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DESCRIPCION
Aparato y método para codificar un video sobre la base del filtrado
Antecedentes de la descripcion
Campo de la descripcion
La presente descripcion se refiere a un aparato y a un método para la codificacién de imagenes en base al filirado
Técnica relacionada

Recientemente, la demanda de imagen/video de alta resolucién y alta calidad como, por ejemplo, imagen/video de 4K
u 8K o de definicién ultra alta superior (UHD, por sus siglas en inglés) ha aumentado en diversos campos. Como los
datos de imagen/video tienen alta resolucion y alta calidad, la cantidad de informacién o bits a transmitir aumenta con
respecto a los datos de imagen/video existentes y, por lo tanto, transmitir datos de imagen usando un medio como,
por ejemplo, una linea de banda ancha cableada/inalambrica existente o un medio de almacenamiento existente o
almacenar datos de imagen/video usando un medio de almacenamiento existente aumenta el coste de transmisién y
el coste de almacenamiento.

Ademas, el interés y la demanda de medios inmersivos como, por ejemplo, contenido u hologramas de realidad virtual
(VR, por sus siglas en inglés) y realidad artificial (AR, por sus siglas en inglés), ha aumentado recientemente y la
difusién de imagenes/video tiene caracteristicas diferentes de las imagenes de realidad como, por ejemplo, imagenes
de juegos, ha aumentado.

Por consiguiente, se requiere una tecnologia de compresién de imagen/video altamente eficiente para comprimir,
transmitir, almacenar y reproducir eficazmente informacién de una imagen/video de alta resolucién y alta calidad que
tiene diversas caracteristicas como se describié anteriormente.

El documento ("Cross-Component Adaptive Loop Filter for chroma', n.2 JVET-O0636; m48779, XP030220123)
describe un Filtro de Bucle Adaptativo de Componentes Cruzados (CC-ALF, por sus siglas en inglés) que funciona
como parte de un proceso de filtro de bucle adaptativo y que hace uso de valores de muestra de luma para refinar
cada componente de croma. En el documento se describe que el CC-ALF se controla mediante informacién en un flujo
de bits, esta informacién incluye tanto coeficientes de filtro para cada componente de croma como una mascara que
controla la aplicacién del filtro para bloques de muestras, y los coeficientes de filtro se sefializan en APS, mientras que
los tamafios de bloque y la mascara se sefializan al nivel de segmento.

El documento ('Cross-Component Adaptive Loop Filter for chroma", n.2 JVET-O0636; m48779, XP030220122)
describe el Filtro de Bucle Adaptativo de Componentes Cruzados (CCALF) y esquemas de sefializacion en la sintaxis
de cabezal de segmento y la sintaxis de APS.

El documento (" Versatile Video Coding (Draft 6)", n.° JVET-02001-vE, XP030293944) describe un formato de flujo de
bits, un formato de imagen, elementos sintacticos, un proceso de decodificacién, un proceso de andlisis sintactico y
un proceso de extraccion de subflujo de bits para VVC.

Compendio

La invencion se define por las reivindicaciones anexas. La presente descripcion provee un método y un aparato para
aumentar la eficiencia de codificacion de imagen/video.

La presente descripcion también provee un método y un aparato de aplicacion de filirado eficiente.
La presente descripcion también provee un método y un aparato de aplicaciéon de ALF eficiente.
Efectos ventajosos

Segun una realizacién del presente documento, se puede aumentar la eficiencia de compresion de imagen/video
general.

Segun una realizacién del presente documento, la calidad visual subjetiva/objetiva puede mejorarse a través de un
filtrado eficiente.

Segun una realizacién de la presente descripcién, un proceso de ALF puede llevarse a cabo de manera eficiente y
puede mejorarse el rendimiento de filtrado.

Segun una realizacién de la presente descripcién, las muestras de croma reconstruidas filtradas en base a muestras
de luma reconstruidas pueden modificarse para mejorar la calidad de imagen y la precisiéon de codificacion de un
componente de croma de una imagen decodificada.
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Segln una realizacién de la presente descripcion, el proceso de CCALF puede llevarse a cabo de manera eficiente.

Segln una realizacion de la presente descripcion, la informacién relacionada con ALF puede sefializarse de manera
eficiente.

Segln una realizacién de la presente descripcion, la informacién relacionada con CCALF puede sefializarse de manera
eficiente.

Segln una realizacién de la presente descripcion, ALF y/o CCALF pueden aplicarse de manera adaptativa en unidades
de imagenes, segmentos y/o bloques de codificacién.

Segun una realizacién del presente documento, cuando se usa CCALF en el método y aparato de codificacion y
decodificacién para una imagen fija o video, pueden mejorarse los coeficientes de filtro para CCALF y el método de
transmision de encendido/apagado en un bloque o unidad de CTU, aumentando de este modo la eficiencia de
codificacion.

Breve descripcion de los dibujos

La Figura 1 muestra esquematicamente un ejemplo de un sistema de codificaciéon de video/imagen que puede
aplicarse a realizaciones de la presente descripcion.

La Figura 2 es un diagrama que ilustra esquematicamente una configuracién de un aparato de codificacion de
video/imagen que puede aplicarse a realizaciones del presente documento.

La Figura 3 es un diagrama que ilustra esquematicamente una configuracion de un aparato de decodificacion de
video/imagen que puede aplicarse a realizaciones del presente documento.

La Figura 4 muestra a modo de ejemplo una estructura jerarquica para una imagen/video codificado.

La Figura 5 es un diagrama de flujo que ilustra un método para reconstruir un bloque basado en intraprediccién
en un aparato de codificacion.

La Figura 6 es un diagrama de flujo que ilustra un método de reconstruccion de bloques basado en intraprediccién
en un aparato de decodificacion.

La Figura 7 es un diagrama de flujo que ilustra un método de reconstruccion de bloques basado en interprediccién
en un aparato de codificacion.

La Figura 8 es un diagrama de flujo que ilustra un método de reconstruccion de bloques basado en interprediccién
en un aparato de decodificacion.

La Figura 9 muestra un ejemplo de una forma de un filtro ALF.

La Figura 10 es un diagrama que ilustra un limite virtual aplicado a un proceso de filtrado segin una realizacién
del presente documento.

La Figura 11 ilustra un ejemplo de un proceso de ALF que usa un limite virtual segin una realizacién de la
presente descripcion.

La Figura 12 es un diagrama que ilustra un proceso de filtrado de bucle adaptativo de componentes cruzados
(CCALF) segun una realizacion de la presente descripcion.

Las Figuras 13 y 14 muestran esquematicamente un ejemplo de un método de codificacién de video/imagen y
componentes relacionados segun la(s) realizacién(es) de la presente descripcion.

Las Figuras 15 y 16 muestran esquematicamente un ejemplo de un método de decodificacién de imagen/video
y componentes relacionados segun la(s) realizacion(es) de la presente descripcion.

La Figura 17 muestra un ejemplo de un sistema de transmision continua de contenido al que se pueden aplicar
las realizaciones descritas en la presente descripcion.

Descripcion de realizaciones a modo de ejemplo

El presente documento puede modificarse de diversas formas, y se describirdn y se muestran realizaciones especificas
del mismo en los dibujos. Sin embargo, las realizaciones no pretenden limitar el presente documento. Los términos
usados en la siguiente descripcion se usan para describir simplemente realizaciones especificas, pero no pretenden
limitar el presente documento. Una expresién de un nimero singular incluye una expresion del nimero plural, siempre
que se lea claramente de manera diferente. Los términos como, por ejemplo, "incluir" y "tener" pretenden indicar que
existen caracteristicas, nimeros, etapas, operaciones, elementos, componentes o combinaciones de los mismos
usados en la siguiente descripcioén y debe entenderse, por lo tanto, que no se excluye la posibilidad de existencia o
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adicién de una o mas caracteristicas, nimeros, etapas, operaciones, elementos, componentes o combinaciones de
los mismos diferentes.

Mientras tanto, cada configuracién en los dibujos descritos en el presente documento se muestra independientemente
en aras de la descripcién con respecto a diferentes funciones caracteristicas, y no significa que cada configuracién se
implemente como hardware separado o software separado. Por ejemplo, dos o mas componentes entre cada
componente pueden combinarse para formar un componente, o un componente puede dividirse en multiples
componentes. Las realizaciones en las cuales cada componente esta integrado y/o separado también estan incluidas
en el alcance del documento del presente documento.

A continuacién en el presente documento, se describiran en detalle ejemplos de la presente realizacién con referencia
a los dibujos anexos. Ademas, se usan numerales de referencia iguales para indicar elementos iguales en todos los
dibujos, y se omitiran las mismas descripciones de los elementos iguales.

El presente documento es sobre codificacion de video/imagen. Por ejemplo, el método/realizaciéon descritos en la
presente descripcion es un estandar de codificacion de video versatil (VVC, por sus siglas en inglés) (ITU-T Rec.
H.266), una norma de codificacién de video/imagen de préxima generacién después de VVC, u otras normas
relacionadas con la codificacién de video (por ejemplo, puede estar relacionada con la norma de codificacién de video
de alta eficiencia (HEVC, por sus siglas en inglés) (ITU-T Rec. H.265), norma de codificaciéon de video esencial (EVC,
por sus siglas en inglés), norma AVS2, etc.).

La presente descripcion presenta diversas realizaciones relacionadas con la codificacion de video/imagen y, a menos
que se indique lo contrario, las realizaciones pueden combinarse entre si.

En la presente descripcion, un video puede significar un conjunto de una serie de imagenes segun el paso del tiempo.
Una imagen significa generalmente una unidad que representa una imagen en un periodo especifico, y un
segmento/mosaico es una unidad que constituye una porcion de una imagen en codificacion. Un segmento/mosaico
puede incluir una o0 mas unidades de arbol de codificacién (CTU, por sus siglas en inglés). Una imagen puede consistir
en uno o mas segmentos/mosaicos. Una imagen puede incluir uno o mas grupos de mosaicos. Un grupo de mosaicos
puede incluir uno 0 mas mosaicos.

Un pixel o un pel puede significar la unidad mas pequefia que constituye una imagen. Asimismo, 'muestra’ puede
usarse como un término correspondiente a un pixel. Una muestra puede representar generalmente un pixel o un valor
de un pixel, y puede representar solo un pixel/valor de pixel de un componente de luma o solo un pixel/valor de pixel
de un componente de croma. Alternativamente, la muestra puede significar un valor de pixel en el dominio espacial, y
cuando dicho valor de pixel se transforma en el dominio de frecuencia, puede significar un coeficiente de transformada
en el dominio de frecuencia.

Una unidad puede representar una unidad basica de procesamiento de imagenes. La unidad puede incluir al menos
una de una region especifica de la imagen e informacién relacionada con la regién. Una unidad puede incluir un bloque
de luma y dos blogues de croma (p. €j., Cb, cr). La unidad puede usarse indistintamente con términos como, por
ejemplo, bloque o area en algunos casos. En un caso general, un bloque MxN puede incluir muestras (o matrices de
muestras) o un conjunto (0 matriz) de coeficientes de transformada de M columnas y N filas. Alternativamente, la
muestra puede significar un valor de pixel en el dominio espacial, y cuando dicho valor de pixel se transforma al
dominio de frecuencia, puede significar un coeficiente de transformada en el dominio de frecuencia.

En la presente descripcion, los términos "/"y "," deben interpretarse para indicar "y/0". Por ejemplo, la expresién "A/B"
puede significar "A y/o B". Ademas, "A, B" puede significar "A y/o B". Ademas, "A/B/C" puede significar "al menos uno
de A, B y/o C". Asimismo, "A/B/C" puede significar "al menos uno de A, B y/o C".

Ademas, en el documento, el término "o" debe interpretarse como uno que indica "y/0". Por ejemplo, la expresion "A
o B" puede comprender 1) solo A, 2) solo B y/o 3) tanto A como B. En otras palabras, el término "0" en la presente
descripcion debe interpretarse como uno que indica "de manera adicional o alternativa".

Como se usa en el presente documento, "al menos uno de A y B" puede significar "solo A", "solo B" o "tanto A como
B". Ademas, en esta memoria descriptiva, la expresién "al menos uno de A o B" o "al menos uno de A y/o B" significa
"al menos uno y puede interpretarse igual que "al menos una de Ay B".

Asimismo, como se usa en el presente documento, "al menos uno de A, B y C" significa "solo A", "solo B", "solo C" o
"A, By C" o cualquier combinacién de “A, By C". Asimismo, "al menos uno de A, B o C" o0 "al menos uno de A, B y/o
C" significa "al menos uno de A, By C".

Ademas, los paréntesis usados en el presente documento pueden significar "por ejemplo”. Especificamente, cuando
se indica "prediccion (intraprediccion)”, puede proponerse "intraprediccién" como un ejemplo de "prediccion”. En otras
palabras, "prediccién” en la presente memoria descriptiva no se limita a "intraprediccién”, e "intraprediccion" puede
proponerse como un ejemplo de "prediccién". Asimismo, incluso cuando se indica "prediccién (es decir,
intraprediccion)”, puede proponerse "intraprediccién" como un ejemplo de "prediccion".
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En esta memoria descriptiva, las caracteristicas técnicas que se describen individualmente dentro de un dibujo pueden
implementarse individual o simultaneamente.

La Figura 1 ilustra un ejemplo de un sistema de codificacion de video/imagen al que puede aplicarse el presente
documento.

Con referencia a la Figura 1, un sistema de codificacién de video/imagen puede incluir un dispositivo de origen y un
dispositivo de recepcion. El dispositivo de origen puede transmitir informacién o datos de video/imagen codificados al
dispositivo de recepcién a través de un medio o red de almacenamiento digital en forma de un archivo o transmisién
continua.

El dispositivo de origen puede incluir una fuente de video, un aparato de codificacién y un transmisor. El dispositivo
receptor puede incluir un receptor, un aparato de decodificacion y un renderizador. El aparato de codificacién puede
denominarse aparato de codificacion de video/imagen, y el aparato de decodificacién puede denominarse aparato de
decodificacion de video/imagen. El transmisor puede incluirse en el aparato de codificacién. El receptor puede estar
incluido en el aparato de decodificacion. El renderizador puede incluir una pantalla, y la pantalla puede configurarse
como un dispositivo separado 0 un componente externo.

La fuente de video puede adquirir video/imagen a través de un proceso de captura, sintesis o generacion del
video/imagen. La fuente de video puede incluir un dispositivo de captura de video/imagen y/o un dispositivo generador
de video/imagen. El dispositivo de captura de video/imagen puede incluir, por ejemplo, una o mas camaras, archivos
de video/imagen que incluyen video/imagenes capturadas previamente y similares. El dispositivo generador de
video/imagen puede incluir, por ejemplo, ordenadores, tabletas y teléfonos inteligentes, y puede generar
(electronicamente) video/imagenes. Por ejemplo, se puede generar un video/imagen virtual a través de un ordenador
o similar. En este caso, el proceso de captura de video/imagen puede ser sustituido por un proceso de generacion de
datos relacionados.

El aparato de codificacién puede codificar video/imagen de entrada. El aparato de codificacion puede llevar a cabo
una serie de procedimientos como, por ejemplo, prediccion, transformada y cuantificacion para la eficiencia de
compactacion y codificacion. Los datos codificados (informacion de video/imagen codificada) pueden emitirse en forma
de un flujo de bits.

El transmisor puede transmitir la imagen/informacién de imagen codificada o datos emitidos en forma de un flujo de
bits al receptor del dispositivo receptor a través de un medio de almacenamiento digital o una red en forma de un
archivo o transmisién continua. El medio de almacenamiento digital puede incluir diversos medios de almacenamiento
como, por ejemplo, USB, SD, CD, DVD, Blu-ray, HDD, SSD y similares. El transmisor puede incluir un elemento para
generar un archivo multimedia a través de un formato de archivo predeterminado y puede incluir un elemento para la
transmision a través de una red de difusién/comunicacion. El receptor puede recibir/extraer el flujo de bits y transmitir
el flujo de bits recibido al aparato de decodificacion.

El aparato de decodificacion puede decodificar el video/imagen llevando a cabo una serie de procedimientos como,
por ejemplo, descuantificacién, transformada inversa y prediccion correspondientes al funcionamiento del aparato de
codificacion.

El renderizador puede renderizar el video/imagen decodificado. El video/imagen renderizado puede mostrarse a través
de la pantalla.

La Figura 2 es un diagrama que ilustra esquematicamente una configuracion de un aparato de codificacién de
video/imagen al que puede aplicarse el presente documento. En lo sucesivo, lo que se denomina aparato de
codificacion de video puede incluir un aparato de codificacion de imagenes.

Con referencia a la Figura 2, el aparato 200 de codificacion incluye un particionador 210 de imagenes, un predictor
220, un procesador 230 residual y un codificador 240 de entropia, un sumador 250, un filtro 260 y una memoria 270.
El predictor 220 puede incluir un interpredictor 221 y un intrapredictor 222. El procesador 230 residual puede incluir un
transformador 232, un cuantificador 233, un descuantificador 234 y un transformador 235 inverso. El procesador 230
residual puede incluir ademas un restador 231. El sumador 250 puede denominarse reconstructor o generador de
bloques reconstruidos. El particionador 210 de imagenes, el predictor 220, el procesador 230 residual, el codificador
240 de entropia, el sumador 250 vy el filtro 260 pueden configurarse mediante al menos un componente de hardware
(p- €j-, un conjunto de chips o procesador de codificador) segun una realizacién. Ademas, la memoria 270 puede incluir
una memoria intermedia de imagenes decodificadas (DPB, por sus siglas en inglés) o puede configurarse mediante
un medio de almacenamiento digital. El componente de hardware puede incluir ademas la memoria 270 como un
componente interno/externo.

El particionador 210 de imagenes puede dividir una imagen de entrada (o un fotograma) introducida al aparato 200 de
codificacion en uno o mas procesadores. Por ejemplo, el procesador puede denominarse unidad de codificacién (CU,
por sus siglas en inglés). En este caso, la unidad de codificacion puede dividirse recursivamente seglin una estructura
de arbol cuaternario arbol binario arbol ternario (QBTTT, por sus siglas en inglés) de una unidad de arbol de
codificacion (CTU) o una unidad de codificacion mas grande (LCU, por sus siglas en inglés). Por ejemplo, una unidad
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de codificacion puede dividirse en multiples unidades de codificacion de una profundidad mas profunda basandose en
una estructura de arbol cuaternario, una estructura de arbol binario y/o una estructura ternaria. En este caso, por
ejemplo, la estructura de arbol cuaternario puede aplicarse primero y la estructura de arbol binario y/o la estructura
ternaria pueden aplicarse mas tarde. Alternativamente, la estructura de arbol binario puede aplicarse primero. El
procedimiento de codificacién segun el presente documento puede llevarse a cabo basandose en la unidad de
codificacién final que ya no esta dividida. En este caso, la unidad de codificacién mas grande puede usarse como la
unidad de codificacion final basandose en la eficiencia de codificacion segun las caracteristicas de imagen, o, si es
necesario, la unidad de codificacion puede dividirse recursivamente en unidades de codificacion de profundidad mas
profunda y puede usarse una unidad de codificacién que tiene un tamafio 6ptimo como la unidad de codificacién final.
En este caso, el procedimiento de codificacién puede incluir un procedimiento de prediccion, transformada y
reconstruccion, que se describird mas adelante. Como otro ejemplo, el procesador puede incluir ademas una unidad
de prediccion (PU, por sus siglas en inglés) o una unidad de transformada (TU, por sus siglas en inglés). En este caso,
la unidad de prediccién y la unidad de transformada pueden dividirse o particionarse de la unidad de codificacién final
descrita anteriormente. La unidad de prediccién puede ser una unidad de prediccién de muestras, y la unidad de
transformada puede ser una unidad para derivar un coeficiente de transformada y/o una unidad para derivar una sefial
residual del coeficiente de transformada.

La unidad puede usarse indistintamente con términos como, por ejemplo, bloque o area en algunos casos. En un caso
general, un bloque MxN puede representar un conjunto de muestras o coeficientes de transformada compuestos por
M columnas y N filas. Una muestra puede representar generalmente un pixel o un valor de un pixel, puede representar
solo un pixel/valor de pixel de un componente de luma o representar solo un pixel/valor de pixel de un componente
de croma. Una muestra puede usarse como un término correspondiente a una imagen para un pixel o un pel.

El restador 231 resta la sefial de prediccion (bloque predicho, muestras de prediccion o matriz de muestras de
prediccion) emitida desde el predictor 220 desde la sefial de imagen de entrada (bloque original, muestras originales
0 matriz de muestras originales) para obtener una sefial A residual (un bloque residual, muestras residuales o matriz
de muestras residuales) que puede generarse, y la sefial residual generada se transmite al transformador 232. El
predictor 220 puede llevar a cabo la prediccién en un bloque objetivo de procesamiento (en lo sucesivo, denominado
bloque actual) y generar un bloque predicho que incluye muestras de prediccion para el bloque actual. El predictor
220 puede determinar si se aplica intraprediccién o interprediccion en un bloque actual o en una base de CU. Como
se describe mas adelante en la descripcién de cada modo de prediccién, el predictor puede generar diversa
informacién relacionada con la prediccién como, por ejemplo, informacién de modo de prediccién, y transmitir la
informacién generada al codificador 240 de entropia. La informacién sobre la prediccion puede codificarse en el
codificador 240 de entropia y emitirse en forma de un flujo de bits.

El intrapredictor 222 puede predecir el bloque actual haciendo referencia a las muestras en la imagen actual. Las
muestras referidas pueden estar ubicadas en las proximidades del bloque actual o pueden estar ubicadas separadas
segun el modo de prediccion. En la intraprediccion, los modos de prediccion pueden incluir multiples modos no
direccionales y multiples modos direccionales. El modo no direccional puede incluir, por ejemplo, un modo de CC y un
modo plano. El modo direccional puede incluir, por ejemplo, 33 modos de prediccién direccional o 65 modos de
prediccion direccional segln el grado de detalle de la direccion de prediccion. Sin embargo, esto es meramente un
ejemplo, se pueden usar mas o menos modos de prediccion direccional dependiendo de un ajuste. El intrapredictor
222 puede determinar el modo de prediccion aplicado al bloque actual usando un modo de prediccién aplicado a un
bloque vecino.

El interpredictor 221 puede derivar un bloque predicho para el bloque actual basandose en un bloque de referencia
(matriz de muestras de referencia) especificado por un vector de movimiento en una imagen de referencia. Aqui, con
el fin de reducir la cantidad de informacién de movimiento transmitida en el modo de interprediccion, la informacion de
movimiento puede predecirse en unidades de bloques, subbloques 0 muestras basandose en la correlaciéon de
informacién de movimiento entre el bloque vecino y el bloque actual. La informacién de movimiento puede incluir un
vector de movimiento y un indice de imagenes de referencia. La informacién de movimiento puede incluir ademas
informacién de direccion de interprediccién (prediccion LO, prediccion L1, prediccién Bi, etc.). En el caso de la
interprediccion, el bloque vecino puede incluir un bloque vecino espacial presente en la imagen actual y un bloque
vecino temporal presente en la imagen de referencia. La imagen de referencia que incluye el bloque de referenciay la
imagen de referencia que incluye el bloque vecino temporal pueden ser iguales o diferentes. El bloque vecino temporal
puede denominarse bloque de referencia co-localizado, una CU co-localizado (colCU, por sus siglas en inglés) y
similares, y la imagen de referencia que incluye el bloque vecino temporal puede denominarse imagen co-localizada
(colPic, por sus siglas en inglés). Por ejemplo, el interpredictor 221 puede configurar una lista de candidatos de
informacién de movimiento basandose en bloques vecinos y generar informacién que indica qué candidato se usa
para derivar un vector de movimiento y/o un indice de imagenes de referencia del bloque actual. La interprediccion
puede llevarse a cabo basandose en diversos modos de prediccion. Por ejemplo, en el caso de un modo de salto y un
modo de fusién, el interpredictor 221 puede usar informacion de movimiento del bloque vecino como informacion de
movimiento del bloque actual. En el modo de salto, a diferencia del modo de fusién, la sefial residual puede no
transmitirse. En el caso del modo de prediccion de vectores de movimiento (MVP, por sus siglas en inglés), el vector
de movimiento del bloque vecino puede usarse como un predictor de vector de movimiento y el vector de movimiento
del blogue actual puede indicarse sefialando una diferencia de vector de movimiento.
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El predictor 220 puede generar una sefial de prediccion basandose en diversos métodos de prediccion descritos a
continuacion. Por ejemplo, el predictor puede no solo aplicar intraprediccion o interprediccién para predecir un bloque,
sino también aplicar simultaneamente tanto intraprediccién como interprediccién. Esto puede denominarse inter e
intraprediccion combinadas (CIIP, por sus siglas en inglés). Ademas, el predictor puede llevar a cabo una copia
intrabloque (IBC, por sus siglas en inglés) para la prediccion de un blogue. El modo de prediccién de IBC puede usarse
para la codificacion de contenido de imagen/video de un juego o similar, por ejemplo, la codificaciéon de contenido de
pantalla (SCC, por sus siglas en inglés). La IBC lleva a cabo basicamente prediccién en la imagen actual, pero puede
llevarse a cabo de manera similar a la interprediccién en que se deriva un bloque de referencia en la imagen actual.
Es decir, la IBC puede usar al menos una de las técnicas de interprediccion descritas en el presente documento.

La sefial de prediccién generada por el interpredictor 221 y/o el intrapredictor 222 puede usarse para generar una
sefial reconstruida o para generar una sefial residual. El transformador 232 puede generar coeficientes de
transformada aplicando una técnica de transformada a la sefial residual. Por ejemplo, la técnica de transformada
puede incluir una transformada de coseno discreta (DCT, por sus siglas en inglés), una transformada de seno discreta
(DST, por sus siglas en inglés), una transformada de karhunen-loéve (KLT, por sus siglas en inglés), una transformada
basada en graficos (GBT, por sus siglas en inglés) o una transformada condicionalmente no lineal (CNT, por sus siglas
en inglés). Aqui, GBT significa transformada obtenida de un grafico cuando la informacién de relacion entre pixeles se
representa por el grafico. CNT se refiere a la transformada generada en base a una sefial de prediccion generada
usando todos los pixeles reconstruidos previamente. Ademas, el proceso de transformada puede aplicarse a bloques
de pixeles cuadrados que tienen el mismo tamafio o puede aplicarse a bloques que tienen un tamafio variable en lugar
de cuadrado.

El cuantificador 233 puede cuantificar los coeficientes de transformada y transmitirlos al codificador 240 de entropiay
el codificador 240 de entropia puede codificar la sefial cuantificada (informacion sobre los coeficientes de transformada
cuantificados) y emitir un flujo de bits. La informacion sobre los coeficientes de transformada cuantificados puede
denominarse informacién residual. El cuantificador 233 puede reorganizar los coeficientes de transformada
cuantificados de tipo bloque en una forma de vector unidimensional basandose en un orden de escaneo de coeficientes
y generar informacién sobre los coeficientes de transformada cuantificados basandose en los coeficientes de
transformada cuantificados en la forma de vector unidimensional. Puede generarse informacion sobre coeficientes de
transformada. El codificador 240 de entropia puede llevar a cabo diversos métodos de codificacion como, por ejemplo,
Golomb exponencial, codificacién de longitud variable adaptativa al contexto (CAVLC, por sus siglas en inglés),
codificacion aritmética binaria adaptativa al contexto (CABAC, por sus siglas en inglés) y similares. El codificador 240
de entropia puede codificar la informacién necesaria para la reconstruccién de video/imagen distinta de los coeficientes
de transformada cuantificados (p. €j., valores de elementos sintacticos, etc.) juntos o por separado. La informacién
codificada (p. €j., informacion de video/imagen codificada) puede transmitirse o almacenarse en unidades de NAL
(capa de abstraccion de red, NAL, por sus siglas en inglés) en forma de un flujo de bits. La informacién de video/imagen
puede incluir ademas informacién sobre diversos conjuntos de parametros como, por ejemplo, un conjunto de
parametros de adaptacion (APS, por sus siglas en inglés), un conjunto de parametros de imagen (PPS, por sus siglas
en inglés), un conjunto de parametros de secuencia (SPS, por sus siglas en inglés) o un conjunto de parametros de
video (VPS, por sus siglas en inglés). Ademas, la informacién de video/imagen puede incluir ademas informacion de
restriccion general. En el presente documento, la informacion de sefializacién/transmitida y/o los elementos sintacticos
descritos mas adelante en la presente descripcién pueden codificarse a través del proceso de codificacion descrito
anteriormente e incluirse en el flujo de bits. El flujo de bits puede transmitirse a través de una red o puede almacenarse
en un medio de almacenamiento digital. La red puede incluir una red de radiodifusion y/o una red de comunicacion, y
el medio de almacenamiento digital puede incluir diversos medios de almacenamiento como, por ejemplo, USB, SD,
CD, DVD, Blu-ray, HDD, SSD y similares. Un transmisor (no se muestra) que transmite una sefial emitida desde el
codificador 240 de entropia y/o una unidad de almacenamiento (no se muestra) que almacena la sefial pueden incluirse
como elemento interno/externo del aparato 200 de codificacion y, alternativamente, el transmisor puede incluirse en
el codificador 240 de entropia.

