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DESCRIPCIÓN 

Intrapredicción en codificación de vídeo 

Campo técnico 

La presente invención se refiere a un método intra y a un dispositivo que utiliza el método de intrapredicción y, más 
en particular, a un método de codificación y un dispositivo de codificación. 5 

Antecedentes de la técnica 

Recientemente, la demanda de una imagen de alta resolución y alta calidad, tal como una imagen de HD (alta 
definición) y una imagen de UHD (ultra alta definición), ha aumentado en varios campos de aplicaciones. Como los 
datos de imagen tienen una resolución más alta y una calidad más alta, una cantidad de datos aumenta más en 
relación con los datos de imagen existentes. En consecuencia, cuando los datos de imagen se transfieren usando 10 
medios tales como líneas de banda ancha cableadas e inalámbricas existentes o se almacenan en medios de 
almacenamiento existentes, el coste de transferencia y el coste de almacenamiento aumentan. Con el fin de resolver 
estos problemas que ocurren con un aumento en la resolución y calidad de los datos de imagen, se pueden utilizar 
técnicas de compresión de imágenes de alta eficiencia. 

Las técnicas de compresión de imágenes incluyen varias técnicas, tales como una técnica de interpredicción para 15 
predecir valores de píxeles incluidos en una imagen actual a partir de imágenes anteriores o posteriores de la 
imagen actual, una técnica de intrapredicción para predecir valores de píxeles incluidos en una imagen actual 
utilizando información de píxeles en la imagen actual, y una técnica de codificación de entropía de asignar un código 
corto a un valor con una frecuencia de aparición alta y asignar un código largo a un valor con una frecuencia de 
aparición baja. Los datos de imagen se pueden comprimir y transferir o almacenar de manera efectiva usando tales 20 
técnicas de compresión de imágenes. 

"Video coding technology proposal by Tandberg, Nokia and Ericsson" (UGUR K ET AL, 24 de abril de 2010) se refiere a 
un modo intraplanar, según el cual, los valores de píxel predichos se calculan mediante interpolación bilineal entre la fila 
superior (TR), fila inferior (BR), columna izquierda (LC) y columna derecha (RC) de píxeles en el macrobloque. 

"Description of video coding technology proposal by Tandberg, Nokia and Ericsson" (UGUR ET AL, 12 de abril de 25 
2010) se refiere a un modo intraplanar, según el cual, se utilizan dos píxeles vecinos y dos píxeles internos para 
generar un píxel predicho. También se describe un método similar en "Intra Picture Coding with Planar 
Representations" (JANI LAINEMA ET AL, 8 de diciembre de 2010) y "Suggestion for a Test Model" (DAVIES T ET 
AL, 7 de mayo de 2010). 

"Spatial prediction based intra-coding" (ZHANG NAN ET AL, 27 de junio de 2004) se refiere a un algoritmo de 30 
intrapredicción que comprende un primer paso de aplicación de dirección a los resultados de la predicción de DC y 
un segundo paso de uso de modos simplificados para reducir la complejidad de cálculo. 

Compendio de la invención 

Problema técnico 

Un objeto de la invención es proporcionar un método de intrapredicción que puede mejorar la eficacia de codificación 35 
y decodificación de imágenes. 

Solución técnica 

La presente invención se define en las reivindicaciones independientes.  

Descripción de los dibujos 

La FIG. 1 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de codificación de imágenes según una 40 
realización de la invención. 

La FIG. 2 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de decodificación de imágenes según otra 
realización de la invención. 

La FIG. 3 es un diagrama que ilustra una unidad de predicción y píxeles de referencia según la realización de la 
invención. 45 

La FIG. 4 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo de DC 
avanzado según la realización de la invención. 

LA FIG. 5 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo de DC 
avanzado según la realización de la invención. 
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12-09-2023ES 2 955 938 T3



3 

La FIG. 6 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo de DC 
avanzado según la realización de la invención. 

La FIG. 7 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo de DC 
avanzado según una realización de la invención. 

La FIG. 8 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción vertical según una realización de 5 
la invención. 

La FIG. 9 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción horizontal según una realización 
de la invención. 

La FIG. 10 es un diagrama conceptual que ilustra un método de derivar una unidad de predicción usando un 
modo planar avanzado según una realización de la invención. 10 

La FIG. 11 es un diagrama conceptual que ilustra un método de derivar un píxel inferior derecho en el método 
de intrapredicción utilizando un modo planar avanzado según una realización de la invención. 

La FIG. 12 es un diagrama conceptual que ilustra un método de derivar un píxel inferior derecho en el método 
de intrapredicción utilizando un modo planar avanzado según una realización de la invención. 

La FIG. 13 es un diagrama conceptual que ilustra un método de derivar un píxel inferior derecho en el método 15 
de intrapredicción utilizando un modo planar avanzado según una realización de la invención. 

La FIG. 14 es un diagrama conceptual que ilustra un método de generar un píxel inferior derecho en el método 
de intrapredicción utilizando un modo planar avanzado según una realización de la invención. 

La FIG. 15 es un diagrama conceptual que ilustra un método de generar una fila de orden n y una  columna de 
orden n en el momento de realizar el modo planar según una realización de la invención. 20 

La FIG. 16 es un diagrama conceptual que ilustra un método de generar la fila de orden n y la  columna de 
orden n en el momento de realizar un modo planar avanzado según una realización de la invención. 

La FIG. 17 es un diagrama conceptual que ilustra un método de predicción que usa un modo planar avanzado 
según una realización de la invención. 

La FIG. 18 es un diagrama conceptual que ilustra un método de predicción que usa el modo planar según una 25 
realización de la invención. 

La FIG. 19 es un diagrama conceptual que ilustra un método de predicción que usa un modo de DC avanzado 
según una realización de la invención. 

La FIG. 20 es un diagrama conceptual que ilustra un método de predicción que usa un modo de DC avanzado 
según una realización de la invención. 30 

La FIG. 21 es un diagrama conceptual que ilustra un método de predicción que usa un modo de DC avanzado 
según una realización de la invención. 

La FIG. 22 es un diagrama conceptual que ilustra un método de predicción que usa un modo de DC avanzado 
según una realización de la invención. 

La FIG. 23 es un diagrama conceptual que ilustra un método de predicción que usa un modo de DC avanzado 35 
según una realización de la invención. 

La FIG. 24 es un diagrama conceptual que ilustra un método de predicción que usa un modo de DC avanzado 
según una realización de la invención. 

La FIG. 25 es un diagrama conceptual que ilustra un método de predicción que utiliza un modo planar 
avanzado según una realización de la invención. 40 

La FIG. 26 es un diagrama conceptual que ilustra un método de realizar un modo planar cuando el  píxel de 
referencia izquierdo de orden 2n o el píxel de referencia superior de orden 2n no están presentes en la 
realización de la invención. 

Modo para la invención 

La presente invención se puede modificar diversamente de varias formas, y en los dibujos se describirán y 45 
mostrarán realizaciones específicas de la misma. 

En la descripción con referencia a los dibujos, se hace referencia a constituyentes similares mediante números de 

E22194881
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referencia similares. 

Términos tales como "primero" y "segundo" se pueden usar para describir varios elementos, pero los elementos no 
se limitan a los términos. Los términos se usan solo para distinguir un elemento de otro elemento. Por ejemplo, sin 
apartarse del alcance de la invención, un primer elemento se puede denominar segundo elemento y el segundo 
elemento puede denominarse primer elemento de manera similar. El término "y/o" incluye una combinación de 5 
elementos plurales o cualquiera de los elementos plurales. 

Si se menciona que un elemento está "conectado a" o "acoplado a" otro elemento, se debería entender que aún se 
puede interponer otro elemento entre ellos, así como que el elemento se puede conectar o acoplar directamente a 
otro elemento. Por el contrario, si se menciona que un elemento está "conectado directamente a" o "acoplado 
directamente a" otro elemento, se debería entender que todavía no está interpuesto otro elemento entre ellos. 10 

Los términos utilizados en la siguiente descripción se utilizan meramente para describir realizaciones específicas, 
pero no se pretende que limiten la invención. Una expresión del número singular incluye una expresión del número 
plural, siempre que se lea claramente de manera diferente. Los términos tales como "incluyen" y "tienen" pretenden 
indicar que existen características, números, pasos, operaciones, elementos, componentes o combinaciones de los 
mismos utilizados en la siguiente descripción y, por tanto, se debería entender que la posibilidad de existencia o 15 
adición de una o más características, números, pasos, operaciones, elementos, componentes o combinaciones de 
los mismos no está excluida. 

De aquí en adelante, se describirán en detalle realizaciones ejemplares de la invención con referencia a los dibujos 
adjuntos. Los constituyentes similares en los dibujos serán referenciados por números de referencia similares y no 
se describirán repetidamente. 20 

La FIG. 1 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de codificación de imágenes según una realización 
de la invención. 

Haciendo referencia a la fig. 1, un dispositivo de codificación de imágenes 100 incluye un módulo de división de 
imágenes 105, un módulo de predicción 110, un módulo de transformación 115, un módulo de cuantificación 120, un 
módulo de reordenamiento 125, un módulo de codificación de entropía 130, un módulo de cuantificación inversa 25 
135, un módulo de transformación inversa 140, un módulo de filtro 145 y una memoria 150. 

Los módulos constituyentes mostrados en la FIG. 1 se muestran de manera independiente para representar diferentes 
funciones distintivas en el dispositivo de codificación de imágenes. Cada módulo constituyente no está construido por 
un módulo de hardware o unidad de software independiente. Es decir, los módulos constituyentes están dispuestos de 
manera independiente y al menos dos módulos constituyentes se pueden combinar en un único módulo constituyente o 30 
un único módulo constituyente se puede dividir en una pluralidad de módulos constituyentes para realizar funciones. 
Las realizaciones en las que se combinan los módulos constituyentes y las realizaciones en las que se separan los 
módulos constituyentes pertenecen al alcance de la invención sin apartarse del concepto de la invención. 

Algunos constituyentes no son esenciales para las funciones sustanciales de la invención y pueden ser 
constituyentes opcionales meramente para mejorar el rendimiento. La invención se puede realizar para incluir solo 35 
los constituyentes esenciales para la realización de la invención, excepto los constituyentes utilizados meramente 
para mejorar el rendimiento. La estructura que incluye solo los constituyentes esenciales excepto los constituyentes 
ópticos utilizados meramente para mejorar el rendimiento pertenece al alcance de la invención. 

El módulo de división de imágenes 105 puede dividir una imagen de entrada en al menos una unidad de proceso. 
Aquí, la unidad de proceso puede ser una unidad de predicción (PU), una unidad de transformación (TU) o una 40 
unidad de codificación (CU). El módulo de división de imágenes 105 puede dividir una imagen en combinaciones de 
unidades de codificación, unidades de predicción y unidades de transformación plurales y puede seleccionar una 
combinación de unidades de codificación, unidades de predicción y unidades de transformación sobre la base de un 
criterio predeterminado (por ejemplo, una función de coste) para codificar la imagen. 

