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DESCRIPCION
Intraprediccién en codificacion de video
Campo técnico

La presente invencién se refiere a un método intra y a un dispositivo que utiliza el método de intraprediccion y, mas
en particular, a un método de codificacion y un dispositivo de codificacién.

Antecedentes de la técnica

Recientemente, la demanda de una imagen de alta resolucién y alta calidad, tal como una imagen de HD (alta
definicién) y una imagen de UHD (ultra alta definicién), ha aumentado en varios campos de aplicaciones. Como los
datos de imagen tienen una resolucion mas alta y una calidad mas alta, una cantidad de datos aumenta mas en
relacién con los datos de imagen existentes. En consecuencia, cuando los datos de imagen se transfieren usando
medios tales como lineas de banda ancha cableadas e inaldambricas 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 resolucion y calidad de los datos de imagen, se pueden utilizar
técnicas de compresién de imagenes de alta eficiencia.

Las técnicas de compresion de imagenes incluyen varias técnicas, tales como una técnica de interprediccion para
predecir valores de pixeles incluidos en una imagen actual a partir de imagenes anteriores o posteriores de la
imagen actual, una técnica de intraprediccién para predecir valores de pixeles incluidos en una imagen actual
utilizando informacién de pixeles en la imagen actual, y una técnica de codificacion de entropia de asignar un cédigo
corto a un valor con una frecuencia de aparicion alta y asignar un codigo largo a un valor con una frecuencia de
aparicién baja. Los datos de imagen se pueden comprimir y transferir o almacenar de manera efectiva usando tales
técnicas de compresion de imagenes.

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

"Description of video coding technology proposal by Tandberg, Nokia and Ericsson” (UGUR ET AL, 12 de abril de
2010) se refiere a un modo intraplanar, segun el cual, se utilizan dos pixeles vecinos y dos pixeles internos para
generar un pixel 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
intraprediccion que comprende un primer paso de aplicacion de direccion a los resultados de la prediccién de DC y
un segundo paso de uso de modos simplificados para reducir la complejidad de calculo.

Compendio de la invencion
Problema técnico

Un objeto de la invencion es proporcionar un método de intraprediccion que puede mejorar la eficacia de codificacion
y decodificacion de imagenes.

Solucién técnica
La presente invencién se define en las reivindicaciones independientes.
Descripcion de los dibujos

La FIG. 1 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de codificacion de imagenes segun una
realizacién de la invencion.

La FIG. 2 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de decodificacién de imagenes segun otra
realizacién de la invencion.

La FIG. 3 es un diagrama que ilustra una unidad de prediccion y pixeles de referencia segin la realizacion de la
invencion.

La FIG. 4 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccion que utiliza un modo de DC
avanzado segun la realizacion de la invencién.

LA FIG. 5 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccién que utiliza un modo de DC
avanzado segun la realizacion de la invencién.
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La FIG. 6 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccion que utiliza un modo de DC
avanzado segun la realizacion de la invencién.

La FIG. 7 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccion que utiliza un modo de DC
avanzado segun una realizacién de la invencién.

La FIG. 8 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccion vertical segin una realizacién de
la invencién.

La FIG. 9 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccion horizontal segun una realizacion
de la invencion.

La FIG. 10 es un diagrama conceptual que ilustra un método de derivar una unidad de prediccién usando un
modo planar avanzado segun una realizacion de la invencion.

La FIG. 11 es un diagrama conceptual que ilustra un método de derivar un pixel inferior derecho en el método
de intraprediccion utilizando un modo planar avanzado segun una realizacion de la invencion.

La FIG. 12 es un diagrama conceptual que ilustra un método de derivar un pixel inferior derecho en el método
de intraprediccion utilizando un modo planar avanzado segun una realizacion de la invencion.

La FIG. 13 es un diagrama conceptual que ilustra un método de derivar un pixel inferior derecho en el método
de intraprediccion utilizando un modo planar avanzado segun una realizacion de la invencion.

La FIG. 14 es un diagrama conceptual que ilustra un método de generar un pixel inferior derecho en el método
de intraprediccion utilizando un modo planar avanzado segun una realizacion de la invencion.

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 segun una realizacién de la invencion.

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 segln una realizacion de la invencién.

La FIG. 17 es un diagrama conceptual que ilustra un método de prediccion que usa un modo planar avanzado
segun una realizacién de la invencién.

La FIG. 18 es un diagrama conceptual que ilustra un método de prediccidén que usa el modo planar segun una
realizacién de la invencion.

La FIG. 19 es un diagrama conceptual que ilustra un método de prediccion que usa un modo de DC avanzado
segun una realizacién de la invencién.

La FIG. 20 es un diagrama conceptual que ilustra un método de prediccion que usa un modo de DC avanzado
segun una realizacién de la invencién.

La FIG. 21 es un diagrama conceptual que ilustra un método de prediccion que usa un modo de DC avanzado
segun una realizacién de la invencién.

La FIG. 22 es un diagrama conceptual que ilustra un método de prediccion que usa un modo de DC avanzado
segun una realizacién de la invencién.

La FIG. 23 es un diagrama conceptual que ilustra un método de prediccion que usa un modo de DC avanzado
segun una realizacién de la invencién.

La FIG. 24 es un diagrama conceptual que ilustra un método de prediccion que usa un modo de DC avanzado
segun una realizacién de la invencién.

La FIG. 25 es un diagrama conceptual que ilustra un método de predicciéon que utiliza un modo planar
avanzado segun una realizacién de la invencién.

La FIG. 26 es un diagrama conceptual que ilustra un método de realizar un modo planar cuando el pixel de
referencia izquierdo de orden 2n o el pixel de referencia superior de orden 2n no estan presentes en la
realizacién de la invencion.

Modo para la invencion

La presente invencién se puede modificar diversamente de varias formas, y en los dibujos se describiran y
mostraran realizaciones especificas de la misma.

En la descripcion con referencia a los dibujos, se hace referencia a constituyentes similares mediante niumeros de
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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 invencion, un primer elemento se puede denominar segundo elemento y el segundo
elemento puede denominarse primer elemento de manera similar. El término "y/0" incluye una combinacion de
elementos plurales o cualquiera de los elementos plurales.

Si se menciona que un elemento esta "conectado a" o "acoplado a" otro elemento, se deberia entender que ain se
puede interponer otro elemento entre ellos, asi como que el elemento se puede conectar o acoplar directamente a
otro elemento. Por el contrario, si se menciona que un elemento esta "conectado directamente a" o "acoplado
directamente a" otro elemento, se deberia entender que todavia no esté interpuesto otro elemento entre ellos.

Los términos utilizados en la siguiente descripcion se utilizan meramente para describir realizaciones especificas,
pero no se pretende que limiten la invencion. Una expresion del nimero singular incluye una expresion del nimero
plural, siempre que se lea claramente de manera diferente. Los términos tales como "incluyen" y "tienen" pretenden
indicar que existen caracteristicas, nUmeros, pasos, operaciones, elementos, componentes o combinaciones de los
mismos utilizados en la siguiente descripcién y, por tanto, se deberia entender que la posibilidad de existencia o
adiciéon de una o mas caracteristicas, nUmeros, pasos, operaciones, elementos, componentes 0 combinaciones de
los mismos no esta excluida.

De aqui en adelante, se describiran en detalle realizaciones ejemplares de la invencion con referencia a los dibujos
adjuntos. Los constituyentes similares en los dibujos seran referenciados por nimeros de referencia similares y no
se describiran repetidamente.

La FIG. 1 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de codificacién de imagenes segln una realizacion
de la invencién.

