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RESPUESTA A EXAMEN DE FONDO

MARGARITA CASTELLANOS ABONDANO, mayor de edad, identificada y domiciliada como

aparece al pié de mi firma, atentamente me permito dar repuesta a su oficio No. 18442
notificado el 01 de octubre de 2013 de la siguient: manera:

Reivindicaciones

El examinador objeta la claridad del capitulo reivindicatorio, con el fin de subsanar las
objeciones presentadas por el examinador el solicitante presenta un nuevo capitulo

reivindicatorio que consta de dos reivindicaciones. Adn asi, quisiera realizar las siguientes
observaciones:

- Respecto a la objecion presentadz a la expresion “‘configurada”, el solicitante
quisiera anotar que, dentro del contexto de la invencion, no es claro exactamente por qué la
misma es imprecisa y qué tipo de “términos recisos o rangos concretos” considera el
examinador que le darian claridad a la misma. Es necesario observar que la solicitud en estudio
se trata de un dispositivo de procesamiento de imagen el cual consta de un circuito electrénico
cuya arquitectura es el objeto de la invencion. Por lo tanto, ofrecer una definicion mas especifica
de la forma como dicho circuito esta “configuraclo” es el objeto de la totalidad del capitulo

reivindicatorio y es algo claro para el experto con habilidad ordinaria en la materia partiendo de
las ensefanzas de la descripcion.
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- En cuanto a la objecion presentada por el examinador a las reivindicaciones 1, 2,

6a9,11, 13, 17, 22, 24, 26 y 27 por caracterizar la invencion mediante expresiones tales como:

““Para utilizar un vector de movimiento periférico que es un vector de movimiento de una
region periférica de una region actual de una imagen que debe ser procesada para
generar una prediccion del vector de movimiento de dicha regién”, ‘para asignar un
namero de codigo para dicha prediccién del vector de movimiento que ha sido generada
para dicha unidad que genera la predicciér del vector de movimiento, siguiendo el modo
variable en donde la forma en la cual un nimero de cédigo es asignado como generador
de prediccién del vector de movimiento por dicha unidad cambiable que genera la
prediccion del vector de movimiento”, “en el que dicho modo variable es un modo en
donde un niamero de cédigo, en un modo fijo en donde la forma en la cual dicho nimero
de codigo es asignado es fijado por herramientas predeterminadas, es cambiado’,
“asigna el numero de cédigo de dicha prediccién del vector de movimiento siguiendo
dicho modo variable”, “en donde dicho modo variable es un modo donde un numero de
codigo se asigna para la prediccion temporal del vector de movimiento y un nimero de
codigo asignado a una prediccion espacial del vector de movimiento es cambiada”, “en
el caso que dicho modo fjjo sea un modo donde un nimero de cédigo asignado a una
prediccion espacial del vector de movimiento que se ajusta para que sea de menor valor
que el numero de cédigo asignado a la prediccién temporal del vector de movimiento tal
como en dichas herramientas predeterminadas, dicho modo variable es un modo donde
el numero de cédigo asignado a la prediccion temporal del vector de movimiento es
cambiado para ser de mayor que el nimero de codigo asignado a dicha a dicha
prediccion espacial del vector de movimiento”, “donde dicho modo variable es un modo
donde el valor de un nimero de cédigo asignado a una prediccién temporal de un vector
de movimiento es ajustada de 1 a 0”, “para ajustar dicho modo variable; donde dicha
unidad de asignacion a nimero de cédigo asigna dicho nimero de codigo siguiendo el
modo de variable ajustado por dicho modo de unidad de herramienta”, “para generar
datos de identificacion indicando que dicho numero de codigo ha sido asignado
siguiendo dicho modo variable”, “para trasmitir y codificar una secuencia en donde dicha
imagen ha sido codificada, y los datos de identificacion generados por dicha
generacion’, “genera dichos datos de identificacion por cada secuencia de imagen’,
“trasmite los datos de identificacion generados por dicha unidad de generacién con un
parametro ajustado de iméagenes o- un parametro de secuencia ajustado de dicha
Secuencia codificada’, “en donde en el caso que dicha region actual continte siendo una
region, dicha unidad asignada de numero de cédigo asigna un numero de cédigo
pequefio a una prediccion temporal del vector de movimiento”, “en el caso que dicha
region actual continte siendo una region, clicha prediccién de unidad de generacion del
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vector de movimiento genera solo dicha prediccién temporal del vector de movimiento”, “
asigna dicho numero de cédigo a dicha prediccién temporal del vector de movimiento
generado por dicha prediccién de unidad de generacién del vector de movimiento”, “en el
caso en que dicha region actual sea una regién movible, dicha unidad de asignacion de
numero de cédigo asigna un numero de cédigo menor a la prediccion espacial del vector
de movimiento”, “que continua siendo una region para determinar si dicha region
continua siendo una regién”, “en donde, en el caso que dicha unidad determina que la
region es una region actual, dicha unidad de asignacion de nimero de cédigo asigna un
namero de c6digo menor para dicha prediccion temporal del vector de movimiento”, “en
el que dicha determinada region continua siendo una unidad determinada sea que si o
no dicha regién actual continde siendo una regién, utilizando un vector de movimiento de
una region satélite de dicha region actual’, “dicha determinada regién continua siendo
una unidad determinada dicha regién actual continua siendo una regién ene le caso en
que un valor absoluto de un componente horizontal del vector de movimiento de una
region satélite de dicha regién actual y un componente vertical de dicho vector de
movimiento estan dentro de un umbral de valor predeterminado, y también en el caso
que un indice de referencia sea 0, un reordenamiento de referencia PicR es aplicado, o
un indice de referencia tiene un valor POC indicando una imagen inmediatamente
anterior’, “para obtener el nimero de cédigo asignado siguiendo un modo variable en
donde la forma en la cual un cédigo de nimero es asignado para la prediccion del vector
de movimiento de una regién actual a ser procesada es cambiable”, “para obtener un
namero de cédigo de la informacion para la prediccion del vector de movimiento de una
region actual que debe ser procesada, y reconstruir dicha prediccién del vector de
movimiento, utilizando un cédigo de namero obtenido por una unidad de obtencion de
numero de cédigo, siguiendo dicho modo variable”, “dicho modo variable es un modo
donde un nimero de cédigo, en un modo fijo en el cual la forma en la cual dicho numero
de cédigo es asignado es fijado por herramientas predeterminadas, es cambiado”, “en
donde dicho modo variable es un modo donde el nimero de codigo asignado a una
prediccion temporal de vector de movimiento son cambiados”, “en el caso que dicho
modo fijo donde un nimero de cédigo asignado a una prediccién espacial de vector de
movimiento se ajusta a ser un valor menos que el ndmero de cédigo asignado a una
prediccion temporal de vector de movimiento como fue dicho en las herramientas
predeterminadas, dicho modo variable es un modo en donde el namero de cédigo
asignado a una prediccién temporal de vector de movimiento es cambiado para ser un
valor mayor que el nimero de cédigo asignado a dicha prediccion espacial del vector de
movimiento®, “como variable es un modo done el valor del nimero de codigo asignado a
un prediccion temporal del vector de movimiento se ajusta de 1 a 0, y el valor de nimero