Por ejemplo, una imagen se puede dividir en unidades de codificación plurales. Se puede utilizar una estructura de 45 
árbol recursiva, tal como una estructura de árbol cuádruple, para dividir una imagen en unidades de codificación. Una 
unidad de codificación que se divide en diferentes unidades de codificación con una imagen o una unidad de 
codificación del tamaño más grande como raíz se puede dividir con nodos secundarios correspondientes al número de 
unidades de codificación divididas. Una unidad de codificación que ya no se puede dividir de acuerdo con una limitación 
predeterminada es un nodo hoja. Es decir, cuando se supone que una unidad de codificación se puede dividir solo en 50 
forma cuadrada, una única unidad de codificación se puede dividir en cuatro unidades de codificación diferentes. 

En las realizaciones de la invención, una unidad de codificación se puede utilizar para tener el significado de una 
unidad a ser decodificada así como una unidad a ser codificada. 

Una unidad de predicción se puede dividir en al menos una forma cuadrada o rectangular con el mismo tamaño en una 
unidad de codificación, o se puede dividir en formas de manera que la forma de una unidad de predicción de las 55 
unidades de predicción divididas en una unidad de codificación sea diferente de la forma de otra unidad de predicción. 

E22194881
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Cuando una unidad de codificación, que se utiliza para generar una unidad de predicción a ser sometida a 
intrapredicción, no es una unidad de codificación mínima, la unidad de codificación se puede someter a 
intrapredicción sin ser dividida en varias unidades de predicción (NxN). 

El módulo de predicción 110 incluye un módulo de interpredicción que realiza la interpredicción y un módulo de 
intrapredicción que realiza la intrapredicción. El módulo de predicción puede determinar cuál de interpredicción o 5 
intrapredicción se debería realizar en una unidad de predicción, y puede determinar información específica (por 
ejemplo, modo de intrapredicción, vector de movimiento e imagen de referencia) del método de predicción 
determinado. En este momento, la unidad de proceso en la que se realiza la predicción puede ser diferente de la 
unidad de proceso para la que se determinan el método de predicción y la información específica. Por ejemplo, el 
método de predicción y el modo de predicción se pueden determinar para cada unidad de predicción y la predicción 10 
se puede realizar para cada unidad de transformación. Los valores residuales (bloque residual) entre el bloque 
predicho generado y el bloque original se introducen en el módulo de transformación 115. La información del modo 
de predicción, la información del vector de movimiento y similares utilizadas para la predicción se codifican junto con 
los valores residuales por el módulo de codificación de entropía 130 y se transmiten al dispositivo de decodificación. 
Cuando se usa un modo de codificación específico, el bloque original se puede codificar y transmitir al dispositivo de 15 
decodificación sin generar un bloque predicho a través del uso del módulo de predicción 110. 

El módulo de interpredicción puede predecir una unidad de predicción sobre la base de la información de al menos 
una imagen de una imagen anterior y una imagen posterior de una imagen actual. El módulo de interpredicción 
incluye un módulo de interpolación de imágenes de referencia, un módulo de predicción de movimiento y un módulo 
de compensación de movimiento. 20 

El módulo de interpolación de imágenes de referencia recibe información de imágenes de referencia de la memoria 
150 y genera información de píxeles inferior a un píxel entero de la imagen de referencia. En el caso de píxeles de 
luminancia, se puede utilizar un filtro de interpolación de 8 derivaciones basado en DCT que tiene diferentes 
coeficientes de filtro para generar la información de píxeles inferior a un píxel entero en la unidad de 1/4 de píxel. En 
el caso de los píxeles de crominancia, se pueden usar filtros de interpolación de 4 derivaciones basados en DCT que 25 
tienen diferentes coeficientes de filtro para generar la información de píxeles inferior a un píxel entero en la unidad 
de 1/8 de píxel. 

El módulo de predicción de movimiento puede realizar la predicción de movimiento sobre la base de la imagen de 
referencia interpolada por el módulo de interpolación de imágenes de referencia. Se pueden utilizar varios métodos 
tales como FBMA (Algoritmo de Coincidencia de Bloques basado en Búsqueda Completa), TSS (Búsqueda en Tres 30 
Pasos) y NTS (Nuevo Algoritmo de Búsqueda en Tres Pasos) para derivar un vector de movimiento. Un vector de 
movimiento tiene un valor de vector de movimiento en la unidad de 1/2 o 1/4 píxel sobre la base del píxel 
interpolado. El módulo de predicción de movimiento puede predecir una unidad de predicción actual utilizando 
diferentes métodos de predicción de movimiento. Como el método de predicción de movimiento, se pueden utilizar 
varios métodos, tales como un método de salto, un método de fusión y un método AMVP (Predicción de Vector de 35 
Movimiento Avanzada). 

A continuación se describirá un método para construir una lista de candidatos de vectores de movimiento predichos 
en el momento de realizar la interpredicción usando el método de AMVP según una realización de la invención. 

El módulo de interpredicción puede generar una unidad de predicción sobre la base de información de píxel de 
referencia alrededor de un bloque actual que es información de píxeles en la imagen actual. Cuando los bloques 40 
alrededor de la unidad de predicción actual son bloques que se han sometido a la interpredicción y un píxel de 
referencia es un píxel que se ha sometido a la interpredicción, los píxeles de referencia del bloque que se ha 
sometido a la interpredicción se pueden reemplazar con la información de píxel de referencia de los bloques 
periféricos que han sido sometidos a la intrapredicción. Es decir, cuando un píxel de referencia no está disponible, la 
información de píxel de referencia no disponible se puede reemplazar con al menos un píxel de referencia de los 45 
píxeles de referencia disponibles. 

El modo de predicción de intrapredicción incluye un modo de predicción directiva en el que se usa información de 
píxel de referencia dependiendo de la dirección de predicción y un modo de predicción no directiva en el que no se 
usa información de directividad para realizar la predicción. El modo para predecir la información de luminancia y el 
modo para predecir la información de crominancia pueden ser diferentes uno de otro. La información del modo de 50 
intrapredicción obtenida por información de luminancia o información de señal de luminancia predicha se puede usar 
para predecir la información de crominancia. 

Cuando el tamaño de una unidad de predicción y el tamaño de una unidad de transformación son iguales entre sí en 
el momento de realizar la intrapredicción, la intrapredicción de la unidad de predicción se puede realizar sobre la 
base de los píxeles ubicados en el lado izquierdo de la unidad de predicción, un píxel ubicado en el extremo superior 55 
izquierdo y píxeles ubicados en la parte superior. Por otro lado, cuando el tamaño de una unidad de predicción y el 
tamaño de una unidad de transformación son diferentes uno de otro en el momento de realizar la intrapredicción, la 
intrapredicción se puede realizar utilizando píxeles de referencia basados en la unidad de transformación. Se puede 
realizar una intrapredicción utilizando la división N × N para solo la unidad de codificación mínima. 

E22194881
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En el método de intrapredicción, se aplica un filtro de MDIS (Intraalisamiento Dependiente del Modo) a los píxeles de 
referencia dependiendo del modo de predicción y luego se puede generar un bloque predicho. El tipo de filtro de 
MDIS aplicado a los píxeles de referencia puede variar. En el método de intrapredicción, el modo de intrapredicción 
de una unidad de predicción actual se puede predecir a partir del modo de intrapredicción de una unidad de 
predicción situada alrededor de la unidad de predicción actual. Cuando el modo de predicción de la unidad de 5 
predicción actual se predice usando la información de modo predicha desde las unidades de predicción periféricas y 
los modos de intrapredicción de la unidad de predicción actual y las unidades de predicción periféricas son iguales 
entre sí, la información representa que los modos de predicción de la unidad de predicción actual y las unidades de 
predicción periféricas son iguales entre sí se pueden transmitir utilizando información de bandera predeterminada. 
Cuando los modos de predicción de la unidad de predicción actual y las unidades de predicción periféricas son 10 
diferentes unas de otras, la información del modo de predicción del bloque actual se puede codificar realizando una 
codificación de entropía. 

Un bloque residual que incluye información residual que es una diferencia entre una unidad de predicción sometida a 
la predicción y el bloque original de la unidad de predicción se puede generar sobre la base de la unidad de 
predicción generada por el módulo de predicción 110. El bloque residual generado se puede introducir al módulo de 15 
transformación 115. El módulo de transformación 115 puede transformar el bloque original y el bloque residual 
incluyendo la información residual de la unidad de predicción generada por el módulo de predicción 110 utilizando un 
método de transformación tal como DCT (Transformada de Coseno Discreta) o DST (Transformada de Seno 
Discreta). Cuál de la DCT y la DST usar para transformar el bloque residual se puede determinar sobre la base de la 
información del modo de intrapredicción de la unidad de predicción usada para generar el bloque residual. 20 

El módulo de cuantificación 120 puede cuantificar los valores transformados en el dominio de la frecuencia por el 
módulo de transformación 115. Los coeficientes de cuantificación se pueden cambiar dependiendo del bloque o el 
grado de importancia de una imagen. Los valores calculados por el módulo de cuantificación 120 se pueden 
suministrar al módulo de cuantificación inversa 135 y al módulo de reordenamiento 125. 

El módulo de reordenamiento 125 puede reorganizar los valores de los coeficientes con relación a los valores 25 
residuales cuantificados. 

El módulo de reordenamiento 125 puede cambiar coeficientes de tipo bloque bidimensional a coeficientes de tipo 
vector unidimensional a través del uso de un método de escaneo de coeficientes. Por ejemplo, el módulo de 
reordenamiento 125 puede escanear coeficientes de DC a coeficientes del dominio de alta frecuencia usando un 
método de escaneo en zig-zag y puede cambiar los coeficientes escaneados a coeficientes de tipo vector 30 
unidimensional. Se puede utilizar un método de escaneo vertical de escaneo de coeficientes de tipo bloque 
bidimensional en la dirección de la columna y un método de escaneo horizontal de escaneo de coeficientes de tipo 
bloque bidimensional en la dirección de la fila en lugar del método de escaneo en zig-zag dependiendo del tamaño 
de una unidad de transformación y el modo de intrapredicción. Es decir, cuál del método de escaneo en zig-zag, el 
método de escaneo vertical y el método de escaneo horizontal utilizar se puede determinar dependiendo del tamaño 35 
de una unidad de transformación y el modo de intrapredicción. 