Haciendo referencia a la fig. 1, un dispositivo de codificacion de imagenes 100 incluye un médulo de division de
imagenes 105, un moédulo de prediccion 110, un moédulo de transformacién 115, un médulo de cuantificacion 120, un
médulo de reordenamiento 125, un moédulo de codificacion de entropia 130, un moédulo de cuantificacion inversa
135, un médulo de transformacioén inversa 140, un médulo de filtro 145 y una memoria 150.

Los mddulos constituyentes mostrados en la FIG. 1 se muestran de manera independiente para representar diferentes
funciones distintivas en el dispositivo de codificacién de imagenes. Cada médulo constituyente no esta construido por
un médulo de hardware o unidad de software independiente. Es decir, los médulos constituyentes estan dispuestos de
manera independiente y al menos dos mddulos constituyentes se pueden combinar en un Unico médulo constituyente o
un Unico modulo constituyente se puede dividir en una pluralidad de médulos constituyentes para realizar funciones.
Las realizaciones en las que se combinan los médulos constituyentes y las realizaciones en las que se separan los
madulos constituyentes pertenecen al alcance de la invencion sin apartarse del concepto de la invencion.

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

El moédulo de divisién de imagenes 105 puede dividir una imagen de entrada en al menos una unidad de proceso.
Aqui, la unidad de proceso puede ser una unidad de prediccién (PU), una unidad de transformacion (TU) o una
unidad de codificacién (CU). El médulo de division de imagenes 105 puede dividir una imagen en combinaciones de
unidades de codificacién, unidades de predicciéon y unidades de transformacion plurales y puede seleccionar una
combinacion de unidades de codificacion, unidades de prediccion y unidades de transformacién sobre la base de un
criterio predeterminado (por ejemplo, una funcidn de coste) para codificar la imagen.

Por ejemplo, una imagen se puede dividir en unidades de codificacién plurales. Se puede utilizar una estructura de
arbol recursiva, tal como una estructura de arbol cuadruple, para dividir una imagen en unidades de codificacion. Una
unidad de codificacién que se divide en diferentes unidades de codificacion con una imagen o una unidad de
codificacion del tamafio mas grande como raiz se puede dividir con nodos secundarios correspondientes al nimero de
unidades de codificacion divididas. Una unidad de codificacion que ya no se puede dividir de acuerdo con una limitacion
predeterminada es un nodo hoja. Es decir, cuando se supone que una unidad de codificacion se puede dividir solo en
forma cuadrada, una Unica unidad de codificacién se puede dividir en cuatro unidades de codificacién diferentes.

En las realizaciones de la invencion, una unidad de codificacion se puede utilizar para tener el significado de una
unidad a ser decodificada asi como una unidad a ser codificada.

Una unidad de prediccién se puede dividir en al menos una forma cuadrada o rectangular con el mismo tamafio en una
unidad de codificacion, o se puede dividir en formas de manera que la forma de una unidad de predicciéon de las
unidades de prediccién divididas en una unidad de codificacion sea diferente de la forma de otra unidad de prediccion.
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Cuando una unidad de codificacion, que se utiliza para generar una unidad de prediccion a ser sometida a
intraprediccion, no es una unidad de codificacion minima, la unidad de codificacion se puede someter a
intraprediccion sin ser dividida en varias unidades de prediccion (NxN).

El médulo de prediccién 110 incluye un médulo de interprediccion que realiza la interprediccién y un médulo de
intraprediccion que realiza la intraprediccién. El modulo de prediccién puede determinar cual de interpredicciéon o
intraprediccion se deberia realizar en una unidad de prediccion, y puede determinar informacién especifica (por
ejemplo, modo de intraprediccion, vector de movimiento e imagen de referencia) del método de prediccion
determinado. En este momento, la unidad de proceso en la que se realiza la prediccidon puede ser diferente de la
unidad de proceso para la que se determinan el método de prediccion y la informacién especifica. Por ejemplo, el
método de prediccion y el modo de prediccion se pueden determinar para cada unidad de prediccion y la prediccion
se puede realizar para cada unidad de transformacion. Los valores residuales (bloque residual) entre el bloque
predicho generado y el blogue original se introducen en el mddulo de transformacion 115. La informacién del modo
de prediccion, la informacion del vector de movimiento y similares utilizadas para la prediccion se codifican junto con
los valores residuales por el médulo de codificacion de entropia 130 y se transmiten al dispositivo de decodificacion.
Cuando se usa un modo de codificacion especifico, el bloque original se puede codificar y transmitir al dispositivo de
decaodificacion sin generar un blogque predicho a través del uso del médulo de prediccién 110.

El médulo de interprediccion puede predecir una unidad de prediccion sobre la base de la informacién de al menos
una imagen de una imagen anterior y una imagen posterior de una imagen actual. El médulo de interprediccion
incluye un modulo de interpolacion de imagenes de referencia, un médulo de prediccidon de movimiento y un médulo
de compensaciéon de movimiento.

El modulo de interpolacion de imagenes de referencia recibe informacion de imagenes de referencia de la memoria
150 y genera informacién de pixeles inferior a un pixel entero de la imagen de referencia. En el caso de pixeles de
luminancia, se puede utilizar un filtro de interpolacion de 8 derivaciones basado en DCT que tiene diferentes
coeficientes de filtro para generar la informacion de pixeles inferior a un pixel entero en la unidad de 1/4 de pixel. En
el caso de los pixeles de crominancia, se pueden usar filtros de interpolacion de 4 derivaciones basados en DCT que
tienen diferentes coeficientes de filtro para generar la informacion de pixeles inferior a un pixel entero en la unidad
de 1/8 de pixel.

El moédulo de prediccion de movimiento puede realizar la prediccién de movimiento sobre la base de la imagen de
referencia interpolada por el médulo de interpolacion de imagenes de referencia. Se pueden utilizar varios métodos
tales como FBMA (Algoritmo de Coincidencia de Bloques basado en Busqueda Completa), TSS (Busqueda en Tres
Pasos) y NTS (Nuevo Algoritmo de Blusqueda 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 pixel sobre la base del pixel
interpolado. El médulo de prediccion de movimiento puede predecir una unidad de prediccion actual utilizando
diferentes métodos de prediccion de movimiento. Como el método de prediccién de movimiento, se pueden utilizar
varios métodos, tales como un método de salto, un método de fusién y un método AMVP (Prediccion de Vector de
Movimiento Avanzada).

A continuacién se describira un método para construir una lista de candidatos de vectores de movimiento predichos
en el momento de realizar la interprediccion usando el método de AMVP segun una realizacién de la invencion.

El médulo de interprediccién puede generar una unidad de prediccion sobre la base de informacién de pixel de
referencia alrededor de un bloque actual que es informacién de pixeles en la imagen actual. Cuando los bloques
alrededor de la unidad de prediccion actual son bloques que se han sometido a la interprediccion y un pixel de
referencia es un pixel que se ha sometido a la interprediccién, los pixeles de referencia del bloque que se ha
sometido a la interprediccion se pueden reemplazar con la informacién de pixel de referencia de los bloques
periféricos que han sido sometidos a la intrapredicciéon. Es decir, cuando un pixel de referencia no esta disponible, la
informacién de pixel de referencia no disponible se puede reemplazar con al menos un pixel de referencia de los
pixeles de referencia disponibles.