de cédigo asignado a dicha prediccién espacial del vector de movimiento se ajusta de 0
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a 1’, “para recibir una secuencia de codificacién en la cual los datos de informacion
indica que dicho numero de cédigo ha sido asignado siguiendo dicho modo variable, y
una imagen , es codificada”, “en donde, en el caso que los daos de identificacién
recibidos por dicha recepcion signifiquen un indicador de modo variable dicha unidad de
obtencion de numero de cédigo obtiene un niimero de cédigo asignado siguiendo dicho
modo variable” , “en dichos datos de identificacion han sido ajustados para cada parte”’,
‘y donde dicha recepcion recibe dichos datos de identificacién como una parte del
encabezado de dicha secuencia codificada”, “en donde dichos datos de identificacion se
ajustan a cada imagen o secuencia”, “recibe os datos de identificacion como un conjunto
de parametros de imagen o una secuencia de un conjunto de pardmetros de dicha
secuencia codificada’, “para obtener un nimero de cédigo asignado, donde la forma en
la cual un nuero de cédigo es asignado como una prediccién del vector e movimiento de
una regién actual a ser recesadas es dindmicamente cambiada’, ‘para reconstruir dicha

prediccion del vector de movimiento, utilizando dicho nimero de cédigo obtenido por
dicha unidad de obtencién de numero de cédigo™

El solicitante quisiera llamar la atencién del examinador al objeto de la presente solicitud y a la
forma en que tales objetos se caracterizan a nivel mundial. Como se puede apreciar de la
lectura de la descripcion, el dispositivo de la presente solitud corresponde en realidad a un
circuito cuya arquitectura es reclamada. Dispositivos como el de la presente solicitud existen en
el estado del arte y son empleados ampliamente para procesar imagenes en aparatos tales
como televisores, celulares, tabletas o camaras fotograficas por lo que la unica forma de
diferenciarlos unos de otros es mediante la forma en que llevan a cabo su funcién, ya que los

elementos individuales de la arquitectura son también ampliamente utilizados en el campo
técnico correspondiente.

Lo que el examinador denomina “resultados a alcanzar’ es en realidad la mejor y Unica forma
de caracterizar los dispositivos de la presente solicitud, ya que las diferentes unidades
reclamadas son en realidad componentes individuales de un circuito integrados dentro de la
arquitectura del mismo. El experto con habilidad ordinaria en la materia podra apreciar con
facilidad que no existe otra forma de caracterizar el objeto de la invenciéon de manera que se
puedan diferenciar de otros dispositivos similares existentes en el estado del arte. Mas aun
considerando que el solicitante no busca proteger la totalidad de la arquitectura del dispositivo
sino solamente elementos individuales del mismo que optimizan su funcionamiento.

- De igual forma, la objecién presentada por el examinador a la reivindicacion 26
no esta teniendo en cuenta el objeto de la solicitud. El experto con habilidad en la materia
entendera que resulta fisicamente imposible describir un sector de un componente electronico
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por sus caracteristicas de producto, mas aln cuando dicho sector es un elemento de la
arquitectura del circuito y no un elemento mas grande. Por lo tanto, a la luz del objeto de la
im)encién, la reivindicacion 26 constituye la mejor forma de definir y diferenciar dichos
elementos de otros similares divulgados por el estado dei arte.

No obstante lo anterior, el solicitante presenta un nuevo capitulo reivindicatorio que comprende
dos reivindicaciones correspondientes a la materia objeto de la reivindicacion 26 del capitulo
presentado originalmente.

Asi entonces, el nuevo pliego reivindicatorio cumple con las disposiciones del articulo 30 de la
Decision 486.

Por otro lado, el examinador objeta la traduccién de la descripcion argumentando que la misma
no se encuentra en espariol sino que comprende partes en inglés y partes en japonés. Para el
solicitante no es clara la objecion del examinador ya que si la solicitud no se hubiera presentado
debidamente traducida al espafiol la misma no habria sido admitida a tramite o habria sido
objetada en el examen de forma, cosa que no sucedid. Aun asi, con el fin de subsanar la
objecién presentada por el examinador, el solicitante presenta nuevamente copia de la
descripciéon en esparfiol tal como fue presentada en su debido momento. De igual forma, el
solicitante le pide respetuosamente a ese Despacho aclarar qué sucedi6é con el documento en
espanol presentado junto con el resto de los documentos el 01 de octubre de 2012.

Novedad

El examinador objeta la novedad de las reivindicaciones 1, 17 y 25 a la luz de las ensefianzas
de la anterioridad US 7.529.302 (en adelante D1), argumentando que dicho documento ya
ensefiaba las caracteristicas esenciales de las mismas. De igual forma, el examinador afirma
que las reivindicaciones dependientes 2 a 6, 8 a 15 18 a 24 Y 27 no ensefian ninguna

caracteristica que haga novedosa la invencion de las reivindicaciones de las cuales dependen.

Con el fin de subsanar las objeciones presentadas por el examinador, el solicitante elimina
todas las reivindicaciones objetadas limitando el alcance del capitulo reivindicatorio a Ia

reivindicacion 26, la cual no fue objetada por el examinador, lo cual implica que se reconoce la
novedad de la misma.

Nivel Inventivo
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El examinador objeta el nivel inventivo de la reivindicacién 16, a la luz de la anterioridad D1 y la
anterioridad GB 2.328.337 (en adelante D2) argumentando lo siguiente:

“Los documentos D1y D2 se consideran el estado de la técnica cercano a la invencién
definida en la reivindicacion 1 porque divulgan un codificador de video y un decodificador
que incorporan técnicas de codificacién y decodificacién bidireccionalmente previstas
entrelazadas a marcos de video, y técnicas de sefializacion correspondientes para su
uso con un formato de flujo de bits o la sintaxis que comprenden diferentes capas o
niveles (por ejemplo, el nivel de la secuericia, el nivel de marco, el nivel de campo, el
nivel de macro-bloque, y/o el nivel de blogue) (Pag. 83, Col. 12, lineas 33 a 39); y, un
método y un aparato capaz de codificar un vector de movimiento de un bloque de
basqueda sobre la base de una desviacién de vectores de movimiento de los bloques de
referencia (Pag. 1, Fl. 55, lineas 4 a 8), correspondientemente.