El módulo de codificación de entropía 130 puede realizar la codificación de entropía sobre la base de los valores 
calculados por el módulo de reordenamiento 125. Se pueden utilizar varios métodos de codificación, tales como la 
codificación de golomb exponencial, VLC (Codificación de Longitud Variable) y CABAC (Codificación Aritmética 
Binaria de Contexto Adaptativo), para la codificación de entropía. 40 

El módulo de codificación de entropía 130 puede codificar una variedad de información, tal como información de 
coeficiente residual e información de tipo de bloque de una unidad de codificación, información de modo de 
predicción, información de unidad de división, información de unidad de predicción, información de unidad de 
transferencia, información de vector de movimiento, información de marco de referencia, información de 
interpolación de bloque e información de filtrado del módulo de reordenamiento 125 y el módulo de predicción 110. 45 

El módulo de codificación de entropía 130 puede codificar por entropía los valores de coeficientes de la entrada de la 
unidad de codificación desde el módulo de reordenamiento 125. 

El módulo de cuantificación inversa 135 y el módulo de transformación inversa 140 cuantifican inversamente los 
valores cuantificados por el módulo de cuantificación 120 y transforman inversamente los valores transformados por 
el módulo de transformación 115. Los valores residuales generados por el módulo de cuantificación inversa 135 y el 50 
módulo de transformación inversa 140 se pueden fusionar con la unidad de predicción, que es predicha por el 
módulo de predicción de vector de movimiento, el módulo de compensación de movimiento y el módulo de 
intrapredicción del módulo de predicción 110, para generar un bloque reconstruido. 

El módulo de filtro 145 puede incluir al menos uno de un filtro de desbloqueo, un módulo de corrección de 
compensación y un ALF (Filtro de Bucle Adaptativo). 55 

El filtro de desbloqueo 145 puede eliminar la distorsión de bloque generada debido al límite entre bloques en la 
imagen reconstruida. Se puede determinar si el filtro de desbloqueo se debería aplicar a un bloque actual sobre la 
base de los píxeles incluidos en varias filas o columnas del bloque. Cuando el filtro de desbloqueo se aplica a un 
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bloque, se puede aplicar un filtro fuerte o un filtro débil dependiendo de la fuerza de filtrado de desbloqueo 
necesaria. Cuando se realiza el filtrado horizontal y el filtrado vertical para aplicar el filtro de desbloqueo, el filtrado 
horizontal y el filtrado vertical se pueden realizar en paralelo. 

El módulo de corrección de desplazamiento puede corregir un desplazamiento de la imagen sometida al desbloqueo 
de la imagen original en la unidad de píxeles. Un método de división de los píxeles de una imagen en un número 5 
predeterminado de regiones, que determina una región a ser sometida a la corrección de desplazamiento y que 
aplica la corrección de desplazamiento a la región determinada o un método de aplicación la corrección de 
desplazamiento teniendo en cuenta la información de borde de cada píxel se puede utilizar para realizar la 
corrección de desplazamiento en una imagen específica. 

El ALF (Filtro de Bucle Adaptativo) puede realizar el filtrado sobre la base del resultado de la comparación de la 10 
imagen reconstruida filtrada y la imagen original. Los píxeles incluidos en una imagen se pueden dividir en grupos 
predeterminados, se puede determinar un filtro a ser aplicado a cada grupo y el filtrado se puede realizar de manera 
diferente para cada grupo. La información sobre si se debería aplicar el ALF y las señales de luminancia se pueden 
transferir mediante las unidades de codificación (CU) y pueden variar el tamaño y los coeficientes del ALF a ser 
aplicado a cada bloque. El ALF puede tener varios tipos y puede variar el número de coeficientes incluidos en el filtro 15 
correspondiente. La información relacionada con el filtrado (tal como información de coeficiente de filtro, información 
de ALF ENCENDIDO/APAGADO e información de tipo de filtro) del ALF se puede incluir y transferir en un conjunto 
de parámetros predeterminado de un flujo de bits. 

La memoria 150 puede almacenar el bloque o la imagen reconstruidos calculados por el módulo de filtro 145 y el 
bloque o la imagen reconstruidos almacenados se pueden suministrar al módulo de predicción 110 cuando se 20 
realiza la intrapredicción. 

La FIG. 2 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de decodificación de imágenes según otra realización 
de la invención. 

Haciendo referencia a la FIG. 2, un dispositivo de decodificación de imágenes 200 incluye un módulo de 
decodificación de entropía 210, un módulo de reordenamiento 215, un módulo de cuantificación inversa 220, un 25 
módulo de transformación inversa 225, un módulo de predicción 230, un módulo de filtro 235 y una memoria 240. 

Cuando se introduce un flujo de bits de imagen desde el dispositivo de codificación de imágenes, el flujo de bits de 
entrada se puede decodificar en el orden inverso al del dispositivo de codificación de imágenes. 

El módulo de decodificación de entropía 210 puede realizar la decodificación de entropía en el orden inverso al 
orden de realizar la codificación de entropía en el módulo de codificación de entropía del dispositivo de codificación 30 
de imágenes. Los valores residuales sometidos a la decodificación de entropía por el módulo de decodificación de 
entropía se pueden introducir al módulo de reordenamiento 215. 

El módulo de decodificación de entropía 210 puede decodificar información asociada con la intrapredicción y la 
interpredicción realizadas por el dispositivo de codificación. Como se describió anteriormente, cuando el dispositivo 
de codificación de imágenes tiene restricciones predeterminadas para realizar la intrapredicción y la interpredicción, 35 
el módulo de decodificación de entropía puede realizar la decodificación de entropía en base a las restricciones y se 
puede suministrar con la información de un bloque actual asociado con la intrapredicción y la interpredicción. 

El módulo de reordenamiento 215 puede realizar el reordenamiento en el flujo de bits decodificado por entropía por 
el módulo de decodificación de entropía 210 sobre la base del método de reordenamiento del módulo de 
codificación. El módulo de reordenamiento puede reconstruir y reordenar coeficientes expresados en forma de 40 
vector unidimensional en coeficientes de tipo bloque bidimensionales. El módulo de reordenamiento se puede 
suministrar con información asociada con el escaneo de coeficientes realizado por el módulo de codificación y puede 
realizar el reordenamiento usando un método de escaneo inverso de los coeficientes sobre la base del orden de 
escaneo en el que se realiza el escaneo por el módulo de codificación correspondiente. 

El módulo de cuantificación inversa 220 puede realizar la cuantificación inversa sobre la base de los parámetros de 45 
cuantificación suministrados desde el dispositivo de codificación y los valores de coeficiente reordenados del bloque. 

El módulo de transformación inversa 225 puede realizar la DCT inversa y la DST inversa de la DCT y DST, que ha 
sido realizada por el módulo de transformación, en el resultado de cuantificación del dispositivo de codificación de 
imágenes. La transformada inversa se puede realizar sobre la base de una unidad de transferencia determinada por 
el dispositivo de codificación de imágenes. El módulo de transformación del dispositivo de codificación de imágenes 50 
puede realizar selectivamente la DCT y la DST dependiendo de varios elementos de información, tales como el 
método de predicción, el tamaño del bloque actual y la dirección de predicción, y el módulo de transformación 
inversa 225 del dispositivo de decodificación de imágenes puede realizar la transformada inversa sobre la base de la 
información de transformación sobre la transformación realizada por el módulo de transformación del dispositivo de 
codificación de imágenes. 55 

La transformada inversa se puede realizar por las unidades de codificación en lugar de que las unidades de 
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transformación hayan sido sometidas a la transformada. 

El módulo de predicción 230 puede generar un bloque predicho sobre la base de la información de generación de 
bloques predicha suministrada desde el módulo de decodificación de entropía 210 y la información de imagen o 
bloque previamente decodificada suministrada desde la memoria 240. 

Como se describió anteriormente, de manera similar a la operación del dispositivo de codificación de imágenes, 5 
cuando el tamaño de una unidad de predicción y el tamaño de una unidad de transformación son iguales entre sí en 
el momento de realizar la intrapredicción, la intrapredicción en la unidad de predicción se realiza sobre la base de 
píxeles ubicados en el lado izquierdo de la unidad de predicción, un píxel ubicado en la esquina superior izquierda y 
píxeles ubicados en el lado superior. Por otro lado, cuando el tamaño de una unidad de predicción y el tamaño de 
una unidad de transformación son diferentes uno de otro en el momento de realizar la intrapredicción, la 10 
intrapredicción se puede realizar utilizando píxeles de referencia basados en la unidad de transformación. La 
intrapredicción se puede realizar utilizando la división NxN solo para la unidad de codificación mínima. 

El módulo de predicción 230 incluye un módulo de determinación de unidad de predicción, un módulo de interpredicción 
y un módulo de intrapredicción. El módulo de determinación de la unidad de predicción puede recibir una variedad de 
información, tal como la entrada de información de la unidad de predicción del módulo de decodificación de entropía, la 15 
información del modo de predicción del método de intrapredicción e información relacionada con la predicción de 
movimiento del método de interpredicción, puede separar una unidad de predicción de la unidad de codificación actual, 
y puede determinar cuál de la interpredicción y la intrapredicción se debería realizar en la unidad de predicción. El 
módulo de interpredicción puede realizar la interpredicción en la unidad de predicción actual sobre la base de la 
información incluida en al menos una imagen de una imagen anterior y una imagen posterior de la imagen actual que 20 
incluye la unidad de predicción actual utilizando la información necesaria para la interpredicción de la unidad de 
predicción actual suministrada desde el dispositivo de codificación de imágenes. 

Con el fin de realizar la interpredicción, se puede determinar cuál de un modo de salto, un modo de fusión y un modo 
de AMVP es el método de predicción de movimiento de la unidad de predicción incluida en la unidad de codificación 
sobre la base de la unidad de codificación. 25 

De aquí en adelante, se describirá a continuación un método de construcción de una lista de candidatos de vectores 
de movimiento predichos en el momento de realizar la interpredicción usando el método de AMVP según una 
realización de la invención. 

El módulo de intrapredicción puede generar un bloque predicho sobre la base de información de píxeles en la imagen 
actual. Cuando una unidad de predicción es la unidad de predicción sometida a la intrapredicción, la intrapredicción se 30 
puede realizar sobre la base de la información del modo de intrapredicción de la unidad de predicción suministrada 
desde el dispositivo de codificación de imágenes. El módulo de intrapredicción incluye un filtro de MDIS, un módulo de 
interpolación de píxeles de referencia y un filtro de DC. El filtro de MDIS es un módulo que realiza el filtrado sobre los 
píxeles de referencia del bloque actual y se puede aplicar determinando si se debería aplicar el filtro dependiendo del 
modo de predicción de la unidad de predicción actual. El filtro de MDIS se puede realizar en los píxeles de referencia 35 
del bloque actual utilizando el modo de predicción de la unidad de predicción suministrada desde el dispositivo de 
codificación de imágenes y la información del filtro de MDIS. Cuando el modo de predicción del bloque actual es un 
modo en el que no se realiza el filtrado de MDIS, puede no ser aplicado el filtro de MDIS. 