El modo de prediccion de intraprediccion incluye un modo de prediccién directiva en el que se usa informacién de
pixel de referencia dependiendo de la direccion de prediccién y un modo de prediccién no directiva en el que no se
usa informacién de directividad para realizar la prediccion. El modo para predecir la informaciéon de luminancia y el
modo para predecir la informacién de crominancia pueden ser diferentes uno de otro. La informacién del modo de
intraprediccion obtenida por informacion de luminancia o informacion de sefal de luminancia predicha se puede usar
para predecir la informacién de crominancia.

Cuando el tamafio de una unidad de prediccién y el tamafio de una unidad de transformacion son iguales entre si en
el momento de realizar la intraprediccién, la intraprediccion de la unidad de prediccién se puede realizar sobre la
base de los pixeles ubicados en el lado izquierdo de la unidad de prediccion, un pixel ubicado en el extremo superior
izquierdo y pixeles ubicados en la parte superior. Por otro lado, cuando el tamafio de una unidad de prediccion y el
tamano de una unidad de transformacion son diferentes uno de otro en el momento de realizar la intraprediccion, la
intraprediccion se puede realizar utilizando pixeles de referencia basados en la unidad de transformacion. Se puede
realizar una intraprediccién utilizando la division N x N para solo la unidad de codificacion minima.
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En el método de intraprediccién, se aplica un filtro de MDIS (Intraalisamiento Dependiente del Modo) a los pixeles de
referencia dependiendo del modo de prediccion y luego se puede generar un bloque predicho. El tipo de filtro de
MDIS aplicado a los pixeles de referencia puede variar. En el método de intraprediccion, el modo de intraprediccién
de una unidad de prediccion actual se puede predecir a partir del modo de intraprediccién de una unidad de
prediccién situada alrededor de la unidad de prediccién actual. Cuando el modo de prediccién de la unidad de
prediccién actual se predice usando la informacion de modo predicha desde las unidades de prediccion periféricas y
los modos de intraprediccion de la unidad de prediccion actual y las unidades de prediccion periféricas son iguales
entre si, la informacién representa que los modos de prediccion de la unidad de prediccién actual y las unidades de
prediccién periféricas son iguales entre si se pueden transmitir utilizando informaciéon de bandera predeterminada.
Cuando los modos de prediccion de la unidad de prediccion actual y las unidades de prediccion periféricas son
diferentes unas de otras, la informacién del modo de prediccion del bloque actual se puede codificar realizando una
codificacion de entropia.

Un bloque residual que incluye informacion residual que es una diferencia entre una unidad de prediccion sometida a
la prediccion y el bloque original de la unidad de prediccion se puede generar sobre la base de la unidad de
prediccién generada por el médulo de prediccion 110. El bloque residual generado se puede introducir al médulo de
transformacion 115. El médulo de transformacion 115 puede transformar el bloque original y el bloque residual
incluyendo la informacién residual de la unidad de prediccion generada por el médulo de prediccion 110 utilizando un
método de transformacion tal como DCT (Transformada de Coseno Discreta) o DST (Transformada de Seno
Discreta). Cudl de la DCT y la DST usar para transformar el bloque residual se puede determinar sobre la base de la
informacién del modo de intraprediccion de la unidad de prediccion usada para generar el bloque residual.

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

El médulo de reordenamiento 125 puede reorganizar los valores de los coeficientes con relaciéon a los valores
residuales cuantificados.

El médulo 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 médulo 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
unidimensional. Se puede utilizar un método de escaneo vertical de escaneo de coeficientes de tipo bloque
bidimensional en la direccion de la columna y un método de escaneo horizontal de escaneo de coeficientes de tipo
blogue bidimensional en la direccién de la fila en lugar del método de escaneo en zig-zag dependiendo del tamafno
de una unidad de transformacion y el modo de intraprediccion. Es decir, cual del método de escaneo en zig-zag, el
método de escaneo vertical y el método de escaneo horizontal utilizar se puede determinar dependiendo del tamafio
de una unidad de transformacion y el modo de intraprediccion.

El médulo de codificacion de entropia 130 puede realizar la codificacién de entropia sobre la base de los valores
calculados por el modulo de reordenamiento 125. Se pueden utilizar varios métodos de codificacion, tales como la
codificacion de golomb exponencial, VLC (Codificaciéon de Longitud Variable) y CABAC (Codificacion Aritmética
Binaria de Contexto Adaptativo), para la codificacion de entropia.

El médulo de codificacién de entropia 130 puede codificar una variedad de informacion, tal como informacién de
coeficiente residual e informaciéon de tipo de bloque de una unidad de codificacion, informacién de modo de
prediccién, informacion de unidad de division, informacion de unidad de prediccién, informacién de unidad de
transferencia, informacién de vector de movimiento, informacién de marco de referencia, informacién de
interpolacién de bloque e informacion de filtrado del modulo de reordenamiento 125 y el modulo de prediccion 110.

El moédulo de codificacion de entropia 130 puede codificar por entropia los valores de coeficientes de la entrada de la
unidad de codificacion desde el modulo de reordenamiento 125.

El médulo de cuantificacion inversa 135 y el médulo de transformacion inversa 140 cuantifican inversamente los
valores cuantificados por el médulo de cuantificacion 120 y transforman inversamente los valores transformados por
el moédulo de transformacion 115. Los valores residuales generados por el médulo de cuantificacién inversa 135 y el
médulo de transformacion inversa 140 se pueden fusionar con la unidad de prediccién, que es predicha por el
médulo de prediccion de vector de movimiento, el mddulo de compensacion de movimiento y el médulo de
intraprediccion del médulo de prediccidén 110, para generar un bloque reconstruido.

El moédulo de filtro 145 puede incluir al menos uno de un filtro de desbloqueo, un médulo de correccion de
compensacion y un ALF (Filtro de Bucle Adaptativo).

El filtro de desbloqueo 145 puede eliminar la distorsiéon de bloque generada debido al limite entre bloques en la
imagen reconstruida. Se puede determinar si el filiro de desbloqueo se deberia aplicar a un bloque actual sobre la
base de los pixeles incluidos en varias filas o columnas del bloque. Cuando el filiro de desbloqueo se aplica a un
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bloque, se puede aplicar un filtro fuerte o un filiro débil dependiendo de la fuerza de filirado de desblogueo
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 mddulo de correccidon de desplazamiento puede corregir un desplazamiento de la imagen sometida al desbloqueo
de la imagen original en la unidad de pixeles. Un método de division de los pixeles de una imagen en un nimero
predeterminado de regiones, que determina una regién a ser sometida a la correccién de desplazamiento y que
aplica la correccion de desplazamiento a la regién determinada o un método de aplicacién la correccion de
desplazamiento teniendo en cuenta la informacion de borde de cada pixel se puede utilizar para realizar la
correccion de desplazamiento en una imagen especifica.

El ALF (Filtro de Bucle Adaptativo) puede realizar el filtrado sobre la base del resultado de la comparacion de la
imagen reconstruida filirada y la imagen original. Los pixeles 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 informacion sobre si se deberia aplicar el ALF y las sefales de luminancia se pueden
transferir mediante las unidades de codificacion (CU) y pueden variar el tamafo y los coeficientes del ALF a ser
aplicado a cada bloque. El ALF puede tener varios tipos y puede variar el nimero de coeficientes incluidos en el filtro
correspondiente. La informacién relacionada con el filtrado (tal como informacion de coeficiente de filtro, informacion
de ALF ENCENDIDO/APAGADO e informacion de tipo de filiro) del ALF se puede incluir y transferir en un conjunto
de parametros predeterminado de un flujo de bits.

La memoria 150 puede almacenar el bloque o la imagen reconstruidos calculados por el médulo de filiro 145 y el
bloque o la imagen reconstruidos almacenados se pueden suministrar al médulo de prediccion 110 cuando se
realiza la intraprediccién.