Los coeficientes de transformada cuantificados emitidos desde el cuantificador 233 pueden usarse para generar una
sefial de prediccion. Por ejemplo, la sefial residual (bloque residual o muestras residuales) puede reconstruirse
aplicando descuantificacion y transformada inversa a los coeficientes de transformada cuantificados a través del
descuantificador 234 y el transformador 235 inverso. El sumador 250 suma la sefial residual reconstruida a la sefial
de prediccién emitida desde el predictor 220 para generar una sefial reconstruida (imagen reconstruida, bloque
reconstruido, muestras reconstruidas o matriz de muestras reconstruidas). Si no hay ningun residuo para el bloque
que va a procesarse como, por ejemplo, un caso donde se aplica el modo de salto, el bloque predicho puede usarse
como el bloque reconstruido. La sefial reconstruida generada puede usarse para la intraprediccién de un siguiente
blogue que va a procesarse en la imagen actual y puede usarse para la interprediccién de una imagen siguiente a
través del filtrado como se describe a continuacién.

Mientras tanto, el mapeo de luma con escala de croma (LMCS, por sus siglas en inglés) puede aplicarse durante la
codificacién y/o reconstruccion de iméagenes.

El filtro 260 puede mejorar la calidad de imagen subjetiva/objetiva aplicando filtrado a la sefal reconstruida. Por
ejemplo, el filtro 260 puede generar una imagen reconstruida modificada aplicando diversos métodos de filtrado a la
imagen reconstruida y almacenar la imagen reconstruida modificada en la memoria 270, especificamente, una DPB
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de la memoria 270. Los diversos métodos de filtrado pueden incluir, por ejemplo, filtrado de desbloqueo, un
desplazamiento adaptativo de muestra (SAQ, por sus siglas en inglés), un filtro de bucle adaptativo, un filtro bilateral
y similares. El filtro 260 puede generar diversa informacion relacionada con el filtrado y transmitir la informacion
generada al codificador 240 de entropia como se describe mas adelante en la descripcion de cada método de filtrado.
La informacién relacionada con el filtrado puede ser codificada por el codificador 240 de entropia y emitida en forma
de un flujo de bits.

La imagen reconstruida modificada transmitida a la memoria 270 puede usarse como la imagen de referencia en el
interpredictor 221. Cuando la interprediccion se aplica a través del aparato de codificacién, puede evitarse el desajuste
de prediccion entre el aparato 200 de codificacion y el aparato 300 de decodificacion y puede mejorarse la eficiencia
de codificacion.

La DPB de la memoria 270 puede almacenar la imagen reconstruida modificada para su uso como una imagen de
referencia en el interpredictor 221. La memoria 270 puede almacenar la informacién de movimiento del bloque del que
se deriva (o codifica) la informacién de movimiento en la imagen actual y/o la informacién de movimiento de los bloques
en la imagen que ya se han reconstruido. La informacion de movimiento almacenada puede transmitirse al
interpredictor 221 y usarse como la informacién de movimiento del bloque vecino espacial o la informacién de
movimiento del bloque vecino temporal. La memoria 270 puede almacenar muestras reconstruidas de bloques
reconstruidos en la imagen actual y puede transferir las muestras reconstruidas al intrapredictor 222.

La Figura 3 es un diagrama esquematico que ilustra una configuracién de un aparato de decodificacién de
video/imagen al que puede aplicarse el presente documento.

Con referencia a la Figura 3, el aparato 300 de decodificacion puede incluir un decodificador 310 de entropia, un
procesador 320 residual, un predictor 330, un sumador 340, un filtro 350 y una memoria 360. El predictor 330 puede
incluir un interpredictor 331 y un intrapredictor 332. El procesador 320 residual puede incluir un descuantificador 321
y un transformador 321 inverso. El decodificador 310 de entropia, el procesador 320 residual, el predictor 330, el
sumador 340 y el filtro 350 pueden configurarse mediante un componente de hardware (p. ej., un conjunto de chips
de decodificador o un procesador) segin una realizacion. Ademas, la memoria 360 puede incluir una memoria
intermedia de imagenes decodificadas (DPB) o puede configurarse mediante un medio de almacenamiento digital. El
componente de hardware puede incluir ademas la memoria 360 como un componente interno/externo.

Cuando se introduce un flujo de bits que incluye informacién de video/imagen, el aparato 300 de decodificacion puede
reconstruir una imagen correspondiente a un proceso en el cual la informacién de video/imagen se procesa en el
aparato de codificacién de la Figura 2. Por ejemplo, el aparato 300 de decodificacién puede derivar unidades/bloques
basandose en informacion relacionada con particion de bloques obtenida a partir del flujo de bits. El aparato 300 de
decodificaciéon puede llevar a cabo una decodificacién usando un procesador aplicado en el aparato de codificacion.
Por lo tanto, el procesador de decodificacién puede ser una unidad de codificacién, por ejemplo, y la unidad de
codificacién puede dividirse seglin una estructura de arbol cuaternario, una estructura de arbol binario y/o una
estructura de arbol ternario de la unidad de arbol de codificacién o la unidad de codificacion mas grande. Una o0 mas
unidades de transformada pueden derivarse de la unidad de codificacion. La sefial de imagen reconstruida
decodificada y emitida a través del aparato 300 de decodificacion puede reproducirse a través de un aparato de
reproduccion.

El aparato 300 de decodificacién puede recibir una sefial emitida desde el aparato de codificacién de la Figura 2 en
forma de un flujo de bits, y la sefial recibida puede decodificarse a través del decodificador 310 de entropia. Por
ejemplo, el decodificador 310 de entropia puede analizar el flujo de bits para obtener informacioén (p. €j., informacion
de video/imagen) necesaria para la reconstruccién de imagenes. La informacién de video/imagen puede incluir
ademas informacién sobre diversos conjuntos de parametros como, por ejemplo, un conjunto de parametros de
adaptacién (APS), un conjunto de parametros de imagen (PPS), un conjunto de parametros de secuencia (SPS) o un
conjunto de parametros de video (VPS). Ademas, la informacion de video/imagen puede incluir ademas informacién
de restriccion general. El aparato de decodificaciéon puede decodificar ademas la imagen basandose en la informacion
sobre el conjunto de parametros y/o la informacion de restriccién general. La informacién sefializada/recibida y/o los
elementos sintacticos descritos mas adelante en el presente documento pueden decodificarse mediante el
procedimiento de decodificacion y obtenerse a partir del flujo de bits. Por ejemplo, el decodificador 310 de entropia
decodifica la informacién en el flujo de bits basandose en un método de codificacion como, por ejemplo, la codificacion
de Golomb exponencial, CAVLC o CABAC, y emite elementos sintacticos requeridos para la reconstruccién de
imagenes y valores cuantificados de coeficientes de transformada para el residuo. Mas especificamente, el método
de decodificacion por entropia CABAC puede recibir un bin correspondiente a cada elemento sintactico en el flujo de
bits, determinar un modelo de contexto usando una informacién de elemento sintactico objetivo de decodificacion,
decodificar informacion de un bloque objetivo de decodificacion o informacién de un simbolo/bin decodificado en una
etapa anterior, y llevar a cabo una decodificacién aritmética en el bin prediciendo una probabilidad de aparicién de un
bin segun el modelo de contexto determinado, y generar un simbolo correspondiente al valor de cada elemento
sintactico. En este caso, el método de decodificacion por entropia CABAC puede actualizar el modelo de contexto
usando la informacién del simbolo/bin decodificado para un modelo de contexto de un siguiente simbolo/bin después
de determinar el modelo de contexto. La informacién relacionada con la prediccion entre la informacién decodificada
por el decodificador 310 de entropia puede proveerse al predictor 330, y la informacién sobre el residuo en donde se
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llevé a cabo la decodificacidon de entropia en el decodificador 310 de entropia, es decir, los coeficientes de
transformada cuantificados y la informacién de parametros relacionada, puede introducirse en el descuantificador 321.
Ademas, la informacién sobre el filtrado entre la informacién decodificada por el decodificador 310 de entropia puede
proveerse al filtro 350. Mientras tanto, un receptor (no se muestra) para recibir una sefal emitida desde el aparato de
codificaciéon puede configurarse ademas como un elemento interno/externo del aparato 300 de decodificacién, o el
receptor puede ser un componente del decodificador 310 de entropia. Mientras tanto, el aparato de decodificacion
segun el presente documento puede denominarse aparato de decodificacién de video/imagen, y el aparato de
decodificacion puede clasificarse en un decodificador de informacion (decodificador de informacién de video/imagen)
y un decodificador de muestra (decodificador de muestra de video/imagen). El decodificador de informacion puede
incluir el decodificador 310 de entropia, y el decodificador de muestras puede incluir al menos uno del descuantificador
321, el transformador 322 inverso, el predictor 330, el sumador 340, el filtro 350 y la memoria 360.

El descuantificador 321 puede descuantificar los coeficientes de transformada cuantificados y emitir los coeficientes
de transformada. El descuantificador 321 puede reorganizar los coeficientes de transformada cuantificados en forma
de una forma de bloque bidimensional. En este caso, la reorganizacién puede llevarse a cabo basandose en el orden
de escaneo de coeficientes llevado a cabo en el aparato de codificacion. El descuantificador 321 puede llevar a cabo
la descuantificacion en los coeficientes de transformada cuantificados usando un parametro de cuantificacion (p. €j.,
informacién de tamafio de etapa de cuantificacion) y obtener coeficientes de transformada.

El transformador 322 inverso transforma inversamente los coeficientes de transformada para obtener una sefial
residual (bloque residual, matriz de muestras residuales).

El predictor puede llevar a cabo la prediccién en el bloque actual y generar un bloque predicho que incluye muestras
de prediccion para el bloque actual. El predictor puede determinar si se aplica intraprediccién o interprediccion al
bloque actual basandose en la informacion sobre la prediccién emitida desde el decodificador 310 de entropia y puede
determinar un modo de intraprediccion/interprediccion especifico.

El predictor puede generar una sefial de prediccion basandose en diversos métodos de prediccion descritos a
continuacion. Por ejemplo, el predictor puede no solo aplicar intraprediccion o interprediccién para predecir un bloque,
sino también aplicar simultaneamente intraprediccién e interprediccion. Esto puede denominarse inter e intraprediccion
combinadas (CIIP). Ademas, el predictor puede llevar a cabo una copia intrabloque (IBC). La copia intrabloque puede
usarse para la codificacién de contenido de imagen/video de un juego o similar, por ejemplo, codificacién de contenido
de pantalla (SCC). La IBC lleva a cabo basicamente prediccion en la imagen actual, pero puede llevarse a cabo de
manera similar a la interprediccién en que se deriva un bloque de referencia en la imagen actual. Es decir, la IBC
puede usar al menos una de las técnicas de interprediccion descritas en el presente documento.

El intrapredictor 331 puede predecir el bloque actual haciendo referencia a las muestras en la imagen actual. Las
muestras referidas pueden estar ubicadas en las proximidades del bloque actual 0 pueden estar ubicadas separadas
segun el modo de prediccion. En la intraprediccién, los modos de prediccidn pueden incluir multiples modos no
direccionales y multiples modos direccionales. El intrapredictor 331 puede determinar el modo de prediccién aplicado
al bloque actual usando un modo de prediccion aplicado a un bloque vecino.

El interpredictor 332 puede derivar un bloque predicho para el bloque actual basandose en un bloque de referencia
(matriz de muestras de referencia) especificado por un vector de movimiento en una imagen de referencia. En este
caso, para reducir la cantidad de informacion de movimiento transmitida en el modo de interprediccion, la informacion
de movimiento puede predecirse en unidades de bloques, subblogues o muestras basandose en la correlacion de
informacién de movimiento entre el bloque vecino y el bloque actual. La informacién de movimiento puede incluir un
vector de movimiento y un indice de imagenes de referencia. La informacién de movimiento puede incluir ademas
informacién de direccion de interprediccion (prediccion LO, prediccion L1, prediccién Bi, etc.). En el caso de la
interprediccion, el bloque vecino puede incluir un bloque vecino espacial presente en la imagen actual y un bloque
vecino temporal presente en la imagen de referencia. Por ejemplo, el interpredictor 332 puede configurar una lista de
candidatos de informacién de movimiento basandose en bloques vecinos y derivar un vector de movimiento del bloque
actual y/o un indice de imagenes de referencia basandose en la informacion de seleccion de candidatos recibida. La
interprediccion puede llevarse a cabo basandose en diversos modos de prediccién, y la informacion sobre la prediccion
puede incluir informacién que indica un modo de interprediccion para el bloque actual.

El sumador 340 puede generar una sefial reconstruida (imagen reconstruida, bloque reconstruido, matriz de muestras
reconstruidas) sumando la sefial residual obtenida a la sefial de prediccion (bloque predicho, matriz de muestras
predicha) emitida desde el predictor 330. Si no hay ningun residuo para el bloque que se va a procesar como, por
ejemplo, cuando se aplica el modo de salto, el bloque predicho se puede usar como el bloque reconstruido.

El sumador 340 puede denominarse reconstructor o generador de bloques reconstruidos. La sefial reconstruida
generada puede usarse para la intraprediccion de un siguiente bloque que va a procesarse en la imagen actual, puede
emitirse a través de filtrado como se describe a continuacion, o puede usarse para la interprediccion de una siguiente
imagen.
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Mientras tanto, el mapeo de luma con escala de croma (LMCS) puede aplicarse en el proceso de decodificacion de
imagenes.

El filtro 350 puede mejorar la calidad de imagen subjetiva/objetiva aplicando filtrado a la sefal reconstruida. Por
ejemplo, el filtro 350 puede generar una imagen reconstruida modificada aplicando diversos métodos de filtrado a la
imagen reconstruida y almacenar la imagen reconstruida modificada en la memoria 360, especificamente, una DPB
de la memoria 360. Los diversos métodos de filtrado pueden incluir, por ejemplo, filtrado de desbloqueo, un
desplazamiento adaptativo de muestra, un filtro de bucle adaptativo, un filtro bilateral y similares.

La imagen reconstruida (modificada) almacenada en la DPB de la memoria 360 puede usarse como una imagen de
referencia en el interpredictor 332. La memoria 360 puede almacenar la informacién de movimiento del bloque del que
se deriva (o decodifica) la informacién de movimiento en la imagen actual y/o la informacién de movimiento de los
bloques en la imagen que ya se han reconstruido. La informacién de movimiento almacenada puede transmitirse al
interpredictor 260 para utilizarse como la informacién de movimiento del bloque vecino espacial o la informacion de
movimiento del bloque vecino temporal. La memoria 360 puede almacenar muestras reconstruidas de bloques
reconstruidos en la imagen actual y transferir las muestras reconstruidas al intrapredictor 331.

En esta memoria descriptiva, las realizaciones descritas en la unidad 330 de prediccién, el descuantificador 321, el
transformador 322 inverso y el filtro 350 del aparato 300 de decodificacién son el predictor 220, el descuantificador
234, el transformador 235 inverso y el filtro 260 pueden aplicarse de la misma manera o de manera correspondiente.

Como se ha descrito anteriormente, en la codificacion de video, se lleva a cabo la prediccion para aumentar la
eficiencia de compresion. A través de esto, es posible generar un bloque predicho que incluye muestras de prediccién
para un bloque actual, que es un bloque a codificar. Aqui, el bloque predicho incluye muestras de prediccién en un
dominio espacial (0 dominio de pixeles). El bloque predicho se obtiene igualmente a partir del dispositivo de
codificacién y el dispositivo de decodificacién, y el dispositivo de codificacion decodifica informacién (informacién
residual) sobre el residuo entre el bloque original y el bloque predicho, no el valor de muestra original del propio bloque
original. Mediante la sefializacién al dispositivo, se puede aumentar la eficiencia de codificacion de imagenes. El
aparato de decodificacion puede derivar un bloque residual que incluye muestras residuales en base a la informacion
residual, y generar un bloque reconstruido que incluye muestras reconstruidas sumando el bloque residual y el bloque
predicho, y generar una imagen reconstruida que incluye blogques reconstruidos.

La informacién residual puede generarse a través de procesos de transformacion y cuantificacion. Por ejemplo, el
aparato de codificacion puede derivar un blogue residual entre el bloque original y el bloque predicho, y llevar a cabo
un proceso de transformada en muestras residuales (matriz de muestras residuales) incluidas en el bloque residual
para derivar coeficientes de transformada, y luego, llevando a cabo un proceso de cuantificacion en los coeficientes
de transformada, derivar coeficientes de transformada cuantificados para sefializar la informacion relacionada residual
al aparato de decodificacion (a través de un flujo de bits). Aqui, la informacién residual puede incluir informacién de
ubicacion, una técnica de transformada, un nicleo de transformada y un parametro de cuantificacién, informacion de
valor de los coeficientes de transformada cuantificados, etc. El aparato de decodificacién puede llevar a cabo un
proceso de descuantificacion/transformaciéon inversa basandose en la informacién residual y derivar muestras
residuales (o blogues residuales). El aparato de decodificacion puede generar una imagen reconstruida basandose en
el bloque predicho y el bloque residual. El aparato de codificacion también puede descuantificar/transformar
inversamente los coeficientes de transformada cuantificados para referencia para interprediccion de una imagen
posterior para derivar un blogque residual, y generar una imagen reconstruida basandose en la misma.

En el presente documento, puede omitirse al menos wuna de cuantificacion/descuantificacion y/o
transformada/transformada inversa. Cuando se omite la cuantificacién/descuantificaciéon, el coeficiente de
transformada cuantificado puede denominarse coeficiente de transformada. Cuando se omite Ila
transformada/transformada inversa, los coeficientes de transformada pueden denominarse coeficientes o coeficientes
residuales, o incluso pueden denominarse coeficientes de transformada para uniformidad de expresion.

En el presente documento, un coeficiente de transformada cuantificado y un coeficiente de transformada pueden
denominarse un coeficiente de transformada y un coeficiente de transformada escalado, respectivamente. En este
caso, la informacion residual puede incluir informacion sobre el(los) coeficiente(s) de transformada, y la informacion
sobre el(los) coeficiente(s) de transformada puede sefializarse a través de la sintaxis de codificacion residual. Los
coeficientes de transformada pueden derivarse basandose en la informacién residual (o informacion sobre el(los)
coeficiente(s) de transformada), y los coeficientes de transformada escalados pueden derivarse a través de la
transformada inversa (escalado) sobre los coeficientes de transformada. Las muestras residuales pueden derivarse
en base a una transformada inversa (transformada) de los coeficientes de transformada escalados. Esto puede
aplicarse/expresarse también en otras partes del presente documento.

El predictor del aparato de codificacién/aparato de decodificacion puede derivar una muestra de prediccién llevando a
cabo la interprediccion en unidades de bloques. La interprediccion puede ser una prediccién derivada de una manera
que depende de elementos de datos (p. €j., valores de muestra, o informacién de movimiento, etc.) de imagen(es)
distintos de la imagen actual. Cuando se aplica la interprediccion al bloque actual, un bloque predicho (matriz de
muestras de prediccion) para el bloque actual puede derivarse basandose en un bloque de referencia (matriz de
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muestras de referencia) especificado por un vector de movimiento en la imagen de referencia indicada por el indice
de imagenes de referencia. Aqui, con el fin de reducir la cantidad de informacién de movimiento transmitida en el modo
de interprediccion, la informacién de movimiento del bloque actual puede predecirse en unidades de bloques,
subbloques o0 muestras basandose en la correlacion de informacién de movimiento entre el bloque vecino y el bloque
actual. La informacién de movimiento puede incluir un vector de movimiento y un indice de imagenes de referencia.
La informacion de movimiento puede incluir ademas informacion de tipo de interprediccion (prediccion L0, prediccion
L1, prediccién Bi, etc.). En el caso de la interprediccion, el bloque vecino puede incluir un bloque vecino espacial
presente en la imagen actual y un bloque vecino temporal presente en laimagen de referencia. La imagen de referencia
que incluye el bloque de referencia y la imagen de referencia que incluye el bloque vecino temporal pueden ser iguales
o diferentes. El bloque vecino temporal puede denominarse bloque de referencia co-localizado, una CU co-localizada
(colCU) y similares, y la imagen de referencia que incluye el bloque vecino temporal puede denominarse imagen co-
localizada (colPic). Por ejemplo, una lista de candidatos de informacién de movimiento puede configurarse basandose
en bloques vecinos del bloque actual, y la informacién de indicador o indice que indica qué candidato se selecciona
(usa) puede sefializarse para derivar un vector de movimiento y/o un indice de imagenes de referencia del bloque
actual. La interprediccion puede llevarse a cabo basandose en diversos modos de prediccién. Por ejemplo, en el caso
de un modo de salto y un modo de fusién, la informacién de movimiento del bloque actual puede ser la misma que la
informacién de movimiento del bloque vecino. En el modo de salto, a diferencia del modo de fusion, la sefial residual
puede no transmitirse. En el caso del modo de prediccién de vectores de movimiento (MVP), el vector de movimiento
del bloque vecino seleccionado puede usarse como un predictor de vector de movimiento y puede sefializarse el vector
de movimiento del bloque actual. En este caso, el vector de movimiento del blogue actual puede derivarse usando la
suma del predictor de vector de movimiento y la diferencia de vector de movimiento.

La informacion de movimiento puede incluir informacién de movimiento LO y/o informacién de movimiento L1 segin
un tipo de interprediccion (prediccion LO, prediccion L1, prediccién Bi, etc.). El vector de movimiento en la direccion LO
puede denominarse vector de movimiento LO o MVLO, y el vector de movimiento en la direccién L1 puede denominarse
vector de movimiento L1 o MVL1. La prediccién basada en el vector de movimiento LO puede denominarse prediccion
L0, la prediccion basada en el vector de movimiento L1 puede denominarse prediccién L1, y la predicciéon basada tanto
en el vector de movimiento LO como en el vector de movimiento L1 puede denominarse prediccion bi. Aqui, el vector
de movimiento LO puede indicar un vector de movimiento asociado a la lista de imagenes de referencia LO (L0), y el
vector de movimiento L1 puede indicar un vector de movimiento asociado a la lista de imagenes de referencia L1 (L1).
La lista de imagenes de referencia LO puede incluir imagenes que estan en un orden de salida anterior a la imagen
actual como imagenes de referencia, y la lista de imagenes de referencia L1 puede incluir imagenes que estan mas
tarde en el orden de salida que la imagen actual. Las imagenes anteriores pueden denominarse imagenes (de
referencia) directas, y las imagenes posteriores pueden denominarse imagenes (de referencia) inversas. La lista de
imagenes de referencia L0 puede incluir ademas imagenes que estan mas tarde en el orden de salida que la imagen
actual como imagenes de referencia. En este caso, las imagenes anteriores pueden indexarse primero en la lista de
imagenes de referencia L0 y las imagenes posteriores pueden indexarse mas tarde. La lista de imagenes de referencia
L1 puede incluir ademas imagenes previas en el orden de salida que la imagen actual como imagenes de referencia.
En este caso, las imagenes posteriores pueden indexarse primero en la lista de imagenes de referencia 1 y las
imagenes anteriores pueden indexarse mas tarde. El orden de salida puede corresponder al orden de recuento de
orden de imagenes (POC, por sus siglas en inglés).

La Figura 4 muestra a modo de ejemplo una estructura jerarquica para una imagen/video codificado.

Con referencia a la Figura 4, la imagen/video codificado se divide en una capa de codificacién de video (VCL, por sus
siglas en inglés) que gestiona el proceso de decodificacion de la imagen/video y ella misma, un subsistema que
transmite y almacena la informacién codificada, y NAL (capa de abstraccion de red) a cargo de la funcién y presente
entre la VCL y el subsistema.

En la VCL, se generan datos de VCL que incluyen datos de imagen comprimidos (datos de segmento), o se puede
generar un conjunto de parametros que incluye un conjunto de parametros de imagen (PSP), un conjunto de
parametros de secuencia (SPS) y un conjunto de parametros de video (VPS) o un mensaje de informacion de mejora
suplementaria (SEI, por sus siglas en inglés) requerido adicionalmente para un proceso de decodificacion de imagen.

En la NAL, una unidad de NAL puede generarse afiadiendo informacién de encabezado (encabezado de unidad de
NAL) a una carga (til de secuencia de bytes sin procesar (RBSP, por sus siglas en inglés) generada en una VCL. En
este caso, la RBSP se refiere a datos de segmento, conjunto de parametros, mensaje SEl, etc., generados en la VCL.
El encabezado de unidad de NAL puede incluir informacién de tipo de unidad de NAL especificada segun datos de
RBSP incluidos en la unidad de NAL correspondiente.

Como se muestra en la figura, la unidad de NAL puede clasificarse en una unidad VCL NAL y una unidad No VCL NAL
segun la RBSP generada en la VCL. La unidad VCL NAL puede significar una unidad NAL que incluye informacion
sobre la imagen (datos de segmento) sobre la imagen, y la unidad No VCL NAL puede significar una unidad NAL que
incluye informacioén (conjunto de parametros o mensaje SEI) requerida para decodificar la imagen.
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La unidad VCL NAL y la unidad No VCL NAL descritas anteriormente pueden transmitirse a través de una red uniendo
informacién de encabezado segun el estandar de datos del subsistema. Por ejemplo, la unidad NAL puede
transformarse en un formato de datos de un estandar predeterminado como, por ejemplo, un formato de archivo
H.266/VVC, un protocolo de transporte en tiempo real (RTP, por sus siglas en inglés), un flujo de transporte (TS, por
sus siglas en inglés), etc., y transmitirse a través de diversas redes.

Como se ha descrito anteriormente, la unidad NAL puede especificarse con el tipo de unidad NAL segun la estructura
de datos de RBSP incluida en la unidad NAL correspondiente, y la informacién sobre el tipo de unidad NAL puede
almacenarse y sefializarse en el encabezado de unidad NAL.

Por ejemplo, la unidad NAL puede clasificarse en un tipo de unidad VCL NAL y un tipo de unidad No VCL NAL segun
si la unidad NAL incluye informacion (datos de segmento) sobre una imagen. El tipo de unidad VCL NAL puede
clasificarse segun la naturaleza y el tipo de imagenes incluidas en la unidad VCL NAL, y el tipo de unidad No VCL NAL
puede clasificarse segun los tipos de conjuntos de parametros.

Lo siguiente es un ejemplo del tipo de unidad NAL especificado segun el tipo de conjunto de parametros incluido en
el tipo de unidad No VCL NAL.

- Unidad NAL de APS (conjunto de parametros de adaptacion): tipo para unidad NAL que incluye APS

- Unidad NAL de DPS (conjunto de parametros de decodificacién): tipo para unidad NAL que incluye DPS
- Unidad NAL de VPS (conjunto de parametros de video): tipo para unidad NAL que incluye VPS

- Unidad NAL de SPS (conjunto de parametros de secuencia): tipo para unidad NAL que incluye SPS

- Unidad NAL PPS (conjunto de parametros de imagen): tipo para unidad NAL que incluye PPS

- Unidad NAL de PH (encabezado de imagen): tipo para unidad NAL que incluye PH

Los tipos de unidad NAL descritos anteriormente pueden tener informacién sintactica para el tipo de unidad NAL, y la
informacién sintactica puede almacenarse y sefializarse en un encabezado de unidad NAL. Por ejemplo, la informacién
sintactica puede ser nal_unit_type, y los tipos de unidades NAL pueden especificarse mediante un valor nal_unit_type.

Mientras tanto, como se describié mas arriba, una imagen puede incluir miltiples segmentos, y un segmento puede
incluir un encabezado de segmento y datos de segmento. En este caso, un encabezado de imagen puede afadirse
ademas a multiples segmentos (un encabezado de segmento y un conjunto de datos de segmento) en una imagen. El
encabezado de imagen (sintaxis de encabezado de imagen) puede incluir informacién/parametros cominmente
aplicables a la imagen. En el presente documento, un segmento puede mezclarse con o reemplazarse por un grupo
de mosaicos. Asimismo, en el presente documento, un encabezado de segmento puede mezclarse con o
reemplazarse por un encabezado de grupo de mosaicos.

El encabezado de segmento (sintaxis de encabezado de segmento, informacién de encabezado de segmento) puede
incluir informacién/parametros que pueden aplicarse comunmente al segmento. El APS (sintaxis de APS) o el PPS
(sintaxis de PPS) pueden incluir informacién/parametros que pueden aplicarse cominmente a uno o mas segmentos
o imagenes. El SPS (sintaxis de SPS) puede incluir informacién/parametros que pueden aplicarse cominmente a una
0 mas secuencias. El VPS (sintaxis de VPS) puede incluir informacion/parametros que pueden aplicarse cominmente
a multiples capas. El DPS (sintaxis de DPS) puede incluir informacién/parametros que pueden aplicarse cominmente
al video general. El DPS puede incluir informacién/parametros relacionados con la concatenacioén de una secuencia
de video codificada (CVS, por sus siglas en inglés). La sintaxis de alto nivel (HLS, por sus siglas en inglés) en el
presente documento puede incluir al menos una de la sintaxis de APS, la sintaxis de PPS, la sintaxis de SPS, la
sintaxis de VPS, la sintaxis de DPS y la sintaxis de encabezado de segmento.