Cuando el modo de predicción de la unidad de predicción es una unidad de predicción a ser sometida a la 
intrapredicción sobre la base de los valores de píxel obtenidos interpolando los píxeles de referencia, el módulo de 40 
interpolación de píxeles de referencia puede generar píxeles de referencia en la unidad de píxeles inferior a un 
número entero interpolando los píxeles de referencia. Cuando el modo de predicción de la unidad de predicción 
actual es un modo de predicción en el que se genera un bloque predicho sin interpolar los píxeles de referencia, los 
píxeles de referencia pueden no ser interpolados. Cuando el modo de predicción del bloque actual es el modo de 
DC, el filtro de DC puede generar un bloque predicho a través del filtrado. 45 

El bloque o imagen reconstruida se puede suministrar al módulo de filtro 235. El módulo de filtro 235 incluye un filtro 
de desbloqueo, un módulo de corrección de desplazamiento y un ALF. 

La información sobre si el filtro de desbloqueo se aplica al bloque o imagen correspondiente y la información sobre 
cuál del filtro fuerte y el filtro débil se ha aplicado cuando se ha aplicado el filtro de desbloqueo se puede suministrar 
desde el dispositivo de codificación de imágenes. El filtro de desbloqueo del dispositivo de decodificación de 50 
imágenes se puede suministrar con la información relacionada con el filtro de desbloqueo desde el dispositivo de 
codificación de imágenes y puede realizar el filtrado de desbloqueo sobre el bloque correspondiente en el dispositivo 
de descodificación. De manera similar al dispositivo de codificación de imágenes, primero se realizan el filtrado de 
desbloqueo vertical y el filtro de desbloqueo horizontal, donde al menos uno del filtrado de desbloqueo vertical y el 
filtrado de desbloqueo horizontal se puede realizar en una parte superpuesta. El filtrado de desbloqueo vertical o el 55 
filtrado de desbloqueo horizontal que no se realiza previamente se puede realizar en la parte en la que se 
superponen el filtrado de desbloqueo vertical y el filtrado de desbloqueo horizontal. El procesamiento paralelo de los 
procesos de filtrado de desbloqueo se puede realizar a través de este filtrado de desbloqueo. 
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El módulo de corrección de desplazamiento puede realizar la corrección de desplazamiento en la imagen 
reconstruida sobre la base del tipo de corrección de desplazamiento aplicada a la imagen en la codificación y la 
información del valor de desplazamiento. 

El ALF puede realizar el filtrado sobre la base del resultado de la comparación entre la imagen reconstruida 
sometida al filtrado y la imagen original. El ALF se puede aplicar a la unidad de codificación sobre la base de la 5 
información de aplicación de ALF y la información de coeficiente de ALF suministrada desde el dispositivo de 
codificación. La información de ALF se puede incluir y suministrar en un conjunto de parámetros específico. 

La memoria 240 puede almacenar la imagen o bloque reconstruido para usar como imagen de referencia o bloque 
de referencia y puede suministrar la imagen reconstruida a un módulo de salida. 

Como se describió anteriormente, en las realizaciones de la invención, la unidad de codificación se usa como un 10 
término que representa una unidad de codificación, pero se puede usar como una unidad de decodificación así como 
de codificación. 

Un método de codificación de imágenes y un método de decodificación de imágenes a ser descritos más adelante 
en las realizaciones de la invención se pueden realizar por los constituyentes del dispositivo de codificación de 
imágenes y el dispositivo de decodificación de imágenes descritos anteriormente con referencia a las FIGS. 1 y 2. 15 
Los constituyentes pueden incluir unidades de proceso de software que se pueden realizar a través de algoritmos, 
así como constituyentes de hardware. 

Se puede usar un método de intrapredicción según una realización de la invención en lugar del método de 
intrapredicción existente, o se puede usar selectivamente junto con el modo de intrapredicción existente sobre la 
base de información de bandera. El modo de intrapredicción según la realización de la invención se puede 20 
denominar modo de intrapredicción avanzada (AIP). La información de advanced_intra_pred_flag, que es 
información que representa si la predicción se debería realizar utilizando el modo de intrapredicción avanzada (AIP) 
o utilizando un método de predicción convencional en lugar del modo de intrapredicción avanzada (AIP) se puede 
transmitir en un estado en el que la información se carga en un estructura de sintaxis genérica predeterminada tal 
como un SPS (Conjunto de Parámetros de Secuencia) o un PPS (Conjunto de Parámetros de Imagen) o una 25 
cabecera de segmentación. El modo de AIP se puede transmitir para una señal de luminancia o una señal de 
crominancia. El modo de AIP se puede transmitir usando advanced_intra_pred_flag para la señal de luminancia y se 
puede transmitir usando advanced_intra_pred_chroma_flag para la señal de crominancia. 

La FIG. 3 es un diagrama que ilustra una unidad de predicción y píxeles de referencia en la realización de la invención. 

Haciendo referencia a la FIG. 3, los píxeles de referencia en la realización de la invención se pueden clasificar en 30 
píxeles de referencia superiores 300, un píxel de referencia superior izquierdo 310 y píxeles de referencia izquierdos 
320. 

Cuando el tamaño de un bloque es nxn y el número de píxeles de referencia superiores es n, se hace referencia a 
un píxel de referencia ubicado en una primera posición de entre los píxeles de referencia superiores como primer 
píxel de referencia superior, se hace referencia a un píxel ubicado en el lado de más a la izquierda  como píxel de 35 
referencia superior de orden n, se hace referencia a un píxel ubicado en la parte superior de entre los píxeles de 
referencia izquierdos como primer píxel de referencia izquierdo y se hace referencia a un píxel ubicado en la parte 
inferior como píxel de referencia izquierda de orden n De esta forma, secuencialmente, se hace referencia a un píxel 
ubicado en la posición de orden (n+1) justo en el lado derecho del píxel de referencia superior de orden n  como píxel 
de referencia superior de orden (n+1) 330, y se hace referencia a un píxel ubicado en la posición de orden 2n como 40 
píxel de referencia superior de orden 2n 340. De manera similar, se hace referencia a un píxel de orden (n+1) ubicado 
justo debajo del píxel de referencia izquierdo de orden n como píxel de referencia izquierdo de orden (n +1) 350 y se 
hace referencia a un píxel ubicado en la posición de orden 2n como  píxel de referencia inferior de orden 2n 360. 

Las columnas y filas en una unidad de predicción se pueden expresar de la primera fila a la  fila de orden n y de la 
primera columna a la columna de orden n con respecto a la fila y la columna que incluyen los píxeles. 45 

La FIG. 4 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo de DC avanzado 
según una realización de la invención. 

Haciendo referencia a la FIG. 4, un píxel inferior derecho 410 se establece en un valor predicho por DC para realizar 
una intrapredicción utilizando un modo de DC (400). 

El valor predicho por DC se puede derivar usando el valor promedio de los píxeles de referencia superiores, los 50 
píxeles de referencia izquierdos y el píxel superior izquierdo, y este valor se puede usar como el valor predicho del 
píxel inferior derecho 410. 

Los valores predichos de la columna de orden n se pueden derivar usando el píxel inferior derecho 410 y el píxel de 
referencia superior de orden n 423, y los valores predichos de la fila de orden n se pueden derivar usando el píxel 
inferior derecho 410 y el píxel de referencia izquierdo de orden n 426 (420). 55 
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La predicción lineal bidireccional se realiza para obtener los valores predichos de los píxeles incluidos en la unidad 
de predicción restante distinta de la fila de orden n y la columna de orden n (440). 

Es decir, los valores predichos de los píxeles incluidos en la unidad de predicción restante distinta de la fila de orden 
n y la columna de orden n se pueden generar realizando una predicción lineal en el píxel de referencia superior 445 
ubicado en la parte superior en la dirección vertical, el píxel 450 en la fila de orden n ubicada en la parte inferior en la 5 
dirección vertical, el píxel de referencia izquierdo 455 ubicado a la izquierda en la dirección horizontal, y el píxel 460 
en la columna de orden n en el lado derecho en la dirección horizontal. 

La FIG. 5 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo de DC avanzado 
según una realización de la invención. 

Haciendo referencia a la FIG. 5, se genera un píxel inferior derecho 520 usando el valor promedio del píxel de 10 
referencia superior izquierdo 505, el píxel de referencia superior de orden n 510 y el píxel de referencia izquierdo de 
orden n 515 (500). 

El píxel inferior derecho 520 generado y el píxel de referencia superior de orden n 525 se interpolan para generar los 
valores predichos de los píxeles 530 incluidos en la columna de orden n, y el píxel inferior derecho 520 generado y el 
píxel de referencia izquierdo de orden n 535 se interpolan para generar los valores predichos de los píxeles 537 15 
incluidos en la fila de orden n. 

Se realiza la interpolación lineal y se dan valores de ponderación predeterminados al píxel inferior derecho 520 y al 
píxel de referencia superior de orden n 525 para generar los valores predichos de los píxeles incluidos en la columna 
de orden n. De manera similar, el píxel inferior derecho 520 y el píxel de referencia izquierdo de orden n 535 se 
interpolan para generar los valores predichos de los píxeles incluidos en la fila de orden n. 20 

Los valores predichos de los píxeles incluidos en la unidad de predicción restante distinta de la fila de orden n y la 
columna de orden n se derivan realizando una predicción lineal bidireccional sobre la base de los píxeles de 
referencia superiores 545 ubicados en la parte superior en la dirección vertical, los píxeles de referencia izquierdos 
550, los valores predichos generados de los píxeles 555 incluidos en la fila de orden n, y los valores predichos 
generados de los píxeles 557 incluidos en la columna de orden n (560). 25 

La FIG. 6 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo de DC avanzado 
según una realización de la invención. 

Haciendo referencia a la FIG. 6, el píxel inferior derecho se establece en un valor predicho por DC (600). 

El valor predicho por DC del píxel inferior derecho 610 se puede generar calculando el valor promedio de los píxeles 
de referencia superiores, los píxeles de referencia izquierdos y el píxel superior izquierdo. 30 

El píxel de referencia superior de orden n 615 y el píxel inferior derecho 610 se interpolan para generar los valores 
predichos de los píxeles incluidos en la columna de orden n, y los píxeles de referencia izquierdos de orden n 617 y 
el píxel de referencia inferiores derechos 610 se interpolan para generar los valores predichos de los píxeles 
incluidos en la fila de orden n (620). 

Los valores predichos de los píxeles incluidos en la unidad de predicción restante distinta de la fila de orden n y la 35 
columna de orden n se generan sobre la base de los valores de píxel de referencia presentes en la dirección 
diagonal y los valores de píxel predichos de la fila de orden n y la columna de orden n (640). 