La FIG. 2 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de decodificacién de imagenes segln otra realizacion
de la invencién.

Haciendo referencia a la FIG. 2, un dispositivo de decodificacion de imagenes 200 incluye un mddulo de
decodificacion de entropia 210, un médulo de reordenamiento 215, un moédulo de cuantificacion inversa 220, un
médulo de transformacion inversa 225, un médulo de prediccion 230, un médulo de filtro 235 y una memoria 240.

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

El médulo de decodificacién de entropia 210 puede realizar la decodificacion de entropia en el orden inverso al
orden de realizar la codificacién de entropia en el médulo de codificacién de entropia del dispositivo de codificacién
de imagenes. Los valores residuales sometidos a la decodificacién de entropia por el médulo de decodificacién de
entropia se pueden introducir al médulo de reordenamiento 215.

El médulo de decodificacion de entropia 210 puede decodificar informacién asociada con la intraprediccion y la
interprediccion realizadas por el dispositivo de codificacion. Como se describié anteriormente, cuando el dispositivo
de codificacion de imagenes tiene restricciones predeterminadas para realizar la intraprediccion y la interprediccion,
el médulo de decodificacion de entropia puede realizar la decodificacion de entropia en base a las restricciones y se
puede suministrar con la informacién de un bloque actual asociado con la intraprediccién y la interprediccion.

El médulo de reordenamiento 215 puede realizar el reordenamiento en el flujo de bits decodificado por entropia por
el moédulo de decodificacion de entropia 210 sobre la base del método de reordenamiento del modulo de
codificacion. El médulo de reordenamiento puede reconstruir y reordenar coeficientes expresados en forma de
vector unidimensional en coeficientes de tipo bloque bidimensionales. EI m6dulo de reordenamiento se puede
suministrar con informacién asociada con el escaneo de coeficientes realizado por el médulo de codificacion 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 médulo de codificacién correspondiente.

El médulo de cuantificacién inversa 220 puede realizar la cuantificacién inversa sobre la base de los parametros de
cuantificacion suministrados desde el dispositivo de codificacion y los valores de coeficiente reordenados del bloque.

El médulo de transformacion inversa 225 puede realizar la DCT inversa y la DST inversa de la DCT y DST, que ha
sido realizada por el médulo de transformacion, en el resultado de cuantificacion del dispositivo de codificacion de
imagenes. La transformada inversa se puede realizar sobre la base de una unidad de transferencia determinada por
el dispositivo de codificacion de imagenes. El médulo de transformacion del dispositivo de codificacion de imagenes
puede realizar selectivamente la DCT y la DST dependiendo de varios elementos de informacion, tales como el
método de prediccién, el tamafo del bloque actual y la direccién de prediccién, y el médulo de transformacion
inversa 225 del dispositivo de decodificacion de imagenes puede realizar la transformada inversa sobre la base de la
informacién de transformacién sobre la transformacion realizada por el médulo de transformacion del dispositivo de
codificacion de imagenes.

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

El médulo de prediccion 230 puede generar un bloque predicho sobre la base de la informacion de generacion de
blogues predicha suministrada desde el médulo de decodificacion de entropia 210 y la informacién de imagen o
bloque previamente decodificada suministrada desde la memoria 240.

Como se describié anteriormente, de manera similar a la operacién del dispositivo de codificaciéon de imagenes,
cuando el tamafio de una unidad de prediccion y el tamafio de una unidad de transformacion son iguales entre si en
el momento de realizar la intraprediccion, la intraprediccién en la unidad de prediccidon se realiza sobre la base de
pixeles ubicados en el lado izquierdo de la unidad de prediccion, un pixel ubicado en la esquina superior izquierda y
pixeles ubicados en el lado superior. Por otro lado, cuando el tamafio de una unidad de prediccién y el tamafno de
una unidad de transformacion son diferentes uno de otro en el momento de realizar la intraprediccion, la
intraprediccion se puede realizar utilizando pixeles de referencia basados en la unidad de transformacion. La
intraprediccion se puede realizar utilizando la division NxN solo para la unidad de codificacién minima.

El modulo de prediccion 230 incluye un médulo de determinacion de unidad de prediccion, un médulo de interprediccién
y un moédulo de intraprediccion. El modulo de determinacion de la unidad de prediccion puede recibir una variedad de
informacién, tal como la entrada de informacién de la unidad de prediccién del médulo de decodificacion de entropia, la
informacién del modo de prediccion del método de intraprediccion e informacion relacionada con la prediccion de
movimiento del método de interprediccion, puede separar una unidad de prediccion de la unidad de codificacion actual,
y puede determinar cudl de la interprediccion y la intraprediccion se deberia realizar en la unidad de prediccion. El
modulo de interprediccién puede realizar la interprediccién en la unidad de prediccion actual sobre la base de la
informacién incluida en al menos una imagen de una imagen anterior y una imagen posterior de la imagen actual que
incluye la unidad de prediccién actual utilizando la informacion necesaria para la interprediccion de la unidad de
prediccién actual suministrada desde el dispositivo de codificacién de imagenes.

Con el fin de realizar la interprediccion, se puede determinar cual de un modo de salto, un modo de fusién y un modo
de AMVP es el método de prediccion de movimiento de la unidad de prediccién incluida en la unidad de codificacion
sobre la base de la unidad de codificacion.

De aqui en adelante, se describira a continuacién un método de construccion de una lista de candidatos de vectores
de movimiento predichos en el momento de realizar la interprediccion usando el método de AMVP segun una
realizacién de la invencion.

El médulo de intraprediccion puede generar un bloque predicho sobre la base de informacién de pixeles en la imagen
actual. Cuando una unidad de prediccion es la unidad de prediccion sometida a la intraprediccion, la intraprediccién se
puede realizar sobre la base de la informacion del modo de intraprediccion de la unidad de prediccion suministrada
desde el dispositivo de codificacion de imagenes. El médulo de intraprediccion incluye un filiro de MDIS, un médulo de
interpolacién de pixeles de referencia y un filtro de DC. El filtro de MDIS es un médulo que realiza el filtrado sobre los
pixeles de referencia del bloque actual y se puede aplicar determinando si se deberia aplicar el filiro dependiendo del
modo de prediccién de la unidad de prediccion actual. El filiro de MDIS se puede realizar en los pixeles de referencia
del bloque actual utilizando el modo de prediccion de la unidad de prediccién suministrada desde el dispositivo de
codificacion de imagenes y la informacién del filtro de MDIS. Cuando el modo de prediccién del bloque actual es un
modo en el que no se realiza el filtrado de MDIS, puede no ser aplicado el filiro de MDIS.

Cuando el modo de prediccion de la unidad de prediccion es una unidad de prediccion a ser sometida a la
intraprediccion sobre la base de los valores de pixel obtenidos interpolando los pixeles de referencia, el médulo de
interpolacién de pixeles de referencia puede generar pixeles de referencia en la unidad de pixeles inferior a un
namero entero interpolando los pixeles de referencia. Cuando el modo de prediccion de la unidad de prediccion
actual es un modo de prediccion en el que se genera un bloque predicho sin interpolar los pixeles de referencia, los
pixeles de referencia pueden no ser interpolados. Cuando el modo de prediccion del bloque actual es el modo de
DC, el filtro de DC puede generar un bloque predicho a través del filtrado.