En el presente documento, la informacion de imagen codificada desde el aparato de codificacién y sefializada al
aparato de decodificacion en forma de un flujo de bits incluye no solo la particién de informacién relacionada en una
imagen, informacién de intra/interprediccion, informacién residual, informacién de filtrado en bucle y similares, sino
también informacién incluida en un encabezado de segmento, informacién incluida en el APS, informacién incluida en
el PPS, informacién incluida en un SPS y/o informacién incluida en el VPS.

Mientras tanto, para compensar una diferencia entre una imagen original y una imagen reconstruida debido a un error
que ocurre en un proceso de codificacidon de compresién como, por ejemplo, cuantificacion, se puede llevar a cabo un
proceso de filtrado en bucle en muestras reconstruidas o imagenes reconstruidas como se describié mas arriba. Como
se ha descrito mas arriba, el filtrado en bucle puede llevarse a cabo por el filtro del aparato de codificacion y el filtro
del aparato de decodificacion, y puede aplicarse un filiro de desbloqueo, SAO y/o un filtro de bucle adaptativo (ALF,
por sus siglas en inglés). Por ejemplo, el proceso de ALF puede llevarse a cabo después de que se completen el
proceso de filtrado de desbloqueo y/o el proceso de SAQ. Sin embargo, incluso en este caso, el proceso de filtrado de
desbloqueo y/o el proceso de SAQ pueden omitirse.
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En lo sucesivo, se describira la descripcién detallada de la reconstruccion y filtrado de imagenes. En la codificacion de
imagen/video, se puede generar un bloque reconstruido basandose en la intraprediccion/interprediccién para cada
bloque, y se puede generar una imagen reconstruida que incluya los bloques reconstruidos. Cuando la
imagen/segmento actual es una imagen/segmento |, los bloques incluidos en la imagen/segmento actual pueden
reconstruirse basandose Unicamente en la intraprediccion. Mientras tanto, cuando la imagen/segmento actual es una
imagen/segmento P o B, los bloques incluidos en la imagen/segmento actual pueden reconstruirse basandose en la
intraprediccion o la interprediccion. En este caso, la intraprediccion puede aplicarse a algunos bloques en la
imagen/segmento actual, y la interpredicciéon puede aplicarse a los bloques restantes.

La intraprediccién puede referirse a la prediccion que genera muestras de prediccion para el bloque actual basandose
en muestras de referencia en una imagen a la que pertenece el bloque actual (en lo sucesivo, denominada imagen
actual). Cuando se aplica la intraprediccién al bloque actual, se pueden derivar muestras de referencia vecinas que se
van a usar para la intraprediccion del bloque actual. Las muestras de referencia vecinas del bloque actual pueden
incluir muestras adyacentes al limite izquierdo del bloque actual que tienen un tamafio de nWxnH y un total de 2xnH
muestras vecinas de la parte inferior izquierda, muestras adyacentes al limite superior del bloque actual y un total de
2xnW muestras vecinas de la parte superior derecha, y una muestra vecina de la parte superior izquierda del bloque
actual. Alternativamente, las muestras de referencia vecinas del bloque actual pueden incluir miltiples muestras
vecinas superiores y multiples muestras vecinas izquierdas. Ademas, las muestras de referencia vecinas del bloque
actual pueden incluir un total de nH muestras adyacentes al limite derecho del bloque actual que tienen un tamafio de
nWxnH, un total de nW muestras adyacentes al limite inferior del bloque actual, y una muestra vecina (inferior derecha)
inferior derecha del bloque actual.

Sin embargo, algunas de las muestras de referencia vecinas del bloque actual pueden no decodificarse todavia o estar
disponibles. En este caso, el decodificador puede configurar las muestras de referencia vecinas para su uso para la
prediccion sustituyendo las muestras que no estan disponibles por las muestras disponibles. Alternativamente, las
muestras de referencia vecinas que se van a usar para la prediccién pueden configurarse a través de la interpolacion
de las muestras disponibles.

Cuando se obtienen muestras de referencia vecinas, puede obtenerse una muestra de prediccion basandose en el
promedio o interpolacién de muestras de referencia vecinas del bloque actual, y (ii) prediccion entre muestras de
referencia vecinas del bloque actual. La muestra de prediccién puede derivarse basandose en una muestra de
referencia presente en una direccion (prediccion) especifica con respecto a la muestra. El caso de (i) puede
denominarse un modo no direccional o un modo no angular, y el caso de (i} puede denominarse un modo direccional
o un modo angular. Asimismo, basandose en la muestra de prediccién del bloque actual entre las muestras de
referencia vecinas, se interpolan la segunda muestra vecina ubicada en la direccién opuesta a la direccién de
prediccion del modo de intraprediccion del bloque actual y la primera muestra vecina. Se puede generar una muestra
de prediccion. El caso anterior puede denominarse intraprediccién por interpolacién lineal (LIP, por sus siglas en
inglés). Ademas, pueden generarse muestras de predicciéon de croma basandose en muestras de luma usando un
modelo lineal. Este caso puede denominarse modo LM. Ademas, una muestra de prediccién temporal del bloque actual
puede derivarse en base a muestras de referencia vecinas filtradas, y al menos una muestra de referencia derivada
segun el modo de intraprediccion entre las muestras de referencia vecinas existentes, es decir, muestras de referencia
vecinas sin filtrar, y la muestra de prediccion temporal puede sumarse ponderadamente para derivar la muestra de
prediccion del bloque actual. El caso anterior puede denominarse intraprediccion dependiente de la posicién (PDPC,
por sus siglas en inglés). Ademas, una linea de muestra de referencia que tiene la mayor precisién de prediccién entre
las lineas de muestra multi-referencia vecinas del bloque actual puede seleccionarse para derivar la muestra de
prediccion usando la muestra de referencia localizada en la direccion de prediccion en la linea correspondiente, y
luego la linea de muestra de referencia usada en la presente memoria puede indicarse (sefializarse) al aparato de
decodificacion, llevando a cabo asi la codificacion de intraprediccién. El caso anterior puede denominarse
intraprediccion de linea de referencia multiple (MRL, por sus siglas en inglés) o intraprediccién basada en MRL.
Ademas, la intraprediccion puede llevarse a cabo basandose en el mismo modo de intraprediccion dividiendo el bloque
actual en subparticiones verticales u horizontales, y pueden derivarse muestras de referencia vecinas y usarse en la
unidad de subparticion. Es decir, en este caso, el modo de intraprediccion para el bloque actual se aplica igualmente
a las subparticiones, y el rendimiento de la intraprediccion puede mejorarse en algunos casos derivando y usando las
muestras de referencia vecinas en la unidad de subparticién. Dicho método de prediccion puede denominarse
intrasubparticiones (ISP) o intraprediccion basada en ISP. Los métodos de intraprediccion descritos anteriormente
pueden denominarse un tipo de intraprediccion por separado del modo de intraprediccion. El tipo de intraprediccion
puede denominarse con diversos términos como, por ejemplo, una técnica de intraprediccion o un modo de
intraprediccion adicional. Por ejemplo, el tipo de intraprediccién (o modo de intraprediccién adicional) puede incluir al
menos una de LIP, PDPC, MRL e ISP descritas anteriormente. Un método de intraprediccion general, excepto el tipo
de intraprediccion especifico como, por ejemplo, LIP, PDPC, MRL o ISP, puede denominarse un tipo de intraprediccién
normal. El tipo de intraprediccién normal puede aplicarse generalmente cuando no se aplica el tipo de intraprediccion
especifico, y la prediccién puede llevarse a cabo basandose en el modo de intraprediccién descrito mas arriba.
Mientras tanto, se puede llevar a cabo un posfiltrado en la muestra predicha derivada segiin sea necesario.
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Especificamente, el procedimiento de intraprediccion puede incluir una etapa de determinacién de modo/tipo de
intraprediccion, una etapa de obtencién de muestra de referencia vecina y una etapa de obtencién de muestra de
prediccion basada en modo/tipo de intraprediccion. Ademas, se puede llevar a cabo una etapa de posfiltrado en la
muestra predicha obtenida seglin sea necesario.

La Figura 5 es un diagrama de flujo que ilustra un método para reconstruir un bloque basado en intraprediccién en un
aparato de codificacion. El método de la Figura 5 puede incluir las etapas E500, E510, E520, E530 y E540.

E500 puede llevarse a cabo por el intrapredictor 222 del aparato de codificacién, y E510 a E530 pueden llevarse a
cabo por el procesador 230 residual del aparato de codificacion. Especificamente, E510 puede llevarse a cabo por el
restador 231 del aparato de codificacion, E520 puede llevarse a cabo por el transformador 232 y el cuantificador 233
del aparato de codificacion, y E530 puede llevarse a cabo por el descuantificador 234 y el transformador 235 inverso
del aparato de codificacion. En E500, la informacién de prediccién puede ser derivada por el intrapredictor 222 y
codificada por el codificador 240 de entropia. La informacion residual puede derivarse en E510 y E520 y codificarse
por el codificador 240 de entropia. La informacién residual es informacion sobre las muestras residuales. La
informacion residual puede incluir informacion sobre coeficientes de transformada cuantificados para las muestras
residuales. Como se ha descrito anteriormente, las muestras residuales pueden derivarse como coeficientes de
transformada a través del transformador 232 del aparato de codificacién, y los coeficientes de transformada pueden
derivarse como coeficientes de transformada cuantificados a través del cuantificador 2330. La informacién sobre los
coeficientes de transformada cuantificados puede codificarse por el codificador 240 de entropia a través de un
procedimiento de codificacion residual.

El aparato de codificacién lleva a cabo la intraprediccion en el bloque actual (E500). El aparato de codificaciéon puede
derivar un modo de intraprediccién para el bloque actual, derivar muestras de referencia vecinas del bloque actual y
generar muestras de prediccion en el bloque actual basandose en el modo de intraprediccion y las muestras de
referencia vecinas. Aqui, los procedimientos de determinacion de modo de intraprediccion, derivacion de muestras de
referencia periféricas y generacién de muestras de prediccion pueden llevarse a cabo simultdneamente, o puede
llevarse a cabo un procedimiento antes de otro procedimiento. Por ejemplo, el intrapredictor 222 del dispositivo de
codificacion puede incluir un determinador de modo/tipo de prediccién, un derivador de muestra de referencia y un
derivador de muestra de prediccién, y el determinador de modo/tipo de prediccion puede determinar un modo/tipo de
intraprediccion para el bloque actual, el derivador de muestra de referencia puede derivar muestras de referencia
vecinas del bloque actual, y el derivador de muestra de prediccion puede derivar muestras de movimiento del bloque
actual. Mientras tanto, aunque no se muestra, cuando se lleva a cabo un procedimiento de filtrado de muestras de
prediccion que se describira méas adelante, el intrapredictor 222 puede incluir ademas un filtro de muestras de
prediccion (no se muestra). El aparato de codificacion puede determinar un modo aplicado al bloque actual de entre
multiples modos de intraprediccién. El aparato de codificacion puede comparar los costes de RD para los modos de
intraprediccion y determinar un modo de intraprediccion 6ptimo para el bloque actual.

Mientras tanto, el aparato de codificacion puede llevar a cabo un procedimiento de filtrado de muestras de prediccion.
El filtrado de muestras de prediccion puede denominarse posfiltrado. Algunas o todas las muestras de prediccion
pueden filtrarse mediante el procedimiento de filtrado de muestras de prediccién. En algunos casos, el procedimiento
de filtrado de muestras de prediccién puede omitirse.

El aparato de codificacion deriva muestras residuales para el bloque actual basandose en las muestras de prediccion
(E510). El aparato de codificacion puede comparar las muestras de prediccion en las muestras originales del bloque
actual basandose en una fase y derivar las muestras residuales.

El aparato de codificacién puede transformar/cuantificar las muestras residuales para obtener coeficientes de
transformada cuantificados (E520) y, a continuacién, descuantifica/transforma inversamente los coeficientes de
transformada cuantificados de nuevo para obtener muestras residuales (modificadas) (E530). La razén para llevar a
cabo la descuantificacién/transformacion inversa de nuevo después de la transformada/cuantificacién es derivar las
mismas muestras residuales que las muestras residuales derivadas del aparato de decodificacién como se describié
mas arriba.

El aparato de codificacién puede generar un bloque reconstruido que incluye muestras reconstruidas para el bloque
actual en base a las muestras de prediccion y las muestras residuales (modificadas) (E540). Una imagen reconstruida
para la imagen actual puede generarse en base al bloque reconstruido.

El aparato de codificacion puede codificar informacién de imagen que incluye informacién de prediccién sobre la
intraprediccion (p. €j., informacién de modo de prediccién que indica un modo de prediccion) e informacion residual
sobre las muestras intra y residual y emitir la informacién de imagen codificada en forma de un flujo de bits, como se
describié mas arriba. La informacioén residual puede incluir una sintaxis de codificacion residual. El aparato de
codificacion puede transformar/cuantificar las muestras residuales para obtener coeficientes de transformada
cuantificados. La informacion residual puede incluir informacién sobre los coeficientes de transformada cuantificados.

14



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2 994 299 T3

La Figura 6 es un diagrama de flujo que ilustra un método de reconstruccion de bloques basado en intraprediccién en
un aparato de decodificacién. El método de la Figura 6 puede incluir las etapas E600, E610, E620, E630 y E640. El
aparato de decodificacion puede llevar a cabo una operacion correspondiente a una operacién llevada a cabo en el
aparato de codificacion.

E600 a E620 pueden llevarse a cabo por el intrapredictor 331 del aparato de decodificacién, y la informacion de
prediccion de E60O0 y la informacion residual de E630 pueden ser obtenidas del flujo de bits por el decodificador 310
de entropia del aparato de decodificacién. El procesador 320 residual del aparato de decodificacion puede derivar
muestras residuales para el bloque actual en base a la informacion residual. Especificamente, el descuantificador 321
del procesador 320 residual deriva coeficientes de transformada llevando a cabo la descuantificacion basandose en
los coeficientes de transformada cuantificados derivados basandose en la informacién residual, y el transformador 322
inverso del procesador residual puede derivar muestras residuales para el bloque actual llevando a cabo una
transformada inversa en los coeficientes de transformada. E640 puede llevarse a cabo por el sumador 340 o el
reconstructor del aparato de decodificacién.

Especificamente, el aparato de decodificacién puede derivar un modo de intrapredicciéon para el bloque actual
basandose en la informaciéon de modo de prediccion recibida (E600). El aparato de decodificacién puede derivar
muestras de referencia periféricas del bloque actual (E610). El aparato de decodificacién genera muestras de
prediccion en el bloque actual basandose en el modo de intraprediccion y las muestras de referencia vecinas (E620).
En este caso, el aparato de decodificacién puede llevar a cabo un procedimiento de filtrado de muestras de prediccion.
El filtrado de muestras de prediccion puede denominarse posfiltrado. Algunas o todas las muestras de prediccion
pueden filtrarse mediante el procedimiento de filtrado de muestras de prediccién. En algunos casos, el procedimiento
de filtrado de muestras de prediccién puede omitirse.

El aparato de decodificacién genera muestras residuales para el bloque actual basandose en la informacién residual
recibida (E630). El aparato de decodificacion puede generar muestras reconstruidas para el bloque actual en base a
las muestras de prediccién y las muestras residuales, y derivar un bloque reconstruido que incluye las muestras
reconstruidas (E640). Una imagen reconstruida para la imagen actual puede generarse en base al bloque reconstruido.

Aqui, el intrapredictor 331 del aparato de decodificacién puede incluir un determinador de modo/tipo de prediccién, un
derivador de muestra de referencia y un derivador de muestra de prediccion, y el determinador de modo/tipo de
prediccion puede determinar un modo de intraprediccion para el bloque actual basandose en la informacién de modo
de prediccién obtenida por el decodificador 310 de entropia del aparato de decodificacion, el derivador de muestra de
referencia puede derivar muestras de referencia periféricas del bloque actual, y el derivador de muestra de prediccién
puede derivar muestras de prediccion del bloque actual. Mientras tanto, aunque no se muestra, cuando se lleva a cabo
el procedimiento de filtrado de muestras de prediccién descrito mas arriba, el intrapredictor 331 puede incluir ademas
un filtro de muestras de prediccion (no se muestra).

La informacién de prediccién puede incluir informacion de modo de intraprediccion y/o informacion de tipo de
intraprediccion. La informacion de modo de intraprediccion puede incluir, por ejemplo, informacién de indicador (p. €j.,
intra_luma_mpm_flag) que indica si se aplica un modo mas probable (MPM, por sus siglas en inglés) al bloque actual
o se aplica un modo restante, y cuando se aplica MPM al bloque actual, la informacién de modo de prediccion puede
incluir ademas informacion de indice (p. €j., intra_luma_mpm_idx) que indica uno de los candidatos de modo de
intraprediccion (candidatos de MPM). Los candidatos de modo de intraprediccién (candidatos de MPM) pueden incluir
una lista de candidatos de MPM o una lista de MPM. Ademas, cuando el MPM no se aplica al bloque actual, la
informacién de modo de intraprediccién puede incluir ademas informacién de modo restante (p. €j,
intra_luma_mpm_remainder) que indica uno de los modos de intraprediccién restantes excepto los candidatos de
modo de intraprediccidon (candidatos de MPM). El aparato de decodificacion puede determinar el modo de
intraprediccion del bloque actual basandose en la informacion del modo de intraprediccién. Una lista de MPM separada
puede estar configurada para el MIP descrito anteriormente.

Ademas, la informacion de tipo de intraprediccién puede implementarse de diversas formas. Por ejemplo, la
informacion de tipo de intraprediccion puede incluir informacién de indice de tipos de intraprediccion que indica uno
de los tipos de intraprediccion. Como otro ejemplo, la informacién de tipo de intraprediccién puede incluir al menos
una de informacién de linea de muestra de referencia (p. €j., intra_luma_ref_idx) que indica si la MRL se aplica al
bloque actual y, si se aplica, qué linea de muestra de referencia se usa, informacion de indicador de ISP (p. €j.,
intra_subpartitions_mode_flag) que indica si la ISP se aplica al bloque actual, informacién de tipo de ISP (p. €j.,
intra_subpartitions_split_flag) que indica un tipo dividido de subparticiones cuando se aplica la ISP, informacion de
indicador que indica si se aplica PDCP o informacion de indicador que indica si se aplica una LIP. Ademas, la
informacién de tipo de intraprediccién puede incluir un indicador MIP que indique si se aplica MIP al bloque actual.

La informacibn de modo de intraprediccién y/o la informacién de tipo de intraprediccién pueden
codificarse/decodificarse a través del método de codificacion descrito en la presente descripcion. Por ejemplo, la
informacién de modo de intraprediccion y/o la informacion de tipo de intraprediccién pueden codificarse/decodificarse
mediante codificacién por entropia (p. ej., CABAC, CAVLC) basandose en un codigo binario truncado (rice).
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El predictor del aparato de codificacidn/aparato de decodificacion puede derivar muestras de prediccién llevando a
cabo la interprediccién bloque a bloque. La interprediccion puede ser una prediccién derivada de una manera que
depende de elementos de datos (p. €j., valores de muestra o informacién de movimiento) de imagen(es) distinta(s) de
la imagen actual. Cuando se aplica interprediccién al bloque actual, un bloque predicho (matriz de muestras de
prediccion) para el bloque actual puede derivarse basandose en un bloque de referencia (matriz de muestras de
referencia) especificado por un vector de movimiento en una imagen de referencia indicada por un indice de imagenes
de referencia. En este caso, para reducir una cantidad de informacién de movimiento transmitida en el modo de
interprediccion, la informacion de movimiento del bloque actual puede predecirse en unidades de un bloque, un
subbloque o una muestra basandose en una correlacién de la informacién de movimiento entre el bloque vecino y el
bloque actual. La informacién de movimiento puede incluir un vector de movimiento y un indice de imagenes de
referencia. La informacién de movimiento puede incluir ademas informacion de tipo de interprediccién (prediccién LO,
prediccion L1, prediccion Bi, etc.). Cuando se aplica la interprediccion, el bloque vecino puede incluir un blogue vecino
espacial que esta presente en la imagen actual y un bloque vecino temporal que esta presente en la imagen de
referencia. Una imagen de referencia que incluye el bloque de referencia y una imagen de referencia que incluye el
bloque vecino temporal pueden ser iguales entre si o diferentes entre si. El bloque vecino temporal puede denominarse
con un nombre como, por ejemplo, un bloque de referencia co-localizado, una CU co-localizada (colCU), etc., y la
imagen de referencia que incluye el bloque vecino temporal puede denominarse una imagen co-localizada (colPic).
Por ejemplo, una lista de candidatos de informacion de movimiento puede configurarse basandose en los bloques
vecinos del bloque actual y la informacién de indicador o indice que indica qué candidato se selecciona (usa) para
derivar el vector de movimiento y/o el indice de imagenes de referencia del bloque actual puede sefializarse. La
interprediccion puede llevarse a cabo basandose en diversos modos de prediccion y, por ejemplo, en el caso de un
modo de salto y un modo de fusién, la informacién de movimiento del bloque actual puede ser la misma que la
informacién de movimiento de un bloque vecino. En el caso del modo de salto, la sefial residual puede no transmitirse
a diferencia del modo de fusién. En el caso de un modo de prediccién de vectores de movimiento (MVP}), el vector de
movimiento del bloque vecino seleccionado se usa como un predictor de vector de movimiento y puede sefalizarse
una diferencia de vector de movimiento. En este caso, el vector de movimiento del bloque actual puede derivarse
usando la suma del predictor de vector de movimiento y la diferencia de vector de movimiento.

La Figura 7 es un diagrama de flujo que ilustra un método de reconstruccion de bloques basado en interprediccién en
un aparato de codificacién. El método de la Figura 7 puede incluir las etapas E700, E710, E720, E730 y E740.

E700 puede llevarse a cabo por el interpredictor 221 del aparato de codificacién, y E710 a E730 pueden llevarse a
cabo por el procesador 230 residual del aparato de codificacion. Especificamente, E710 puede llevarse a cabo por el
restador 231 del aparato de codificacion, E720 puede llevarse a cabo por el transformador 232 y el cuantificador 233
del aparato de codificacion, y E730 puede llevarse a cabo por el descuantificador 234 y el transformador 235 inverso
del aparato de codificacion. En E700, la informacién de prediccién puede ser derivada por el interpredictor 221 y
codificada por el codificador 240 de entropia. La informacién residual puede derivarse a través de E710 y E720 y
codificarse por el codificador 240 de entropia. La informacion residual es informacién sobre las muestras residuales.
La informacién residual puede incluir informacion sobre coeficientes de transformada cuantificados para las muestras
residuales. Como se ha descrito mas arriba, las muestras residuales pueden derivarse como coeficientes de
transformada a través del transformador 232 del aparato de codificacion, y los coeficientes de transformada pueden
derivarse como coeficientes de transformada cuantificados a través del cuantificador 233. La informacién sobre los
coeficientes de transformada cuantificados puede codificarse por el codificador 240 de entropia a través de un
procedimiento de codificacién residual.

El aparato de codificacion lleva a cabo la interprediccién en el bloque actual (E700). El aparato de codificacién puede
derivar el modo de interprediccién y la informacién de movimiento del bloque actual, y generar muestras de prediccion
del bloque actual. Aqui, los procedimientos para determinar el modo de interprediccién, derivar informacién de
movimiento y generar muestras de prediccion pueden llevarse a cabo simultdneamente, o puede llevarse a cabo un
procedimiento antes de otro procedimiento. Por ejemplo, el interpredictor 221 del aparato de codificacion puede incluir
un determinador de modo de prediccion, un derivador de informacién de movimiento y un derivador de muestra de
prediccion, y el determinador de modo de prediccién puede determinar el modo de prediccion para el bloque actual, el
derivador de informacién de movimiento puede derivar la informacion de movimiento del blogue actual, y el derivador
de muestra de prediccién puede derivar las muestras de movimiento del bloque actual. Por ejemplo, el interpredictor
221 del aparato de codificacion puede buscar un bloque similar al bloque actual dentro de un area predeterminada
(area de busqueda) de imagenes de referencia a través de estimacién de movimiento, y puede derivar un bloque de
referencia en el cual una diferencia del bloque actual es minima o una referencia predeterminada o menos. Basandose
en esto, puede derivarse un indice de imagenes de referencia que indica una imagen de referencia en la cual esta
ubicado el bloque de referencia, y puede derivarse un vector de movimiento basandose en una diferencia de posicién
entre el bloque de referencia y el bloque actual. El aparato de codificacién puede determinar un modo aplicado al
bloque actual de entre varios modos de prediccion. El aparato de codificacién puede comparar los costes de distorsion
de tasa (RD, por sus siglas en inglés) para los diversos modos de prediccién y determinar un modo de prediccion
optimo para el bloque actual.

Por ejemplo, cuando se aplica un modo de salto o un modo de fusion al bloque actual, el aparato de codificacion puede
construir una lista de candidatos de fusién que se describird méas adelante y derivar un bloque de referencia en el cual
una diferencia del bloque actual es minima o una referencia predeterminada o menos, entre los bloques de referencia
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indicados por los candidatos de fusion incluidos en la lista de candidatos de fusién. En este caso, se puede seleccionar
un candidato de fusién asociado al bloque de referencia derivado, y la informacién de indice de fusion que indica el
candidato de fusién seleccionado se puede generar y sefializar al aparato de decodificacién. La informacién de
movimiento del bloque actual puede derivarse usando la informacion de movimiento del candidato de fusién
seleccionado.

Como otro ejemplo, cuando el modo (A)MVP se aplica al bloque actual, el aparato de codificacidn construye una lista
de candidatos (A)MVP que se describira mas adelante, y usa un vector de movimiento de un candidato de mvp
seleccionado, entre candidatos de predictor de vector de movimiento (mvp, por sus siglas en inglés) incluidos en la
lista de candidatos de (A)MVP, como un mvp del bloque actual. En este caso, por ejemplo, un vector de movimiento
que indica un bloque de referencia derivado por la estimacion de movimiento descrita mas arriba puede usarse como
el vector de movimiento del bloque actual, y un candidato mvp que tiene un vector de movimiento que tiene la diferencia
mas pequefia del vector de movimiento del bloque actual, entre los candidatos mvp, puede ser el candidato mvp
seleccionado. Se puede obtener una diferencia de vector de movimiento (MVD, por sus siglas en inglés) que es una
diferencia obtenida restando el mvp del vector de movimiento del bloque actual. En este caso, la informacién sobre la
MVD puede sefializarse al aparato de decodificacién. Ademas, cuando se aplica el modo (A)MVP, el valor del indice
de imagenes de referencia puede configurarse como informacién de indice de imagenes de referencia y sefializarse
por separado al aparato de decodificacion.

El aparato de codificacion puede derivar muestras residuales basandose en las muestras de prediccion (E710). El
aparato de codificacion puede derivar las muestras residuales comparando muestras originales del bloque actual con
las muestras de prediccion.

El aparato de codificacion transforma/cuantifica las muestras residuales para obtener coeficientes de transformada
cuantificados (E720), y a continuacién descuantifica/transforma inversamente los coeficientes de transformada
cuantificados de nuevo para obtener muestras residuales (modificadas) (E730). La razon para llevar a cabo la
descuantificacion/transformacién inversa de nuevo después de la transformada/cuantificacién es derivar las mismas
muestras residuales que las muestras residuales derivadas del aparato de decodificacién como se describié mas
arriba.

El aparato de codificacién puede generar un bloque reconstruido que incluye muestras reconstruidas para el bloque
actual en base a las muestras de prediccion y las muestras residuales (modificadas) (E740). Una imagen reconstruida
para la imagen actual puede generarse en base al bloque reconstruido.

Aunque no se muestra, como se ha descrito mas arriba, el aparato 100 de codificacion puede codificar informacién de
video que incluye informacién de prediccion e informacion residual. El aparato 100 de codificacién puede emitir la
informacién de imagen codificada en forma de un flujo de bits. La informacién de prediccién puede ser informacion
relacionada con un procedimiento de prediccion y puede incluir informacién de modo de prediccién (p. €j., indicador
de salto, indicador de fusion o indice de modo) e informacién de movimiento. La informacién de movimiento puede
incluir informacién de seleccion de candidatos (p. €j., indice de fusién, indicador mvp o indice mvp) que es informacién
para derivar un vector de movimiento. Ademas, la informacién sobre la informacién de movimiento puede incluir la
informacién de MVD y/o la informacién de indice de imagenes de referencia descritas anteriormente. Ademas, la
informacién sobre la informaciéon de movimiento puede incluir informacién que indica si se aplica prediccion LO,
prediccién L1 o prediccién bi. La informacion residual es informacion sobre muestras residuales. La informacién
residual puede incluir informacién sobre coeficientes de transformada cuantificados para muestras residuales.

El flujo de bits de salida puede almacenarse en un medio de almacenamiento (digital) y transmitirse a un aparato de
decodificacion o puede transmitirse a un aparato de decodificacién a través de una red.