La diferencia entre la invencion, definida en Ia reivindicacién 16 y el procedimiento de D1
consiste en que no se menciona que dicha unidad de asignacién asigna un nimero de
cédigo a dicha prediccién del vector de movimiento que ha sido generada, siguiendo un
modo variable donde la forma en la cual un namero de cédigo es asignado para generar
prediccion del vector de movimiento que es cambiable.

La diferencia entre la invencién, definida er: la reivindicacion 16 y el procedimiento de D2
consiste en que no se menciona la unidad que genera la prediccion del vector de
movimiento utilizando un vector de movimiento periférico el cual es un vector de
movimiento de una regién periférica situado en la periferia de una region actual de una
imagen que debe ser procesada para generar una prediccion del vector de movimiento
de dicha regién y la unidad de asignacién de namero de codigo’

En vista de lo anterior, el examinador establece que:

“El efecto que logra el incluir una asignacion a un nimero de codigo de dicha prediccion,
es que asigna un namero de cédigo a dicha prediccion el cual puede ser cambiable”

Tras lo cual, el examinador concluye que:

“...la utilizacién de un namero de codigo para asignarlo a una prediccioén, el cual puede
cambiar, ya esté divulgada en el documento D2 que se refiere a una bandera o una
sefial de identificacion para cada resultado de comparacion. Por ejemplo, si al menos el

componente horizontal (o al menos el vertical) del segundo predictor candidato es igual a
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la componente horizontal (o la vertical) del primer predictor candidato, una sefial de
bandera ‘0' se genera; si al menos el componente horizontal (o al menos el vertical) del
segundo predictor candidato es mas pequefio que el componente horizontal (o el
vertical) del primer predictor candidato, una sefial de bandera '10' se genera, y si al
menos el componente horizontal (o al menos el vertical) del segundo predictor candidato
es mayor que la componente horizontal (o la vertical) del primer predictor candidato
superior, se genera una sefial de bandera '11' (Pag. 15, FI. 19, lineas 2 a 14).

En consecuencia, la persona del oficio normalmente versada en Ia materia, incluiria una
bandera o nimero de cédigo del documento D2 en el procedimiento divulgado en el

documento D1 para llegar asi al objeto de la reivindicacién 16 de la solicitud. Por lo cual
se considera obvia.”

Con el fin de subsanar la objecién presentada por el examinador al nivel inventivo de la

reivindicacion 16, el solicitante presenta un nuevo capitulo reivindicatorio donde se ha eliminado
dicha reivindicacion.

Anexos

Nuevo capitulo reivindicatorio conformado por 2 reivindicaciones.
Copia de la descripcion en Espariol

Seiior Director,

MCA/Chr
P2572

ETITAIRVE (0

C.C. No. 39.779.654 de Bogota
T.P.A. No. 70.819 del C.S.J.

Calie 94A No. 7A-09 - Bogota, D.C.
Teléfonio: 7560770

2o008.00. 23 DIC. 2013 |
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NUEVAS REIVINDICACIONES

RESPUESTA EXAMEN DE FONDO

[Reivindicacion 1]

Un dispositivo de procesamiento de imagen que comprende:

Una prediccion del vector de movimiento que genera una unidad configurada para usar
un vector de movimiento periférico el cual es un vector de movimiento de una region periférica
situada en la periferia de una regién actual de una imagen la cual es procesada para generar
una prediccion del vector de movimiento de dicha regién actual; y

Un cédigo de nimero asignado a una unidad configurada para asignar un ndmero de
cddigo a dicha prediccion de vector de movimiento que ha sido generada por dicha unidad
generadora de prediccion del vector de movimiento, dinamicamente cambiable en la forma en la
cual dicho nimero de cédigo es asignado a una prediccidn de vector de movimiento generado

por dicha unidad de generacion de prediccion de vector de movimiento.

[Reivindicacion 2]

Un método de procesamiento de imagen que comprende:

Una prediccion del vector de movimiento que genera una unidad configurada para usar
un vector de movimiento periférico el cual es un vector de movimiento de una regién periférica
situada en la periferia de una region actual de una imagen la cual es procesada para generar
una prediccion del vector de movimiento de dicha regién actual; y

Un cédigo de nimero asignado a una unidad configurada para asignar un nimero de
cddigo a dicha prediccién de vector de movimiento que ha sido generada por dicha unidad
generadora de prediccion del vector de movimiento, dinamicamente cambiable en laformaen la
cual dicho nimero de codigo es asignado a una prediccion de vector de movimiento generado

por dicha unidad de generacién de prediccion de vector de movimiento.

S 3
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DESCRIPCION
Titulo de la Invencion: DISPOSITIVO Y METODO PARA PROCESAMIENTO DE

IMAGEN
Campo Técnico

[0001]
La presente invencion se refiere a un dispositivo y método de procesamiento de
imagenes, y especificamente se refiere a un dispositivo y método de procesamiento de

imagen que permite una mayor eficiencia en la codificacién a realizar,
Antecedentes del arte

[0002]

En los Ultimos afos, los dispositivos han entrado en uso muy difundido, los cuales
someten una imagen a una compresion codificada mediante el empleo de un formato de
codificacion del manejo de la informacion de la imagen como sefiales digitales, y al mismo
tiempo comprime la imagen por transformacién ortogonal tal como la transformada
discreta del coseno o las similares y la compensacion de movimiento y que tiene la
ventaja de la redundancia, que es una caracteristica de la informacion de la imagen, con
el fin de realizar una transmision altamente eficiente y el almacenamiento de la
informacion. Ejemplos de este método de codificacién incluyen MPEG (Moving Picture

Experts Group) y asi sucesivamente.

[0003]

En particular, el MPEG2 (ISO/IEC 13818-2) se define como un formato que codifica
la imagen con un proposito general, y es un estandar que abarca tanto las imagenes de
escaneo entrelazadas como las imagenes de escaneo secuencial y las imagenes de
resolucion estandar y las imagenes de alta definicion. Por ejemplo, el MPEG2 ahora se

emplea extensamente para un rango amplio de aplicaciones para uso profesional y para
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el uso del consumidor. Al emplear el formato de compresion MPEG2, se asigna una
cantidad de codigo (tasa de bits) de 4 a 8 Mbps en el caso de una imagen de barrido
entrelazado de resolucion estandar que tiene 720 x 480 pixeles, por ejemplo. Al emplear
el formato de compresion MPEG2, se asigna una cantidad de cddigo (tasa de bits) de 18
a 22 Mbps en el caso de una imagen de barrido entrelazado de alta resolucion que tiene
1920 pixeles x 1088, por ejemplo. Por lo tanto, se puede realizar una tasa de compresion

alta y excelente calidad de imagen.