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

La informacidon sobre si el filtro de desbloqueo se aplica al bloque o imagen correspondiente y la informacion sobre
cual 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 codificacion de imagenes. El filtro de desbloqueo del dispositivo de decodificacion de
imagenes se puede suministrar con la informacion relacionada con el filiro de desbloqueo desde el dispositivo de
codificacion de imagenes y puede realizar el filirado de desbloqueo sobre el bloque correspondiente en el dispositivo
de descodificacion. De manera similar al dispositivo de codificacion de imagenes, primero se realizan el filirado 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
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 filirado de desbloqueo horizontal. El procesamiento paralelo de los
procesos de filtrado de desbloqueo se puede realizar a través de este filirado de desbloqueo.
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El moédulo de correccion de desplazamiento puede realizar la correccion de desplazamiento en la imagen
reconstruida sobre la base del tipo de correccion de desplazamiento aplicada a la imagen en la codificacién y la
informacién del valor de desplazamiento.

El ALF puede realizar el filtrado sobre la base del resultado de la comparacion entre la imagen reconstruida
sometida al filtrado y la imagen original. El ALF se puede aplicar a la unidad de codificacion sobre la base de la
informacién de aplicacion de ALF y la informacion de coeficiente de ALF suministrada desde el dispositivo de
codificacion. La informacion de ALF se puede incluir y suministrar en un conjunto de parametros especifico.

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 médulo de salida.

Como se describié anteriormente, en las realizaciones de la invencion, la unidad de codificacion se usa como un
término que representa una unidad de codificacion, pero se puede usar como una unidad de decodificacion asi como
de codificacion.

Un método de codificacion de imagenes y un método de decodificacion de imagenes a ser descritos mas adelante
en las realizaciones de la invenciéon se pueden realizar por los constituyentes del dispositivo de codificacion de
imagenes y el dispositivo de decodificacién de imagenes descritos anteriormente con referencia a las FIGS. 1 y 2.
Los constituyentes pueden incluir unidades de proceso de software que se pueden realizar a través de algoritmos,
asi como constituyentes de hardware.

Se puede usar un método de intraprediccién segun una realizacién de la invencién en lugar del método de
intraprediccion existente, o se puede usar selectivamente junto con el modo de intraprediccion existente sobre la
base de informacion de bandera. EI modo de intraprediccién segun la realizacion de la invencién se puede
denominar modo de intraprediccion avanzada (AIP). La informacién de advanced_intra_pred_flag, que es
informacién que representa si la prediccion se deberia realizar utilizando el modo de intraprediccién avanzada (AIP)
o utilizando un método de prediccién convencional en lugar del modo de intraprediccién avanzada (AIP) se puede
transmitir en un estado en el que la informacién se carga en un estructura de sintaxis genérica predeterminada tal
como un SPS (Conjunto de Parametros de Secuencia) o un PPS (Conjunto de Parametros de Imagen) o una
cabecera de segmentacién. El modo de AIP se puede transmitir para una sefal de luminancia o una sefal de
crominancia. El modo de AIP se puede transmitir usando advanced_intra_pred_flag para la sefal de luminancia y se
puede transmitir usando advanced_intra_pred_chroma_flag para la sefial de crominancia.

La FIG. 3 es un diagrama que ilustra una unidad de prediccion y pixeles de referencia en la realizacion de la invencion.

Haciendo referencia a la FIG. 3, los pixeles de referencia en la realizacion de la invencién se pueden clasificar en
pixeles de referencia superiores 300, un pixel de referencia superior izquierdo 310 y pixeles de referencia izquierdos
320.

Cuando el tamano de un blogue es nxn y el nimero de pixeles de referencia superiores es n, se hace referencia a
un pixel de referencia ubicado en una primera posicion de entre los pixeles de referencia superiores como primer
pixel de referencia superior, se hace referencia a un pixel ubicado en el lado de mas a la izquierda como pixel de
referencia superior de orden n, se hace referencia a un pixel ubicado en la parte superior de entre los pixeles de
referencia izquierdos como primer pixel de referencia izquierdo y se hace referencia a un pixel ubicado en la parte
inferior como pixel de referencia izquierda de orden n De esta forma, secuencialmente, se hace referencia a un pixel
ubicado en la posicion de orden (n+1) justo en el lado derecho del pixel de referencia superior de orden n como pixel
de referencia superior de orden (n+1) 330, y se hace referencia a un pixel ubicado en la posicion de orden 2n como
pixel de referencia superior de orden 2n 340. De manera similar, se hace referencia a un pixel de orden (n+1) ubicado
justo debajo del pixel de referencia izquierdo de orden n como pixel de referencia izquierdo de orden (n +1) 350 y se
hace referencia a un pixel ubicado en la posicién de orden 2n como pixel de referencia inferior de orden 2n 360.

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

La FIG. 4 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccién que utiliza un modo de DC avanzado
segun una realizacién de la invencién.

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

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

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

Es decir, los valores predichos de los pixeles incluidos en la unidad de prediccién restante distinta de la fila de orden
ny la columna de orden n se pueden generar realizando una prediccién lineal en el pixel de referencia superior 445
ubicado en la parte superior en la direccién vertical, el pixel 450 en la fila de orden n ubicada en la parte inferior en la
direccion vertical, el pixel de referencia izquierdo 455 ubicado a la izquierda en la direccion horizontal, y el pixel 460
en la columna de orden n en el lado derecho en la direccion horizontal.

La FIG. 5 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccién que utiliza un modo de DC avanzado
segun una realizacién de la invencién.

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

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

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

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

La FIG. 6 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccién que utiliza un modo de DC avanzado
segun una realizacién de la invencién.

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

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

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

Los valores predichos de los pixeles incluidos en la unidad de prediccién restante distinta de la fila de orden ny la
columna de orden n se generan sobre la base de los valores de pixel de referencia presentes en la direccion
diagonal y los valores de pixel predichos de la fila de orden n y la columna de orden n (640).

Los primeros valores predichos de los pixeles incluidos en la unidad de prediccion restante distinta de la fila de orden n
y la columna de orden n se pueden generar realizando una interpolacion lineal usando un valor de pixel presente en el
lado superior derecho en la direccién diagonal de entre los valores de pixel de referencia existentes y los valores de
pixel de la fila de orden ny la columna de orden n y un valor de pixel presente en el lado inferior izquierdo.

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

El pixel 675 ubicado justo encima en la direccién vertical del pixel de prediccién actual, el pixel 680 ubicado justo
debajo de la direccion vertical del pixel de prediccion actual, el pixel 685 ubicado justo en el lado izquierdo en la
direccion horizontal del pixel de prediccion actual, y el pixel 690 ubicado justo en el lado derecho en la direccidn
horizontal del pixel de prediccién actual se interpolan para generar los segundos valores predichos 670.

La FIG. 7 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccién que utiliza un modo de DC avanzado
segun una realizacién de la invencién.

Haciendo referencia a la FIG. 7, el pixel inferior derecho 710 se genera (700) usando el promedio del pixel de
referencia superior izquierdo 703, el pixel de referencia superior de orden n 706 y el pixel de referencia izquierdo de
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orden n 709.

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

Los valores predichos de los pixeles incluidos en la unidad de prediccién restante distinta de la fila de orden n y la
columna de orden n se generan sobre la base de los valores de pixel de referencia ubicados en la direccién diagonal
y los valores de pixel predichos de la fila de orden n y la columna de orden n (740).

Los primeros valores predichos de los pixeles incluidos en la unidad de prediccion restante distinta de la fila de
orden n y la columna de orden n se pueden generar realizando una interpolacién usando un valor de pixel ubicado
en el lado superior derecho en la direccién diagonal (por ejemplo, 45 grados) de entre los valores de pixel de
referencia existentes y los valores de pixel predichos de la fila de orden n y la columna de orden n 'y un valor de pixel
ubicado en el lado inferior izquierdo.