La Figura 8 es un diagrama de flujo que ilustra un método de reconstruccion de bloques basado en interprediccion en
un aparato de decodificacion. El método de la Figura 8 puede incluir las etapas E800, E810, E820, E830 y E840. El
aparato de decodificacion puede llevar a cabo una operacion correspondiente a la operacion llevada a cabo por el
aparato de codificacion.

E800 a E820 pueden llevarse a cabo por el interpredictor 332 del aparato de decodificacion, y la informacién de
prediccion de E800 y la informacién residual de E830 pueden ser obtenidas del flujo de bits por el decodificador 310
de entropia del aparato de decodificacién. El procesador 320 residual del aparato de decodificacion puede derivar
muestras residuales para el bloque actual en base a la informacion residual. Especificamente, el descuantificador 321
del procesador 320 residual puede derivar coeficientes de transformada llevando a cabo la descuantificacién
basandose en los coeficientes de transformada cuantificados derivados basandose en la informacién residual, y el
transformador 322 inverso del procesador residual puede derivar muestras residuales para el bloque actual llevando
a cabo una transformada inversa en los coeficientes de transformada. E840 puede llevarse a cabo por el sumador 340
o el reconstructor del aparato de decodificacion.

Especificamente, el aparato de decodificacién puede determinar un modo de prediccion para el bloque actual
basandose en la informacién de prediccion recibida (E800). El aparato de decodificacion puede determinar qué modo
de interprediccion se aplicara al bloque actual basandose en la informacion de modo de prediccion en la informacién
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de prediccién.

Por ejemplo, se puede determinar si el modo de fusion se aplica al bloque actual o si el modo (A)MVP se determina
en base al indicador de fusion. Alternativamente, uno de diversos candidatos de modo de interpredicciéon puede
seleccionarse basandose en el indice de modo. Los candidatos de modo de interprediccién pueden incluir modo de
salto, modo de fusién y/o modo de (A}MVP, o pueden incluir diversos modos de interprediccion que se describiran
mas adelante.

El aparato de decodificacion deriva informacion de movimiento del bloque actual basandose en el modo de
interprediccion determinado. Por ejemplo, cuando el modo de salto o el modo de fusién se aplica al bloque actual, el
aparato de decodificacion puede configurar una lista de candidatos de fusion que se describira a continuacién y
seleccionar un candidato de fusién de entre los candidatos de fusion incluidos en la lista de candidatos de fusion. La
seleccién puede llevarse a cabo baséndose en la informacion de seleccidn descrita anteriormente (indice de fusion).
La informacién de movimiento del bloque actual puede derivarse usando la informacién de movimiento del candidato
de fusion seleccionado. La informacién de movimiento del candidato de fusién seleccionado puede usarse como la
informacién de movimiento del bloque actual.

Como otro ejemplo, cuando el modo (A)MVP se aplica al bloque actual, el aparato de decodificacion puede construir
una lista de candidatos (A}MVP que se describira a continuacién y usar un vector de movimiento de un candidato de
mvp seleccionado, entre candidatos de predictor de vector de movimiento (mvp) incluidos en la lista de candidatos
(A)MVP, como el mvp del bloque actual. La seleccién puede llevarse a cabo basandose en la informacién de seleccion
(indicador mvp o indice mvp) descrita mas arriba. En este caso, la MVD del bloque actual puede derivarse en base a
la informacién sobre la MVD, y un vector de movimiento del bloque actual puede derivarse en base al mvp del bloque
actual y la MVD. Asimismo, el indice de imagenes de referencia del bloque actual puede derivarse basandose en la
informacién de indice de imagenes de referencia. Una imagen indicada por el indice de imagenes de referencia en la
lista de imagenes de referencia para el bloque actual puede derivarse como una imagen de referencia referenciada
para la interprediccion del bloque actual.

Mientras tanto, como se describira a continuacion, la informacion de movimiento del bloque actual puede derivarse sin
configurar una lista de candidatos. En este caso, la informacién de movimiento del bloque actual puede derivarse
segun un procedimiento descrito en un modo de prediccion que se describird mas adelante. En este caso, la
configuracién de la lista de candidatos como se describié anteriormente puede omitirse.

El aparato de decodificacién puede generar muestras de prediccién para el bloque actual basandose en la informacién
de movimiento del bloque actual (E820). En este caso, la imagen de referencia puede derivarse basandose en el indice
de imagenes de referencia del bloque actual, y las muestras de prediccion del bloque actual pueden derivarse usando
muestras del bloque de referencia indicadas por el vector de movimiento del bloque actual en la imagen de referencia.
En este caso, como se describira a continuacién, en algunos casos, se puede llevar a cabo ademas un procedimiento
de filtrado de muestras de prediccién en todas o algunas de las muestras de prediccion del bloque actual.

Por ejemplo, el interpredictor 332 del aparato de decodificacién puede incluir un determinador de modo de prediccion,
un derivador de informacién de movimiento y un derivador de muestra de prediccién, y el determinador de modo de
prediccion puede determinar un modo de prediccion para el bloque actual basandose en la informacién de modo de
prediccion recibida, el derivador de informaciéon de movimiento puede derivar informaciéon de movimiento (un vector
de movimiento y/o un indice de imagenes de referencia, etc.) del bloque actual basandose en la informacién recibida
en la informacién de movimiento, y la unidad de derivacién de muestra de prediccion puede derivar muestras de
prediccion del bloque actual.

El aparato de decodificacién genera muestras residuales para el bloque actual basandose en la informacién residual
recibida (E830). El aparato de decodificacion puede generar muestras reconstruidas para el bloque actual en base a
las muestras de prediccion y las muestras residuales, y puede derivar un bloque reconstruido que incluye las muestras
reconstruidas (E840). Una imagen reconstruida para la imagen actual puede generarse en base al bloque reconstruido.

Se pueden usar varios modos de interprediccion para la prediccién del bloque actual en la imagen. Por ejemplo, se
pueden usar varios modos como, por ejemplo, un modo de fusién, un modo de salto, un modo de prediccién de vector
de movimiento (MVP), un modo afin, un modo de fusién de subbloques y una fusién con el modo MVD (MMVD, por
sus siglas en inglés), y similares. Un modo de refinamiento de vector de movimiento del lado del decodificador (DMVR,
por sus siglas en inglés), un modo de resolucién de vector de movimiento adaptativo (AMVR, por sus siglas en inglés),
una prediccién bi con ponderacion de nivel de CU (BCW, por sus siglas en inglés), un flujo éptico bidireccional (BDOF,
por sus siglas en inglés) y similares también pueden usarse como modos adicionales de manera adicional o en su
lugar. El modo afin puede denominarse un modo de prediccién de movimiento afin. EIl modo MVP puede denominarse
modo de prediccion de vector de movimiento avanzada (AMVP, por sus siglas en inglés). En este documento, algunos
modos y/o candidatos de informacién de movimiento derivados por algunos modos pueden incluirse como uno de
candidatos de informacién de movimiento de otros modos. Por ejemplo, un candidato de HMVP puede afiadirse como
un candidato de fusion en el modo de fusién/salto o puede afiadirse como un candidato de mvp en el modo de MVP.
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La informacién de modo de prediccién que indica el modo de interprediccion del bloque actual puede sefializarse del
aparato de codificacién al aparato de decodificacion. La informacion de modo de prediccion puede incluirse en el flujo
de bits y recibirse por el aparato de decodificacion. La informacién de modo de prediccion puede incluir informacion
de indice que indica uno de multiples modos candidatos. Alternativamente, el modo de interprediccion puede indicarse
a través de sefializacion jerarquica de informacién de indicador. En este caso, la informacién de modo de prediccion
puede incluir uno o mas indicadores. Por ejemplo, se puede sefializar un indicador de salto para indicar si se aplica
un modo de salto, y si no se aplica el modo de salto, se puede sefializar un indicador de fusion para indicar si se aplica
un modo de fusién, y si no se aplica el modo de fusién, se indica aplicar un modo de MVP o se puede sefializar ademas
un indicador para clasificacion adicional. EI modo afin puede sefializarse en un modo independiente o puede
sefializarse en un modo dependiente del modo de fusion o el modo MVP. Por ejemplo, el modo afin puede incluir un
modo de fusion afin y un modo de MVP afin.

Mientras tanto, la informacién que indica si la prediccion de la lista0 (LO), la prediccion de la listal (L1) o la prediccion
bi descritas mas arriba se usa en el bloque actual (unidad de codificacion actual) puede sefializarse en el bloque
actual. La informacion puede denominarse informacion de direccién de prediccion de movimiento, informaciéon de
direccibn  de  interprediccibn o  informacién de indicacién de  interprediccién, y  puede
configurarse/codificarse/sefializarse en forma de, por ejemplo, un elemento sintactico inter_pred_idc. Es decir, el
elemento sintactico inter_pred_idc puede indicar si la prediccién de la listaO (LO), la prediccion de la listal (L1) o la
prediccion bi descritas mas arriba se usan para el bloque actual (unidad de codificacién actual). En este documento,
en aras de la descripcion, el tipo de interprediccion (prediccién LO, prediccion L1 o prediccion Bl) indicado por el
elemento sintactico inter_pred_idc puede indicarse como una direccién de prediccion de movimiento. La prediccion LO
puede representarse como pred L0, la prediccion L1 como pred_L1 y la prediccion de pares como pred BI. Por
ejemplo, los siguientes tipos de prediccién pueden determinarse segin el valor del elemento sintactico inter_pred_idc.

Tabla 1
inter_pred_idc Nombre de inter_pred_idc
g(chncho + cbAltura) =8 (cbAncho + cbAltura) == 8
0 ................................................... PRED_LO ......................................................................... P RED_LO .......................................................................
1 .................................................... PRED_L1 ....................................................................... PRED_L1 ........................................................................
2 gPRED_BI n.a.

Como se describié anteriormente, una imagen puede incluir uno o mas segmentos. El segmento puede tener uno de
los tipos de segmento que incluyen segmento intra (1), segmento predictivo (P) y segmento predictivo bi (B). El tipo de
segmento puede indicarse en base a la informacién de tipo de segmento. Para bloques en un segmento |, la
interprediccion puede no usarse para la prediccién y solo puede usarse la intraprediccién. Por supuesto, incluso en
este caso, el valor de muestra original puede codificarse y sefializarse sin prediccion. Puede usarse intraprediccién o
interprediccion para bloques en un segmento P, y solo puede usarse una predicciéon uni cuando se usa interprediccion.
Mientras tanto, puede usarse intraprediccion o interprediccion para bloques en un segmento B, y puede usarse hasta
prediccion bi cuando se usa interprediccion.

LO y L1 pueden incluir imagenes de referencia que se codifican/decodifican previamente antes de la imagen actual.
Por ejemplo, LO puede incluir imagenes de referencia antes y/o después de la imagen actual en el orden de POC, y
L1 puede incluir imagenes de referencia después y/o antes de la imagen actual en el orden de POC. En este caso, a
LO se le puede asignar un indice de imagenes de referencia mas bajo en relaciéon con las imagenes de referencia
anteriores en el orden de POC que las imagenes de referencia actuales, y a L1 se le puede asignar un indice de
imagenes de referencia mas bajo en relacién con las imagenes de referencia anteriores en el orden de POC que la
imagen actual. En el caso del segmento B, se puede aplicar prediccion bi y, en este caso, se puede aplicar prediccion
bi unidireccional o se puede aplicar prediccién bi bidireccional. La prediccién bi bidireccional puede denominarse
prediccion bi verdadera.

Como se ha descrito mas arriba, un bloque residual (muestras residuales) puede derivarse en base a un bloque
predicho (muestras de prediccién) derivado a través de la prediccion en la etapa de codificacién, y las muestras
residuales se transforman/cuantifican mediante informacién residual que puede generarse. La informacion residual
puede incluir informacion sobre coeficientes de transformada cuantificados. La informacion residual puede incluirse en
informacién de video/imagen, y la informacién de video/imagen puede codificarse y transmitirse a un aparato de
decodificacién en forma de un flujo de bits. El aparato de decodificacién puede obtener la informacién residual del flujo
de bits, y puede derivar muestras residuales en base a la informacién residual. Especificamente, el aparato de
decodificacion puede derivar coeficientes de transformada cuantificados basandose en la informacién residual, y
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puede derivar bloques residuales (muestras residuales) a través de un proceso de descuantificacion/transformada
inversa.

Mientras tanto, al menos un proceso de la transformada (inversa) y/o la (des)cuantificacion puede omitirse.

En lo sucesivo, se describira un proceso de filtrado en bucle llevado a cabo para una imagen reconstruida. Una muestra
reconstruida modificada, bloque, imagen (o muestra filtrada modificada, bloque, imagen) puede generarse a través del
proceso de filtrado en bucle, y la imagen reconstruida modificada (modificada y filtrada) puede emitirse como una
imagen decodificada en el aparato de decodificacion y también puede almacenarse en una memoria intermedia de
imagenes decodificadas o memoria del aparato de codificacién/aparato de decodificacion y usarse como una imagen
de referencia en el proceso de interprediccién en el momento de codificar/decodificar una imagen mas tarde. El
proceso de filtrado en bucle puede incluir un proceso de filtrado de desbloqueo, un proceso de desplazamiento
adaptativo de muestra (SAQ) y/o un proceso de filtro de bucle adaptativo (ALF) como se ha descrito mas arriba. En
este caso, uno o algunos del proceso de filtrado de desbloqueo, proceso de desplazamiento adaptativo de muestra
(SAO), proceso de filtro de bucle adaptativo (ALF) y proceso de filtro bilateral pueden aplicarse secuencialmente o
todos pueden aplicarse secuencialmente. Por ejemplo, el proceso de SAQ puede llevarse a cabo después de que el
proceso de filtrado de desbloqueo se aplique a la imagen reconstruida. O, por ejemplo, el proceso de ALF puede
llevarse a cabo después de que el proceso de filtrado de desbloqueo se aplique a la imagen reconstruida. Esto también
puede llevarse a cabo en el aparato de codificacion.

El filtrado de desbloqueo es una técnica de filtrado que elimina la distorsién en los limites entre bloques en la imagen
reconstruida. El proceso de filtrado de desblogueo puede, por ejemplo, derivar un limite objetivo de la imagen
reconstruida, determinar una intensidad de limite (bS, por sus siglas en inglés) para el limite objetivo y llevar a cabo
un filtrado de desbloqueo en el limite objetivo en base a la bS. La bS puede determinarse basandose en un modo de
prediccién, una diferencia de vector de movimiento, si una imagen de referencia es la misma, si existe un coeficiente
significativo distinto de cero, etc., de dos bloques adyacentes al limite objetivo.

SAOQ es un método para compensar una diferencia de desplazamiento entre la imagen reconstruida y la imagen original
en base a la muestra. Por ejemplo, SAQ puede aplicarse basandose en un tipo como, por ejemplo, un desplazamiento
de banda, un desplazamiento de borde o similar. Segun SAO, las muestras pueden clasificarse en diferentes
categorias segun cada tipo de SAQ, y puede afiadirse un valor de desplazamiento a cada muestra basandose en la
categoria. La informacion de filtrado para SAO puede incluir informacién sobre si se aplica SAO, informacién de tipo
de SAO e informacién de valor de desplazamiento de SAQ. SAO puede aplicarse a la imagen reconstruida después
de aplicar el filtrado de desbloqueo.

El Filtro de Bucle Adaptativo (ALF) es una técnica para filtrar una imagen reconstruida sobre una base de muestra
basada en coeficientes de filtro segin una forma de filtro. El aparato de codificacion puede determinar si aplicar ALF,
forma de ALF y/o coeficiente de filtrado de ALF, etc., comparando la imagen reconstruida y la imagen original y puede
sefializar al aparato de decodificacion. Es decir, la informacién de filtrado para ALF puede incluir informacién sobre si
se aplica ALF, informacion de forma de filtro de ALF, informacién de coeficiente de filtrado de ALF, y similares. ALF
puede aplicarse a la imagen reconstruida después de aplicar el filtrado de desbloqueo.

La Figura 9 muestra un ejemplo de la forma de un filtro ALF.

En la Figura 9, (a) muestra una forma de un filtro de diamante 7x7, (b) muestra una forma de un filtro de diamante 5x5.
En la Figura 9, Cn en la forma de filtro representa un coeficiente de filtro. Cuando n en Cn es el mismo, esto indica
que se pueden asignar los mismos coeficientes de filtro. En la presente descripcion, una posicién y/o unidad a la que
se asignan coeficientes de filtro segin una forma de filtro de ALF puede denominarse lengieta de filiro. En este caso,
se puede asignar un coeficiente de filtro a cada derivacién de filtro, y una disposicién de las derivaciones de filtro
puede corresponder a una forma de filtro. Una lenglieta de filtro situada en el centro de la forma de filtro puede
denominarse lengiieta de filtro central. Los mismos coeficientes de filtro pueden asignarse a dos derivaciones de filtro
que tienen el mismo valor n existente en posiciones correspondientes entre si con respecto a la derivacion de filtro
central. Por ejemplo, en el caso de una forma de filtro de diamante de 7x7, se incluyen 25 derivaciones de filtro, y dado
que los coeficientes de filtro CO a C11 se asignan en una forma centralmente simétrica, los coeficientes de filtro pueden
asignarse a las 25 derivaciones de filtro usando solo 13 coeficientes de filtro. También, por ejemplo, en el caso de una
forma de filtro de diamante de 5x5, se incluyen 13 derivaciones de filtro, y dado que los coeficientes de filtro CO a C5
se asignan en una forma centralmente simétrica, los coeficientes de filtro se asignan a las 13 derivaciones de filtro
usando solo 7 coeficientes de filtro. Por ejemplo, para reducir la cantidad de datos de informacién sobre coeficientes
de filtro sefializados, 12 de 13 coeficientes de filtro para la forma de filtro de diamante 7x7 pueden sefalizarse
(explicitamente), y 1 coeficiente de filtro puede derivarse (implicitamente). Asimismo, por ejemplo, 6 de 7 coeficientes
de filtro para una forma de filtro de diamante 5x5 pueden sefializarse (explicitamente) y 1 coeficiente de filtro puede
derivarse (implicitamente).

Segun una realizacion de la presente descripcion, un parametro de ALF usado para el proceso de ALF puede
sefializarse a través de un conjunto de parametros de adaptacion (APS). El parametro de ALF puede derivarse de
informacién de filtro o datos de ALF para el ALF.
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ALF es un tipo de técnica de filtrado en bucle que puede aplicarse en la codificacion de video/imagen como se ha
descrito mas arriba. ALF puede llevarse a cabo usando un filtro adaptativo basado en Wiener. Esto puede ser para
minimizar un error cuadratico medio (MSE, por sus siglas en inglés) entre muestras originales y muestras decodificadas
(o muestras reconstruidas). Un disefio de alto nivel para una herramienta de ALF puede incorporar elementos
sintacticos accesibles en el encabezado de SPS y/o de segmento (0 encabezado de grupo de mosaicos).

En un ejemplo, antes del filtrado para cada bloque de luma de 4x4, las transformaciones geométricas como, por
ejemplo, rotaciéon o diagonal e intercambio vertical pueden aplicarse a coeficientes de filtro f(k, |) dependientes de los
valores de gradiente calculados para el bloque y los valores de recorte de filtro correspondientes c(k, I). Esto es
equivalente a aplicar estas transformadas a las muestras en el area de soporte de filtro. El crear otros bloques a los
que se aplica ALF puede ser similar a disponer estos bloques segun su direccionalidad.

Por ejemplo, se pueden llevar a cabo tres transformaciones, diagonal, intercambio vertical y rotacién basandose en
las siguientes ecuaciones.

[Esuacion 1]
Diagonal: £ D (k=RLKY, o D (el
[ Ecvasion 2]
sfercampio vertioat |V Lk =Rk K- o VR Dmetk K- 3
[ Emsanidn 3]
Ratacidn » f R (kKRR ¢ R hseR-1 k)
En las ecuaciones 1 a 3, K puede ser un tamafio del filtro. 0k y 1=K-1 pueden ser coordenadas de coeficientes. Por
ejemplo, (0, 0) puede ser la coordenada de esquina superior izquierda, y/o (K-1, K-1) puede ser la coordenada de

esquina inferior derecha. La relacién entre las transformaciones y los cuatro gradientes en las cuatro direcciones puede
resumirse en la tabla siguiente.

Tabla 2
Valores de gradiente Transformacion
A gd2<gd1ygh<gv ................... Slntransformaclon
gd2 < gdi Y gv < gh Diagonal
gdi < gd2y gh < Qv Intercambio vertical
gd1 < gd2 Y gv < gh Rotacién

Los parametros de filtro de ALF pueden sefializarse en el APS y el encabezado de segmento. En un APS, pueden
sefializarse hasta 25 coeficientes de filtro de luma e indices de valor de recorte. En un APS, pueden sefializarse hasta
8 coeficientes de filtro de croma e indices de valor de recorte. Con el fin de reducir la sobrecarga de bits, se pueden
fusionar coeficientes de filtro de diferentes clasificaciones para el componente de luma. En el encabezado de
segmento, se pueden sefializar los indices de APS (referenciados por el segmento actual) usados para el segmento
actual.

Los indices de valores de recorte decodificados a partir del APS pueden hacer posible determinar valores de recorte
usando una tabla de luma de valores de recorte y una tabla de croma de valores de recorte. Estos valores de recorte
pueden depender de la profundidad de bits interna. Mas especificamente, la tabla de luma de valores de recorte y la
tabla de croma de valores de recorte pueden derivarse basandose en las siguientes ecuaciones.

[Ecuaciin 4]

AHCURL ot I (Mot DN bt 1 NJ
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| Boyasion 3

AHCHPC fonone 2V B-RHB (NN By ennEHLNE

En las ecuaciones anteriores, B puede ser una profundidad de bits interna, y N puede ser el nimero de valores de
recorte permitidos (un nimero predeterminado). Por ejemplo, N puede ser 4.

En el encabezado de segmento, pueden sefializarse hasta 7 indices de APS para indicar conjuntos de filtros de luma
usados para el segmento actual. El proceso de filtrado puede controlarse ademas a un nivel de CTB. Por ejemplo, se
puede sefializar un indicador que indica si se aplica ALF a CTB de luma. El CTB de luma puede seleccionar uno de
los 16 conjuntos de filtros fijos y conjuntos de filtros de los APS. Un indice de conjuntos de filtros puede sefializarse
para CTB de luma para indicar qué conjunto de filtros se aplica. Los 16 conjuntos de filtros fijos pueden estar
predefinidos y codificados tanto en el codificador como en el decodificador.

Para el componente de croma, el indice de APS puede sefializarse en el encabezado de segmento para indicar los
conjuntos de filtros de croma usados para el segmento actual. A nivel de CTB, cuando hay dos o mas conjuntos de
filtros de croma en el APS, se puede sefializar un indice de filtros para cada CTB de croma.

Los coeficientes de filtro pueden cuantificarse con 128 como norma. Para limitar la complejidad de la multiplicacion,
se puede aplicar la conformidad del flujo de bits de modo que los valores de coeficiente de la posicién no central
puedan variar de 0 a 28 y/o los valores de coeficiente de las posiciones restantes puedan estar en el intervalo de -27
a 27-1. El coeficiente de posicion central puede no sefializarse en el flujo de bits y puede determinarse (considerarse)
previamente como 128.

Cuando ALF esta disponible para el bloque actual, cada muestra R(i, j) puede filtrarse, y un resultado filtrado R'(i, j)
puede expresarse mediante la siguiente ecuacion.

[Ecuacidn 6]

RUG = RUN+ e Drao FAR D € KRG + 1 + D = RE1 ok D) + 84} 3 7}

#

En la ecuacion anterior, f(k, I) pueden ser coeficientes de filtro decodificados, K(x, y) puede ser una funcién de recorte,
y c(k, I) pueden ser parametros de recorte decodificados. Por ejemplo, las variables k y/o | pueden variar de -L/2 a L/2.
Aqui, L puede representar una longitud de filtro. La funcion de recorte K(x, y)=min(y, max(-y, x)) puede corresponder
a la funcién Clip3(-y, v, X).

En un ejemplo, para reducir el requisito de memoria intermedia de linea de ALF, se puede aplicar clasificacién y filtrado
de bloques modificados para muestras adyacentes a limites de CTU horizontales. Para ello, pueden definirse limites
virtuales.

La Figura 10 es un diagrama que ilustra un limite virtual aplicado a un proceso de filtrado segun una realizacién del
presente documento. La Figura 11 ilustra un ejemplo de un proceso de ALF que usa un limite virtual segin una
realizacién de la presente descripcion. La Figura 11 se describira junto con la Figura 10.

Con referencia a la Figura 10, el limite virtual puede ser una linea definida desplazando el limite de CTU horizontal en
N muestras. En un ejemplo, N puede ser 4 para un componente de luma, y/o N puede ser 2 para un componente de
croma.

En la Figura 10, se puede aplicar una clasificacion de bloques modificados al componente de luma. Para el célculo del
gradiente laplaciano de 1D de un blogue de 4x4 en un limite virtual, solo se pueden usar muestras por encima del
limite virtual. De manera similar, para calcular el gradiente laplaciano de 1D de un bloque de 4x4 por debajo del limite
virtual, solo se pueden usar muestras por debajo del limite virtual. La cuantificacion de un valor de actividad A puede
escalarse en consecuencia, teniendo en cuenta el numero reducido de muestras usadas en el calculo de gradiente
laplaciano de 1D.

Para el proceso de filtrado, se puede usar una operacién de relleno simétrico en limites virtuales para los componentes
de luma y croma. Con referencia a la Figura 10, cuando una muestra filtrada se ubica por debajo del limite virtual, las
muestras vecinas ubicadas por encima del limite virtual pueden rellenarse. Mientras tanto, las muestras
correspondientes en el otro lado también pueden rellenarse simétricamente.

El proceso descrito segun la Figura 11 también puede usarse para limites de segmentos, ladrillos y/o mosaicos cuando
no hay ningun filtro disponible a lo largo de los limites. Para la clasificacion de bloques de ALF, solo se pueden usar
muestras contenidas en el mismo segmento, ladrillo y/o mosaico y el valor de actividad se puede escalar en
consecuencia. Para el filtrado ALF, se puede aplicar relleno simétrico para cada una de las direcciones horizontal y/o
vertical con respecto a los limites horizontal y/o vertical.
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La Figura 12 es un diagrama que ilustra un proceso de filirado de bucle adaptativo de componentes cruzados (CC-
ALF) segun una realizacién del presente documento. El proceso CCALF puede denominarse proceso de filtrado de
componentes cruzados.

En un aspecto, el proceso de ALF puede incluir un proceso de ALF general y un proceso de CCALF. Es decir, el
proceso CCALF puede referirse a algunos procesos del proceso ALF. En otro aspecto, el proceso de filtrado puede
incluir un proceso de desbloqueo, un proceso SAQ, un proceso ALF y/o un proceso CCALF.

CC-ALF puede refinar cada componente de croma usando valores de muestra de luma. CC-ALF se controla mediante
informacién (de imagen) de un flujo de bits, que incluye (a) informacién sobre coeficientes de filtro para cada
componente de croma y (b) informacién sobre una mascara que controla la aplicacién de filtro a bloques de muestras.
Los coeficientes de filiro pueden sefializarse en el APS, y el tamafio de bloque y la mascara pueden sefializarse a
nivel de segmento.

Con referencia a la Figura 12, CC-ALF puede operar aplicando un filtro lineal en forma de diamante ((b) de la Figura
12) al canal de luma para cada componente de croma. Los coeficientes de filtro se transmiten al APS, se escalan en
un factor de 210, y se redondean hacia arriba para una representacion de punto fijo. La aplicacion del filtro puede
controlarse a un tamafio de bloque variable y sefializarse mediante un indicador de codificacion de contexto recibido
para bloques de cada muestra. El tamafio de bloque junto con el indicador habilitado para CC-ALF se puede recibir
en el nivel de segmento para cada componente de croma. El tamafio de bloque (para muestras de croma) puede ser
de 16x16, 32x32, 64x64 o0 128x128.

En las realizaciones a continuacién, se propone un método de re-filtrado o modificacién de muestras de croma
reconstruidas filtradas por el ALF basandose en las muestras de luma reconstruidas.

Una realizacién de la presente descripcion se refiere a la transmision de encendido/apagado de filtro y la transmision
de coeficientes de filtro en CC-ALF. Como se describi6é anteriormente, la informacién (elemento sintactico) en la tabla
sintactica descrita en la presente descripcién puede incluirse en la informacion de imagen/video, puede
configurarse/codificarse en el dispositivo de codificacion y transmitirse al dispositivo de decodificacion en forma de un
flujo de bits. El aparato de decodificacién puede analizar/decodificar informacién (elemento sintactico) en la tabla
sintactica correspondiente. El aparato de decodificacion puede llevar a cabo un proceso de decodificacién de
imagen/video (especificamente, por ejemplo, el proceso CC-ALF) en base a la informacién decodificada. En lo
sucesivo, lo mismo se aplica a otras realizaciones.

La siguiente tabla muestra alguna sintaxis de informacién de encabezado de segmento segun una realizacién de la
presente descripcion.