Los primeros valores predichos de los píxeles incluidos en la unidad de predicción restante distinta de la fila de orden n 
y la columna de orden n se pueden generar realizando una interpolación lineal usando un valor de píxel presente en el 
lado superior derecho en la dirección diagonal de entre los valores de píxel de referencia existentes y los valores de 40 
píxel de la fila de orden n y la columna de orden n y un valor de píxel presente en el lado inferior izquierdo. 

Los segundos valores predichos 670 se generan realizando una predicción lineal bidireccional utilizando dos píxeles 
en la dirección horizontal y dos píxeles en la dirección vertical, que están presentes alrededor de los primeros 
valores predichos de los píxeles incluidos en la unidad de predicción restante distinta de la fila de orden n. y la 
columna de orden n (660). 45 

El píxel 675 ubicado justo encima en la dirección vertical del píxel de predicción actual, el píxel 680 ubicado justo 
debajo de la dirección vertical del píxel de predicción actual, el píxel 685 ubicado justo en el lado izquierdo en la 
dirección horizontal del píxel de predicción actual, y el píxel 690 ubicado justo en el lado derecho en la dirección 
horizontal del píxel de predicción actual se interpolan para generar los segundos valores predichos 670. 

La FIG. 7 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo de DC avanzado 50 
según una realización de la invención. 

Haciendo referencia a la FIG. 7, el píxel inferior derecho 710 se genera (700) usando el promedio del píxel de 
referencia superior izquierdo 703, el píxel de referencia superior de orden n 706 y el píxel de referencia izquierdo de 

E22194881
12-09-2023ES 2 955 938 T3



11 

orden n 709. 

El píxel de referencia superior de orden n 706 y el píxel inferior derecho 710 se interpolan para generar los valores 
predichos 713 de los píxeles incluidos en la columna de orden n, y los píxeles de referencia izquierdos de orden n 
709 y el píxel inferior derecho 710 se interpolan para generar los valores predichos de los píxeles 715 incluidos en la 
fila de orden n (720). 5 

Los valores predichos de los píxeles incluidos en la unidad de predicción restante distinta de la fila de orden n y la 
columna de orden n se generan sobre la base de los valores de píxel de referencia ubicados en la dirección diagonal 
y los valores de píxel predichos de la fila de orden n y la columna de orden n (740). 

Los primeros valores predichos de los píxeles incluidos en la unidad de predicción restante distinta de la fila de 
orden n y la columna de orden n se pueden generar realizando una interpolación usando un valor de píxel ubicado 10 
en el lado superior derecho en la dirección diagonal (por ejemplo, 45 grados) de entre los valores de píxel de 
referencia existentes y los valores de píxel predichos de la fila de orden n y la columna de orden n y un valor de píxel 
ubicado en el lado inferior izquierdo. 

Los segundos valores predichos se generan realizando una predicción lineal bidireccional utilizando dos píxeles en 
la dirección horizontal y dos píxeles en la dirección vertical ubicados alrededor de los primeros valores predichos de 15 
los píxeles incluidos en la unidad de predicción restante distinta de la fila de orden n y la columna de orden n (760). 

El píxel 745 ubicado justo encima en la dirección vertical del píxel de predicción actual, el píxel 750 ubicado justo 
debajo de la dirección vertical del píxel de predicción actual, el píxel 755 ubicado justo en el lado izquierdo en la 
dirección horizontal del píxel de predicción actual, y el píxel 757 ubicado justo en el lado derecho en la dirección 
horizontal del píxel de predicción actual se interpolan para generar los segundos valores predichos 770. 20 

La FIG. 8 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo vertical avanzado 
según un ejemplo que no es según la invención. 

Haciendo referencia a la FIG. 8, los valores promedio del píxel de referencia izquierdo de orden n 810 y cada uno de 
los valores de píxel de referencia superior se insertan en la fila de orden n (800). 

Cada píxel incluido en la fila de orden n puede tener el valor promedio del valor del píxel incluido en la misma 25 
columna de entre los píxeles de referencia superiores y el píxel de referencia inferior izquierdo de orden n. 

Los valores predichos de los píxeles incluidos en las filas distintas de la fila de orden n se generan interpolando los 
píxeles incluidos en la fila de orden n y los valores de píxel de referencia superior (850). 

Empleando este método, es posible expresar información de valor de píxel que varía linealmente en las unidades de 
filas. 30 

La FIG. 9 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo horizontal 
avanzado según un ejemplo que no es según la invención. 

Haciendo referencia a la FIG. 9, los valores promedio del píxel de referencia superior de orden (n+1) y cada uno de 
los píxeles de referencia izquierdos se insertan en la columna de orden n (900). 

Cada píxel incluido en la columna de orden n puede tener el valor promedio del valor del píxel incluido en la misma 35 
fila de entre los píxeles de referencia izquierdos y el píxel de referencia superior de orden (n+1). 

En otro método, los valores de píxel promedio del píxel de referencia superior de orden n y cada uno de los píxeles 
de referencia izquierdos se pueden insertar en la columna de orden n (925). 

Es decir, cada píxel incluido en la columna de orden n puede tener el valor promedio del píxel incluido en la misma 
fila de entre los píxeles de referencia izquierdos y el píxel de referencia superior de orden n. 40 

Los valores predichos de los píxeles incluidos en las columnas distintas la columna de orden n interpolando los 
píxeles incluidos en la columna de orden n y los valores de píxel de referencia superior (950). 

Empleando este método, es posible expresar información de valor de píxel que varía en las unidades de filas. 

La FIG. 10 es un diagrama conceptual que ilustra un método de derivación de una unidad de predicción usando un 
modo planar avanzado según una realización de la invención. 45 

Haciendo referencia a la FIG. 10, el valor predicho del píxel inferior derecho 1000 se deriva para realizar una 
intrapredicción usando el modo planar. El valor interpolado del valor predicho derivado del píxel inferior derecho 1000 y 
el píxel de referencia izquierdo de orden n 1010 se usa como los valores predichos de los píxeles incluidos en la fila de 
orden n, y el valor interpolado del valor predicho derivado del píxel inferior derecho 1000 y el píxel de referencia 
superior de orden n 1020 se usa como los valores predichos de los píxeles incluidos en la columna de orden n. 50 
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Los valores predichos de los píxeles incluidos en la unidad de predicción restante distinta de la fila de orden n y la 
columna de orden n se pueden derivar realizando una interpolación bidireccional sobre la base de los píxeles de 
referencia superior, los píxeles de referencia izquierdos, el píxel de referencia superior izquierdo y los valores de 
píxel predichos de la columna de orden n y la fila de orden n generados en el paso anterior. 

Aquí, el píxel inferior derecho se puede derivar usando varios métodos. Las FIGS. 11 a 14 muestran métodos para 5 
derivar el píxel inferior derecho según ejemplos que no son según la invención. 

La FIG. 11 es un diagrama conceptual que ilustra un método de derivación del píxel inferior derecho en un método 
de intrapredicción utilizando un modo planar avanzado. 

Haciendo referencia a la FIG. 11, el píxel inferior derecho se puede derivar del valor promedio del píxel de referencia 
izquierdo de orden n 1100 y el píxel de referencia superior de orden n 1110. 10 

Es decir, empleando el método de derivación del valor de píxel inferior derecho usando solo dos valores de píxel, es 
posible reducir la complejidad del cálculo. 

La FIG. 12 es un diagrama conceptual que ilustra un método para derivar el píxel inferior derecho en un método de 
intrapredicción utilizando un modo planar avanzado. 

Haciendo referencia a la FIG. 12, el píxel inferior derecho se puede derivar del valor promedio del píxel de referencia 15 
superior de orden 2n 1200 y el píxel de referencia izquierdo de orden 2n 1210. 

Es decir, es posible derivar el píxel inferior derecho usando solo dos valores de píxel, a diferencia de los métodos 
existentes. 

Cuando una unidad de predicción está ubicada en un borde y el píxel de referencia superior de orden 2n 1200 y el 
píxel de referencia izquierdo de orden 2n 1210 no están presentes, el píxel inferior derecho se puede generar 20 
usando el valor de píxel de referencia izquierdo de orden n y el valor de píxel de referencia superior de orden n como 
se muestra en la FIG. 11, o el píxel inferior derecho se puede generar usando otro método. 

La FIG. 13 es un diagrama conceptual que ilustra un método de derivación del píxel inferior derecho en un método 
de intrapredicción utilizando un modo planar avanzado. 

Haciendo referencia a la FIG. 13, el píxel inferior derecho se puede derivar usando un píxel promedio superior 1320 25 
generado sobre la base del valor promedio del píxel de referencia superior de orden n 1300 y el píxel de referencia 
superior de orden 2n 1310 y un píxel promedio izquierdo 1350 derivado sobre la base del valor promedio del píxel de 
referencia izquierdo de orden n 1330 y el píxel de referencia izquierdo de orden 2n 1340. 

Es decir, el píxel inferior derecho se puede derivar sobre la base del valor promedio del píxel promedio superior 1320 
y el píxel promedio izquierdo 1350. 30 

Cuando una unidad de predicción está ubicada en un borde y el píxel correspondiente no está presente, el píxel 
inferior derecho se puede generar usando el valor de píxel de referencia izquierdo de orden n y el valor de píxel de 
referencia superior de orden n como se muestra en la FIG. 11, o el píxel inferior derecho se puede generar usando 
otro método. 

La FIG. 14 es un diagrama conceptual que ilustra un método de derivación del píxel inferior derecho en un método 35 
de intrapredicción utilizando un modo planar avanzado. 

Haciendo referencia a la FIG. 14, el píxel inferior derecho 1460 se puede generar usando el valor promedio de un 
píxel central superior 1420 ubicado en el medio entre el píxel de referencia superior de orden n 1400 y el píxel de 
referencia superior de orden 2n 1410 y un píxel central izquierdo 1450 ubicado en el medio entre el píxel de 
referencia izquierdo de orden n 1430 y el píxel de referencia izquierdo de orden 2n 1440. El píxel ubicado en el 40 
medio puede ser el píxel de referencia superior o izquierdo de orden (n+n/2) ubicado en la posición de orden (n+n/2) 
o de orden ((n+n/2)+1), o puede ser el píxel de referencia superior o izquierdo de orden ((n+n/2)+1). 

Cuando una unidad de predicción está ubicada en un borde y el píxel correspondiente no está presente, el píxel 
inferior derecho se puede generar usando el valor de píxel de referencia izquierdo de orden n y el valor de píxel de 
referencia superior de orden n, o el píxel inferior derecho se puede generar utilizando otro método. 45 

Las FIGS. 15 y 16 son diagramas conceptuales que ilustran un método de generación de la fila de orden n y la columna 
de orden n incluidas en una unidad de predicción por interpolación al realizar un modo de predicción planar avanzada. 