Los segundos valores predichos se generan realizando una prediccién lineal bidireccional utilizando dos pixeles en
la direccién horizontal y dos pixeles en la direccién vertical ubicados alrededor de los primeros valores predichos de
los pixeles incluidos en la unidad de prediccion restante distinta de la fila de orden ny la columna de orden n (760).

El pixel 745 ubicado justo encima en la direccién vertical del pixel de prediccién actual, el pixel 750 ubicado justo
debajo de la direccion vertical del pixel de prediccion actual, el pixel 755 ubicado justo en el lado izquierdo en la
direccion horizontal del pixel de prediccion actual, y el pixel 757 ubicado justo en el lado derecho en la direccion
horizontal del pixel de prediccién actual se interpolan para generar los segundos valores predichos 770.

La FIG. 8 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccidén que utiliza un modo vertical avanzado
segun un ejemplo que no es segln la invencion.

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

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

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

Empleando este método, es posible expresar informacién de valor de pixel que varia linealmente en las unidades de
filas.

La FIG. 9 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccion que utiliza un modo horizontal
avanzado segun un ejemplo que no es segun la invencion.

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

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

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

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

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

Empleando este método, es posible expresar informacion de valor de pixel que varia en las unidades de filas.

La FIG. 10 es un diagrama conceptual que ilustra un método de derivacion de una unidad de prediccién usando un
modo planar avanzado segun una realizacion de la invencion.

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

Aqui, el pixel inferior derecho se puede derivar usando varios métodos. Las FIGS. 11 a 14 muestran métodos para
derivar el pixel inferior derecho segun ejemplos que no son segun la invencién.

La FIG. 11 es un diagrama conceptual que ilustra un método de derivacion del pixel inferior derecho en un método
de intraprediccion utilizando un modo planar avanzado.

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

Es decir, empleando el método de derivacion del valor de pixel inferior derecho usando solo dos valores de pixel, es
posible reducir la complejidad del calculo.

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

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

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

Cuando una unidad de prediccion esta ubicada en un borde y el pixel de referencia superior de orden 2n 1200 vy el
pixel de referencia izquierdo de orden 2n 1210 no estan presentes, el pixel inferior derecho se puede generar
usando el valor de pixel de referencia izquierdo de orden n y el valor de pixel de referencia superior de orden n como
se muestra en la FIG. 11, o el pixel inferior derecho se puede generar usando otro método.

La FIG. 13 es un diagrama conceptual que ilustra un método de derivacion del pixel inferior derecho en un método
de intraprediccion utilizando un modo planar avanzado.

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

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

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

La FIG. 14 es un diagrama conceptual que ilustra un método de derivacion del pixel inferior derecho en un método
de intraprediccion utilizando un modo planar avanzado.

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

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

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

La FIG. 15 es un diagrama conceptual que ilustra un método de generacion de la fila de orden n y la columna de
orden n al realizar un modo planar avanzado segun una realizacion de la invencién.

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

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

La FIG. 16 es un diagrama conceptual que ilustra un método de generacion 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
pixeles generados prediciendo linealmente los pixeles desde el pixel de referencia superior de orden (n+1) hasta el
pixel de referencia superior de orden (2n-1) y los pixeles desde el pixel de referencia izquierdo de orden (n+1) hasta
el pixel de referencia izquierdo de orden (2n-1) dependiendo de la distancia entre los mismos. Por ejemplo, el valor
predicho del segundo pixel 1600 en la columna de orden n se puede generar interpolando linealmente el pixel de
referencia superior de orden (n+2) y el pixel de referencia izquierdo de orden (n+2).

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

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

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

Haciendo referencia a la FIG. 17, se pueden usar cuatro pixeles para generar el valor predicho de cada pixel incluido
en una unidad de prediccién.

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

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

En el método de prediccion planar segun una realizacion de la invencion, los valores predichos de los pixeles
incluidos en la unidad de prediccion se pueden generar utilizando un método de realizacion de una interpolacion
lineal bidireccional sobre el primer pixel al cuarto pixel.

La FIG. 18 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intrapredicciéon que usa un modo planar segin una
realizacién de la invencién.

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

El valor predicho en la direccién horizontal se puede derivar interpolando el valor del pixel ubicado en la misma fila
que el pixel objetivo de prediccion de entre los pixeles de referencia izquierdos y el pixel de referencia superior de
orden n (1800).

El valor predicho en la direccion vertical se puede derivar interpolando el valor del pixel ubicado en la misma
columna que el pixel objetivo de prediccion de entre los pixeles de referencia superiores y el pixel de referencia
izquierdo de orden n (1850).

El valor predicho en la direccion horizontal y el valor predicho en la direccién vertical se pueden generar
multiplicandolos por valores de ponderacion.

La Expresion matematica 1 representa que se genera un valor predicho sobre la base de un valor de ponderacién.
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Expresion matematica 1
141 x+1
P(x,y)=—"——xHorz+
x+y+2 x+y+2

xVert

Con referencia a la Expresion matematica 1, se da un valor de ponderacién mayor a una direccién mas cercana
dependiendo de si la direccion es la mas cercana entre la direccién horizontal y la direccion vertical para generar el
valor predicho.

La FIG. 19 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccion que usa un modo de DC avanzado
segun una realizacién de la invencién.

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

La FIG. 20 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccién que utiliza un modo de DC avanzado
segun una realizacién de la invencién.

Haciendo referencia a la parte izquierda de la FIG. 20, al realizar una intraprediccién usando un modo de DC
avanzado, los valores predichos se pueden generar calculando el valor promedio del primer pixel de referencia
superior que es el primer pixel de los pixeles de referencia superiores, el pixel de referencia superior de orden n que
es el pixel de orden n de los pixeles de referencia superiores, el primer pixel de referencia izquierdo que es el primer
pixel de los pixeles de referencia izquierdos y el pixel de referencia izquierdo de orden n que es el pixel de orden n
de los pixeles de referencia izquierdos. Es decir, es posible reducir la complejidad del calculo cuando se realiza una
intraprediccion a través del uso de un método de derivacion de los valores predichos de los pixeles incluidos en una
unidad de prediccion usando solo pixeles parciales de los pixeles de referencia.

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

La FIG. 21 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccion que utiliza un modo de DC avanzado
segun una realizacién de la invencién.

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

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

Se realiza una operacion de filtrado utilizando los pixeles de referencia superiores, los pixeles de referencia
izquierdos y el pixel de referencia superior izquierdo (2120).

Los pixeles incluidos en la primera columna y la primera fila distintos del pixel ubicado en la interseccién de la
primera fila y la primera columna en una unidad de prediccidon se pueden filtrar utilizando los pixeles de referencia y
un filtro de 2 derivaciones. El pixel ubicado en la interseccion de la primera fila y la primera columna en la unidad de
prediccién se puede filtrar sobre la base del primer pixel de referencia superior y el primer pixel de referencia
izquierdo usando un filtro de 3 derivaciones.

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

La FIG. 22 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccién que utiliza un modo de DC avanzado
segun una realizacién de la invencién.
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Haciendo referencia a la FIG. 22, los valores de pixel incluidos en la primera fila y la primera columna de la unidad
de prediccion se pueden predecir realizando una intraprediccion usando un modo de DC sobre la base de los pixeles
de referencia (2200).

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

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

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

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

La FIG. 23 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccion que utiliza un modo de DC avanzado
segun una realizacién de la invencién.