Tabla 3
slice_header( }{ Descriptor ‘
si(sps_cross_component_alf_enabled_flag) {
slice_cross_component_alf_cb_enabled_flag u(1)

slice_cross_component_alf_cb_reuse_temporal_layer_filter

si(!slice_cross_component_alf_cb_reuse_temporal_layer_filter)

slice_cross_component_alf_cb_aps_id u(b)

slice_cross_component_alf_cb_log2 control_size_minus4

slice_cross_component_alf_cr_enabled_flag
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islice_header( A Descriptor

si( slice_cross_component_alf_cr_enabled_flag) {

slice_cross_component_alf_ct reuse_temporal_layer_filter

slice_cross_component_alf_cr_log2_control_size_minus4

La siguiente tabla muestra semantica a modo de ejemplo para los elementos sintacticos incluidos en la tabla anterior.

Tabla 4

ﬁslice_cross_component_alf_cb_enabled_flag igual a 0 especifica que el filtro Cb de componentes cruzados no se
§aplica al componente de color Cb. slice_cross_component_alf cb_enabled_flag igual a 1 indica que el filiro Cb de
:componentes cruzados se aplica al componente de color Cb. :

islice_cross_component_alf cr_enabled_flag igual a 0 especifica que el filtro de Cr de componentes cruzados no se
‘aplica al componente de color de Cr. slice_cross_component_alf_cb_enabled_flag igual a 1 indica que el filtro de Cr
:de componentes cruzados se aplica al componente de color de Cr. :

?sIice_cross_component_alf_cb_reuse_temporal_layer_filter igual a 1 especifica que los coeficientes de filtro Cb de
;componentes cruzados, con j=0,..13, inclusive, se establecen iguales a AIfCCTemporalCoeffew[Temporalld][j].

islice_cross_component_alf cb_reuse_temporal_layer_filter igual a 0 y slice_cross_component_alf_cb_enabled flag
‘es igual a 1 especifica que el elemento sintactico slice_cross_component_alf_cb_aps_id esta presente en el
‘encabezado de segmento. =

Cuando slice_cross_component_alf_cb_enabled_flag es igual a 1 y
‘slice_cross_component_alf_cb_reuse_temporal_layer_filter es igual a 0, los elementos de AIfCCTemporalCoeffe :
{[Temporalld][j], con j = (). 13 se derivan como sigue: :

AlfCCCoeffep[slice_cross_component_alf cb_aps_id][j]

?slice_cross_component_alf_cr_reuse_teniporal_layer_filter igual a 1 especifica que los coeficientes de filtro de Cr de
icomponentes cruzados, con j=0,..13, inclusive, se establecen iguales a AfCCTemporalCoeffe[Temporalld][j]. :

'slice_cross_component_alf cr_reuse_temporal_layer_filter igual a 0 y slice_cross_component_alf_cr_enabled_flag
‘es igual a 1 especifica que el elemento sintactico slicc_cross_component_alf cr_aps_id esta presente en el
‘encabezado de segmento. :
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{Cuando slice_cross_component_alf_cr_enabled flag es igual a 1 yi
§sIice_cross_component_alf_cr_reuse_temporal_layer_filter es igual a 0, los elementos de
: ALfCCTemporalCoeffe[Temporalld][j], con j - 0..13 se derivan como sigue: :

?AIfCCTemporaICoeffcr[TemporaIId][j] =

AlfCCCocffcislice_cross_component_alf cr_aps_id][j]

§slice_cross_component_alf_cb_aps_id especifica adaptation_parameter_set_id al que se refiere el componente de
icolor Cb del segmento para el filtro Cb de componentes cruzados. Cuando slice_cross_component_alf cb_aps_id :
‘no esta presente, se deduce que es igual a slice_alf aps_id_luma [0]. Temporalld de la unidad de NAL de ALF de:
§APS que tiene adaptation_parameter_set_id igual a slice_cross_component_alf cb_aps_id sera menor que o igual
ia Temporalld de la unidad de NAL de segmento codificada. :

§slice_cross_component_alf_cr_aps_id especifica adaptation_parameter_set _id al que se refiere el componente de
:color Cr del segmento para el filtro de Cr de componentes cruzados. Cuando slice_cross_component_alf cr_aps_id :
ino esta presente, se deduce que es igual a slice_alf_aps_id_Iluma [0]. Temporalld de la unidad ALF de NAL de APS
‘que tiene adaptation_parameter_set id igual a slice_cross_component_alf _cr_aps_id serd menor que o igual a
i Temporalld de la unidad NAL de segmento codificada. :

§sIice_cross_component_alf_cb_logZ_control_size_minus4 especifica el valor de los tamafios de bloque cuadrados
;en nimero de muestras como sigue: :

?AIfCCSampIestW — AIfCCSampIestH — 2(5IiceﬁcrossﬁcomponentﬁalffcbflongcontroLsizefminus44)
§sIice_cross_component_alf_cb_logZ_control_size_minus4 estard en el intervalo de 0 a 3, inclusive. :

‘slice_cross_component_alf cr_log2_control_size_minus4 especifica el valor de los tamafios de bloque cuadrado
ien ndimero de muestras como sigue:

?AIfCCSampIesCrW =AIfCCSampIesCrH — 2(sIiceﬁcrossfcomponentﬁaIfﬁcrﬁlogZﬁcontroLsizeﬁminus4
§sIice_cross_component_alf_cr_logZ_control_size_minus4 estard en el intervalo de 0 a 3, inclusive.

Con referencia a las dos tablas anteriores, cuando sps_cross_component_alf_enabled_flag es 1 en el encabezado de
segmento, se puede llevar a cabo el analisis sintactico de slice_cross_component_alf cb_enabled flag para
determinar si CC-ALF de Cb se aplica en el segmento. Cuando slice_cross_component_alf_cb_enabled flag es 1, se
aplica CC-ALF al segmento Cb correspondiente, y cuando slice_cross_component_alf cb_reuse_temporal_layer_filter
es 1, el fitro de la  misma capa temporal existente puede reutilizarse. Cuando
slice_cross_component_alf_cb_enabled flag es 0, CC-ALF puede aplicarse usando un filtro en el id de conjunto de
parametros de adaptacién (APS) correspondiente a través del analisis sintactico
slice_cross_component_alf cb_aps_id. Slice_cross_component_alf cb_log2_control_size_minus4 puede significar
una unidad de bloque aplicada CC-ALF en el segmento Cb.

Por ejemplo, cuando el valor de slice_cross_component_alf_cb_log2_control_size_minus4 es 0, si se aplica CC-ALF
se determina en unidades de 16x16. Cuando el valor de slice_cross_component_alf cb_log2_control_size_minus4 es
1, si se aplica CC-ALF se determina en wunidades de 32x32. Cuando el valor de
slice_cross_component_alf _cb_log2_control_size_minus4 es 2, si se aplica CC-ALF se determina en unidades de
64x64. Cuando el valor de slice_cross_component_alf_cb_log2_control_size _minus4 es 3, si se aplica CC-ALF se
determina en unidades de 128x128. Ademas, la sintaxis de la misma estructura que la de mas arriba se usa para CC-
ALF Cr.

La siguiente tabla muestra sintaxis a modo de ejemplo para datos ALF.
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Tabla 5
?alf_data (adaptation_parameter_set_id) { Descriptor
si (sps_cross_component_alf_enabled_flag) {
alf_cross_component_cb_filter_signal_flag u(1)
alf_cross_component_cr_filter_signal_flag u(1)

si(alf_chroma_filter_signal_flag) {

si(alf_cross_component_cb_filter_signal_flag) {

alf_cross_component_cb_min_eg_order_minus1

ue(v)

dado que(i = 0;i < 3; i++)

dado que (j = 0; j < 14; j++){

alf_cross_component_cb_coeff_abs][j]

si( alf_cross_component_cb_coeff _abs [j])

si(alf_cross_component_cr_filter_signal_flag) {

alf_cross_component_cr_min_eg_order_minus1

alf_cross_component_cr_eg_order_increase_flagl[i]
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ialf_data (adaptation_parameter_set_id) { Descriptor
dado que (j = 0; j < 14; j++) {

alf_cross_component_cr_coeff_abs[j] uek(v)
)

3

La siguiente tabla muestra semantica a modo de ejemplo para los elementos sintacticos incluidos en la tabla anterior.

Tabla 6
iaIf_Iuma_filter_signal_flag igual a 1 especifica que se sefializa un conjunto de filtros de Iuma.é
‘alf_luma_filter_signal_flag igual a 0 especifica que no se sefializa un conjunto de filtros de luma. Cuando
falf_luma_filter_signal_flag no esta presente, se deduce que es igual a 0. :

?aIf_chroma_fiIter_signal_flag igual a 1 especifica que se sefializa un filtro de croma. alf_chroma_filter_signal_flag
tigual a 0 especifica que no se sefializa un filtro de croma. Cuando alf_chroma_filter_signal_flag no esté presente, se
:deduce que es igual a 0. :

‘alf_cross_component_cb_filter_signal_flag igual a 1 especifica que se sefializa un conjunto de filtros Cb de
icomponentes cruzados. alf_cross_component_cb_filter_signal_flag igual a 0 especifica que no se sefializa un
iconjunto de filtros Cb de componentes cruzados. Cuando alf_cross_component_cb_filter_signal_flag no esta
‘presente, se deduce que es igual a 0. :

§alf_cross_component_cr_filter_sign_flag igual a 1 especifica que se sefializa un conjunto de filtros de Cr de:
icomponentes cruzados. alf_cross_component_cb_filter_signal_flag igual a 0 especifica que no se sefializa un'
iconjunto de filtros de Cr de componentes cruzados. Cuando alf_cross_component_cr_filter_signal_flag no esta
‘presente, se deduce que es igual a 0. :

§aIf_cross_component_cb_min_eg_order_minus1 més 1 especifica el orden minimo del cédigo exp-Golomb para la
isefializacion de  coeficientes de fitro Cb de  componentes  cruzados. El  valor de:
‘alf_cross_component_cb_min_cg_order_minus1 estaré en el intervalo de 0 a 9, inclusive. :

‘alf_cross_component cr_min_eg_order_minus1 mas 1 especifica el orden minimo del cédigo exp-Golomb para la
:sefializacion de coeficientes de fitro de Cr de componentes cruzados. ElI valor de;
‘alf_cross_component_cb_min_eg_order_minus1 estara en el intervalo de 0 a 9, inclusive. :

ﬁalf_cross_component_cb_eg_order_increase_flag[i] igual a 1 especifica que el orden minimo del cédigo exp-Golomb :
ipara la sefializacion de coeficientes de filtro Cb de componentes cruzados se incrementa en 1.
‘alf_cross_component_cb_eg_order_incrcase_flag [i] igual a 0 especifica que el orden minimo del cédigo exp-Golomb
ipara la sefializacion de coeficientes de filtro Cb de componentes cruzados no se incrementa en 1. :

‘El orden expGoOrderCb[i] del codigo exp-Golomb usado para decodificar los valores deé
§alf_cross_component_cb_coeff_abs[j] se deriva como sigue: :

?ExpGoOrdeer[i] = (i = = 0 ? alf cross_component_cb_min_eg_order_minusi + 1: expGoOrderCb[i - 1]) +
alf_cross_component_cb_eg_order_increase_flag]i] :
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§aIf_crossfcomponent_cr_eg_order_increase_flag[i] igual a 1 especifica que el orden minimo del codigo exp-Golomb :
ipara la sefializacion de coeficientes de filtro de Cr de componentes cruzados se incrementa en 1.:
‘alf_cross_component_cr_cg_order_increase_flag [i] igual a 0 especifica que el orden minimo del cédigo exp-Golomb
‘para la sefializacion de coeficientes de filtro de Cr de componentes cruzados no se incrementa en 1. :

'El  orden expGoOrderCr[i] del co6digo exp-Golomb usado para decodificar los valores
‘alf_cross_component_cb_coeff_abs|j] se deriva como sigue:

?ExpGoOrderCr[i] = (i = = 0 ? alf_cross_component_cr_min_eg_order_minus1 + 1: expGoOrderCr[i - 1]) +
alf_cross_component_cr_eg_order_increase_flag]i] :

‘alf_cross_component_cb_coeff_abs[j] especifica el valor absoluto del coeficiente j-ésimo del filtro Cb de
icomponentes cruzados sefializado. Cuando alf_cross_component_cb_coeff abs[j] no esta presente, se deduce que :
‘esiguala 0.

?EI orden k de la binarizacién exp-Golomb uek(v) se deriva de la siguiente manera:

ﬁgolombOrderIdbeI I ={0,2,2,2.1,2,2.2.2.2,2,1,2,1} [estos pueden ser coeficientes de clasificacion en 3 categorias
icada categorfa usa el mismo orden k cédigo exp-Golomb] :

k = expGoOrderCb[golombOrderldxCb}[j]

alf_cross_component_cr_coeff abs] j] especifica el valor absoluto del j-ésimo coeficiente del filtro Cr de componentes
;cruzados sefializado. Cuando alf_cross_component_cr_coeff_abs[j] no esta presente, se deduce que es iguala 0.

{El orden k de |a binarizacién exp-Golomb uek(v) se deriva de la siguiente manera:
?golombOrderIdxCr [1=1{0,1,2,1,0,1,2,2,2,2,2,1,2,1} [estos pueden ser coeficientes de clasificacion en 3 categorias, :
§cada categoria usa el mismo orden k codigo exp-Golomb] :

k = expGoOrderCr[golombOrderldxCr[j]]

‘alf_cross_component_cb_coeff_sign[j] especifica el signo del j-ésimo coeficiente de filtro Cb de componente
icruzados de la siguiente manera: :

Si alf_cross_component_cb_coeff_sign[j] es igual a 0, el coeficiente de filtro Cb de componentes cruzado :
gcorrespondiente tiene un valor positivo. :

De lo contrario (alf_cross_component_cb_coeff_sign|j] es igual a 1), el coeficiente de filtro Cb de componentes
§cruzados correspondiente tiene un valor negativo. :

?Cuando alf_cross_component_cb_coeff_sign[j] no esta presente, se deduce que es igual a 0.

?Los coeficientes de filtro Cb de componentes cruzados AlfCCCoeff, [adaptation_parameter_set_id] con elementos
: AIfCCCoeffco[adaptation_parameter_set_id][j], con j = 0,13 se derivan como sigue: :

?A'fCCCOfocb [adaptation_parameter_set_id[j] =  alf_cross_component cb_coeff_abs[j]* (1 -2
‘alf_cross_component_ch_coeff_sign(j])

‘Es un requisito de conformidad del flujo de bits que los valores de AIfCCCoeffw oo[adaptation_parameter_set_id][j] :
icon j =0..13 estara en el intervalo de -2'° - 1 a 2% - 1, inclusive. :

?aIf_cross_component_cr_coeff_sign[j] especifica el signo del j-ésimo coeficiente de filtro de Cr de componentes§
;cruzados de la siguiente manera: :

¢ i- Si alf_cross_component_cr_coeff_sign[j] es igual a 0, el coeficiente de filtro de Cr de componentes cruzado
§correspondiente tiene un valor positivo. :
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¢ i- De lo contrario (alf_cross_component_cr_coeff_sign[j] es igual a 1), el coeficiente de filtro de Cr de componentes
gcruzados correspondiente tiene un valor negativo. :

?Cuando alf_cross_component_cr_coeff_sign[j] no esta presente, se deduce que es igual a 0.

Los coeficientes de filtro de Cr de componentes cruzados AlfCCCoeffci[adaptation_parameter_set_id] con elementos :
:AlfCCCoeffc[adaptation_parameter_set id][j], con j = 0..13 se obtienen como sigue:

{ AIfCCCoeffciladaptation_parameter_set_id][j] = alf_cross_component_cr_coeff_abs[j]*

(1 - 2 * alf_cross_component_cr_coeff_sign [j])

?Es un requisito de conformidad del flujo de bits que los valores de AIfCCCoeffc[adaptation_parameter_set _id] [j]
icon j = 0..13 estara en el intervalo de -2'% - 1 a 219 - 1, inclusive. :

?Temporalld es el identificador temporal de la unidad NAL actual

Con referencia a las dos tablas anteriores, los elementos sintacticos CC-ALF no siguen la estructura sintactica ALF
existente (general) sino que se transmiten independientemente y estan configurados para aplicarse
independientemente. Es decir, CC-ALF puede aplicarse incluso cuando la herramienta de ALF en el SPS esta
apagada. Se requiere un nuevo disefio de tuberia de hardware porque CC-ALF debe poder funcionar
independientemente de la estructura de ALF existente. Esto provoca un aumento en el coste de la implementacion de
hardware y un aumento en el retardo de hardware.

Ademas, en el ALF, si se aplican tanto imagenes de luma como de croma se determina en unidades de CTU, y un
resultado de la determinacién se transmite al decodificador a través de sefializacién. Sin embargo, si se aplica CC-
ALF variable se determina en unidades de 16x16 a 128x128 y esta aplicacién puede provocar una colision entre la
estructura de ALF existente y CC-ALF. Esto causa problemas en la implementacion de hardware y al mismo tiempo
causa un aumento en las memorias intermedias de linea para diversas aplicaciones de CC-ALF variables.

En la presente descripcion, los problemas descritos mas arriba en la implementacién de hardware de CC-ALF se
resuelven aplicando integralmente la estructura sintactica de CC-ALF a la estructura sintactica de ALF.

Segln una realizacién de la presente descripcion, para determinar si se usa (aplica) CC-ALF, un conjunto de
parametros de secuencia (SPS) puede incluir un indicador de habilitacién de CC-ALF (sps_ccalf_enabled_flag). El
indicador habilitado para CC-ALF puede transmitirse independientemente de un indicador habilitado para ALF
(sps_alf_enabled flag) para determinar si se usa (aplica) ALF.

La siguiente tabla muestra parte de la sintaxis a modo de ejemplo del SPS segun la presente realizacién.

Tabla 7
. R u(1) ......
sps_sao_labeled_flag u(1)
sps_alf_enabled_flag u(1)
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Con referencia a la tabla anterior, CC-ALF puede aplicarse solo cuando ALF esta siempre funcionand

0. Es decir, solo

cuando el indicador habilitado para ALF (sps_alf enabled_flag) es 1, el indicador habilitado para CC-ALF
(sps_ccalf_enabled_flag) puede analizarse. CC-ALF y ALF pueden combinarse segin la tabla anterior. El indicador

habilitado para CC-ALF puede indicar si (y puede estar relacionado con) si CC-ALF esta disponible.
La siguiente tabla muestra algo de la sintaxis a modo de ejemplo para encabezados de segmento.

Tabla 8

?slice_header() {

Descriptor

si(sps_alf_enabled flag) {

si(slice_alf_enabled flag) {

slice_num_alf aps_ids_luma

dado que(i=0;i<slice_num_alf_aps_ids_luma; i++)

slice_alf_chroma_idc u(2)
si(slice_alf_chroma_idc)
slice_alf_aps_id_chroma u(3)

si(sps_ccalf_enabled_flag) {

slice_cross_component_alf_cb_enabled_flag u(1)
si(slice_cross_component_alf_cb_enabled_flag) {
slice_cross_component_alf_cb_reuse_temporal_layer_filter u(1)

slice_cross_component_alf_cb_aps_id

slice_cross_component_alf_cb_log2_control_size_minus4

si(slice_cross_component_alf_cr_enabled_flag) {

slice_cross_component_alf_ct reuse_temporal_layer_filter
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islice_header() { Descriptor

si(!slice_cross_component_alf_cr_reuse_temporal_layer_filter)

slice_cross_component_alf_cr_aps_id

Con referencia a la tabla anterior, el andlisis sintactico de sps_ccalf_enabled_flag puede llevarse a cabo solo cuando
sps_alf_enabled_flag es 1. Los elementos sintacticos incluidos en la tabla pueden describirse basandose en la tabla
4. En un ejemplo, la informacién de imagen codificada por el dispositivo de codificacién u obtenida (recibida) por el
dispositivo de decodificacién puede incluir informacion de encabezado de segmento (slice_header()). Basandose en
una determinacién de que el valor del indicador habilitado para CCALF (sps_ccalf flag) es 1, la informacién de
encabezado de segmento incluye un primer indicador (slice_cross_component_alf cb_enabeld_flag) relacionado con
si CC-ALF esta disponible para el componente de color Cb de las muestras de croma reconstruidas filtradas y un
segundo indicador (slice_cross_component_alf _cr_enabled_flag) relacionado con si CC-ALF esta disponible para el
componente de color Cr de las muestras de croma reconstruidas filiradas.

En un ejemplo, en base a la determinacibn de que el valor del primer indicador
(slice_cross_component_alf_cb_enabeld flag) es 1, la informacién de encabezado de segmento puede incluir
informacién de ID (slice_cross_component_alf_cb_aps_id) del primer APS para obtener coeficientes de filtro de
componentes cruzados para el componente de color Cb. En base a la determinacién de que el valor del segundo
indicador (slice_cross_component_alf _cr_enabled flag ) es 1, la informacion de encabezado de segmento puede
incluir informacién de ID (slice_cross_component_alf_cr_aps_id) del segundo APS para obtener coeficientes de filtro
de componentes cruzados para el componente de color de Cr.

La siguiente tabla muestra una porcién de sintaxis de SPS segun otro ejemplo de la presente realizacién.

Tabla 9
: sps_weighted bipred_flag u(1)
sps_sao_enabled_flag u(1)§
sps_alf enabled flag u(1)

si(ChromaArrayType |= 0 && sps_alf_enabled_flag)
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La siguiente tabla muestra a modo de ejemplo una porcién de la sintaxis de encabezado de segmento.

Tabla 10

?slice_header() {

Descriptor

?si(sps_alf_enabled_flag) {

slice_alf_enabled flag

slice_num_alf aps_ids_luma

dado que(i = 0; i <slice_num_alf_aps_ids_luma; i++)

slice_alf_aps_id_luma [i]

slice_alf_chroma_idc u(2)
si(slice_alf_chroma_idc)
slice_alf_aps_id_chroma u(3)

slice_cross_component_alf_cb_enabled_flag

si(slice_cross_component_alf cb_enabled flag) {

slice_cross_component_alf_cb_reuse_temporal_layer_filter

slice_cross_component_alf_cb_aps_id

slice_cross_component_alf_cb_log2 control_size_minus4

}

slice_cross_component_alf_cr_enabled_flag

slice_cross_component_alf_ct reuse_temporal_layer_filter

si(!slice_cross_component_alf_cr_reuse_temporal_layer_filter)

slice_cross_component_alf_cr_aps_id
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?slice_header() { Descriptor

slice_cross_component_alf_cr_log2_control_size_minus4 ue(v)

Con referencia a la Tabla 9, cuando el ChromaArrayType no es O y el indicador habilitado para ALF
(sps_alf_enabled flag) es 1, el SPS puede incluir el indicador habilitado para CCALF (sps_ccalf_enabled_flag). Por
ejemplo, si ChromaArrayType no es 0, el formato de croma puede no ser monocromatico, y un indicador habilitado
para CCALF puede transmitirse a través del SPS en base al caso donde el formato de croma no es monocromatico.

Con referencia a la Tabla 9, en base al caso donde ChromaArrayType no es 0, la informacién sobre CCALF
(slice_cross_component_alf_cb_enabled_flag, slice_cross_component_alf_cb_aps_id,
slice_cross_component_alf_cr_enabled flag, slice_cross_component_alf cr) puede incluirse en la informacion de
encabezado de segmento.

En un ejemplo, la informacion de imagen codificada por el dispositivo de codificacién u obtenida por el dispositivo de
decodificaciéon puede incluir el SPS. El SPS puede incluir un primer indicador habiltado para ALF
(sps_alf_enabled_flag) relacionado con si ALF esta disponible. Por ejemplo, en base a una determinacién de que el
valor del primer indicador habilitado para ALF es 1, el SPS puede incluir un indicador habilitado para CCALF
relacionado con si el filtrado de componentes cruzados esta disponible. En otro ejemplo, si sps_ccalf_enabled flag no
se usa y sps_alf_enabled_flag es 1, la CCALF siempre puede aplicarse (sps_ccalf_enabled flag = = 1).

La siguiente tabla muestra una porcién de sintaxis de encabezado de segmento segun otro ejemplo de esta realizacion.

Tabla 11
sllce_header(){ ......................................................................................................................................................................... ......... : escrlptor ..........
si(sps_alf_enabled flag) {
........... sllce_alf_enabled_flagu(1)
........... SI(SlICe_alf_enabled_flag){
................ sllce_num_alf_aps_lds_lumau(3)

dado que(i = 0; i <slice_num_alf_aps_ids_luma; i++)

slice_alf_aps_id_Iluma [i] u(3)

si(ChromaArrayType = 0)

slice_alf chroma_idc u(2)

si(slice_alf_chroma_idc)

slice_alf_aps_id_chroma u(3)
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si(sps_ccalfenabled flag) {

slice_ccalf_enabled_flag u(1)

si(slice_ccalf_enabled_flag) {

si(ChromaArrayType != 0)

slice_ccalf_chroma_idc

si(slice_ccalf_chroma_idc)

slice_ccalf_aps_id_chroma u(3)

RS R R R

Con referencia a la tabla anterior, el analisis del indicador habilitado de CCALF (sps_ccalf_enabled_flag) puede
llevarse a cabo solo cuando el indicador habilitado de ALF (sps_alf_enabled_flag) es 1.

La siguiente tabla muestra semantica a modo de ejemplo para los elementos sintacticos incluidos en la tabla anterior.

Tabla 12

islice_ccalf_enabled_flag igual a 1 especifica que el filtro de bucle adaptativo de componentes cruzados esta
‘habilitado y puede aplicarse a un componente de color Cb o Cr en un segmento. slice_ccalf_enabled flag igual a 0';
‘especifica que el filtro de bucle adaptativo de componentes cruzados esta deshabilitado para todos los componentes
ide color en un segmento.

islice_ccalf_chroma_idc igual a 0 especifica que el filtro de bucle adaptativo de componentes cruzados no se aplica
ia componentes de color Cb y Cr. slice_ccalf_chroma_idc igual a 1 indica que el filtro de bucle adaptativo de
;componentes cruzados se aplica al componente de color Cb. slice_ccalf_chroma_idc igual a 2 indica que el filtro de ;
‘bucle adaptativo de componentes cruzados se aplica al componente de color Cr. slice_ccalf_chroma_idc igual a 3';
{indica que el filtro de bucle adaptativo de componentes cruzados se aplica a componentes de color Cb y Cr. Cuando
islice_ccalf_chroma_idc no esté presente, se deduce que es igual a 0. :

§slice_ccalf_aps_id_chroma especifica adaptation_parameter_set_id del APS de CCALF al que se refiere eI§
icomponente de croma del segmento. Temporalld de la unidad APS NAL que tiene aps_params_type igual a
§CC_ALF_APS y el adaptation_parameter_set_id igual a slice_ccalf_aps_id_chroma sera menor que o igual a§
iTemporalld de la unidad NAL de segmento codificada. :

?Para los intrasegmentos y segmentos en una imagen IRAP, slice_ccalf_aps_id_chroma no se referird a un CCALF§
:APS asociado a otras imagenes en lugar de la imagen que contiene los intrasegmentos o la imagen IRAP. :

slice_ccalf_chroma_idc de la tabla anterior puede describirse mediante la semantica de la tabla a continuacion.
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Tabla 13

islice_ccalf_chroma_idc igual a 0 indica que el filtro de bucle adaptativo de componentes cruzados se aplica al :
icomponente de color Cb. slice_ccalf_chroma_idc igual a 1 indica que el filtro de bucle adaptativo de componentes :
icruzados se aplica al componente de color Cr. slice_ccalf_chroma_idc igual a 2 indica que el filtro de bucle adaptativo :
:de componentes cruzados se aplica a componentes de color Cb y Cr. Cuando slice_ccalf chroma_idc no esta:
‘presente, se deduce que es igual a 0. :

La siguiente tabla muestra una porcion de sintaxis de encabezado de segmento segln otro ejemplo de esta realizacién.

Tabla 14
?slice_header() { Descriptor
....... SI(SpS_alf_enabled_flag){
............ S Ilce_alf_enabled_flagu(1)
gsi(slice_alf_enabled_flag) {
slice_num_alf aps_ids_luma u(3)

dado que(i = 0; i <slice_num_alf_aps_ids_luma,; i++)

slice_alf aps_id_lumali] u(3)

si(ChromaArrayType = 0)

slice_alf chroma_idc u2)

si(ChromaArrayType =0 && sps_ccalf_enabled_flag) {

slice_ccalf_enabled_flag u(1)

si(slice_ccalf_enabled_flag) {

slice_ccalf_chroma_idc u2)

si(slice_ccalf_chroma_idc)

slice_ccalf_aps_id_croma u(3)

RS R R R
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?slice_header() { Descriptor

Los elementos sintacticos incluidos en la tabla pueden describirse segin la Tabla 12 o la Tabla 13. Ademas, cuando
el formato de croma no es monocromatico, la informacién relacionada con CCALF puede incluirse en el encabezado

de segmento.
La siguiente tabla muestra una porcién de sintaxis de encabezado de segmento segun otro ejemplo de esta realizacion.