[0004]

El MPEG2 ha sido principalmente dirigido a la codificacién de alta calidad de
imagen adaptada para el uso de la radiodifusion, pero no maneja una cantidad mas baja
de codigos (tasa de bits) que la cantidad de codigos del MPEG1, i.e., un formato de
codificacién que tiene una tasa de compresion mas alta. Se espera que la demanda de
este tipo de formato de codificacion aumente a partir de ahora, debido a la propagacion de
los asistentes digitales personales, y en respuesta a esto, se ha realizado la
estandarizacion del formato de codificacion MPEG4. Con respecto a un formato de
codificacion de imagen, la especificacién de los mismos se confirmé como un estandar

internacional ISO/IEC 14496-2, en diciembre de 1998.

[0005]

Ademas, en los (ltimos afios, ha progresado la normalizacion de un estandar
llamado H.26L (ITU-T Q6/16 VCEG) con codificacion de imagen para uso en
teleconferencias como propésito. Con el H.26L, se ha sabido que aunque se requiere una
mayor cantidad de computos para la codificacién y decodificacion de los mismos al
compararlos con un formato de codificacién convencional, tal como el MPEG2 o el
MPEG4, se realiza mayor eficiencia en la codificacion. También, en la actualidad, como
parte de la actividad del MPEG4, la estandarizacion aprovechando una funcion que no
esta soportada por el H.26L, tomando como base este H.26L para realizar una eficiencia
de codificacion mas alta, se ha ejecutado como el Modelo Conjunto de Codificacidn de

Video por compresién mejorada. Como un programa de normalizacion, el H.264 y el

\|
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MPEG-4 Parte 10 (codificacion avanzada de video, en adelante referidos como

H.264/AVC) se convirtié en un estandar internacional en marzo de 2003.

[0006]

Ademas, como la ampliacién de los mismos, la estandarizacion de FRExt
(Extension del Rango de fidelidad), que incluye herramientas de codificacién necesarias
para las operaciones, tales como RGB, 4:2:2, 4:4:4, y MPEG-2 estipuladas por 8x8 DCT %
matrices de cuantizacion, se completé en febrero de 2005. En consecuencia, se obtuvo un
formato de codificacion capaz de expresar bien el ruido de la pelicula incluido en el cine,
utilizando H.264/AVC, y se va a utilizar en una amplia gama de aplicaciones tales como

Blu-ray Disc (marca registrada).

[0007]

Sin embargo, recientemente, hay un aumento de las necesidades de codificacion
de compresion aln mas alto, como para comprimir imagenes de alrededor de 4000 x
2000 pixeles, que son cuatro veces mas que los de las imagenes Hi-Vision, o tal como Ia
distribucion de imagenes Hi-Vision en un ambiente con capacidad de transmisién limitada,
como la Internet. En consecuencia, el VCEG (= Grupo de Expertos en Codificacion de
Video) bajo ITU-T, descrita anteriormente, estudia continuamente la relacién para mejorar

la eficiencia de codificacion.

[0008]

Dicho sea de paso, por ejemplo, con el formato MPEG2, el procesamiento de la
prediccion/compensacion del movimiento con precision de 1/2 pixel se ha realizado
mediante el procedimiento de interpolacion lineal. Por otro lado, se ha realizado con el
formato H.264/AVC, el procesamiento de la prediccion/compensacion con una precision

de 1/4 de pixel usando un filtro 6-tap FIR (Filtro de Respuesta de Impulso Finito) como

filtro de interpolacion.
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[0009)

La figura. 1 es un diagrama para describir el procesamiento de
prediccion/compensacion con una precision de 1/4 de pixel de acuerdo con el formato
H.264/AVC. Con el formato H.264/AVC, el procesamiento de prediccion /compensacion
con una precesion de un 1/4 pixel se realizé usando un filtro 6-tap FIR (Filtro de

Respuesta de Impulso Finito).

[0010]

Con el ejemplo de la figura 1, las posiciones A indican las posiciones de los pixeles
de precision enteros, y las posiciones b, ¢, y d indican las posiciones con precisién de %
pixel, y las posiciones e1, €2, y e3 indican las posiciones con una precesiéon de un 1/4 de

pixel. En primer lugar, en lo sucesivo, Clip {) se define con la siguiente expresion (1).

[0011]

[Expresion Matematica 1)

0; si (a<0)
Clip 1(a)= a;de otramanera  *** (1)

Max_pix; si(a>max_pix)

Tenga en cuenta que en el caso de que la imagen de entrada tenga precision de 8-

bits, el valor de max_pix es 255.

[0012)
Los valores de pixel en las posiciones b y d se generan segln la siguiente
Expresion (2) usando un filtro 6-tap FIR.
[Expresion Matematica 2]
F=A-2-5+A-1+20+A0+20-A1-5+A2 +A3

b, d = Clipt ((F + 16) >> 5) . (2)

AN
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[0013]

El valor del pixel en la posicion ¢ se genera con la siguiente Expresion (3)
mediante la aplicacion de un filtro 6-tap FIR en la direccion horizontal y la direccién
vertical.

[Expresion Matematica 3)
F=b-2-5+b-1+20-b0+20-b1-5+b2+b3
o
F=d2-5+d1+20+-d0+20+d1-5-d2+d3

¢ = Clip1 ((F + 512) > 10) /(8]

Tenga en cuenta que el procesamiento del clip finaimente se ejecuta solamente
una vez después que se realiza tanto la suma de productos de procesamiento en la

direccion horizontal y la direccion vertical,

[0014]
Las Posiciones e1 a e3 se generan por interpolacion lineal como se muestra en la
siguiente expresion (4).
[Expresion Matematica 4]
el =(A+b+1)>>1
e2=(b+d+1)>>1

e3=(b+c+1)>>1 . (4)

[0015]

También, con el formato MPEG2, en el caso del modo de marco (frame) de
compensacion de movimiento, el procesamiento de prediccién/compensacion del
movimiento se realiza en incrementos de 16 x 16 pixeles, y en el caso del modo del
campo de compensacion de movimiento, el procesamiento de prediccién/compensacion

del movimiento se realiza segun cada uno del primer campo y el segundo campo en

incrementos de 16 x 8 pixeles.