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

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

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

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

La FIG. 24 es un diagrama conceptual que ilustra un método de intraprediccién que utiliza un modo de DC avanzado
segun una realizacién de la invencién.

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

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

La Expresion matematica 2 representa un método de derivacion de un valor predicho usando un modo de DC.

Expresion matematica 2
DC,.. ={P(-LH -1)+..+P(-1,0)+ P(-1,-1)+ P(0,~) +.. + P(W -1, -1)} /(W + H +1)

Se puede derivar un valor de Desviacion entre el valor predicho usando un modo de DC para cada pixel de
referencia y el valor del pixel de referencia correspondiente. La Expresién matematica 3 representa el valor del pixel
de referencia y el valor predicho usando el modo de DC.

Expresion matematica 3
D,(x)=DC,,, - P(x,-1),x= 0~ -1
Dy(xy=DC, .~ P(-1,y),y=0~H-1

Los valores predichos de los pixeles incluidos en una unidad de predicciéon se pueden derivar utilizando los valores
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predichos por DC derivados por la Expresion matematica 2 y los valores promedio de las desviaciones en la
direccion x y las desviaciones en la direccion y derivadas por la Expresién matematica 3.

Expresion matematica 4
P(x,y) = Dcpred +(Dr,(x)+DH(y)) >=> 13x =0~W _Isy =0~H-1

Realizando la intraprediccién de esta manera y sumando o restando los valores de desviacion en la columna
correspondiente y la fila correspondiente a o de los valores predichos por DC, es posible reflejar las caracteristicas
de las filas y las columnas.

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

Haciendo referencia a la FIG. 25, al realizar un modo de prediccién planar, la interpolacion vertical se puede realizar
usando el pixel 2500 ubicado encima en la direccion vertical en la misma columna que el pixel de prediccion actual e
incluido en los pixeles de referencia superiores y el pixel de referencia izquierdo de orden 2n 2510 que es el pixel de
orden 2n de los pixeles de referencia izquierdos. La interpolacién horizontal se puede realizar usando el valor de
pixel de referencia izquierdo 2520 ubicado en el lado izquierdo en la direccién horizontal del pixel de prediccién
actual e incluido en la misma fila que el pixel de prediccién actual y el pixel de referencia superior de orden 2n 2530
que es el pixel de referencia de orden 2n de los pixeles de referencia superiores.

Cuando el pixel de referencia izquierdo de orden 2n 2510 o el pixel de referencia superior de orden 2n 2530 no esta
presente, la interpolacién horizontal o la interpolacion vertical se pueden realizar usando el pixel de referencia
izquierdo de orden n o el pixel de referencia superior de orden n.

La FIG. 26 es un diagrama conceptual que ilustra un método de realizacion de una prediccidon de modo planar
cuando el pixel de referencia izquierdo de orden 2n o el pixel de referencia superior de orden 2n no estan presentes
segun una realizacién de la invencién.

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

Cuando el pixel de referencia izquierdo de orden 2n no esta presente, la interpolacion se puede realizar utilizando el
pixel de referencia izquierdo de orden n en lugar del pixel de referencia izquierdo de orden 2n. Cuando el pixel de
referencia superior de orden 2n no esta presente, la interpolacion se puede realizar utilizando el pixel de referencia
superior de orden n en lugar del pixel de referencia superior de orden 2n.

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

El método de codificacion de imagenes y el método de decodificaciéon de imagenes descritos anteriormente se
pueden realizar mediante los modulos constituyentes del dispositivo de codificacion de imagenes y el dispositivo de
decodificacion de imagenes descritos anteriormente con referencia a las FIGS. 1y 2
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REIVINDICACIONES

1. Un método de descodificaciéon de imagenes realizado por un aparato de decodificacion, el método que
comprende:

recibir informacién sobre un modo de prediccion e informacion residual del flujo de bits;

determinar un modo de intraprediccion para un bloque actual como un modo intraplanar en base a la
informacién sobre el modo de prediccion;

derivar pixeles de referencia vecinos del bloque actual;

generar un valor de pixel de prediccion actual de un pixel de prediccién actual en el bloque actual en base al
modo intraplanar usando 4 pixeles de referencia entre los pixeles de referencia vecinos,

derivar un valor de pixel residual basado en la informacion residual; y
generar una imagen reconstruida basada en el valor de pixel de prediccién actual y el valor de pixel residual,
en donde los 4 pixeles de referencia incluyen:

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

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

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

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

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

en donde el segundo pixel de referencia se ubica en una posicion entre las posiciones de pixel de orden (N+1)
hasta de orden 2N, inclusive, con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual, y el cuarto pixel de
referencia se ubica en una posicion entre las posiciones de pixel 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 tamafio N x N,

en donde el valor de pixel de prediccion actual se deriva en base a la interpolacién bilineal utilizando un valor
del primer pixel de referencia, un valor del segundo pixel de referencia, un valor del tercer pixel de referencia y
un valor del cuarto pixel de referencia,

en donde la interpolacion bilineal para el valor de pixel de prediccién actual se calcula copiando el segundo pixel
de referencia en una primera posicion especifica que bordea un limite inferior del bloque actual y se ubica en la
misma columna que el pixel de prediccion actual, y el cuarto pixel de referencia en un segunda posicién especifica
que bordea un limite derecho del bloque actual y se ubica en la misma fila que el pixel de prediccién actual,

en donde el segundo pixel de referencia se ubica a lo largo de una direccion diagonal inferior izquierda con
respecto a la primera posicion especifica, y el cuarto pixel de referencia se ubica a lo largo de una direccion
diagonal superior derecha con respecto a la segunda posicién especifica.

2. El método de la reivindicacion 1, en donde para el pixel de prediccion actual que es adyacente al limite izquierdo
del bloque actual, el segundo pixel de referencia se ubica en una posicién de pixel de orden (N+1) con respecto al
eje y en el lado izquierdo del bloque actual,

en donde una posicion de pixel de orden N con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual es una
posicion de pixel mas baja entre las posiciones de pixel de los pixeles de referencia izquierdos.

3. El método de la reivindicacion 1 o 2, en donde para el pixel de prediccién actual que es adyacente al limite
superior del blogue actual, el cuarto pixel de referencia se ubica en una posicién de pixel de orden (N+1) con
respecto al eje x en el lado superior del bloque actual,

en donde una posicion de pixel de orden N con respecto al eje x en el lado superior del bloque actual es una
posicion de pixel mas a la derecha entre las posiciones de pixel de los pixeles de referencia superiores.
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4. El método de una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, en donde el segundo pixel de referencia se ubica en la
posicion del pixel de orden 2N con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual, y el cuarto pixel de
referencia se ubica en la posicion del pixel 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 pixel de prediccion actual se
deriva en base a la interpolacion bilineal segin una distancia entre el pixel de prediccion actual y el primer pixel de
referencia, una distancia entre el pixel de prediccién actual y el segundo pixel de referencia, una distancia entre el
pixel de prediccidn actual y el tercer pixel de referencia y una distancia entre el pixel de prediccion actual y el cuarto
pixel de referencia.

6. El método de una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5, en donde el valor del pixel de prediccion actual se
deriva en base a la interpolacion bilineal segun una distancia horizontal entre el pixel de prediccion actual y el primer
pixel de referencia, una distancia horizontal entre el pixel de prediccion actual y el cuarto pixel de referencia, una
distancia vertical entre el pixel de prediccion actual y el segundo pixel de referencia, y una distancia vertical entre el
pixel de prediccién actual y el tercer pixel de referencia.