Tabla 15
?slice_header() { Descriptor
si(sps_alf_enabled flag) {
slice_alf_enabled flag u(1)
si(slice_alf_enabled flag) {
slice_num_alf aps_ids_luma u (3)
dado que(i = 0:i < slice_num_alf_aps_ids_luma,; i++)
.................... s||ce_a|f_aps_|d_|uma[|]u(3)
si(ChromaArrayType |= 0)
s||ce_a|f_chroma_|dc ............................................................................................................................................................ u (2) ...........
................ S |(s||ce_a|f_chroma_|dc)
slice_alf_aps_id_chroma u(3)
............ }
........... S |(sps_ccalf_enabled_flag){
si(ChromaArrayType = 0)
s||ce_cca|f_chroma_|dc ....................................................................................................................................................... u (2) ...........
................ s|(s||ce_cca|f_chroma_|dc)
u(3)

slice_ccalf_aps_id chroma

...............................................................................................................................................................................................................................................
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La siguiente tabla muestra semantica a modo de ejemplo para los elementos sintacticos incluidos en la tabla anterior.

Tabla 16

islice_ccalf_chroma_idc igual a 0 especifica que el filtro de bucle adaptativo de componentes cruzados no se aplica :
‘a componentes de color Cb y Cr. slice_ccalf_chroma_idc igual a 1 indica que el filtro de bucle adaptativo de
icomponentes cruzados se aplica al componente de color Cb. slice_ccalf_chroma_idc igual a 2 indica que el filtro de :
‘bucle adaptativo de componentes cruzados se aplica al componente de color Cr. slice_ccalf_chroma_idc igual a 3
‘indica que el filtro de bucle adaptativo de componentes cruzados se aplica a componentes de color Cby Cr. Cuando :
islice_ccalf_chroma_idc no esta presente, se deduce que es igual a 0. :

islice_ccalf_aps_id chroma especifica adaptation_parameter_set_id del APS de CCALF al que se refiere el
icomponente de croma del segmento. Temporalld de la unidad NAL de APS que tiene aps_params_type igual a
{CC_ALF_APS y adaptation_parameter_set id igual a slice_ccalf_aps_id_chroma sera menor que o igual a:
i Temporalld de la unidad NAL de segmento codificada.

iPara los intrasegmentos y segmentos en una imagen IRAP, slice_ccalf_aps_id_chroma no se referird a un APS de
:CCALF asociado a otras imagenes en lugar de la imagen que contiene los intrasegmentos o la imagen IRAP.

La siguiente tabla muestra una porcion de sintaxis de encabezado de segmento segln otro ejemplo de esta realizacién.
Los elementos sintacticos incluidos en la siguiente tabla pueden describirse segun la Tabla 12 o la Tabla 13.

Tabla 17
S Ilce_ header (){ .......................................................................................................................................................................... ......... : escrlptor ..........
si(sps_alf_enabled flag) {
slice_alf_enabled_flag u(1)
........... SI(SlICe_alf_enabled_flag){
................ sllce_num_alf_aps_lds_lumau(3)

dado que(i = 0; i <slice_num_alf_aps_ids_luma; i++)

slice_alf aps_id_Iumali] u(3)

si(ChromaArrayType != O}

RS R R

slice_alf chroma_idc u(2)

si(sps_ccalf_enabled_flag)

slice_ccalf_chroma_idc u(2)
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si( slice_alf_chroma_idc )

slice_alf_aps_id_chroma u(3)

si(slice_ccalf_chroma_idc)

slice_ccalf_aps_id chroma u(3)

Con referencia a la tabla anterior, si se aplican la unidad de segmento ALF y CC-ALF puede determinarse de una vez
a través de slice_alf _enabled_flag. Después de analizar sintacticamente slice_alf_chroma_idc, cuando el primer
indicador habilitado para ALF (sps_alf_enabled_flag) es 1, se puede analizar sintacticamente slice_ccalf_chroma_idc.

5 Con referencia a la tabla anterior, si sps_ccalf_enabled_flag es 1 en la informacién de encabezado de segmento puede
determinarse solo cuando slice_alf_enabled_flag es 1. La informacién de encabezado de segmento puede incluir un
segundo indicador habilitado para ALF (slice_alf enabled_flag) relacionado con si ALF esta disponible. En base a una
determinacion de que el valor del segundo indicador habilitado para ALF (slice_alf_enabled_flag) es 1, CCALF puede
estar disponible para el segmento.

10 La siguiente tabla muestra a modo de ejemplo una porcién de la sintaxis de APS. El elemento sintactico
adaptation_parameter_set_id puede indicar informacién de identificador (informacién de ID) del APS.

Tabla 18
oo aptatlon - parameter_s o p(){ .................................................. e ptor .........
....... adaptatlon_parameter_set_ld
aps_params_type u(3)

si(aps_params_type = = ALF_APS)

R R R R R R R R R R R R R R R Y ey ey

La siguiente tabla muestra sintaxis a modo de ejemplo para datos ALF.

15 Tabla 19
AIf_data(){ ......................................................................................................................................................... Descrlptor .......
| alf_luma_filter_signal_flag u(1)
alf_chroma_filter_signal flag u(1)
alf_cross_component_cb_filter_signal_flag u(1)
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{Alf_data() { . Descriptor

alf_cross_component_cr_filter_signal_flag u(1)

si(alf_luma_filter_signal_flag) {

si(alf_chroma_filter_signal_flag) {

alf_cross_component_cb_min_eg order_minus1 ue(v)

dado que(i = 0;i < 3; i++)

alf_cross_component_cb_eg_order_increase_flag]i] u(1)

si(alf_cross_component_cb_coeff_abs|j])

alf_cross_component_cb_coeff_sign[j] u(1)

si(alf_cross_component_cr_filter_signal_flag) {

alf_cross_component_cr_min_eg_order_minus1 ue(v)

dado que(i=0;i<3;i++)

AR SRR AR RRRRARIRE

alf_cross_component_cr_coeff_abs][j] uek(v)

si(alf_cross_component_cr_coeff_abs[j])

alf_cross_component_cr_coeff_sign[j]
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Descriptor

Con referencia a las dos tablas anteriores, el APS puede incluir datos de ALF (alf_data()). Un APS que incluye datos
de ALF puede denominarse un APS de ALF (APS de tipo de ALF). Es decir, el tipo de APS que incluye datos de ALF
puede ser un tipo de ALF. El tipo de APS puede determinarse como informacion sobre el tipo de APS o un elemento
sintactico (aps_params_type). Los datos de ALF pueden incluir un indicador de sefial de filtro Cb
(alf_cross_component_cb_filter_signal_flag o alf_cc_cb_filter_signal_flag) relacionado con si se sefializan filtros de
componentes cruzados para un componente de color Ch. Los datos de ALF pueden incluir un indicador de sefial de
filtro de Cr (alf_cross_component_cr_filter_signal flag o alf_cc_cr_filter_signal_flag) relacionado con si se sefializan
los filtros de componentes cruzados para el componente de color de Cr.

En un ejemplo, en base al indicador de sefial de filtro de Cr, los datos de ALF pueden incluir informacion
(alf_cross_component_cr_coeff_abs) sobre valores absolutos de coeficientes de filtro de componentes cruzados para
el componente de color de Cr e informacion sobre signos (alf_cross_component_cr_coeff_sign) sobre signos de
coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color de Cr. Basandose en la informacién sobre
los valores absolutos de los coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color Cr y la
informacién sobre los signos de los coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color Cr,
pueden derivarse coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color Cr.

En un ejemplo, los datos de ALF pueden incluir informacién (alf_cross_component_cb_coeff_abs) sobre valores
absolutos de coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color Cb e informacién
(alf_cross_component_cb_coeff _sign) sobre signos de coeficientes de filtro de componentes cruzados para el
componente de color Cb. Basandose en la informacién sobre valores absolutos de coeficientes de filtro de
componentes cruzados para el componente de color Cb e informacién sobre signos de coeficientes de filtro de
componentes cruzados para el componente de color Ch, pueden derivarse coeficientes de filtro de componentes
cruzados para el componente de color Cb.

La siguiente tabla muestra la sintaxis relacionada con los datos de ALF seglin otro ejemplo.

Tabla 20
?alf_data() { Descriptor
aIf_Iuma_fllter_slgnal_flag ............. u(1) ..............
aIf_chroma_flIter_slgnal_flag .................................................................................................................... ............ u (1) ..............
alf_cross_component_filter_signal_flag u(1)

si(alf_luma_filter_signal_flag) {

si(alf_chroma_filter_signal_flag) {

.........................................................................................................................................................................................................................
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lalf_data() { . Descriptor

alf_cross_component_cb_filter_signal_flag

alf_cross_component_cr_filter_signal_flag

.......................................................................................................................................................................................................................
.......................................................................................................................................................................................................................

.......................................................................................................................................................................................................................

dado que(i=0;i < 3; i++)

alf_cross_component_cb_eg_order_increase_flag[i] u(1)

dado que(j = 0; j < 14; j++) {

R SRR R

si(alf_cross_component_cb_coeff_abs|j])

alf_cross_component_cb_cb_coeff_sign[j] u(1)

.......................................................................................................................................................................................................................
.......................................................................................................................................................................................................................

.......................................................................................................................................................................................................................

alf_cross_component_cr_min_eg_order_minus1 ue(v)

dado que(i=0; 1 < 3; i++)

alf_cross_component_cr_eg_order_increase_flag[i] u(1)

R SRR R

alf_cross_component_cr_coeff_abs][j] uek(v)

si(alf_cross_component_cr_coeff_abs[j])

alf_cross_component_cr_coeff_sign[j] u(1)

.......................................................................................................................................................................................................................
.......................................................................................................................................................................................................................

.......................................................................................................................................................................................................................

Con referencia a la tabla anterior, después de transmitir por primera vez alf_cross_component_filter_signal_flag,
cuando alf_cross_component_filter_signal_flag es 1, se puede transmitir un indicador de sefial de filtro de Cb/Cr. Es
decir, alf_cross_component_filter_signal_flag integra Cb/Cr para determinar si transmitir coeficientes de filtro CC-ALF.
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La siguiente tabla muestra la sintaxis relacionada con los datos de ALF seglin otro ejemplo.

Tabla 21
aI fdata(){ ............................................................................................................................................................ - escrlptor .........
alf_luma_filter_signal flag u(1)
alf_chroma_filter_signal_flag u(1)
alf_cross_component_cb_filter_signal_flag u(1)
....... alf_CrOSS_COmponent_cr_fl|ter_S|gna|_f|agu(1)

................................................................................................................................................

si(alf_luma_filter_signal_flag) {

si(alf_cross_component_cb_filter_signal_flag) {

dado que(j = 0; j < 14; j++) {

................................................................................................................................................

alf_cross_component_cb_coeff_abs|j] uek(v)
..................... SI(alf_CrOSS_COmponent_cb_coeff_abs[]])
alf_cross_component_cb_coeff_signl[j] u(1)
}
....... }
s|(alf_cross_component_cr_fllter_slgnal_flag){ ............................................................................................................
dado que(j = 0; j < 14; j++) {
alf_cross_component_cr_coeff_abs]j] uek(v)
si(alf_cross_component_cr_coeff_abs|j])
.......................... é |f_CrOSS_CompOnent_Cr_Coeff_Slgn[J]u(1)

................................................................................................................................................
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La siguiente tabla muestra semantica a modo de ejemplo para los elementos sintacticos incluidos en la tabla anterior.

Tabla 22

‘alf_cross_component_cb_filter_signal flag igual a 1 especifica que se sefializa un conjunto de filtros Cb de'
§componentes cruzados. alf_cross_component_cb_filter_signal_flag igual a 0 especifica que no se sefaliza un§
iconjunto de filtros Cb de componentes cruzados. Cuando alf_cross_component cb_filter_signal flag no esta:
‘presente, se deduce que es igual a 0.

‘alf_cross_component_cr_filter_signal_flag igual a 1 especifica que se sefaliza un conjunto de filiros de Cr de§
ﬁcomponentes cruzados. alf_cross_component_cr_filter_signal_flag igual a 0 especifica que no se sefializa un:
iconjunto de filtros de Cr de componentes cruzados. Cuando alf_cross_component_cr_filter_signal_flag no esta:
‘presente, se deduce que es igual a 0.

?aIf_cross_component_cb_coeff_abs[j] especifica el valor absoluto del j-ésimo coeficiente del filtro Cb de§
:componentes cruzados sefializado. Cuando alf_cross_component_cb_coeff_abs[j] no esta presente, se deduce que ;
‘esiguala 0. :

‘alf_cross_component_cb_coeff_sign[j] especifica el signo del j-ésimo coeficiente de filtro Cb de componente :
icruzados como sigue:

Sl alf_cross_component_cb_coeff_sign[j] es igual a 0, el coeficiente de filtro Cb de componentes cruzadosé
;correspondiente tiene un valor positivo. :

?De lo contrario (alf_cross_component_cb_coeff_sign[j] es igual a 1), el coeficiente de filtro Cb de componentes :
icruzados correspondiente tiene un valor negativo. :

?Cuando alf_cross_component_cb_coeff_sign[j] no esta presente, se deduce que es igual a 0.

?Los coeficientes de filtro Cb de componentes cruzados AlfCCCoeffCb[adaptation_parameter_set_id] con Ios§
‘elementos AIfCCCoeffCbladaptation_parameter_set_id][j], con j = 0..13 se derivan de |a siguiente manera: :

3AIfCCCoefbe[adaptation_parameter_set_id][j] = alf_cross_component_cb_coeff _abs][j] *

?(1 -2 * alf_cross_component_cb_coeff_sign[j])

?Es un requisito de conformidad del flujo de bits que los valores de AIfCCCoeffCb[adaptation_parameter_set_id][j]
§conj =0..13 estén en el intervalo de -210-1 a 210-1, inclusive.

icruzados sefializado. Cuando alf_cross_component cr_coeff_abs[j] no esté presente, se deduce que es igual a 0.

?EI orden k de la binarizacién exp-Golomb uek(v) se establece igual a 3.

?aIf_cross_component_cr_coeff_sign[j] especifica el signo del j-ésimo coeficiente de filtro de Cr de componentesé
;cruzados de la siguiente manera: :

‘Si alf cross_component cr coeff

: sign[j] es igual a 0, el coeficiente de filtro de Cr de componentes cruzados :
§correspondiente tiene un valor positivo. :

?De lo contrario (alf_cross_component_cr_coeff_sign[j] es igual a 1), el coeficiente de filtro de Cr de componentes
icruzados correspondiente tiene un valor negativo. :
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?Los coeficientes de filtro de Cr de componentes cruzados AlfCCCoeffCr[adaptation_parameter_set_id] con Ios§
‘elementos AIfCCCoeffCr[adaptation_parameter_set_id][j], con j = 0,13 se obtienen como sigue:

?AIfCCCoeffCr[adaptation_parameter_set_id][j] = alf_cross_component_cr_coeff_abs[j]*
?(1 - 2 * alf_cross_component_cr_coeff_sign[j])
Es un requisito de conformidad del flujo de bits que los valores de AIfCCCoeffCr[adaptation_parameter_set_id][j] co
{j = 0..13 estén en el intervalo de -210-1 a 210-1, inclusive.

La siguiente tabla muestra una sintaxis relacionada con datos de ALF segun otro ejemplo.

Tabla 23

?alf data() { Descriptor '

alf_luma_filter_signal_flag u(1)

alf_cross_component_cr_filter_signal_flag

si(alf_luma_filter_signal_flag) {

.............................................................................................................................................................................................................

R R R R R ]

si(alf_chroma_filter_signal_flag) {

si(alf_cross_component_cb_filter_signal_flag) {

dado que(altldx = 0; altldx < = ccalf_cb_num_alt_fliters_minus1; altldx++) {

dado que (j = 0; j < 14; j++) {

alf_cross_component_cb_coeff_abs][j] uek(v)

.............................................................................................................................................................................................................

R R R R R ]

alf_cross_component_cb_coeff_sign[j] u(1)

}
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\ﬁalf data() { : Descriptor

si(alf_cross_component_cr_filter_signal_flag) {

dado que (j = 0; j < 14; j++) {

alf_cross_component_cr_coeff_abs]j]

si(alf_cross_component_cr_coeff_abs|j])

alf_cross_component_cr_coeff_sign[j]

La siguiente tabla muestra semantica a modo de ejemplo para los elementos sintacticos incluidos en la tabla anterior.

Tabla 24
‘alf_cross_component_cb_filter_signal_flag igual a 1 especifica que se sefializa un conjunto de filtros Cb d :
icomponentes cruzados. alf_cross_component_cb_filter_sign_flag igual a 0 especifica que no se sefializa un conjunto :
§de filtros Cb de componentes cruzados. Cuando alf_cross_component_cb_filter_signal_flag no esta presente, se§
:deduce que es igual a 0. :

‘alf_cross_component_cr_filter_signal flag igual a 1 especifica que se sefaliza un conjunto de filtros de Cr de'
icomponentes cruzados. alf_cross_component_cr_filter_signal_flag igual a 0 especifica que no se sefializa un
iconjunto de filtros de Cr de componentes cruzados. Cuando alf_cross_component_cr_filter_signal_flag no esta
ipresente, se deduce que es igual a 0. :

?aIf_cb_num_alt_filters_minus1 més 1 especifica el nimero de filtros de bucle adaptativos de componentes cruzados
§alternativos para los componentes cb. :

‘alf_cross_component_cb_coeff_abs[j] especifica el valor absoluto del j-ésimo coeficiente del filtro Cb deé
icomponentes cruzados sefializado. Cuando alf_cross_component_cb_coeff_abs[j] no esta presente, se deduce que
‘esigual a 0. :

?EI orden k de la binarizacion exp-Golomb uek(v) se establece igual a 3.

‘alf_cross_component_cb_coeff_sign [j] especifica el signo del j-ésimo coeficiente de filtro Cb de componentes
§cruzados de la siguiente manera: E

?Si alf_cross_component_cb_coeff_sign[j] es igual a 0, el coeficiente de filtro Cb de componentes cruzados§
icorrespondiente tiene un valor positivo.

iDe lo contrario (alf_cross_component_cb_coeff_sign[j] es igual a 1), el coeficiente de filtro Cb de componentes
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‘cruzados correspondiente tiene un valor negativo.

?Cuando alf_cross_component_cb_coeff_sign[j] no esta presente, se deduce que es igual a 0.

‘Los coeficientes de filtro Cb de componentes cruzados AIfCCCoeffCb[adaptation_parameter_set_id] con elementos

iAIfCCCoefbe[adaptation_parameter_set_id][j], con j = 0..13 se obtienen como sigue:

3(1 -2 * alf_cross_component_cb_coeff_sign[j])

?Es un requisito de conformidad del flujo de bits que los valores de AIfCCCoeffCb[adaptation_parameter_set_id] [j]
iconj=0..13 estén en el intervalo de -210-1 a 210-1. inclusive.

ﬁaIf_cr_num_aIt_fiIters_minus1 mas 1 especifica el nimero de filtros de bucle adaptativo de componentes cruzados :
‘alternativos para los componentes cr. :

?aIf_cross_component_cr_coeff_abs[j] especifica el valor absoluto del j-ésimo coeficiente del filtro Cr de componentes
;cruzados sefializado. Cuando alf_cross_component_cr_coeff_abs|j] no esta presente, se deduce que es igual a 0.

{El orden k de |a binarizacién exp-Golomb uek(v) se establece igual a 3.

?aIf_cross_component_cr_coeff_sign[j] especifica el signo del j-ésimo coeficiente de filtro de Cr de componente
icruzados de la siguiente manera:

?Si alf_cross_component_cr_coeff_sign[j] es igual a 0, el coeficiente de filtro de Cr de componentes cruzados§
icorrespondiente tiene un valor positivo. :

iDe lo contrario (alf_cross_component_cr_coeff_sign[j] es igual a 1), el coeficiente de filtro de Cr de componentes
‘cruzados correspondiente tiene un valor negativo. :

?Cuando alf_cross_component_cr_coeff_sign[j] no esta presente, se deduce que es igual a 0.

?Los coeficientes de filiro de Cr de componentes cruzados AIfCCCoeffCr[adaptation_parameter_set_id] coné
‘elementos AIfCCCoeffCr [adaptation_parameter_set_id] [j], con j = 0.. 13 se derivan como sigue: :

?AIfCCCoeffCr[adaptation_parameter_set_id][j] = alf_cross_component_cr_coeff abs[j] *

?(1 2 * alf_cross_component_cr_coeff_sign[j])

Es un requisito de conformidad del flujo de bits que los valores de AIfCCCoeffCr[adaptation_parameter_set_id][j] con
:j=0. 13 estara en el intervalo de -210-1 a 210-1, inclusive. :

En las dos tablas anteriores, el orden de binarizacion exp-Golomb para analizar sintacticamente
alf_cross_component_cb_coeff_abs[j] y la sintaxis alf_cross_component_cr_coeff_abs[j] puede definirse por uno de 0
a 9 valores.

Con referencia a las dos tablas anteriores, los datos de ALF pueden incluir un indicador de sefial de filtro Cb
(alf_cross_component_cb_filter_signal_flag o alf_cc_cb _filter_signal_flag) relacionado con si se sefializan los filtros
de componentes cruzados para un componente de color Cb. Basandose en el indicador de sefial de filtro Cb
(alf_cross_component_cb_filter_signal_flag), los datos de ALF pueden incluir informacion
(ccalf_cb_num_alt_filters_minus1) relacionada con el nimero de filtros de componentes cruzados para el componente
de color Cb. Basandose en informacion relacionada con el nimero de filtros de componentes cruzados para el
componente de color Cb, los datos de ALF pueden incluir informacion (alf_cross_component_cb_coeff_abs) sobre
valores absolutos de coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color Cb e informacioén
(alf_cross_component_cr_coeff_sign) sobre signos de coeficientes de filtro de componente para el componente de
color Cb. Basandose en la informacién sobre valores absolutos de coeficientes de filtro de componentes cruzados
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para el componente de color Cb y la informacién sobre signos de coeficientes de filtro de componentes cruzados para
el componente de color Cb, pueden derivarse coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de
color Ch.

En un ejemplo, los datos de ALF pueden incluir un indicador de sefial de fitro de Cr
(alf_cross_component_cr_filter_signal_flag o alf_cc_cr_filter_signal_flag) relacionado con si se sefializan filtros de
componentes cruzados para el componente de color de Cr. Basandose en el indicador de sefial de filtro de Cr
(alf_cross_component_cr_filter_signal_flag), los datos de ALF pueden incluir informacion
(ccalf_cr_num_alt_filters_minus1) relacionada con el nimero de filtros de componentes cruzados para el componente
de color de Cr. Basandose en la informacion relacionada con el nimero de filtros de componentes cruzados para el
componente de color Cr, los datos de ALF pueden incluir informacién (alf_cross_component_cr_coeff abs) sobre
valores absolutos de coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color Cr e informacién
(alf_cross_component_cr_coeff_sign) sobre los signos de los coeficientes de filtro de componentes cruzados para el
componente de color Cr. Basandose en la informaciéon sobre valores absolutos de coeficientes de filtro de
componentes cruzados para el componente de color Cr y la informacién sobre los signos de los coeficientes de filtro
de componentes cruzados para el componente de color Cr, pueden derivarse coeficientes de filtro de componentes
cruzados para el componente de color Cr.

La siguiente tabla muestra sintaxis con respecto a una unidad de arbol de codificacién segin una realizacién de la
presente descripcion.

Tabla 25
Ecoding_tree_unit() { Descriptor
............ S |(sI|ce_alf_enabled_flag){
aIf_ctb_fIag[O][xCIb>>CtbLogZSlzeY][yCIb>>CIbLogZSlzeY] ae(v) ........
1
si(slice_alf_chroma_idc = = 1 || slice_alf_chroma_idc = = 3) {
................ alf_ctb_flag[1][thb>>CtbLogZSlzeY][thb>>CtbLogZSlzeY]ae(v)

. si(alf_ctb_flag[1][xCtb >> CtbLog2SizcY][yCtb >> CtbLog2SizeY] &&
;aps_alf_chroma_num_alt_fiIters_minus1 > 0)

alf_ctb_filter_alt_idx [0][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] ae(v)

2 || slice_alf_chroma_idc = = 3) {

si(slice_alf_chroma_idc =

alf_ctb_flag[2][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCib >> CtbLog2SizeY] ae (v)

: si(alf_ctb_flag[2][xCth >> CtlbLog2SizeY][yCtbh >> CtbLog2SizeY] & &
;aps_alfchroma_num_alt_filters_minus1 > 0)

alf_ctb_filter_alt_idx [1][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] ae(v)
........... S|(sI|ce_ccaIf_chroma_ldc==1||sllce_ccalf_chroma_ldc==)
ccalf_ctb_flag[0][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] ae(v)
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coding_tree_unit() { Descriptor

si(slice_ccalf_chroma_idc = = 2 | slice_ccalf chroma_idc = = 3)

ccalf_ctb_flag[1][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] ae(v)

La siguiente tabla muestra semantica a modo de ejemplo para los elementos sintacticos incluidos en la tabla anterior.

Tabla 26

iccalf_ctb_flag[Chromaidx][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] igual a 1 especifica que el filtro de bucle
‘adaptativo de componentes cruzados se aplica al bloque de arbol de codificacion del componente de croma indicado
ipor chromaldx, igual a 0 para Cb e igual a 1 para Cr, de la unidad de arbol de codificaciéon en la ubicaciéon de luma ;
{(xCtb, yCtb). ccalf_ctb_flag[chromaldx][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtoLog2SizeY] igual a 0 especifica que el ;
ifiltro de bucle adaptativo no se aplica al bloque de arbol de codificacién del componente de croma indicado por :
ichromaldx de la unidad de arbol de codificacion en la ubicacién de luma (xCtb, yCtb).

?Cuando ccalf_ctb_flag[cldx][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtblLog2SizeY] no esta presente, se deduce que es§
iigual a 0.

La siguiente tabla muestra una sintaxis de unidad de arbol de codificacién segun otro ejemplo de esta realizacion.

Tabla 27
codmg_tree_umt(){ ......................................................................................................................................................... Descrlptor
Esi(slice_alf_enabled_flag) {
alf_ctb_flag[0][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCib >> CtbLog2SizeY] ae(v)

si(slice_alf_chroma_idc ==1 || slice_alf_chroma_idc ==3){

alf_ctb_flag[1][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] ae(v)

ccalf_ctb_flag[0][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CibLog2SizeY] ae(v)

‘ si(alf_ctb_flag[1][xCth >> CibLog2SizcY ]lyCtb >> CiblLog2SizcY] & &
‘aps_alf_chroma_num_alt_filters_minus1 > 0)

alf_ctb_filter_alt_idx[0][xCtb >> CtbLog2SizcY][yCtb >> CtbLog2SizcY] ae(v)
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coding_tree_unit() { Descriptor

si(slice_alf_chroma_idc = = 2 | slice_alf_chroma_idc = = 3} {

alf_ctb_flag[2|| xCtb >> CtbLog2SizeY || yCib >> CtbLog2SizeY | ae(v)

‘ si(alf_ctb_flag[2][xCth >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtblLog2SizeY] & &
‘aps_alf_chroma_num_all_filters_minus1 > 0)

alf_ctb_filter_alt_idx[1][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] ae(v)

Con referencia a la tabla anterior, CCALF puede aplicarse en unidades de CTU. En un ejemplo, la informacién de
imagen puede incluir informacion (coding_tree_unit()) en una unidad de arbol de codificacién. La informacion sobre la
unidad de arbol de codificacion puede incluir informacion (ccalf_ctb_flag[0]) sobre si se aplica un filtro de componentes
cruzados al bloque actual de un componente de color Cb, y/o informacion (ccalf_ctb_flag[1])} sobre si se aplica un filtro
de componentes cruzados al bloque actual de un componente de color Cr. Ademas, la informacién sobre la unidad de
arbol de codificacion puede incluir informacién (ccalf_ctb_filter_alt_idx[0]) sobre un indice de conjunto de filtros de un
filtro de componentes cruzados aplicado al bloque actual de un componente de color Cb, y/o informacién
(ccalf_ctb filter_alt_idx[1]) sobre el indice de conjunto de filtros del filtro de componentes cruzados aplicado al bloque
actual de un componente de color Cr. La sintaxis puede transmitirse de manera adaptativa segun la sintaxis
slice_ccalf_enabled_flag y slice_ccalf_chroma_idc.

La siguiente tabla muestra una sintaxis de unidad de arbol de codificacién segun otro ejemplo de esta realizacion.