Y



[0016]
De otro lado, con la prediccion compensacion del movimiento con el formato
H.264/AVC, el tamafo del macro-bloque es 16 x 16 pixeles, pero la

prediccion/compensacion del movimiento se puede realizar con el tamafio de bloque que

5 seavariable.

[0017]
La figura. 2 es un diagrama que ilustra un ejemplo del tamafio de la prediccion/
compensacion del movimiento de acuerdo con el formato H.264/AVC.
10
[0018]
. Los macro-bloques hechos de 16 x 16 pixeles divididos en particiones 16 x 16-
pixeles, 16 x 8-pixeles, 8 x 16-pixeles y 8 x 8-pixeles se muestran desde la izquierda en
orden en la fila superior de la figura 2. Las sub-particiones de las particiones de 8 x 8-
15 pixeles divididas entre 8 x 8-pixeles, 8 x 4 pixeles, 4 x 8-pixeles y 4 x 4-pixeles se

muestran desde la izquierda en orden sobre el nivel inferior de la figura 2.

[0019]
Es decir, con el formato H.264/AVC, un macro-bloque se puede dividir en una de
20 las particiones de 16 x 16 pixeles, 16 x 8-pixeles, 8 x 16-pixeles, y 8 x 8-pixeles con cada
particion que tiene informaciéon independiente sobre el vector de movimiento. También,
. una particion de 8 x 8-pixeles se puede dividir en una de las siguientes sub-particiones de
8 x 8-pixeles, 8 x 4-pixeles, 4 x 8-pixeles, y 4 x 4-pixeles en las que cada sub-particion

tiene informacion independiente del vector de movimiento.

25

[0020]
Tambien, con el formato H.264/AVC, se puede realizar el procesamiento de

prediccion/compensacion del movimiento de marcos multi-referencia.

\5
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[0021]

La figura. 3 es un diagrama para describir el procesamiento de
prediccion/compensacion de los marcos de multi-referencia de acuerdo con el formato
H.264/AVC. Con el formato H.264/AVC, se estipula el método de
prediccion/compensacion de movimiento de los marcos multi-referencia (Multi-

Referencia).

[0022]

En el ejemplo de la figura 3, se muestran los marcos actuales Fn a ser codificados
a partir de ahora, y los marcos codificados Fn-5 a Fn-1. El marco Fn-1 esta, sobre el eje
temporal, un marco antes del marco actual Fn, el marco Fn-2 es un marco dos marcos
antes del marco actual Fn, y el marco Fn-3 es un marco tres marcos antes del marco
actual Fn. De manera similar, el marco Fn-4 es un marco cuatro marcos antes del marco
actual Fn, y el marco Fn-5 es un marco cinco marcos antes del marco actual Fn. En
general, cuanto mas cerca del marco actual Fn esté un marco sobre el eje temporal, es
mas pequefio el numero de imagen de referencia (ref_id) a anadir. Especificamente, el
marco Fn-1 tiene el nimero mas pequeiio de imagen de referencia, y en lo sucesivo, los

numeros de imagenes de referencia son pequefios en el orden de Fn-2,. . ., Fn-5.

[0023]

Con el marco actual Fn, se muestran un bloque A1 y A2, un vector de movimiento
V1 se busca con el supuesto de que el bloque A1 se correlaciona con un bloque A1' del
marco Fn-2 que esta dos marcos antes al marco actual Fn. De manera similar, un vector
de movimiento V2 se busca con el supuesto de que el bloque A2 se correlaciona con un

bloque A1' del marco Fn-4 que esta cuatro marcos antes del marco actual Fn.

[0024]

Como se describio anteriormente, con el formato H.264/AVC, diferentes marcos de
referencia se pueden referenciar en un marco (imagen) con los marcos de referencia

multiple almacenados en la memoria. Es decir, la informacion del marco de referencia

N
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independiente (numero de imagen de referencia (ref_id)) se puede proporcionar para cada
bloque en una imagen, de tal manera que, por ejemplo, el bloque A1 hace referencia el

marco Fn-2, y el bloque A2 hace referencia al marco Fn-4.

[0025)
Aqui, los bloques indican una de las particiones de 16 X 16-pixeles, 16 X 8-pixeles,
8 X 16-pixeles, y 8 X 8-pixeles descritas con referencia a la fig. 2. Los marcos de

referencia dentro de una particion del sub-bloque de 8 X 8-pixeles tienen concordancia.

[00286]

Como se describio anteriormente, con el formato H.264/AVC, mediante el
procesamiento de prediccion/compensacion del movimiento de 1/4-pixel descrito
anteriormente con referencia a la fig. 1, y el procesamiento de prediccién/compensacion
del movimiento descrito anteriormente con referencia a la fig. 2 y la fig. 3 se esta
realizando, la generacion de grandes cantidades de informacion del vector de movimiento,
y si éstos se codifican sin cambio, se causa el deterioro en la eficiencia de codificacion.
En respuesta a esto, con el formato H.264/AVC, se ha realizado la reduccion en la
informacion de codificacion del vector de movimiento, de acuerdo con un método que se

muestra en la fig. 4.

[0027]
La figura 4 es un diagrama para describir la informacién del vector de movimiento

generado por el método de acuerdo con el formato H.264/AVC.

[0028]
Con el ejemplo de la figura 4, se muestra un bloque E actual a ser codificado a
partir de ahora (e.g., 16 X 16 pixeles), y los bloques A a D, que ya han sido codificadas,

adyacentes al bloque actual E.

X
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[0029]

Es decir, el bloque D esta adyacente a la parte superior izquierda del bloque actual
E, el bloque B esta adyacente por encima del bloque actual E, el bloque C esta adyacente
a la parte superior derecha del bloque actual E, y el bloque A estd adyacente a la
izquierda del blogue actual E. Observe que la razén por la que los bloques A a D no son
seccionados se debe a que cada uno de los bloques representa un bloque que tiene una
estructura de 16 X 16 pixeles a 4 X 4 pixeles descrito anteriormente con referencia a la

figura. 2.

[0030]

Por ejemplo, digamos que la informacion de vector de movimiento para X (= A, B,
C, D, E) se representa con mvX. En primer lugar, la informacién para la prediccion del
vector de movimiento pmvE en cuanto al bloque actual E se genera segun la siguiente
expresion (5) por la prediccion de mediana utilizando la informacion del vector de

movimiento con respecto a los bloques A, By C.

[0031]
pmvE = med (mvA, mvB, mvC) w1 [B)

La informacion del vector de movimiento con respecto al bloque C puede no ser
utilizable (puede no estar disponible), debido a una razén tal como que esté en el borde
de un marco de imagen, sin que haya sido codificada todavia, o las similares. En este
caso, la informacidn del vector de movimiento en relacién con el bloque D se utiliza en

lugar de la informacién del vector de movimiento con respecto al bloque C.