7. El método de una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6, en donde para el pixel de prediccién actual ubicado en
una primera columna del bloque actual, el segundo pixel de referencia se ubica en una posicion de pixel de orden
(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 pixel de prediccién actual ubicado en
una primera fila del bloque actual, el cuarto pixel de referencia se ubica en una posicion de pixel de orden (N+1) con
respecto al eje x en el lado superior del bloque actual.

9. Un método de codificacion de imagenes realizado por un aparato de codificacién, el método que comprende:
determinar un modo de intraprediccion para un bloque actual como modo intraplanar;
derivar pixeles de referencia vecinos del bloque actual; y

generar un valor de pixel de prediccion actual de un pixel de prediccion actual en el bloque actual en base al
modo intraplanar usando 4 pixeles de referencia entre los pixeles de referencia vecinos,

generar informacion residual basada en el valor de pixel de prediccion actual; y

codificar informacion de imagenes que incluye la informacién residual e informacion en el modo de
intraprediccion para generar un flujo de bits,

en donde los 4 pixeles de referencia incluyen:

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

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

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

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

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

en donde el segundo pixel de referencia se ubica en una posicion entre las posiciones de pixel de orden (N+1)
hasta de orden 2N, inclusive, con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual, y el cuarto pixel de
referencia se ubica en una posicion entre las posiciones de pixel 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 tamafio N x N,

en donde el valor del pixel de prediccion actual se deriva en base a la interpolacion bilineal utilizando un valor
del primer pixel de referencia, un valor del segundo pixel de referencia, un valor del tercer pixel de referencia y
un valor del cuarto pixel de referencia,

en donde la interpolacion bilineal para el valor del pixel de prediccién actual se calcula copiando el segundo pixel

de referencia en una primera posicion especifica que bordea un limite inferior del bloque actual y se ubica en la
misma columna que el pixel de prediccion actual, y el cuarto pixel de referencia en una segunda posicion
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especifica que bordea un limite derecho del bloque actual y se ubica en la misma fila que el pixel de prediccién
actual,

en donde el segundo pixel de referencia se ubica a lo largo de una direccion diagonal inferior izquierda con
respecto a la primera posicion especifica, y el cuarto pixel de referencia se ubica a lo largo de una direccion
diagonal superior derecha con respecto a la segunda posicién especifica.

10. El método de la reivindicacion 9, en donde para el pixel de prediccién actual que es adyacente al limite izquierdo
del bloque actual, el segundo pixel de referencia se ubica en una posicién de pixel de orden (N+1) con respecto al
eje y en el lado izquierdo del bloque actual,

en donde una posicion de pixel de orden N con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual es una
posicion de pixel mas baja entre las posiciones de pixel de los pixeles de referencia izquierdos.

11. El método de la reivindicacion 9 o 10, en donde para el pixel de prediccion actual que es adyacente al limite
superior del blogue actual, el cuarto pixel de referencia se ubica en una posicién de pixel de orden (N+1) con
respecto al eje x en el lado superior del bloque actual,

en donde una posicion de pixel de orden N con respecto al eje x en el lado superior del bloque actual es una
posicion de pixel mas a la derecha entre las posiciones de pixel de los pixeles de referencia superiores.

12. El método de una cualquiera de las reivindicaciones 9 a 11, en donde el segundo pixel de referencia se ubica en
la posicion del pixel de orden 2N con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual, y el cuarto pixel de
referencia se ubica en la posicion del pixel 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 pixel de prediccion actual se
deriva en base a la interpolacion bilineal segin una distancia entre el pixel de prediccion actual y el primer pixel de
referencia, una distancia entre el pixel de prediccién actual y el segundo pixel de referencia, una distancia entre el pixel
de prediccion actual y el tercer pixel de referencia y una distancia entre el pixel de prediccion actual y el cuarto pixel de
referencia.

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

determinar un modo de intraprediccion para un bloque actual como un modo intraplanar;
derivar pixeles de referencia vecinos del bloque actual;

generar un valor de pixel de prediccion actual de un pixel de prediccion actual en el bloque actual en base al
modo intraplanar usando 4 pixeles de referencia entre los pixeles de referencia vecinos,

generar informacion residual basada en el valor de pixel de prediccion actual; y

codificar informacion de imagen, incluyendo la informacién residual e informacion sobre el modo de
intraprediccion para generar el flujo de bits,

en donde los 4 pixeles de referencia incluyen:

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

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

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

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

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

en donde el segundo pixel de referencia se ubica en una posicién entre las posiciones de pixel de orden (N+1)
hasta de orden 2N, inclusive, con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual, y el cuarto pixel de
referencia se ubica en una posicion entre las posiciones de pixel 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 tamafio N x N,
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en donde el valor del pixel de prediccion actual se deriva en base a la interpolacion bilineal utilizando un valor
del primer pixel de referencia, un valor del segundo pixel de referencia, un valor del tercer pixel de referencia'y
un valor del cuarto pixel de referencia,

en donde la interpolacion bilineal para el valor del pixel de prediccién actual se calcula copiando el segundo pixel
de referencia en una primera posicion especifica que bordea un limite inferior del bloque actual y se ubica en la
misma columna que el pixel de prediccion actual, y el cuarto pixel de referencia en un segunda posicién especifica
que bordea un limite derecho del bloque actual y se ubica en la misma fila que el pixel de prediccién actual,

en donde el segundo pixel de referencia se ubica a lo largo de una direccion diagonal inferior izquierda con
respecto a la primera posicién especifica, y el cuarto pixel de referencia se ubica a lo largo de una direccion
diagonal superior derecha con respecto a la segunda posicién especifica.

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

obtener un flujo de bits de la informaciéon de imagen que incluye informacién sobre un modo de intraprediccion
e informacion residual, en donde el flujo de bits se genera en base a la determinacion de un modo de
intraprediccion para un bloque actual como un modo intraplanar,

derivar pixeles de referencia vecinos del bloque actual, generando un valor de pixel de prediccion actual de un
pixel de prediccion actual en el bloque actual en base al modo intraplanar usando 4 pixeles de referencia entre
los pixeles de referencia vecinos,

generar la informacion residual basada en el valor de pixel de prediccion actual,

codificar la informacion de imagen que incluye la informacion sobre el modo de intraprediccidn y la informacion
residual; y

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

en donde los 4 pixeles de referencia incluyen:

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

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

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

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

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

en donde el segundo pixel de referencia se ubica en una posicién entre las posiciones de pixel de orden (N+1)
hasta de orden 2N, inclusive, con respecto al eje y en el lado izquierdo del bloque actual, y el cuarto pixel de
referencia se ubica en una posicion entre las posiciones de pixel 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 tamafio N x N,

en donde el valor del pixel de prediccién actual se deriva en base a una interpolacion bilineal utilizando un valor
del primer pixel de referencia, un valor del segundo pixel de referencia, un valor del tercer pixel de referencia'y
un valor del cuarto pixel de referencia,

en donde la interpolacion bilineal para el valor del pixel de prediccién actual se calcula copiando el segundo pixel
de referencia en una primera posicion especifica que bordea un limite inferior del bloque actual y se ubica en la
misma columna que el pixel de prediccién actual, y el cuarto pixel de referencia en una segunda posicion
especifica que bordea un limite derecho del bloque actual y se ubica en la misma fila que el pixel de prediccién
actual,

en donde el segundo pixel de referencia se ubica a lo largo de una direccion diagonal inferior izquierda con
respecto a la primera posicion especifica, y el cuarto pixel de referencia se ubica a lo largo de una direccion
diagonal superior derecha con respecto a la segunda posicién especifica.
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