Tabla 28
?coding_tree_unit() { Descriptor '
...... SI(Sllce_alf_enabled_flag){
........... aIf_ctb_fIag[O][thb>>CtbLogZSlzeY][thb>>CtbLogZS|zeY]ae(v)

R R RN RN AR R RN RRRER
T e e e e e e e e e e e e e e e e e e

e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e

‘ si(alf_ctb_flag[1][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] & &
‘aps_alf_chroma_num_alt_filters_minus1 > 0)

alf_ctb_filter_alt_idx 0][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] ae(v)
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.............................................................................................................................................................................................................................

coding_tree_unit() { Descriptor

}

si(slice_alf_chroma_idc = = 2 | | slice_alf_chroma_idc = = 3) {

‘ si(alf_ctb_flag[2][xCth >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] & &
§aps_alf_chroma_num_alt_fiIters_minus1 > 0)

alf_ctb_filter_alt_idx[1][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] ae(v)

ccalf_ctb_flag[0][xCtb >> CtbLog2SizcY][yCtb >> CtbLog2SizeY] i ae(v)

: si(ccalf_ctb_flag[0][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtblLog2SizeY] & &
‘aps_alf_chroma_num_alt_filters_minus1 > 0)

si(slice_ccalf_chroma_idc = = 2 | slice_ccalf_chroma_idc = = 3} {

ccalf_ctb_flag[1][ xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CibLog2SizeY] ae(v)

‘ si(ccalf_ctb_flag[1][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtblLog2SizeY] & &
;aps_alf_chroma_num_alt_filters_minus1 > 0}

La siguiente tabla muestra semantica a modo de ejemplo para los elementos sintacticos incluidos en la tabla anterior.

Tabla 29

iccalf_ctb_flag[Chromaidx][xCth >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] igual a 1 especifica que el filtro de bucle :
‘adaptativo de componentes cruzados se aplica al bloque de arbol de codificacion del componente de croma indicado
ipor chromaldx, igual a 0 para Cb e igual a 1 para Cr, de la unidad de arbol de codificaciéon en la ubicaciéon de luma :
{(xCtb, yCtb), ccalf_ctb_flag[cldx][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] igual a 0 especifica que el filtro de
‘bucle adaptativo no se aplica al bloque de arbol de codificacién del componente de croma indicado por chromaldx ;
:de la unidad de arbol de codificacion en la ubicacién de luma (xCtb, yCtb). :

iCuando ccalf_ctb_flag[cldx][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] no esta presente, se deduce que es
iigual a 0.
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‘ccalf_ctb_filter_alt_idx[Chromaidx][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] especifica el indice del filtro de :
‘bucle adaptativo de componentes cruzados alternativo aplicado al bloque de arbol de codificacién del componente
‘de croma, con chromaldx igual a 0 para Cb y chromaldx igual a 1 para Cr, de la unidad de arbol de codificacion en
ila ubicacién de luma (xCtb, yCtb). Cuando ccalf_ctb filter_alt_idx[chromaldx][xCth >> CtbLog2SizeY][yCtb >>:
:CtbLog2SizeY] no esta presente, se deduce que es igual a cero.

La siguiente tabla muestra una sintaxis de unidad de arbol de codificacién segun otro ejemplo de esta realizacién. Los
elementos sintacticos incluidos en la tabla a continuacién se pueden describir segun la Tabla 29.

Tabla 30
Ecoding_tree_unit() { Descriptor
si(slice_alf_enabled_flag) {
aIf_ctb_fIag[O][thb>>CtbLogZSlzeY][thb>>CtbLogZSlzeY] ae(v) .......

si(slice_alf_chroma_idc = =1 1| slice_alf_chroma_idc == 3) {

ccalf_ctb_flag[0][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] ae(v)

: si(alf_ctb_flag[1][xCtb  >>  CtbLog2SizeY][yCib >> CtblLog2SizeY] & &
;aps_alf_chroma_num_alt_fiIters_minus1 > 0)

alf_ctb_filter_alt_idx[0][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] ae(v)

: si(ccalf ctb flag | 0 | xCtb >> CibLog2SizeY || yCib >> CtblLog2SizeY | &&
;aps_alf_chroma_num_alt_fiIters_minus1 > 0)

ccalf_ctb_filter_alt_idx[0][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] ae(v)

}

si(slice_alf chroma_idc = = 2 | | slice_alf chroma_idc === 3) {

alf_ctb_flag[2][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] ae(v)

. si(alf_ctb_flag[2][xCth  >> CibLog2SizeY][yCtb >> CtblLog2SizeY] & &
;aps_alf_chroma_num_alt_fiIters_minus1 > 0)

alf_ctb_filter_alt_idx[1][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] ae(v)

; si(ccalf_ctb_flag[1][xCtb  >>  CtbLog2SizeY][yCtb >>  CtblLog2SizeY] &&
iaps_alf_chroma_num_alt_filters_minus1 > 0)
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icoding_tree_unit() { Descriptor

ccalf_ctb_filter_alt_idx[1][xCtb >> CtbLog2SizeY][yCtb >> CtbLog2SizeY] ae(v)

En un ejemplo, la informacion de imagen puede incluir informacion sobre una unidad de arbol de codificacion
(coding_tree_unit(}). La informacion sobre la unidad de arbol de codificacion puede incluir informacién sobre si se
aplica un filtro de componentes cruzados al bloque actual de un componente de color Cb (ccalf_ctb_flag[0]) y/o
informacién (ccalf_ctb_flag[1]) sobre si se aplica un filtro de componentes cruzados al bloque actual de un componente
de color Cr. Ademas, la informacién sobre la unidad de arbol de codificacion puede incluir informacion
(ccalf_ctb filter_alt_idx[0]) sobre un indice de conjuntos de filtros de un filtro de componentes cruzados aplicado al
bloque actual de un componente de color Cb, y/o informacion (ccalf_ctb_filter_alt_idx[1]) sobre el indice de conjuntos
de filtros del filtro de componentes cruzados aplicado al bloque actual de un componente de color Cr.

Las Figuras 13 y 14 muestran esquematicamente un ejemplo de un método de codificacién de video/imagen y
componentes relacionados segun la(s) realizacién(es) de la presente descripcion.

El método descrito en la Figura 13 puede llevarse a cabo por el aparato de codificacion descrito en la Figura 2 o la
Figura 14. Especificamente, por ejemplo, E1300 a E1330 de la Figura 13 pueden llevarse a cabo por el procesador
230 residual del aparato de codificacion de la Figura 14, E1340 de la Figura 13 puede llevarse a cabo por el sumador
250 del aparato de codificacién de la Figura 14, E1350 de la Figura 13 puede llevarse a cabo por el filtro 260 del
aparato de codificacion de la Figura 14, y E1360 de la Figura 13 puede llevarse a cabo por el codificador 240 de
entropia del aparato de codificacién de la Figura 14. Ademas, aunque no se muestra en la Figura 13, las muestras de
prediccion o la informacién relacionada con la prediccién pueden ser derivadas por el predictor 220 del aparato de
codificacion en la Figura 13, y un flujo de bits puede ser generado a partir de informacion residual o informacién
relacionada con la prediccion por el codificador 240 de entropia del aparato de codificacion. El método descrito en la
Figura 13 puede incluir las realizaciones descritas anteriormente en la presente descripcion.

Con referencia a la Figura 13, el aparato de codificaciéon puede derivar muestras residuales (E1300). El aparato de
codificacion puede derivar muestras residuales para el bloque actual, y las muestras residuales para el bloque actual
pueden derivarse en base a muestras originales y muestras de prediccién del bloque actual. Especificamente, el
aparato de codificacién puede derivar muestras de prediccion del bloque actual basandose en el modo de prediccion.
En este caso, se pueden aplicar varios métodos de prediccion descritos en la presente descripcidn como, por ejemplo,
interprediccion o intraprediccion. Las muestras residuales pueden derivarse en base a las muestras de prediccién y
las muestras originales.

El aparato de codificacion puede derivar coeficientes de transformada (E1310). El aparato de codificaciéon puede
derivar coeficientes de transformada basandose en un proceso de transformada para las muestras residuales. Por
ejemplo, el proceso de transformada puede incluir al menos una de DCT, DST, GBT o CNT.

El aparato de codificacion puede derivar coeficientes de transformada cuantificados (E1320). El aparato de codificacion
puede derivar coeficientes de transformada cuantificados basandose en un proceso de cuantificacién para los
coeficientes de transformada. Los coeficientes de transformada cuantificados pueden tener una forma vectorial
unidimensional basada en un orden de escaneo de coeficientes.

El aparato de codificacién puede generar informacién residual (E1330). El aparato de codificacién puede generar
informacién residual que indica los coeficientes de transformada cuantificados. La informacién residual puede
generarse a través de diversos métodos de codificacion como, por ejemplo, Golomb exponencial, CAVLC, CABAC y
similares.

El aparato de codificacion puede generar muestras reconstruidas (E1340). El aparato de codificacién puede generar
muestras reconstruidas basandose en la informacion residual. Las muestras reconstruidas pueden generarse
afiadiendo muestras residuales basadas en informacién residual a una muestra de prediccion. Especificamente, el
aparato de codificacién puede llevar a cabo la prediccion (intra o interprediccién) en el bloque actual, y puede generar
muestras reconstruidas basandose en muestras originales y muestras de prediccion generadas a partir de la
prediccion.
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Las muestras reconstruidas pueden incluir muestras de luma reconstruidas y muestras de croma reconstruidas.
Especificamente, las muestras residuales pueden incluir muestras de luma residuales y muestras de croma residuales.
Las muestras de luma residuales pueden generarse en base a las muestras de luma originales y las muestras de luma
predichas. Las muestras de croma residuales pueden generarse en base a las muestras de croma originales y las
muestras de croma predichas. El aparato de codificacién puede derivar coeficientes de transformada (coeficientes de
transformada de luma) para las muestras de luma residuales y/o coeficientes de transformada (coeficientes de
transformada de croma) para las muestras de croma residuales. Los coeficientes de transformada cuantificados
pueden incluir coeficientes de transformada de luma cuantificados y/o coeficientes de transformada de croma
cuantificados.

El aparato de codificacion puede generar informacion relacionada con ALF y/o informacion relacionada con CCALF
(CCALF) para las muestras reconstruidas (E1350). El aparato de codificacién puede generar informacion relacionada
con ALF para las muestras reconstruidas. El aparato de codificacién deriva un parametro relacionado con ALF, que
puede aplicarse para filtrar las muestras reconstruidas, y genera informacion relacionada con ALF. Por ejemplo, la
informacion relacionada con la ALF puede incluir la informacion relacionada con ALF descrita anteriormente en la
presente descripcion.

El dispositivo de codificacién puede codificar informacién de video/imagen (E1360). La informacién de imagen puede
incluir informacion residual, informacion relacionada con ALF y/o informacion relacionada con la CCALF. La
informacién de video/imagen codificada puede emitirse en forma de un flujo de bits. El flujo de bits puede transmitirse
al dispositivo de decodificacion a través de una red o un medio de almacenamiento.

En un ejemplo, la informacién relacionada con CCALF puede incluir un indicador habilitado para CCALF, un indicador
relacionado con si CCALF esta disponible para un componente de color Cb (o Cr)}, un indicador de sefial de filtro Cb
(o Cr) relacionado con si se sefializan filtros de componentes cruzados para un componente de color Cb (o Cr),
informacién relacionada con el numero de filtros de componentes cruzados para el componente de color Cb (o Cr),
informacién sobre los valores de los coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color Cb
(o Cr), informacién sobre los valores absolutos de los coeficientes de filtro de componentes cruzados para el
componente de color Cb (o Cr), informacién sobre los signos de los coeficientes de filtro de componentes cruzados
para el componente de color Cb (o Cr), y/o informacién sobre si se aplica un filtro de componentes cruzados a un
bloque actual de un componente de color Cb (o Cr) en la informacién (sintaxis de unidad de arbol de codificacion) en
la unidad de arbol de codificacion.

La informacion de imagen/video puede incluir varios tipos de informacién segin una realizaciéon del presente
documento. Por ejemplo, la informacién de imagen/video puede incluir informacién descrita en al menos una de las
Tablas 1 a 30 descritas anteriormente.

En una realizacion, la informacion de imagen puede incluir informacién de encabezado y un conjunto de parametros
de adaptacién (APS). La informacién de encabezado puede incluir informacién relacionada con un identificador del
APS que incluye los datos de ALF. Por ejemplo, los coeficientes de filtro de componentes cruzados pueden derivarse
basandose en los datos de ALF.

En una realizacién, la informacién de imagen puede incluir un conjunto de parametros de secuencia (SPS). El SPS
puede incluir un indicador habilitado para CCALF relacionado con si el filtrado de componentes cruzados esta
disponible.

En una realizacién, el SPS puede incluir un indicador habilitado para ALF (sps_alf_enabled_flag) relacionado con si
ALF esta disponible. Basandose en la determinacion de que el valor del indicador habilitado para ALF es 1, el SPS
puede incluir un indicador habilitado para CCALF relacionado con si el filtrado de componentes cruzados esta
disponible.

En una realizacion, la informacién de imagen puede incluir informacién de encabezado de segmento. La informacion
de encabezado de segmento puede incluir un indicador habilitado para ALF (slice_alf_enabled_flag) relacionado con
si ALF esta disponible. Basandose en la determinacién de que el valor del indicador habilitado para ALF es 1, puede
determinarse si un valor de indicador habilitado para indicador relacionado con si CCALF esté disponible es 1. En un
ejemplo, CCALF puede estar disponible para el segmento en base a una determinacién de que el valor del indicador
habilitado para ALF es 1.

En una realizacion, la informacién de encabezado (informacién de encabezado de segmento) puede incluir un primer
indicador relacionado con si CCALF esta disponible para el componente de color Cb de las muestras de croma
reconstruidas filtradas y un segundo indicador relacionado con si CCLF esta disponible para el componente de color
Cr de las muestras de croma reconstruidas filtradas. En otro ejemplo, en base a una determinacién de que el valor del
indicador habilitado para ALF (slice_alf_enabled flag) es 1, la informacién de encabezado (informacién de encabezado
de segmento) puede incluir un primer indicador relacionado con si CCALF esta disponible para el componente de color
Cb de las muestras de croma reconstruidas filtradas y un segundo indicador relacionado con si CCLF esta disponible
para el componente de color Cr de las muestras de croma reconstruidas filtradas.
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En una realizacién, la informaciéon de imagen puede incluir conjuntos de parametros de adaptacion (APS). En un
ejemplo, la informacién de encabezado de segmento puede incluir informacién de ID del primer APS (informacion
relacionada con el identificador del segundo APS) para derivar coeficientes de filtro de componentes cruzados para el
componente de color Cb de las muestras de croma reconstruidas filtradas. La informacion de encabezado de segmento
puede incluir informacién de ID (informacién relacionada con un identificador del segundo APS) del segundo APS para
derivar coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color Cr de las muestras de croma
reconstruidas filiradas. En otro ejemplo, en base a la determinacién de que el valor del primer indicador es 1, la
informacién de encabezado de segmento puede incluir informacién de ID del primer APS (informacion sobre un
identificador del segundo APS) para derivar coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de
color Ch. Basandose en la determinacién de que el valor del segundo indicador es 1, la informacién de encabezado
de segmento puede incluir informacion de ID del segundo APS (informacién relacionada con el identificador del
segundo APS) para derivar coeficientes de filiro de componentes cruzados para el componente de color de Cr.

En una realizacién, los primeros datos de ALF incluidos en el primer APS pueden incluir un indicador de sefial de filtro
Cb relacionado con si se sefializan los filtros de componentes cruzados para el componente de color Cb. Basandose
en el indicador de sefial de filtro Cb, los primeros datos de ALF pueden incluir informacion relacionada con el nimero
de filtros de componentes cruzados para el componente de color Cb. Basandose en informacion relacionada con el
numero de filtros de componentes cruzados para el componente de color Cb, los primeros datos de ALF pueden incluir
informacién sobre valores absolutos de coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color
Cb e informacién sobre signos de los coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color Cb.
Basandose en la informacion sobre la informacién sobre valores absolutos de coeficientes de filtro de componentes
cruzados para el componente de color Cb e informacion sobre signos de los coeficientes de filtro de componentes
cruzados para el componente de color Cb, pueden derivarse los coeficientes de filiro de componentes cruzados para
el componente de color Cb.

En una realizacion, la informacion relacionada con el nimero de filtros de componentes cruzados para el componente
de color Cb puede estar codificada con Golomb exponencial de orden cero (0¢sm° EG).

En una realizacion, los segundos datos de ALF incluidos en el segundo APS pueden incluir un indicador de sefial de
filtro de Cr relacionado con si se sefializan los filtros de componentes cruzados para el componente de color de Cr.
Basandose en el indicador de sefial de filtro de Cr, los segundos datos de ALF pueden incluir informacion relacionada
con el nimero de filtros de componentes cruzados para el componente de color de Cr. Basandose en la informacion
relacionada con el nimero de filtros de componentes cruzados para el componente de color de Cr, los segundos datos
de ALF pueden incluir informacién sobre valores absolutos de coeficientes de filtro de componentes cruzados para el
componente de color de Cr e informacién sobre los signos de los coeficientes de filtro de componentes cruzados para
el componente de color de Cr. Basandose en los valores absolutos de los coeficientes de filtro de componentes
cruzados para el componente de color Cr y la informacién sobre los signos de los coeficientes de filtro de componentes
cruzados para el componente de color Cr, pueden derivarse los coeficientes de filtro de componentes cruzados para
el componente de color Cr.

En una realizacion, la informacion relacionada con el nimero de filtros de componentes cruzados para el componente
de color Cr puede estar codificada con Golomb exponencial de orden cero (0%5™° EG).

En una realizacion, la informacién de imagen puede incluir informacién sobre una unidad de arbol de codificacién. La
informacién sobre la unidad de arbol de codificacion puede incluir informacién sobre si se aplica un filtro de
componentes cruzados al bloque actual de un componente de color Cb y/o informacién sobre si se aplica un filtro de
componentes cruzados al blogue actual de un componente de color Cr.

En una realizacion, la informacion sobre la unidad de arbol de codificacién puede incluir informacién sobre un indice
de conjuntos de filtros de un filtro de componentes cruzados aplicado al bloque actual de un componente de color Cb,
y/o informacion sobre un indice de conjuntos de filtros de un filtro de componentes cruzados aplicado al bloque actual
de un componente de color Cr.

Las Figuras 15 y 16 muestran esquematicamente un ejemplo de un método de decodificacién de video/imagen y
componentes relacionados segun la(s) realizacién(es) de la presente descripcion.

El método descrito en la Figura 15 puede ser llevado a cabo por el aparato de decodificacién ilustrado en la Figura 3
0 16. Especificamente, por ejemplo, E1500 de la Figura 15 puede llevarse a cabo por el decodificador 310 de entropia
del aparato de decodificacion, E1510 puede llevarse a cabo por el sumador 340 del aparato de decodificacion, y E1520
a E1550 pueden llevarse a cabo por el filtro 350 del aparato de decodificacién. El método descrito en la Figura 15
puede incluir las realizaciones descritas anteriormente en la presente descripcién.

Conreferencia a la Figura 15, el aparato de decodificacion puede recibir/obtener informacién de video/imagen (E1500).
La informacion de video/imagen puede incluir informacion residual. El aparato de decodificacion puede recibir/obtener
la informacion de imagen/video a través de un flujo de bits. En un ejemplo, la informacion de video/imagen puede
incluir ademas informacion relacionada con CCAL. Por ejemplo, en un ejemplo, la informacion relacionada con CCALF
puede incluir un indicador habilitado para CCALF, un indicador relacionado con si CCALF esta disponible para un
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componente de color Cb (o Cr), un indicador de sefial de filtro Cb (o Cr) relacionado con si se sefializan los filtros de
componentes cruzados para un componente de color Cb (o Cr), informacion relacionada con el nimero de filtros de
componentes cruzados para el componente de color Cb (o Cr), informacién sobre los valores absolutos de los
coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color Cb (o Cr), informacién sobre los signos
de los coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color Cb (o Cr), y/o informacién sobre si
se aplica un filtro de componentes cruzados a un blogue actual de un componente de color Cb (o Cr) en la informacién
(sintaxis de unidad de arbol de codificacion} en la unidad de arbol de codificacion.

La informacion de imagen/video puede incluir varios tipos de informacién segin una realizaciéon del presente
documento. Por ejemplo, la informacién de imagen/video puede incluir informacién descrita en al menos una de las
Tablas 1 a 30 descritas anteriormente.

El aparato de decodificacion puede derivar coeficientes de transformada cuantificados. El aparato de decodificacion
puede derivar coeficientes de transformada cuantificados basandose en la informacion residual. Los coeficientes de
transformada cuantificados pueden tener una forma vectorial unidimensional basada en un orden de escaneo de
coeficientes. Los coeficientes de transformada cuantificados pueden incluir coeficientes de transformada de luma
cuantificados y/o coeficientes de transformada de croma cuantificados.

El aparato de decodificacién puede obtener coeficientes de transformada. El aparato de decodificacion puede derivar
coeficientes de transformada basandose en un proceso de descuantificacion para los coeficientes de transformada
cuantificados. El aparato de decodificacién puede derivar coeficientes de transformada de luma a través de
descuantificacion en base a los coeficientes de transformada de luma cuantificados. El aparato de decodificacion
puede obtener coeficientes de transformada de croma a través de descuantificacion en base a los coeficientes de
transformada de croma cuantificados.

El aparato de decodificacion puede generar/derivar muestras residuales. El aparato de decodificacién puede derivar
muestras residuales en base a un proceso de transformada inversa para los coeficientes de transformada. El aparato
de decodificacién puede derivar muestras de luma residuales a través de un proceso de transformada inversa basado
en los coeficientes de transformada de luma. El aparato de decodificacion puede derivar muestras de croma residuales
a través de un proceso de transformada inversa basado en los coeficientes de transformada de croma.

El aparato de decodificacion puede generar/derivar muestras de luma reconstruidas y/o muestras de croma
reconstruidas (E1510). El aparato de decodificacién puede generar muestras de luma reconstruidas y/o muestras de
croma reconstruidas basandose en la informacion residual. El aparato de decodificacién puede generar muestras
reconstruidas basandose en la informacion residual. Las muestras reconstruidas pueden incluir muestras de luma
reconstruidas y/o muestras de croma reconstruidas. Un componente de luma de las muestras reconstruidas puede
corresponder a las muestras de luma reconstruidas, y un componente de croma de las muestras reconstruidas puede
corresponder a las muestras de croma reconstruidas. El aparato de decodificacion puede generar muestras de luma
predichas y/o muestras de croma predichas a través de un proceso de prediccion. El aparato de decodificacion puede
generar muestras de luma reconstruidas basandose en las muestras de luma predichas y las muestras de luma
residuales. El aparato de decodificacién puede generar muestras de croma reconstruidas basandose en las muestras
de croma predichas y las muestras de croma residuales.

El aparato de decodificacién puede obtener coeficientes de filtro ALF para un proceso ALF de las muestras de croma
reconstruidas (E1520). Ademas, el aparato de decodificacion puede obtener coeficientes de filtro de ALF para el
proceso de ALF de las muestras de luma reconstruidas. Los coeficientes de filtro de ALF pueden derivarse basandose
en parametros de ALF incluidos en los datos de ALF en el APS.

El aparato de decodificacion puede generar muestras de croma reconstruidas filtradas (E1530). El aparato de
decodificacién puede generar muestras reconstruidas filtradas en base a las muestras de croma reconstruidas y los
coeficientes de filtro ALF.

El aparato de decodificacién puede derivar coeficientes de filtro de componentes cruzados para el filtrado de
componentes cruzados (E1540). Los coeficientes de filtro de componentes cruzados pueden derivarse basandose en
informacién relacionada con CCALF en los datos de ALF incluidos en el APS mencionado anteriormente, y la
informacién de identificador (ID) del APS correspondiente puede incluirse en el encabezado de segmento (puede
sefalizarse a través del mismo).

El aparato de decodificacién puede generar muestras de croma reconstruidas filtradas modificadas (E1550). El aparato
de decodificacion puede generar muestras de croma reconstruidas modificadas y filtradas en base a las muestras de
luma reconstruidas, las muestras de croma reconstruidas filtradas y los coeficientes de filtro de componentes cruzados.
En un ejemplo, el aparato de decodificacién puede derivar una diferencia entre dos muestras entre las muestras de
luma reconstruidas, y multiplicar la diferencia por un coeficiente de filtro entre los coeficientes de filtro de componentes
cruzados. En base a un resultado de la multiplicacién y las muestras de croma reconstruidas filtradas, el aparato de
decodificacién puede generar las muestras de croma reconstruidas filtradas modificadas. Por ejemplo, el aparato de
decodificacién puede generar las muestras de croma reconstruidas filtradas modificadas en base a una suma del
producto y una de las muestras de croma reconstruidas filtradas.
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En una realizacion, la informacion de imagen puede incluir informacién de encabezado y un conjunto de parametros
de adaptacién (APS). La informacién de encabezado puede incluir informacién relacionada con un identificador del
APS que incluye los datos de ALF. Por ejemplo, los coeficientes de filtro de componentes cruzados pueden derivarse
basandose en los datos de ALF.

En una realizacién, la informacién de imagen puede incluir un conjunto de parametros de secuencia (SPS). El SPS
puede incluir un indicador habilitado para CCALF relacionado con si el filtrado de componentes cruzados esta
disponible.

En una realizacién, el SPS puede incluir un indicador habilitado para ALF (sps_alf_enabled_flag) relacionado con si
ALF esta disponible. Basandose en la determinacion de que el valor del indicador habilitado para ALF es 1, el SPS
puede incluir un indicador habilitado para CCALF relacionado con si el filtrado de componentes cruzados esta
disponible.

En una realizacion, la informacién de imagen puede incluir informacién de encabezado de segmento. La informacion
de encabezado de segmento puede incluir un indicador habilitado para ALF (slice_alf_enabled_flag) relacionado con
si ALF esta disponible. Basandose en la determinacién de que el valor del indicador habilitado para ALF es 1, puede
determinarse si el valor del indicador habilitado para CCALF es 1. En un ejemplo, CCALF puede estar disponible para
el segmento en base a una determinacién de que el valor del indicador habilitado para ALF es 1.

En una realizacion, la informacién de encabezado (informacién de encabezado de segmento) puede incluir un primer
indicador relacionado con si CCALF esta disponible para el componente de color Cb de las muestras de croma
reconstruidas filtradas y un segundo indicador relacionado con si CCLF esta disponible para el componente de color
Cr de las muestras de croma reconstruidas filtradas. En otro ejemplo, en base a una determinacién de que el valor del
indicador habilitado para ALF (slice_alf_enabled flag) es 1, la informacién de encabezado (informacién de encabezado
de segmento) puede incluir un primer indicador relacionado con si CCALF esta disponible para el componente de color
Cb de las muestras de croma reconstruidas filtradas y un segundo indicador relacionado con si CCLF esta disponible
para el componente de color Cr de las muestras de croma reconstruidas filtradas.

En una realizacién, la informaciéon de imagen puede incluir conjuntos de parametros de adaptacion (APS). En un
ejemplo, la informacién de encabezado de segmento puede incluir informacién de ID del primer APS (informacion
relacionada con el identificador del segundo APS) para derivar coeficientes de filtro de componentes cruzados para el
componente de color Cb de las muestras de croma reconstruidas filtradas. La informacion de encabezado de segmento
puede incluir informacién de ID (informacién relacionada con un identificador del segundo APS) del segundo APS para
derivar coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color Cr de las muestras de croma
reconstruidas filiradas. En otro ejemplo, en base a la determinacién de que el valor del primer indicador es 1, la
informacién de encabezado de segmento puede incluir informacién de ID del primer APS (informacion sobre un
identificador del segundo APS) para derivar coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de
color Ch. Basandose en la determinacién de que el valor del segundo indicador es 1, la informacién de encabezado
de segmento puede incluir informacion de ID del segundo APS (informacién relacionada con el identificador del
segundo APS) para derivar coeficientes de filiro de componentes cruzados para el componente de color de Cr.

En una realizacién, los primeros datos de ALF incluidos en el primer APS pueden incluir un indicador de sefial de filtro
Cb relacionado con si se sefializan filtros de componentes cruzados para el componente de color Cb. Basandose en
el indicador de sefial de filtro Cb, los primeros datos de ALF pueden incluir informacién relacionada con el nimero de
filtros de componentes cruzados para el componente de color Ch. Basandose en informacion relacionada con el
numero de filiros de componentes cruzados para el componente de color Cb, los primeros datos de ALF pueden incluir
informacién sobre valores absolutos de coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color
Cb e informacién sobre signos de los coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color Ch.
Basandose en la informacién sobre la informacion sobre valores absolutos de coeficientes de filtro de componentes
cruzados para el componente de color Cb e informacion sobre signos de los coeficientes de filiro de componentes
cruzados para el componente de color Ch, pueden derivarse los coeficientes de filtro de componentes cruzados para
el componente de color Ch.

En una realizacién, la informacién relacionada con el nimero de filtros de componentes cruzados para el componente
de color Cb puede estar codificada con Golomb exponencial de orden cero (0¢sm° EG).