[0032]

Los Datos mvdE que se ainaden a la parte de cabecera de la imagen comprimida,
que sirven como la informacion del vector de movimiento en cuanto al bloque actual E, se
generan segun la siguiente expresion (6) utilizando pmvE.

mvdE = mvE - pmvE .. (6)

\%



10

15

20

25

30

[0033]
Tenga en cuenta que, en realidad, el procesamiento se realiza de forma
independiente en cuanto a los componentes en la direccién horizontal y la direccion

vertical de la informacion del vector de movimiento.

[0034]

De esta manera, se genera la informacién para la prediccion del vector de
movimiento, la informacion de diferencia del vector de movimiento que es la diferencia
entre la informacion para la prediccion del vector de movimiento generada con base en la
correlacion con un bloque adyacente, y la informacién del vector de movimiento se afade
a la parte de cabecera de la imagen comprimida, mediante lo cual se puede reducir la

informacion del vector de movimiento,

[0035]

También, aunque la cantidad de informacién de la informacion del vector de
movimiento con respecto a las imagenes B es extensa, con el formato H.264/AVC, se
prepara un modo denominado modo directo. En el modo directo, Ia informacion del vector

de movimiento no se almacena en una imagen comprimida.

[0036]

Es decir, en el lado de decodificacion, con la informacion del vector de movimiento
alrededor del blogue actual, o a una imagen de referencia, la informacion del vector de
movimiento del bloque actual se extrae de la informacion del vector de movimiento de un
bloque co-localizada conjunta que es un bloque que tiene las mismas coordenadas que el
bloque actual. En consecuencia, la informacion del vector de movimiento no tiene que ser

transmitida a la parte de decodificacion.

[0037]
Este modo directo incluye dos tipos, un modo directo espacial (Modo Directo

Espacial) y un modo directo temporal (Modo Directo Temporal). El modo directo espacial
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es un modo para aprovechar la correlacion de la informacidn de movimiento
principalmente en la direccion espacial (horizontal y vertical de dos dimensiones dentro de
un espacio de imagen), y generalmente tiene una ventaja en el caso de una imagen que
incluye movimientos similares de los cuales varian las velocidades de movimiento. Por
otra parte, el modo directo temporal es un modo para aprovechar la correlacion de la
informacion de movimiento principalmente en la direccién temporal, y generalmente tiene
una ventaja en el caso de una imagen que incluye diferentes movimientos de los cuales

las velocidades de movimiento son constantes.

[0038]
Lo que se va a emplear de estos modos, modo espacial directo y modo temporal

directo se puede cambiar para cada sector.

[0039]

De nuevo haciendo referencia a la fig. 4, se describird el modo espacial directo de
acuerdo con el formato H.264/AVC. En el ejemplo de la figura 4, descrito anteriormente,
Se muestra, el bloque actual E a ser codificado de nuevo (e.g., 16 X 16 pixeles), y los
bloques A a D, que ya han sido codificados, adyacentes al bloque actual E. Ademas, la
informacion del vector de movimiento en cuanto a X (=A, B, C, D, E) es representada, por

ejemplo, como mvX.

[0040]

La informacién para la prediccion del vector de movimiento pmvE en cuanto al
bloque actual E se genera con la Expresion (5) descrita anteriormente por prediccion de la
meobjetivo usando la informacion del vector de movimiento con respecto a los bloques A,
B, y C. También, la informacion del vector de movimiento mvE del bloque actual E en el
modo directo espacial se representa con la siguiente expresion (7).

mvE = pmvE k)

0
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[0041]

Es decir, en el modo directo espacial, la informacién para la prediccion del vector
de movimiento generada por la prediccion de la meobjetivo se toma como la informacion
del vector de movimiento del bloque actual. Es decir, la informacién del vector de
movimiento del bloque actual se genera a partir de la informacién del vector de
movimiento de bloques codificados. En consecuencia, el vector de movimiento de acuerdo
con el modo directo espacial también se puede generar en el lado de decodificacion, y en

consecuencia, la informacion del vector de movimiento no tiene que ser transmitida a la

parte de decodificacion.

[0042)

A continuacion, se describira el modo temporal directo de acuerdo con el formato

H.264/AVC con referencia a la figura. 5.

[0043]

Con el ejemplo de la figura 5, el eje temporal t representa el transcurrir del tiempo,
una imagen de referencia LO (List0), la imagen actual a ser codificar a partir de ahora, y
una imagen de referencia L1 (List1) se muestran en orden desde la izquierda. Tenga en
cuenta que, con el formato H.264/AVC, la fila de la imagen de referencia LO la imagen

actual y la imagen de referencia L1 no estan restringidas a este orden.

[0044]

El bloque actual de la imagen actual se incluye en un sector B, por ejemplo. Por
consiguiente, en relacion con el bloque actual de la imagen actual, la informacion L0 del
vector de movimiento mvLO y la informacién L1 del vector de movimiento mvL1 se
calculan con base en el modo directo temporal en cuanto a la imagen de referencia LO ya

la imagen de referencia L1.
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[0045]

También, con la imagen de referencia LO, la informacion del vector de movimiento
mvcol en un bloque co-localizada conjunta que es un bloque situado en la misma
direccion espacial (coordenadas) que el bloque actual a ser codificado, a partir de ahora

se calcula con base en la imagen de referencia LO y la imagen de referencia L1.

[0046]

Ahora, digamos que la distancia en el eje temporal entre la imagen actual y la
imagen de referencia LO se toma como TDB, y la distancia en el eje temporal entre la
imagen de referencia LO y la imagen de referencia L1 se toma como TDD. En este caso,
la informacion LO del vector de movimiento mvLO en la imagen actual, y la informacion L1
del vector de movimiento mvL1 en la imagen actual se pueden calcular con la siguiente

expresion (8).

[0047]
[Expresion Matematica 5]

. 1Dy
M= — NVeo
R
TD o A TD B
TDp

mv;,= MVeg =+(8)

[0048)

Tenga en cuenta que, con el formato H.264/AVC, no hay informacién equivalente a
las distancias TDB y TDD sobre el eje temporal t en cuanto a la imagen actual dentro de la
imagen comprimida. En consecuencia, el POC (Conteo del Orden de Imagen) que es la
informacion que indica la secuencia de salida de imagenes se emplea como los valores

reales de las distancias TDB y TDD.

[0049]
También, con el formato H.264/AVC, el modo directo se puede definir con

incrementos de macro-bloques de 16 x 16 pixeles, o bloques de 8 x 8 pixeles.