La FIG. 15 es un diagrama conceptual que ilustra un método de generación de la fila de orden n y la columna de 
orden n al realizar un modo planar avanzado según una realización de la invención. 

Haciendo referencia a la FIG. 15, los valores predichos de los píxeles distintos del píxel inferior derecho incluido en 50 
la columna de orden n se pueden generar copiando los píxeles del  píxel de referencia superior de orden (n+1) al 
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píxel de referencia superior de orden (2n-1). 

Los valores predichos de los píxeles distintos del píxel inferior derecho incluido en la fila de orden n se pueden 
generar copiando los píxeles del píxel de referencia izquierdo de orden (n+1) al píxel de referencia izquierdo de 
orden (2n-1). El valor predicho del píxel inferior derecho se puede generar calculando el valor promedio del píxel 
superior de orden 2n y el píxel izquierdo de orden 2n. 5 

La FIG. 16 es un diagrama conceptual que ilustra un método de generación de la fila de orden n y la columna de 
orden n al realizar un modo planar avanzado. 

Haciendo referencia a la FIG. 16, los valores predichos de la columna de orden n se pueden generar utilizando los 
píxeles generados prediciendo linealmente los píxeles desde el píxel de referencia superior de orden (n+1) hasta el 
píxel de referencia superior de orden (2n-1) y los píxeles desde el píxel de referencia izquierdo de orden (n+1) hasta 10 
el píxel de referencia izquierdo de orden (2n-1) dependiendo de la distancia entre los mismos. Por ejemplo, el valor 
predicho del segundo píxel 1600 en la columna de orden n se puede generar interpolando linealmente el píxel de 
referencia superior de orden (n+2) y el píxel de referencia izquierdo de orden (n+2). 

De manera similar, los valores predichos de la fila de orden n se pueden generar usando los píxeles generados 
prediciendo linealmente los píxeles desde el píxel de referencia superior de orden (n+1) hasta el píxel de referencia 15 
superior de orden (2n-1) y los píxeles desde el píxel de referencia izquierdo de orden (n+1) hasta el píxel de 
referencia izquierdo de orden (2n-1) dependiendo de la distancia entre los mismos. Por ejemplo, el valor predicho del 
segundo píxel en la fila de orden n se puede generar interpolando linealmente el píxel de referencia superior de 
orden (n+2) y el píxel de referencia izquierdo de orden (n+2). 

Empleando este método, los valores de píxel predichos de la fila de orden n y la columna de orden n se pueden 20 
generar para tener una mayor influencia sobre un valor de píxel que tiene una distancia más pequeña y luego se 
puede realizar la predicción usando el modo planar. 

La FIG. 17 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo planar avanzado. 

Haciendo referencia a la FIG. 17, se pueden usar cuatro píxeles para generar el valor predicho de cada píxel incluido 
en una unidad de predicción. 25 

El primer píxel 1700 puede ser un píxel de entre el primer píxel de referencia superior al píxel de referencia superior 
de orden n ubicado encima en la dirección vertical de un píxel objetivo de predicción. El segundo píxel 1720 puede 
ser un píxel ubicado debajo en la dirección vertical del píxel objetivo de predicción y puede tener un valor obtenido 
copiando el píxel de referencia izquierdo de orden 2n 1725. 

El tercer píxel 1740 puede ser un píxel de entre el primer píxel de referencia izquierdo al píxel de referencia 30 
izquierdo de orden n ubicado en el lado izquierdo en la dirección horizontal del píxel objetivo de predicción. El cuarto 
píxel 1760 puede ser un píxel ubicado en el lado derecho en la dirección horizontal del píxel objetivo de predicción y 
puede tener un valor obtenido copiando el píxel de referencia superior de orden 2n 1765. 

En el método de predicción planar según una realización de la invención, los valores predichos de los píxeles 
incluidos en la unidad de predicción se pueden generar utilizando un método de realización de una interpolación 35 
lineal bidireccional sobre el primer píxel al cuarto píxel. 

La FIG. 18 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que usa un modo planar según una 
realización de la invención. 

Haciendo referencia a la FIG. 18, se pueden dar valores ponderados de una relación predeterminada al valor 
predicho en la dirección horizontal y al valor predicho en la dirección vertical para generar los valores predichos de la 40 
unidad de predicción cuando se realiza la predicción usando un modo planar. 

El valor predicho en la dirección horizontal se puede derivar interpolando el valor del píxel ubicado en la misma fila 
que el píxel objetivo de predicción de entre los píxeles de referencia izquierdos y el píxel de referencia superior de 
orden n (1800). 

El valor predicho en la dirección vertical se puede derivar interpolando el valor del píxel ubicado en la misma 45 
columna que el píxel objetivo de predicción de entre los píxeles de referencia superiores y el píxel de referencia 
izquierdo de orden n (1850). 

El valor predicho en la dirección horizontal y el valor predicho en la dirección vertical se pueden generar 
multiplicándolos por valores de ponderación. 

La Expresión matemática 1 representa que se genera un valor predicho sobre la base de un valor de ponderación. 50 
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Expresión matemática 1 

 

Con referencia a la Expresión matemática 1, se da un valor de ponderación mayor a una dirección más cercana 
dependiendo de si la dirección es la más cercana entre la dirección horizontal y la dirección vertical para generar el 
valor predicho. 5 

La FIG. 19 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que usa un modo de DC avanzado 
según una realización de la invención. 

Haciendo referencia a la FIG. 19, cuando se realiza una intrapredicción utilizando un modo de DC avanzado, los 
píxeles de referencia superiores y los píxeles de referencia izquierdos se pueden copiar en los píxeles de la primera 
fila y la primera columna de la unidad de predicción para minimizar la discontinuidad de las unidades de predicción 10 
vecinas. El valor predicho del píxel ubicado en la primera fila y la primera columna se puede derivar usando el valor 
del primer píxel de los píxeles de referencia superiores o el valor del primer píxel de los píxeles de referencia 
izquierdos, el valor del primer píxel de los píxeles de referencia superiores o el valor del primer píxel de los píxeles 
de referencia izquierdos. Los valores predichos de los píxeles distintos de la primera fila y la segunda columna se 
pueden generar realizando la intrapredicción usando el modo de DC sobre la base de los valores predichos de la 15 
primera fila y la primera columna de la unidad de predicción. 

La FIG. 20 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo de DC avanzado 
según una realización de la invención. 

Haciendo referencia a la parte izquierda de la FIG. 20, al realizar una intrapredicción usando un modo de DC 
avanzado, los valores predichos se pueden generar calculando el valor promedio del primer píxel de referencia 20 
superior que es el primer píxel de los píxeles de referencia superiores, el píxel de referencia superior de orden n que 
es el píxel de orden n de los píxeles de referencia superiores, el primer píxel de referencia izquierdo que es el primer 
píxel de los píxeles de referencia izquierdos y el píxel de referencia izquierdo de orden n que es el píxel de orden n 
de los píxeles de referencia izquierdos. Es decir, es posible reducir la complejidad del cálculo cuando se realiza una 
intrapredicción a través del uso de un método de derivación de los valores predichos de los píxeles incluidos en una 25 
unidad de predicción usando solo píxeles parciales de los píxeles de referencia. 

Haciendo referencia a la parte derecha de la FIG. 20, al realizar una intrapredicción usando un modo de DC 
avanzado, los valores predichos se pueden generar calculando el valor promedio del píxel de referencia superior de 
orden n que es el píxel de orden n de los píxeles de referencia superiores, el píxel de referencia izquierdo de orden 
n, que es el píxel de orden n de los píxeles de referencia izquierdos, y el píxel de referencia superior izquierdo. Es 30 
decir, de manera similar a la parte izquierda de la FIG. 20, es posible reducir la complejidad del cálculo utilizando 
solo píxeles parciales de los píxeles de referencia. 

La FIG. 21 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo de DC avanzado 
según una realización de la invención. 

Haciendo referencia a la FIG. 21, en el método de intrapredicción que usa un modo de DC avanzado, los píxeles de 35 
la primera columna y la primera fila se establecen en los valores predichos de DC derivados usando los píxeles de 
referencia (2100). 

Los valores predichos por DC incluidos en la primera fila y la primera columna pueden ser los valores promedio de 
los píxeles de referencia superiores, el píxel de referencia superior izquierdo y los píxeles de referencia izquierdos. 

Se realiza una operación de filtrado utilizando los píxeles de referencia superiores, los píxeles de referencia 40 
izquierdos y el píxel de referencia superior izquierdo (2120). 

Los píxeles incluidos en la primera columna y la primera fila distintos del píxel ubicado en la intersección de la 
primera fila y la primera columna en una unidad de predicción se pueden filtrar utilizando los píxeles de referencia y 
un filtro de 2 derivaciones. El píxel ubicado en la intersección de la primera fila y la primera columna en la unidad de 
predicción se puede filtrar sobre la base del primer píxel de referencia superior y el primer píxel de referencia 45 
izquierdo usando un filtro de 3 derivaciones. 

La intrapredicción que usa el modo de DC se realiza sobre la base de los píxeles filtrados incluidos en la primera 
columna y la primera fila para generar los valores predichos de los píxeles incluidos en la unidad de predicción 
(2140). La intrapredicción usando el modo de DC se puede realizar usando el valor promedio de los píxeles filtrados 
ubicados en la primera columna y la primera fila. 50 

La FIG. 22 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo de DC avanzado 
según una realización de la invención. 
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Haciendo referencia a la FIG. 22, los valores de píxel incluidos en la primera fila y la primera columna de la unidad 
de predicción se pueden predecir realizando una intrapredicción usando un modo de DC sobre la base de los píxeles 
de referencia (2200). 

Los valores intrapredichos en el modo de DC pueden ser los valores promedio de los píxeles de referencia superiores, 
el píxel de referencia superior izquierdo y los píxeles de referencia izquierdos como se muestra en la FIG. 21 5 

Se realiza una operación de filtrado usando los píxeles de referencia superiores, los píxeles de referencia izquierdos, el 
píxel de referencia superior izquierdo y los píxeles generados incluidos en la primera fila y la primera columna (2220). 

Los píxeles predichos de la primera columna y la primera fila se pueden filtrar usando un filtro de 2 derivaciones y los 
valores de píxeles de referencia. El píxel ubicado en la intersección de la primera fila y la primera columna se puede 
filtrar sobre la base del primer píxel de referencia superior y el primer píxel de referencia izquierdo usando un filtro de 10 
3 derivaciones. 

Los valores predichos de los píxeles incluidos en la unidad de predicción distintos de la primera fila y la primera 
columna se pueden generar calculando los valores promedio de los valores de píxeles ubicados en los lados 
superior e izquierdo (2240). 

La FIG. 23 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo de DC avanzado 15 
según una realización de la invención. 