En una realizacion, los segundos datos de ALF incluidos en el segundo APS pueden incluir un indicador de sefial de
filtro de Cr relacionado con si se sefializan los filtros de componentes cruzados para el componente de color de Cr.
Basandose en el indicador de sefial de filtro de Cr, los segundos datos de ALF pueden incluir informacion relacionada
con el nimero de filtros de componentes cruzados para el componente de color de Cr. Basandose en la informacion
relacionada con el nimero de filtros de componentes cruzados para el componente de color de Cr, los segundos datos
de ALF pueden incluir informacién sobre valores absolutos de coeficientes de filtro de componentes cruzados para el
componente de color de Cr e informacién sobre los signos de los coeficientes de filtro de componentes cruzados para
el componente de color de Cr. Basandose en los valores absolutos de los coeficientes de filtro de componentes
cruzados para el componente de color Cr y la informacién sobre los signos de los coeficientes de filtro de componentes
cruzados para el componente de color Cr, pueden derivarse los coeficientes de filtro de componentes cruzados para
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el componente de color Cr.

En una realizacién, la informacién relacionada con el nimero de filtros de componentes cruzados para el componente
de color Cr puede estar codificada con Golomb exponencial de orden cero (0%5™° EG).

En una realizacion, la informacién de imagen puede incluir informacién sobre una unidad de arbol de codificacién. La
informacién sobre la unidad de arbol de codificacion puede incluir informacién sobre si se aplica un filtro de
componentes cruzados al bloque actual de un componente de color Cb y/o informacién sobre si se aplica un filtro de
componentes cruzados al blogue actual de un componente de color Cr.

En una realizacion, la informacion sobre la unidad de arbol de codificacién puede incluir informacién sobre un indice
de conjuntos de filtros de un filtro de componentes cruzados aplicado al bloque actual de un componente de color Cb,
y/o informacion sobre un indice de conjuntos de filtros de un filtro de componentes cruzados aplicado al bloque actual
de un componente de color Cr.

Cuando hay una muestra residual para el bloque actual, el aparato de decodificacién puede recibir informacién sobre
el residuo para el bloque actual. La informacion sobre el residuo puede incluir coeficientes de transformada sobre
muestras residuales. El aparato de decodificacion puede derivar muestras residuales (o matriz de muestras residuales)
para el bloque actual en base a la informacién residual. Especificamente, el aparato de decodificacién puede derivar
coeficientes de transformada cuantificados basandose en la informacion residual. Los coeficientes de transformada
cuantificados pueden tener una forma vectorial unidimensional basada en un orden de escaneo de coeficientes. El
aparato de decodificacion puede derivar coeficientes de transformada basandose en un proceso de descuantificacion
para los coeficientes de transformada cuantificados. El aparato de decodificacion puede derivar muestras residuales
en base a los coeficientes de transformada.

El aparato de decodificacién puede generar muestras reconstruidas basandose en muestras de (intra) prediccion y
muestras residuales, y puede derivar un blogue reconstruido 0 una imagen reconstruida basandose en las muestras
reconstruidas. Con mas detalle, el aparato de decodificacion puede generar muestras reconstruidas basandose en
una suma de muestras de (intra) prediccion y muestras residuales. A continuacién, como se describié anteriormente,
el aparato de decodificacién puede aplicar un proceso de filtrado en bucle como, por ejemplo, un proceso de filirado
de desbloqueo y/o SAO a la imagen reconstruida para mejorar la calidad subjetiva/objetiva de la imagen si es
necesario.

Por ejemplo, el aparato de decodificacién puede obtener informacién de imagen que incluye toda o parte de la
informacién (o elementos sintacticos) anteriormente descrita decodificando el flujo de bits o la informacién codificada.
Ademas, el flujo de bits o la informacién codificada pueden almacenarse en un medio de almacenamiento legible por
ordenador, y pueden hacer que se lleve a cabo el método de decodificacién descrito anteriormente.

En la realizacién descrita anteriormente, los métodos se describen basandose en el diagrama de flujo que tiene una
serie de etapas o bloques. La presente descripcién no se limita al orden de las etapas o blogues anteriores. Algunas
etapas o bloques pueden ocurrir simultdneamente o en un orden diferente de otras etapas o bloques como se describid
mas arriba. Ademas, las personas con experiencia en la técnica entenderan que las etapas mostradas en el diagrama
de flujo anterior no son excluyentes, que pueden incluirse etapas adicionales, 0 que pueden eliminarse una o mas
etapas en el diagrama de flujo sin afectar al alcance de la presente descripcion.

El método segun las realizaciones mencionadas anteriormente del presente documento puede implementarse en
forma de software, y el aparato de codificacién y/o el aparato de decodificaciéon segun el presente documento, por
ejemplo, pueden incluirse en el aparato que lleva a cabo el procesamiento de imagenes de una TV, un ordenador, un
teléfono inteligente, un decodificador, un dispositivo de visualizacién, etc.

Cuando las realizaciones en el presente documento se implementan en software, el método descrito anteriormente
puede implementarse como un médulo (proceso, funcién, etc.} que lleva a cabo la funcién descrita anteriormente. Un
modulo puede almacenarse en una memoria y ejecutarse por un procesador. La memoria puede ser interna o externa
al procesador, y puede estar acoplada al procesador por diversos medios conocidos. El procesador puede incluir un
circuito integrado para aplicaciones especificas (ASIC, por sus siglas en inglés), otros conjuntos de chips, circuitos
l6gicos y/o dispositivos de procesamiento de datos. La memoria puede incluir memoria de solo lectura (ROM, por sus
siglas en inglés), memoria de acceso aleatorio (RAM, por sus siglas en inglés), memoria flash, tarjetas de memoria,
medios de almacenamiento y/u otros dispositivos de almacenamiento. Es decir, las realizaciones descritas en el
presente documento pueden implementarse y llevarse a cabo en un procesador, un microprocesador, un controlador
0 un chip. Por ejemplo, las unidades funcionales mostradas en cada figura pueden implementarse y llevarse a cabo
en un ordenador, un procesador, un microprocesador, un controlador o un chip. En este caso, la informacién sobre
instrucciones o un algoritmo para la implementacién puede almacenarse en un medio de almacenamiento digital.

Ademas, el aparato de decodificacion y el aparato de codificacién al que se aplica la presente descripcién pueden
incluirse en un aparato de transmision/recepcion de radiodifusion multimedia, un terminal de comunicaciéon mévil, un
aparato de video de cine en casa, un aparato de video de cine digital, una camara de vigilancia, un aparato de chat
de video, un aparato de comunicacién en tiempo real como, por ejemplo, comunicacién de video, un aparato de
transmisién continua mévil, un medio de almacenamiento, una videocdmara, un aparato de provision de servicio de
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VoD, un aparato de video Over the top (OTT, por sus siglas en inglés), un aparato de provision de servicio de
transmision continua de Internet, un aparato de video tridimensional (3D), un aparato de video de teleconferencia, un
equipo de usuario de transporte (es decir, equipo de usuario de vehiculo, un equipo de usuario de avién, un equipo de
usuario de barco, etc.} y un aparato de video médico y pueden usarse para procesar sefiales de video y sefiales de
datos. Por ejemplo, el aparato de video Over the top (OTT) puede incluir una consola de juegos, un reproductor Blue-
ray, una TV de acceso a Internet, un sistema de cine en casa, un teléfono inteligente, un ordenador personal tipo
tableta, un grabador de video digital (DVR, por sus siglas en inglés) y similares.

Ademas, el método de procesamiento al que se aplica el presente documento puede producirse en forma de un
programa que va a ejecutarse por un ordenador y puede almacenarse en un medio de grabacion legible por ordenador.
Los datos multimedia que tienen una estructura de datos segun la presente descripcién también pueden almacenarse
en medios de grabacién legibles por ordenador. Los medios de grabacion legibles por ordenador incluyen todos los
tipos de dispositivos de almacenamiento en los cuales se almacenan datos legibles por un sistema informatico. Los
medios de grabacion legibles por ordenador pueden incluir BD, un bus universal en serie (USB, por sus siglas en
inglés), ROM, PROM, EPROM, EEPROM, RAM, CD-ROM, una cinta magnética, un disquete y un dispositivo de
almacenamiento de datos Optico, por ejemplo. Ademas, los medios de grabacion legibles por ordenador incluyen
medios implementados en forma de ondas portadoras (es decir, transmision a través de Internet). Ademas, un flujo de
bits generado por el método de codificacién puede almacenarse en un medio de grabacion legible por ordenador o
puede transmitirse a través de redes de comunicacién cableadas/inalambricas.

Ademas, las realizaciones del presente documento pueden implementarse con un producto de programa informatico
segun codigos de programa, y los codigos de programa pueden llevarse a cabo en un ordenador mediante las
realizaciones del presente documento. Los cédigos de programa pueden almacenarse en una portadora que es legible
por un ordenador.

La Figura 17 muestra un ejemplo de un sistema de transmisién continua de contenido al que se pueden aplicar las
realizaciones descritas en el presente documento.

Con referencia a la Figura 17, el sistema de transmision continua de contenidos al que se aplica(n) la(s) realizacion(es)
del presente documento puede incluir en gran medida un servidor de codificacion, un servidor de transmisién continua,
un servidor web, un almacenamiento multimedia, un dispositivo de usuario y un dispositivo de entrada multimedia.

El servidor de codificacion comprime el contenido ingresado desde dispositivos de entrada multimedia como, por
ejemplo, un teléfono inteligente, una camara, una videocamara, etc. En datos digitales para generar un flujo de bits y
transmitir el flujo de bits al servidor de transmisién continua. Como otro ejemplo, cuando los dispositivos de entrada
multimedia como, por ejemplo, teléfonos inteligentes, camaras, videocamaras, etc. Si directamente se genera un flujo
de bits, el servidor de codificacién puede omitirse.

El flujo de bits puede generarse mediante un método de codificacién o un método de generacion de flujo de bits al que
se aplica(n) la(s) realizacién(es) de la presente descripcion, y el servidor de transmisién continua puede almacenar
temporalmente el flujo de bits en el proceso de transmisién o recepcion del flujo de bits.

El servidor de transmisién continua transmite los datos multimedia al dispositivo de usuario basandose en una solicitud
del usuario a través del servidor web, y el servidor web sirve como un medio para informar al usuario de un servicio.
Cuando el usuario solicita un servicio deseado desde el servidor web, el servidor web lo entrega a un servidor de
transmisién continua, y el servidor de transmisién continua transmite datos multimedia al usuario. En este caso, el
sistema de transmisién continua de contenido puede incluir un servidor de control separado. En este caso, el servidor
de control sirve para controlar un comando/respuesta entre dispositivos en el sistema de transmisién continua de
contenido.

El servidor de transmisién continua puede recibir contenido de un almacenamiento de medios y/o un servidor de
codificacién. Por ejemplo, cuando el contenido se recibe del servidor de codificacion, el contenido puede recibirse en
tiempo real. En este caso, con el fin de proveer un servicio de transmisién continua suave, el servidor de transmisién
continua puede almacenar el flujo de bits durante un tiempo predeterminado.

Ejemplos del dispositivo de usuario pueden incluir un teléfono mévil, un teléfono inteligente, un ordenador portatil, un
terminal de radiodifusion digital, un asistente digital personal (PDA, por sus siglas en inglés), un reproductor multimedia
portatil (PMP, por sus siglas en inglés), navegacion, un PC de pizarra, PC de tableta, ultrabooks, dispositivos ponibles
(p- €j., relojes inteligentes, gafas inteligentes, pantallas montadas en la cabeza), TV digitales, ordenador de sobremesa,
sefalizacion digital y similares. Cada servidor en el sistema de transmisién continua de contenidos puede ser operado
como un servidor distribuido, en cuyo caso los datos recibidos de cada servidor pueden ser distribuidos.

Cada servidor en el sistema de transmisién continua de contenidos puede ser operado como un servidor distribuido v,
en este caso, los datos recibidos de cada servidor pueden ser distribuidos y procesados.

Las reivindicaciones descritas en la presente memoria pueden combinarse de diversas maneras. Por ejemplo, las
caracteristicas técnicas de las reivindicaciones del método del presente documento pueden combinarse e
implementarse como un aparato, y las caracteristicas técnicas de las reivindicaciones del aparato del presente
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documento pueden combinarse e implementarse como un método. Ademas, las caracteristicas técnicas de la
reivindicacion del método del presente documento y las caracteristicas técnicas de la reivindicacion del aparato pueden
combinarse para implementarse como un aparato, y las caracteristicas técnicas de la reivindicacion del método del
presente documento y las caracteristicas técnicas de la reivindicacion del aparato pueden combinarse e implementarse
como un método.
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REIVINDICACIONES

1. Un método para la decodificacién de imagenes llevado a cabo por un aparato (300) de decodificacién, el método
comprende:

adquirir (E1500) informacidn de imagen que incluye informacion residual a través de un flujo de bits;

generar (E1510) muestras de luma reconstruidas y muestras de croma reconstruidas basandose en la
informacion residual;

derivar (E1520) coeficientes de filtro de filtro de bucle adaptativo, ALF, para un proceso ALF de las muestras de
croma reconstruidas;

generar (E1530) muestras de croma reconstruidas filtradas basandose en las muestras de croma reconstruidas
y los coeficientes de filtro de ALF;

derivar (E1540) coeficientes de filtro de componentes cruzados para filtrado de componentes cruzados; y

generar (E1550) muestras de croma reconstruidas filtradas modificas segun las muestras de luma reconstruidas,
las muestras de croma reconstruidas filtradas y los coeficientes de filtro de componentes cruzados,

en donde la informacién de imagen incluye un conjunto de parametros de secuencia, SPS, e informacion de
encabezado de segmento,

en donde el SPS incluye un indicador habilitado para ALF relacionado con si el proceso de ALF esta habilitado,

en donde, en respuesta a una determinacion de que un valor del indicador habilitado de ALF es 1, el SPS incluye
un indicador habilitado de filtro de bucle adaptativo de componentes cruzados, CCALF, relacionado con si el
filtrado de componentes cruzados esta habilitado,

en donde, en respuesta a una determinacién de que un valor del indicador habilitado para ALF en el SPS es 1,
la informacion de encabezado de segmento incluye un indicador habilitado para ALF relacionado con si ALF esta
habilitado,

en donde, en respuesta a una determinacion de que un valor del indicador habilitado de ALF incluido en la
informacién de encabezado de segmento es 1 y un valor del indicador habilitado de CCALF incluido en el SPS
es 1, la informacién de encabezado de segmento incluye informacién sobre si CCALF esta habilitado para las
muestras de croma reconstruidas filtradas, y

en donde, en respuesta a que un valor de la informacion sobre si CCALF esta habilitado para las muestras de
croma reconstruidas filtradas es 1, la informacién de encabezado de segmento incluye informacién de
identificacién, ID, de un conjunto de parametros de adaptacion, APS, relacionada con el CCALF para las
muestras de croma reconstruidas filtradas.

2. El método de la reivindicacién 1, en donde la informacion de encabezado de segmento incluye un primer indicador
relacionado con si CCALF esta habilitado para un componente de color Cb de las muestras de croma reconstruidas
filtradas y un segundo indicador relacionado con si CCALF esta habilitado para un componente de color Cr de las
muestras de croma reconstruidas filtradas.

3. El método de la reivindicacion 2,

en donde, en respuesta a una determinacién de que un valor del primer indicador es 1, la informacién de
encabezado de segmento incluye informacién de ID de un primer APS para derivar coeficientes de filtro de
componentes cruzados para el componente de color Cb de las muestras de croma reconstruidas filtradas y

en donde, en respuesta a una determinacién de que un valor del segundo indicador es 1, la informacién de
encabezado de segmento incluye informacioén de ID de un segundo APS para derivar coeficientes de filtro de
componentes cruzados para el componente de color Cr de las muestras de croma reconstruidas filtradas.

4. El método de la reivindicaciéon 3, en donde los primeros datos de ALF incluidos en el primer APS incluyen un
indicador de sefial de filtro Cb relacionado con si se sefializan los filtros de componentes cruzados para el componente
de color Cb,

en donde los primeros datos de ALF incluyen informacion relacionada con un nimero de filtros de componentes
cruzados para el componente de color Cb en base al indicador de sefial de filtro Cb,

en donde los primeros datos de ALF incluyen informacién sobre valores absolutos de los coeficientes de filtro de
componentes cruzados para el componente de color Cb e informacién sobre signos de los coeficientes de filtro
de componentes cruzados para el componente de color Cb, en base a la informacion relacionada con el nimero
de filtros de componentes cruzados para el componente de color Ch, y
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en donde los coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color Cb se obtienen en
base a la informacién sobre los valores absolutos de los coeficientes de filtro de componentes cruzados para el
componente de color Cb y la informacién sobre los signos de los coeficientes de filtro de componentes cruzados
para el componente de color Cb.

5. El método de la reivindicacion 3, en donde los segundos datos de ALF incluidos en el segundo APS incluyen un
indicador de sefial de filtro de Cr relacionado con si se sefializan los filtros de componentes cruzados para el
componente de color de Cr,

en donde los segundos datos de ALF incluyen informacién relacionada con un nimero de filtros de componentes
cruzados para el componente de color de Cr basandose en el indicador de sefial de filtro de Cr,

en donde los segundos datos de ALF incluyen informacion sobre valores absolutos de coeficientes de filtro de
componentes cruzados para el componente de color Cr e informacion sobre signos de coeficientes de filtro de
componentes cruzados para el componente de color Cr, basandose en la informacién relacionada con el nimero
de filtros de componentes cruzados para el componente de color Cr, y

en donde los coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color de Cr se derivan en
base a la informacién sobre los valores absolutos de los coeficientes de filtro de componentes cruzados para el
componente de color de Cr y la informacién sobre los signos de los coeficientes de filtro de componentes
cruzados para el componente de color de Cr.

6. El método de la reivindicacién 5, en donde la informacién sobre el nimero de filtros de componentes cruzados para
el componente de color Cr esta codificada con Golomb exponencial de orden cero, 0ésimo EG.

7. El método de la reivindicacion 1, en donde la informacion de imagen incluye informacién sobre una unidad de arbol
de codificacion, y

en donde la informacién sobre la unidad de &arbol de codificacion incluye:

en donde se aplica informacién sobre si se aplica un filtro de componentes cruzados al bloque actual de un
componente de color Cb; y

en donde se aplica informacién sobre si se aplica un filtro de componentes cruzados al bloque actual de un
componente de color de Cr.

8. El método de la reivindicacién 1, en donde la informacién de imagen incluye informacién sobre una unidad de arbol
de codificacion, y

en donde la informacién sobre la unidad de &arbol de codificacion incluye:

en donde se aplica informacién sobre un indice de conjuntos de filtros de un filtro de componentes cruzados al
bloque actual de un componente de color Cb; y

en donde la informacién sobre un indice de conjuntos de filtros de un filtro de componentes cruzados se aplica
al bloque actual de un componente de color de Cr.

9. Un método para la codificacién de imagenes llevado a cabo por un aparato (200) de codificacion, el método
comprende:

derivar (E1300) muestras residuales para un bloque actual;

derivar (E1310) coeficientes de transformada basados en un proceso de transformada para las muestras
residuales;

derivar (E1320) coeficientes de transformada cuantificados basandose en un proceso de cuantificacion para los
coeficientes de transformada;

generar (E1330) informacién residual que indica los coeficientes de transformada cuantificados;
generar (E1340) muestras reconstruidas basadas en la informacion residual,

generar (E1350) informacién relacionada con un filtro de bucle adaptativo, ALF, e informacién relacionada con
un ALF de componentes cruzados, CCALF, para las muestras reconstruidas; y

codificar (E1360) informacion de imagen que incluye la informacién residual, la informacion relacionada con ALF,
y la informacién relacionada con CCALF,

en donde las muestras reconstruidas incluyen muestras de luma reconstruidas y muestras de croma
reconstruidas,
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en donde el método de codificacién de imagenes comprende ademas:
derivar coeficientes de filtro ALF para un proceso ALF de las muestras de croma reconstruidas;

generar muestras de croma reconstruidas filiradas basandose en las muestras de croma reconstruidas y
los coeficientes de filtro de ALF;

derivar coeficientes de filtro de componentes cruzados para filtrado de componentes cruzados; y

generar muestras de croma reconstruidas filtradas modificadas en base a las muestras de luma
reconstruidas, las muestras de croma reconstruidas filtradas y los coeficientes de filtro de componentes
cruzados,

en donde la informacién de imagen incluye un conjunto de parametros de secuencia, SPS, e informacién
de encabezado de segmento,

en donde el SPS incluye un indicador habilitado para ALF relacionado con si el proceso de ALF esta
habilitado,

en donde, en respuesta a una determinaciéon de que un valor del indicador habilitado de ALF es 1, el SPS
incluye un indicador habilitado de filtro de bucle adaptativo de componentes cruzados, CCALF, relacionado
con si el filtrado de componentes cruzados esta habilitado,

en donde, en respuesta a una determinacion de que un valor del indicador habilitado para ALF en el SPS
es 1, la informacién de encabezado de segmento incluye un indicador habilitado para ALF relacionado con
si un ALF esta habilitado,

en donde, en respuesta a una determinacion de que un valor del indicador habilitado de ALF incluido en la
informacién de encabezado de segmento es 1 y un valor del indicador habilitado de CCALF incluido en el
SPS es 1, la informacion de encabezado de segmento incluye informacion sobre si CCALF esta habilitado
para las muestras de croma reconstruidas filtradas, y

en donde, en respuesta a que un valor de la informacién sobre si CCALF esta habilitado para las muestras
de croma reconstruidas filtradas es 1, la informacion de encabezado de segmento incluye informacion de
identificacién, ID, de un conjunto de parametros de adaptacion, APS, asociado a CCALF para las muestras
de croma reconstruidas filtradas.

10. El método de la reivindicacién 9, en donde la informacion de encabezado de segmento incluye un primer indicador
relacionado con si CCALF esta habilitado para un componente de color Cb de las muestras de croma reconstruidas
filtradas y un segundo indicador relacionado con si CCALF est& habilitado para un componente de color Cr de las
muestras de croma reconstruidas filtradas.

11. El método de la reivindicacion 10, en donde, en respuesta a una determinacién de que un valor del primer indicador
es 1, lainformacion de encabezado de segmento incluye informacioén de ID de un primer APS para derivar coeficientes
de filtro de componentes cruzados para el componente de color Cb de las muestras de croma reconstruidas filtradas

y

endonde, en respuesta a una determinacién de que un valor del segundo indicador es 1, la informacién de encabezado
de segmento incluye informacién de ID de un segundo APS para derivar coeficientes de filtro de componentes
cruzados para el componente de color Cr de las muestras de croma reconstruidas filtradas.

12. El método de la reivindicacion 11, en donde los primeros datos de ALF incluidos en el primer APS incluyen un
indicador de sefial de filtro Cb relacionado con si se sefializan los filtros de componentes cruzados para el componente
de color Cb,

en donde los primeros datos de ALF incluyen informacion relacionada con un nimero de filtros de componentes
cruzados para el componente de color Cb en base al indicador de sefial de filtro Cb,

en donde los primeros datos de ALF incluyen informacién sobre valores absolutos de los coeficientes de filtro de
componentes cruzados para el componente de color Cb e informacion sobre signos de los coeficientes de filtro
de componentes cruzados para el componente de color Cb, en base a la informacién relacionada con el nimero
de filtros de componentes cruzados para el componente de color Cb, y

en donde los coeficientes de filtro de componentes cruzados para el componente de color Cb se obtienen en
base a la informacién sobre los valores absolutos de los coeficientes de filtro de componentes cruzados para el
componente de color Cb y la informacién sobre los signos de los coeficientes de filtro de componentes cruzados
para el componente de color Cb.
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13. El método de la reivindicacion 12, en donde la informacién sobre el nimero de filtros de componentes cruzados
para el componente de color Cb esta codificada con Golomb exponencial de orden cero, 0ésimo EG.

14. Un medio de almacenamiento legible por ordenador que almacena un flujo de bits generado por un método de
codificacion de imégenes, el método de codificacién de imagenes comprende:

derivar muestras residuales para un bloque actual;
derivar coeficientes de transformada a partir de un proceso de transformada de las muestras residuales;

derivar coeficientes de transformada cuantificados en base a un proceso de cuantificacién para los coeficientes
de transformada;

generar informacién residual que indica los coeficientes de transformada cuantificados;
generar muestras reconstruidas a partir de la informacién residual;

generar informacién relacionada con un filtro de bucle adaptativo, ALF, e informacién relacionada con un ALF de
componentes cruzados, CCALF, para las muestras reconstruidas; y

codificar informacién de imagen para generar el flujo de bits, en donde la informacion de imagen incluye la
informacién residual, la informacién relacionada con ALF y la informacién relacionada con CCALF,

en donde las muestras reconstruidas incluyen muestras de luma reconstruidas y muestras de croma
reconstruidas,

en donde el método de codificacién de imagenes comprende ademas:
derivar coeficientes de filtro ALF para un proceso ALF de las muestras de croma reconstruidas;

generar muestras de croma reconstruidas filiradas basandose en las muestras de croma reconstruidas y
los coeficientes de filtro de ALF;

derivar coeficientes de filtro de componentes cruzados para filtrado de componentes cruzados; y

generar muestras de croma reconstruidas filtradas modificadas en base a las muestras de luma
reconstruidas, las muestras de croma reconstruidas filtradas y los coeficientes de filtro de componentes
cruzados,

en donde la informacién de imagen incluye un conjunto de parametros de secuencia, SPS, e informacién
de encabezado de segmento,

en donde el SPS incluye un indicador habilitado para ALF relacionado con si el proceso de ALF esta
habilitado,

en donde, en respuesta a una determinacioén de que un valor del indicador habilitado de ALF es 1, el SPS
incluye un indicador habilitado de filtro de bucle adaptativo de componentes cruzados, CCALF, relacionado
con si el filtrado de componentes cruzados esta habilitado,

en donde, en respuesta a una determinacion de que un valor del indicador habilitado para ALF en el SPS
es 1, la informacién de encabezado de segmento incluye un indicador habilitado para ALF relacionado con
si un ALF esta habilitado,

en donde, en respuesta a una determinacién de que un valor del indicador habilitado de ALF incluido en la
informacién de encabezado de segmento es 1 y un valor del indicador habilitado de CCALF incluido en el
SPS es 1, la informacion de encabezado de segmento incluye informacion sobre si CCALF esta habilitado
para las muestras de croma reconstruidas filtradas, y

en donde, en respuesta a que un valor de la informacién sobre si CCALF esta habilitado para las muestras
de croma reconstruidas filtradas es 1, la informacion de encabezado de segmento incluye informacion de
identificacién, ID, de un conjunto de parametros de adaptacion, APS, asociado a CCALF para las muestras
de croma reconstruidas filtradas.

15. Un método de transmision de datos para una imagen, el método comprende las etapas de: se genera un flujo
de bits basandose en la obtencién de muestras residuales para un bloque actual, obtener coeficientes de
transformada basandose en un proceso de transformada para las muestras residuales, obtener coeficientes de
transformada cuantificados basandose en un proceso de cuantificacion para los coeficientes de transformada,
generar informacién residual que indica los coeficientes de transformada cuantificados, generar muestras
reconstruidas basandose en la informacion residual, generar informacién relacionada con un filtro de bucle
adaptativo, ALF, e informacion relacionada con un ALF de componentes cruzados, CCALF, para las muestras
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reconstruidas, y codificar informacién de imagen que incluye la informacion residual, la informacion relacionada
con ALF, y la informacién relacionada con CCALF; y

transmitir los datos que comprenden el flujo de bits,

en donde la informacién de imagen incluye un conjunto de parametros de secuencia, SPS, e informacion de
encabezado de segmento,

en donde el SPS incluye un indicador habilitado para ALF relacionado con si el proceso de ALF esta habilitado,

en donde, en respuesta a una determinacion de que un valor del indicador habilitado de ALF es 1, el SPS incluye
un indicador habilitado de filtro de bucle adaptativo de componentes cruzados, CCALF, relacionado con si el
filtrado de componentes cruzados esta habilitado,

en donde, en respuesta a una determinaciéon de que un valor del indicador habilitado para ALF en el SPS es 1,
la informacién de encabezado de segmento incluye un indicador habilitado para ALF relacionado con si un ALF
esta habilitado,

caracterizado por que, en respuesta a una determinacién de que un valor del indicador habilitado de ALF incluido
en la informacién de encabezado de segmento es 1 y un valor del indicador habilitado de CCALF incluido en el
SPS es 1, la informacién de encabezado de segmento incluye informacion sobre si CCALF esta habilitado para
las muestras de croma reconstruidas filtradas, y

en donde, en respuesta a que un valor de la informacion sobre si CCALF est& habilitado para las muestras de
croma reconstruidas filtradas es 1, la informacién de encabezado de segmento incluye informacion de
identificacién, ID, de un conjunto de parametros de adaptacion, APS, asociado a CCALF para las muestras de
croma reconstruidas filtradas.
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FIG. 5
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FIG. 6

determinar el modo de intraprediccion para el
blogue actual segin la informacidn de prediceion

—~—E600

Y

derivar mussiras de referencia vecinas

610

|

levar a cabo {a prediccion {(generar muestras de
predicoidn)

—~E620

¥

derivar muesiras residuales sequn la informacion
residual

—~—E630

Y

generar blogue reconstruido segun las muestras
de prediccion y muestras residuales

—~——E640

70



ES 2 994 299 T3

FIG. 7
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FIG. 8
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FIG. 9
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FIG. 13
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FIG. 15
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