AN
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[0050]
Ahora, haciendo referencia a la fig. 4, NPL 1 propone el siguiente método para

mejorar la codificacion de vectores de movimiento utilizando prediccién de la meobjetivo.

[0051]

Es decir, la propuesta es usar adaptativamente la informacién para la prediccion
espacial del vector de movimiento (Predictor espacial) obtenido de la expresion descrita
antes (5), y también la informacion para la prediccién temporal del vector de movimiento
(Predictor Temporal) y la informacion para la prediccién espacio-temporal del vector de
movimiento (Predictor Espacio-Temporal) que se describira con referencia a la figura 6,

como la informacidn para la prediccion del vector de movimiento.

[0052]
Con el ejemplo de la figura 6, se muestra un marco N que es el marco actual a ser
codificado, y una marco N-1, que es un marco de referencia, referenciado en el momento

de realizar la buisqueda de vectores de movimiento.

[0053]

En el marco N, el bloque actual que se codifica ahora tiene la informacion del
vector de movimiento mv indicada para el bloque actual y los blogues adyacentes al
bloque actual, ya codificados, tienen cada uno informacién del vector de movimiento mva,

mvb, mve, y mvd, segln los respectivos bloques.

[0054]

Especificamente, el bloque adyacente al bloque actual en la parte superior
izquierda tiene la informacion del vector de movimiento mvd indicado que corresponde a
ese bloque, y el bloque adyacente por encima del bloque actual tiene la informacion del
vector de movimiento mvb indicado, que corresponde a ese bloque. El bloque adyacente
al bloque actual en la parte superior derecha tiene la informacién del vector de movimiento

mve indicado que corresponde a ese bloque, y el bloque adyacente al bloque actual a la




10

16

20

25

izquierda tiene la informacion del vector de movimiento mva indicado que corresponde a

ese bloque.

[0055]

En el marco N-1, un bloque correspondiente (bloque co-localizado) al bloque
actual tiene la informacion del vector de movimiento mveol indicada segun el bloque
correspondiente. Tenga en cuenta que aqui, un blogue correspondiente es un bloque que
esta en un marco ya codificado que es diferente del marco actual (un marco situado antes

o después), y es un bloque en una posicion correspondiente al bloque actual.

[0056]
Asi mismo, en el marco N-1, los blogues adyacentes al bloque correspondiente
tienen la informacién del vector de movimiento mvtd4, mvt0, mvt7, mvit1, mvt3, mvts, mvt2,

y mvt6, indicados respectivamente segun cada bloque.

[0057]

Especificamente, el bloque adyacente al bloque correspondiente en la parte
superior izquierda tiene la informacion del vector de movimiento mvt4 indicada que
corresponde a ese bloque, y el blogue adyacente por encima del bloque correspondiente
tiene la informacion del vector de movimiento mvt0 indicado que corresponde a ese
bloque. El bloque adyacente al bloque correspondiente en la parte superior derecha tiene
la informacion del vector de movimiento mvt7 indicado que corresponde a ese blogue, y el
bloque adyacente al bloque correspondiente a la izquierda tiene la informacion del vector
de movimiento mvt1 indicada que corresponde a ese bloque. El bloque adyacente al
bloque correspondiente a la derecha tiene la informacion del vector de movimiento mvt3
indicada que corresponde a ese bloque, y el bloque adyacénte al bloque correspondiente
en la parte inferior izquierda tiene la informacion del vector de movimiento mvt5 indicado
que corresponde a ese bloque. El bloque adyacente por debajo del correspondiente

blogue tiene la informacion del vector de movimiento mvt2 indicado correspondiente a ese



10

15

20

25

30

bloque, y el bloque adyacente al bloque correspondiente en la parte inferior derecha tiene

la informacion de vector de movimiento mvt6 indicada que corresponde a ese bloque.

{0058]

También, mientras que la informacion para la prediccién del vector de movimiento
pmv en la expresion descrita antes (5) se genero de la informacion del vector de
movimiento de los bloques adyacentes al bloque actual, la informacion para la prediccion
del vector de movimiento respectivo pmvtm5, pmvimg, vy pmvspt, se definen segun las
siguientes Expresiones (9) y (10). Tenga en cuenta que de estos, pmvtm5 y pmvtm9 son
la informacion para la prediccion temporal del vector de movimiento y pmvspt es la

informacién para la prediccion espacio-temporal del vector de movimiento.

[0059]
Predictor Temporal:
pmvtm5 = med (mvcol, mvt0, « « », mvt3)

pmvtmS = med (mvcol, mvt0, » = = mvt7) . (9)

[0060]
Predictor Espacio-Temporal

pmvspt = med (mvcol, mvecol, mva, mvb, mvc) .. (10)

[0061]

En cuanto a la informacion para la prediccion del vector de movimiento para usar
en la Expresién (5), la Expresion (9), y la Expresion (10), los valores de la funcion de
costo se calculan para los casos de uso de cada informacion para la prediccion del vector
de movimiento, y asi se seleccionan. Luego se transmite una sefial que indica la relacién
de la informacién para la cual ha sido usada la informacion para la prediccion del vector

de movimiento para cada bloque en la parte de decodificacion.

T
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[0062]
Tenga en cuenta que los dibujos descritos anteriormente y las Expresiones se

utilizaran también en la divulgacion de la presente solicitud, segtin proceda.

Lista de Citas

Literatura de no patentes

[0063]
NPL 1: "Codificacion del vector de movimiento con seleccién PMV éptima", VCEG-
Al22, ITU-Telecommunications Standardization Sector STUDY GROUP 16 Question 6,

July 2008.

Resumen de la invencion

Problema técnico

[0064]
Dicho sea de paso, con la propuesta de acuerdo con la NPL 1 anteriormente
descrita, se asignaran los nimeros de codigo en cuanto a los cuales se fija la informacion

para la prediccién del vector de movimiento.

[0065]
Ahora, con el formato H.264/AVC, se estipula sin pérdidas de la codificacion tal
como la codificacion de longitud variable como CAVLC (Context-Adaptive Variable Length

Coding), o la codificacién aritmética como CABAC (Context-Adaptive Binary Arithmetic

Coding).

[0066]
En ambos casos de estos formatos CAVLC y el formato CABAC, a la informacion
para la prediccion del vector de movimiento con frecuencia mas alta de aparicion se

deben asignar numeros de codigo mas pequefios, y la frecuencia de aparicion de cada
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informacion para la prediccion del vector de movimiento debe ser diferente para cada
secuencia y velocidad de bits. Sin embargo, estos son fijos, lo que podria interferir con la

mejora en la eficiencia de codificacion.