Haciendo referencia a la FIG. 23, los píxeles de referencia superiores y los píxeles de referencia izquierdos se 
utilizan como los píxeles predichos de la unidad de predicción (2300). Los píxeles de referencia superiores y los 
píxeles de referencia izquierdos se pueden utilizar como los valores predichos de los píxeles incluidos en la primera 
columna y la primera fila de la unidad de predicción. 20 

Los valores predichos de los píxeles de la primera fila y la primera columna se pueden derivar sobre la base de al 
menos uno de los primeros valores de píxeles de referencia izquierdos y el primer valor de píxel de referencia superior. 

En cuanto a los píxeles en la unidad de predicción restante distintos de los píxeles incluidos en la primera fila y la 
primera columna, los primeros valores predichos se pueden derivar realizando la predicción en modo de DC sobre la 
base de los valores de píxeles de la primera fila y la primera columna (2320). 25 

En cuanto a los valores predichos en la unidad de predicción distintos de los valores de píxel incluidos en la primera 
fila y la primera columna, los segundos valores predichos se pueden generar calculando los valores promedio de los 
valores de píxel ubicados en los lados superior e izquierdo (2340). 

La FIG. 24 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo de DC avanzado 
según una realización de la invención. 30 

Haciendo referencia a la FIG. 24, los valores predichos en el modo de DC se derivan utilizando los píxeles de 
referencia. 

Los valores predichos por DC se pueden derivar calculando los valores promedio de los píxeles de referencia 
superiores, el píxel de referencia superior izquierdo y los píxeles de referencia izquierdos. 

La Expresión matemática 2 representa un método de derivación de un valor predicho usando un modo de DC. 35 

 

Expresión matemática 2 

 

Se puede derivar un valor de Desviación entre el valor predicho usando un modo de DC para cada píxel de 
referencia y el valor del píxel de referencia correspondiente. La Expresión matemática 3 representa el valor del píxel 40 
de referencia y el valor predicho usando el modo de DC. 

 

Expresión matemática 3 

 

Los valores predichos de los píxeles incluidos en una unidad de predicción se pueden derivar utilizando los valores 45 
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predichos por DC derivados por la Expresión matemática 2 y los valores promedio de las desviaciones en la 
dirección x y las desviaciones en la dirección y derivadas por la Expresión matemática 3. 

Expresión matemática 4 

 

Realizando la intrapredicción de esta manera y sumando o restando los valores de desviación en la columna 5 
correspondiente y la fila correspondiente a o de los valores predichos por DC, es posible reflejar las características 
de las filas y las columnas. 

La FIG. 25 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicción que utiliza un modo planar avanzado. 

Haciendo referencia a la FIG. 25, al realizar un modo de predicción planar, la interpolación vertical se puede realizar 
usando el píxel 2500 ubicado encima en la dirección vertical en la misma columna que el píxel de predicción actual e 10 
incluido en los píxeles de referencia superiores y el píxel de referencia izquierdo de orden 2n 2510 que es el píxel de 
orden 2n de los píxeles de referencia izquierdos. La interpolación horizontal se puede realizar usando el valor de 
píxel de referencia izquierdo 2520 ubicado en el lado izquierdo en la dirección horizontal del píxel de predicción 
actual e incluido en la misma fila que el píxel de predicción actual y el píxel de referencia superior de orden 2n 2530 
que es el píxel de referencia de orden 2n de los píxeles de referencia superiores. 15 

Cuando el píxel de referencia izquierdo de orden 2n 2510 o el píxel de referencia superior de orden 2n 2530 no está 
presente, la interpolación horizontal o la interpolación vertical se pueden realizar usando el píxel de referencia 
izquierdo de orden n o el píxel de referencia superior de orden n. 

La FIG. 26 es un diagrama conceptual que ilustra un método de realización de una predicción de modo planar 
cuando el píxel de referencia izquierdo de orden 2n o el píxel de referencia superior de orden 2n no están presentes 20 
según una realización de la invención. 

La parte izquierda de la FIG. 26 muestra un caso en el que al menos uno del píxel de referencia izquierdo de orden 
2n y el píxel de referencia superior de orden 2n no está presente. 

Cuando el píxel de referencia izquierdo de orden 2n no está presente, la interpolación se puede realizar utilizando el 
píxel de referencia izquierdo de orden n en lugar del píxel de referencia izquierdo de orden 2n. Cuando el píxel de 25 
referencia superior de orden 2n no está presente, la interpolación se puede realizar utilizando el píxel de referencia 
superior de orden n en lugar del píxel de referencia superior de orden 2n. 

La parte derecha de la FIG. 26 muestra un caso en el que el píxel de referencia izquierdo de orden 2n y el píxel de 
referencia superior de orden 2n no están presentes. Cuando el píxel de referencia izquierdo de orden 2n y el píxel de 
referencia superior de orden 2n no están presentes, el modo planar se puede realizar utilizando el píxel de referencia 30 
izquierdo de orden n y el píxel de referencia superior de orden n. 

El método de codificación de imágenes y el método de decodificación de imágenes descritos anteriormente se 
pueden realizar mediante los módulos constituyentes del dispositivo de codificación de imágenes y el dispositivo de 
decodificación de imágenes descritos anteriormente con referencia a las FIGS. 1 y 2 

35 
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REIVINDICACIONES 

1. Un método de descodificación de imágenes realizado por un aparato de decodificación, el método que 
comprende: 

recibir información sobre un modo de predicción e información residual del flujo de bits; 

determinar un modo de intrapredicción para un bloque actual como un modo intraplanar en base a la 5 
información sobre el modo de predicción; 

derivar píxeles de referencia vecinos del bloque actual;  

generar un valor de píxel de predicción actual de un píxel de predicción actual en el bloque actual en base al 
modo intraplanar usando 4 píxeles de referencia entre los píxeles de referencia vecinos, 

derivar un valor de píxel residual basado en la información residual; y 10 

generar una imagen reconstruida basada en el valor de píxel de predicción actual y el valor de píxel residual, 

en donde los 4 píxeles de referencia incluyen: 

un primer píxel de referencia (1740) que se ubica en el lado izquierdo del bloque actual y ubicado en la misma 
fila que el píxel de predicción actual; 

un segundo píxel de referencia (1725) que se ubica en un lado inferior del primer píxel de referencia y ubicado 15 
en la misma columna que el primer píxel de referencia; 

un tercer píxel de referencia (1700) que se ubica en un lado superior del bloque actual y ubicado en la misma 
columna que el píxel de predicción actual; y 

un cuarto píxel de referencia (1765) que se ubica en el lado derecho del tercer píxel de referencia y ubicado en 
la misma fila que el tercer píxel de referencia, 20 

en donde el segundo píxel de referencia se ubica en el lado inferior de los píxeles de referencia izquierdos que 
son adyacentes al lado izquierdo de un límite izquierdo del bloque actual, y el cuarto píxel de referencia se 
ubica en el lado derecho de los píxeles de referencia superiores que son adyacentes a un lado superior de un 
límite superior del bloque actual, 

en donde el segundo píxel de referencia se ubica en una posición entre las posiciones de píxel de orden (N+1) 25 
hasta de orden 2N, inclusive, con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual, y el cuarto píxel de 
referencia se ubica en una posición entre las posiciones de píxel de orden (N+1) hasta de orden 2N, inclusive, con 
respecto al eje x en el lado superior del bloque actual, en donde el bloque actual es un bloque de tamaño N × N, 

en donde el valor de píxel de predicción actual se deriva en base a la interpolación bilineal utilizando un valor 
del primer píxel de referencia, un valor del segundo píxel de referencia, un valor del tercer píxel de referencia y 30 
un valor del cuarto píxel de referencia, 

en donde la interpolación bilineal para el valor de píxel de predicción actual se calcula copiando el segundo píxel 
de referencia en una primera posición específica que bordea un límite inferior del bloque actual y se ubica en la 
misma columna que el píxel de predicción actual, y el cuarto píxel de referencia en un segunda posición específica 
que bordea un límite derecho del bloque actual y se ubica en la misma fila que el píxel de predicción actual, 35 

en donde el segundo píxel de referencia se ubica a lo largo de una dirección diagonal inferior izquierda con 
respecto a la primera posición específica, y el cuarto píxel de referencia se ubica a lo largo de una dirección 
diagonal superior derecha con respecto a la segunda posición específica. 

2. El método de la reivindicación 1, en donde para el píxel de predicción actual que es adyacente al límite izquierdo 
del bloque actual, el segundo píxel de referencia se ubica en una posición de píxel de orden (N+1) con respecto al 40 
eje y en el lado izquierdo del bloque actual, 

en donde una posición de píxel de orden N con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual es una 
posición de píxel más baja entre las posiciones de píxel de los píxeles de referencia izquierdos. 

3. El método de la reivindicación 1 o 2, en donde para el píxel de predicción actual que es adyacente al límite 
superior del bloque actual, el cuarto píxel de referencia se ubica en una posición de píxel de orden (N+1) con 45 
respecto al eje x en el lado superior del bloque actual, 

en donde una posición de píxel de orden N con respecto al eje x en el lado superior del bloque actual es una 
posición de píxel más a la derecha entre las posiciones de píxel de los píxeles de referencia superiores. 
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4. El método de una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, en donde el segundo píxel de referencia se ubica en la 
posición del píxel de orden 2N con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual, y el cuarto píxel de 
referencia se ubica en la posición del píxel de orden 2N con respecto al eje x en el lado superior del bloque actual. 

5. El método de una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4, en donde el valor del píxel de predicción actual se 
deriva en base a la interpolación bilineal según una distancia entre el píxel de predicción actual y el primer píxel de 5 
referencia, una distancia entre el píxel de predicción actual y el segundo píxel de referencia, una distancia entre el 
píxel de predicción actual y el tercer píxel de referencia y una distancia entre el píxel de predicción actual y el cuarto 
píxel de referencia. 

6. El método de una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5, en donde el valor del píxel de predicción actual se 
deriva en base a la interpolación bilineal según una distancia horizontal entre el píxel de predicción actual y el primer 10 
píxel de referencia, una distancia horizontal entre el píxel de predicción actual y el cuarto píxel de referencia, una 
distancia vertical entre el píxel de predicción actual y el segundo píxel de referencia, y una distancia vertical entre el 
píxel de predicción actual y el tercer píxel de referencia. 

7. El método de una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6, en donde para el píxel de predicción actual ubicado en 
una primera columna del bloque actual, el segundo píxel de referencia se ubica en una posición de píxel de orden 15 
(N+1) con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual. 

8. El método de una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 7, en donde para el píxel de predicción actual ubicado en 
una primera fila del bloque actual, el cuarto píxel de referencia se ubica en una posición de píxel de orden (N+1) con 
respecto al eje x en el lado superior del bloque actual. 

9. Un método de codificación de imágenes realizado por un aparato de codificación, el método que comprende: 20 

determinar un modo de intrapredicción para un bloque actual como modo intraplanar; 

derivar píxeles de referencia vecinos del bloque actual; y 

generar un valor de píxel de predicción actual de un píxel de predicción actual en el bloque actual en base al 
modo intraplanar usando 4 píxeles de referencia entre los píxeles de referencia vecinos, 

generar información residual basada en el valor de píxel de predicción actual; y 25 

codificar información de imágenes que incluye la información residual e información en el modo de 
intrapredicción para generar un flujo de bits, 

en donde los 4 píxeles de referencia incluyen: 

un primer píxel de referencia (1740) que se ubica en el lado izquierdo del bloque actual y se ubica en la misma 
fila que el píxel de predicción actual; 30 

un segundo píxel de referencia (1725) que se ubica en un lado inferior del primer píxel de referencia y se ubica 
en la misma columna que el primer píxel de referencia; 

un tercer píxel de referencia (1700) que se ubica en un lado superior del bloque actual y se ubica en la misma 
columna que el píxel de predicción actual; y 

un cuarto píxel de referencia (1765) que se ubica en el lado derecho del tercer píxel de referencia y se ubica en 35 
la misma fila que el tercer píxel de referencia, 

en donde el segundo píxel de referencia se ubica en el lado inferior de los píxeles de referencia izquierdos que 
son adyacentes al lado izquierdo de un límite izquierdo del bloque actual, y el cuarto píxel de referencia se 
ubica en el lado derecho de los píxeles de referencia superiores que son adyacentes a un lado superior de un 
límite superior del bloque actual, 40 

en donde el segundo píxel de referencia se ubica en una posición entre las posiciones de píxel de orden (N+1) 
hasta de orden 2N, inclusive, con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual, y el cuarto píxel de 
referencia se ubica en una posición entre las posiciones de píxel de orden (N+1) hasta de orden 2N, inclusive, con 
respecto al eje x en el lado superior del bloque actual, en donde el bloque actual es un bloque de tamaño N × N, 

en donde el valor del píxel de predicción actual se deriva en base a la interpolación bilineal utilizando un valor 45 
del primer píxel de referencia, un valor del segundo píxel de referencia, un valor del tercer píxel de referencia y 
un valor del cuarto píxel de referencia, 

en donde la interpolación bilineal para el valor del píxel de predicción actual se calcula copiando el segundo píxel 
de referencia en una primera posición específica que bordea un límite inferior del bloque actual y se ubica en la 
misma columna que el píxel de predicción actual, y el cuarto píxel de referencia en una segunda posición 50 
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específica que bordea un límite derecho del bloque actual y se ubica en la misma fila que el píxel de predicción 
actual, 

en donde el segundo píxel de referencia se ubica a lo largo de una dirección diagonal inferior izquierda con 
respecto a la primera posición específica, y el cuarto píxel de referencia se ubica a lo largo de una dirección 
diagonal superior derecha con respecto a la segunda posición específica. 5 

10. El método de la reivindicación 9, en donde para el píxel de predicción actual que es adyacente al límite izquierdo 
del bloque actual, el segundo píxel de referencia se ubica en una posición de píxel de orden (N+1) con respecto al 
eje y en el lado izquierdo del bloque actual, 

en donde una posición de píxel de orden N con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual es una 
posición de píxel más baja entre las posiciones de píxel de los píxeles de referencia izquierdos. 10 

11. El método de la reivindicación 9 o 10, en donde para el píxel de predicción actual que es adyacente al límite 
superior del bloque actual, el cuarto píxel de referencia se ubica en una posición de píxel de orden (N+1) con 
respecto al eje x en el lado superior del bloque actual, 

en donde una posición de píxel de orden N con respecto al eje x en el lado superior del bloque actual es una 
posición de píxel más a la derecha entre las posiciones de píxel de los píxeles de referencia superiores. 15 

12. El método de una cualquiera de las reivindicaciones 9 a 11, en donde el segundo píxel de referencia se ubica en 
la posición del píxel de orden 2N con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual, y el cuarto píxel de 
referencia se ubica en la posición del píxel de orden 2N con respecto al eje x en la parte superior del bloque actual. 

13. El método de una cualquiera de las reivindicaciones 9 a 12, en donde el valor del píxel de predicción actual se 
deriva en base a la interpolación bilineal según una distancia entre el píxel de predicción actual y el primer píxel de 20 
referencia, una distancia entre el píxel de predicción actual y el segundo píxel de referencia, una distancia entre el píxel 
de predicción actual y el tercer píxel de referencia y una distancia entre el píxel de predicción actual y el cuarto píxel de 
referencia. 

14. Un medio de almacenamiento legible por ordenador que almacena un flujo de bits generado por un método, el 
método que comprende: 25 

determinar un modo de intrapredicción para un bloque actual como un modo intraplanar; 

derivar píxeles de referencia vecinos del bloque actual;  

generar un valor de píxel de predicción actual de un píxel de predicción actual en el bloque actual en base al 
modo intraplanar usando 4 píxeles de referencia entre los píxeles de referencia vecinos, 

generar información residual basada en el valor de píxel de predicción actual; y 30 

codificar información de imagen, incluyendo la información residual e información sobre el modo de 
intrapredicción para generar el flujo de bits, 

en donde los 4 píxeles de referencia incluyen: 

un primer píxel de referencia (1740) que se ubica en el lado izquierdo del bloque actual y se ubica en la misma 
fila que el píxel de predicción actual; 35 

un segundo píxel de referencia (1725) que se ubica en un lado inferior del primer píxel de referencia y se ubica 
en la misma columna que el primer píxel de referencia; 

un tercer píxel de referencia (1700) que se ubica en un lado superior del bloque actual y se ubica en la misma 
columna que el píxel de predicción actual; y 

un cuarto píxel de referencia (1765) que se ubica en el lado derecho del tercer píxel de referencia y se ubica en 40 
la misma fila que el tercer píxel de referencia, 

en donde el segundo píxel de referencia se ubica en el lado inferior de los píxeles de referencia izquierdos que 
son adyacentes al lado izquierdo de un límite izquierdo del bloque actual, y el cuarto píxel de referencia se 
ubica en el lado derecho de los píxeles de referencia superiores que son adyacentes a un lado superior de un 
límite superior del bloque actual, 45 

en donde el segundo píxel de referencia se ubica en una posición entre las posiciones de píxel de orden (N+1) 
hasta de orden 2N, inclusive, con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual, y el cuarto píxel de 
referencia se ubica en una posición entre las posiciones de píxel de orden (N+1) hasta de orden 2N, inclusive, con 
respecto al eje x en el lado superior del bloque actual, en donde el bloque actual es un bloque de tamaño N × N, 
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en donde el valor del píxel de predicción actual se deriva en base a la interpolación bilineal utilizando un valor 
del primer píxel de referencia, un valor del segundo píxel de referencia, un valor del tercer píxel de referencia y 
un valor del cuarto píxel de referencia, 

en donde la interpolación bilineal para el valor del píxel de predicción actual se calcula copiando el segundo píxel 
de referencia en una primera posición específica que bordea un límite inferior del bloque actual y se ubica en la 5 
misma columna que el píxel de predicción actual, y el cuarto píxel de referencia en un segunda posición específica 
que bordea un límite derecho del bloque actual y se ubica en la misma fila que el píxel de predicción actual, 

en donde el segundo píxel de referencia se ubica a lo largo de una dirección diagonal inferior izquierda con 
respecto a la primera posición específica, y el cuarto píxel de referencia se ubica a lo largo de una dirección 
diagonal superior derecha con respecto a la segunda posición específica. 10 

15. Un método para transmitir datos para información de imagen, el método que comprende: 

obtener un flujo de bits de la información de imagen que incluye información sobre un modo de intrapredicción 
e información residual, en donde el flujo de bits se genera en base a la determinación de un modo de 
intrapredicción para un bloque actual como un modo intraplanar,  

derivar píxeles de referencia vecinos del bloque actual, generando un valor de píxel de predicción actual de un 15 
píxel de predicción actual en el bloque actual en base al modo intraplanar usando 4 píxeles de referencia entre 
los píxeles de referencia vecinos,  

generar la información residual basada en el valor de píxel de predicción actual, 

codificar la información de imagen que incluye la información sobre el modo de intrapredicción y la información 
residual; y 20 

transmitir los datos que comprenden el flujo de bits de la información de la imagen, la información sobre el 
modo de intrapredicción y la información residual, 

en donde los 4 píxeles de referencia incluyen: 

un primer píxel de referencia (1740) que se ubica en el lado izquierdo del bloque actual y se ubica en la misma 
fila que el píxel de predicción actual; 25 

un segundo píxel de referencia (1725) que se ubica en un lado inferior del primer píxel de referencia y se ubica 
en la misma columna que el primer píxel de referencia; 

un tercer píxel de referencia (1700) que se ubica en un lado superior del bloque actual y se ubica en la misma 
columna que el píxel de predicción actual; y 

un cuarto píxel de referencia (1765) que se ubica en el lado derecho del tercer píxel de referencia y se ubica en 30 
la misma fila que el tercer píxel de referencia, 

en donde el segundo píxel de referencia se ubica en el lado inferior de los píxeles de referencia izquierdos que 
son adyacentes al lado izquierdo de un límite izquierdo del bloque actual, y el cuarto píxel de referencia se 
ubica en el lado derecho de los píxeles de referencia superiores que son adyacentes a un lado superior de un 
límite superior del bloque actual, 35 

en donde el segundo píxel de referencia se ubica en una posición entre las posiciones de píxel de orden (N+1) 
hasta de orden 2N, inclusive, con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual, y el cuarto píxel de 
referencia se ubica en una posición entre las posiciones de píxel de orden (N+1) hasta de orden 2N, inclusive, con 
respecto al eje x en el lado superior del bloque actual, en donde el bloque actual es un bloque de tamaño N × N, 

en donde el valor del píxel de predicción actual se deriva en base a una interpolación bilineal utilizando un valor 40 
del primer píxel de referencia, un valor del segundo píxel de referencia, un valor del tercer píxel de referencia y 
un valor del cuarto píxel de referencia, 

en donde la interpolación bilineal para el valor del píxel de predicción actual se calcula copiando el segundo píxel 
de referencia en una primera posición específica que bordea un límite inferior del bloque actual y se ubica en la 
misma columna que el píxel de predicción actual, y el cuarto píxel de referencia en una segunda posición 45 
específica que bordea un límite derecho del bloque actual y se ubica en la misma fila que el píxel de predicción 
actual, 

en donde el segundo píxel de referencia se ubica a lo largo de una dirección diagonal inferior izquierda con 
respecto a la primera posición específica, y el cuarto píxel de referencia se ubica a lo largo de una dirección 
diagonal superior derecha con respecto a la segunda posición específica. 50 
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