[0067]
La presente divulgacion se ha hecho a la luz de esta situacion, y permite una

mayor eficiencia en la codificacién a ser alcanzada.

Solucién al Problema
[0068]

Un aspecto de la presente divulgacion es un dispositivo de procesamiento de
imagenes que incluye: una unidad de asignacion de nimero de codigo configurada para
controlar una manera en la que se asignan los nimeros de codigo a la informacion para la
prediccion del vector de movimiento, de acuerdo con las caracteristicas de movimiento de
una imagen, y un vector para la prediccion de movimiento generado por la unidad
configurada para usar la informacién de movimiento periférico que es la informacién de
movimiento de una region periférica de una region actual que debe ser procesada para
generar informacion del movimiento del vector de la region, y asignar el nimero de codigo
a la informacion para la prediccién de vectores de movimiento que se ha generado,
siguiendo la forma en que se asignan los nimeros de codigo que ha sido decidido por la

unidad de asignacion de nimero de cédigo.

[0069]
El nimero de cédigo que asigna la unidad puede controlar la forma en la cual se
asignan los nimeros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de

movimiento, para cada region de incremento del procesamiento de prediccion.

[0070]
En el caso que la regidn aln sea una region quieta, el nimero de cadigo que

asigna la unidad puede controlar la forma en la cual se asignan los nimeros de codigo tal
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que un numero de codigo pequefio se asigna a la informacion para la prediccion del

vector de movimiento temporal.

[0071]

En el caso que la region atn sea una region quieta, el vector para la prediccion de
movimiento que genera la unidad solamente puede generar la informacion para la
prediccion del vector de movimiento temporal, y asigna a la informacion para la prediccion

del vector de movimiento temporal un nimero de coédigo determinado por la unidad de

asignacion de nimero de codigo.

[0072]
En el caso de que la region sea una regién en movimiento, el nimero de codigo
que asigna la unidad puede controlar la forma en la cual se asignan los nimeros de

codigo tal que un numero de cédigo pequefio se asigna a la informacion para la prediccion

del vector de movimiento espacial.

[0073]

El dispositivo de procesamiento de imagen puede incluir ademas: una unidad de
determinacion de la region quieta configurada para determinar si o no una regién actual es
una region quieta, con la unidad que asigna el numero de codigo que controla la forma en
la cual se asignan los numeros de cadigo a la informacién para la prediccion del vector de

movimiento de la region actual, siguiendo la determinacién de los resultados de la region

quieta que determina la unidad.

[0074]

La region quieta que determina la region puede determinar si o no una region
actual es una regién quieta utilizando la informacién de movimiento de una region co-

localizada de la region actual.
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[0075]

La region quieta que determina la regién puede determinar una region actual para
que sea una region quieta en el caso de que los valores absolutos de un componente
horizontal de la informacion de movimiento de la region co-localizada de la regién actual y
un componente vertical de la informacién de movimiento estén dentro de un
predeterminado valor de umbral, y también en el caso de que un indice de referencia sea
0, se aplica un Ref_PicR_reordering, o un indice de referencia que tiene un valor POC

que indica una imagen inmediatamente anterior.

[0076]
El nimero de codigo que asigna la unidad puede controlar la forma en la cual se

asignan los numeros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de

movimiento, de acuerdo con la configuracion del usuario,

[0077]

El numero de cédigo que asigna la unidad puede controlar la forma en la cual se
asignan los numeros de cddigo a la informacion para la prediccion del vector de

movimiento, a fin de aumentar la eficiencia de codificacion,

[0078]
El nimero de cédigo que asigna la unidad puede controlar la forma en la cual se
asignan los numeros de codigo a la informaciéon para la prediccion del vector de

movimiento, a fin de optimizar la calidad de imagen subjetiva.

[0079]
El numero de codigo que asigna la unidad puede controlar la forma en la cual se

asignan los numeros de codigo a la informacién para la prediccion del vector de

movimiento, para cada sector.
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[0080]
El dispositivo de procesamiento de imagen puede incluir ademas una unidad que
genera una sefal configurada para generar una sefal que indica un modo variable en el

cual la forma en que se asignan los nimeros de codigo se puede cambiar.

[0081]

La prediccion del vector de movimiento que genera la unidad puede generar la
informacion para la prediccion mdltiple del vector de movimiento para cada modo de
prediccion; con el dispositivo de procesamiento de imagen que incluye ademas: una
unidad que genera una diferencia del vector de movimiento configurada para seleccionar,
para cada modo de prediccion, la informacion para la prediccion optima del vector de
movimiento a partir de la pluralidad de la informacion para la prediccion del vector de
movimiento generado por la prediccion del vector de movimiento que genera la unidad, y
que genera una diferencia del vector de movimiento que es la diferencia en cuanto al
vector de movimiento de la region actual, una unidad de determinacion de modo,
configurada para determinar a partir de los modos de prediccion, un modo de prediccion
optimo y una unidad de transmision configurada para transmitir la diferencia de la
informacion del vector de movimiento de la modalidad de prediccion determinada por la
unidad de determinacion de modo, y el niumero de caédigo de la informacion para la

prediccion del vector de movimiento del modo de prediccion.

[0082]

El dispositivo de procesamiento de imagen puede incluir ademas una unidad de
codificacion configurada para codificar la diferencia de la informaciéon del vector de
movimiento del modo de prediccion determinado por la unidad que determina el modo, y
el nimero de codigo de la informacion para la prediccion del vector de movimiento del
modo de prediccion; con la unidad de transmisién que transmite la diferencia del vector de
informacion codificado por la unidad de codificacion, y el nimero de codigo de la

informacion para la prediccion de vector de movimiento.
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[0083]

Un aspecto de la presente divulgacion es también un método de procesamiento de
imagen de un dispositivo de procesamiento de imagen, el método incluye: una unidad de
asignacion de numero de codigo que controla una forma en la que se asignan los
numeros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de movimiento, de
acuerdo con las caracteristicas de movimiento de una imagen, y una prediccion del vector
de movimiento de la unidad generadora utilizando la informacién de movimiento periférico
que es la informacion de movimiento de una region periférica de una regién actual que
debe ser procesada para generar informacion para la prediccion del vector de movimiento
de la region, y la asignacion del nimero de cédigo a la informacién para la prediccion del
vector de movimiento que se ha generado, siguiendo la forma en que se asignan los

numeros de codigo que se haya decidido.

[0084)

Otro aspecto de la presente divulgacidn es un dispositivo de procesamiento de
imagenes que incluye: una unidad de asignacién de nimero de codigo configurada para
controlar una forma en la que se asignan los nimeros de cédigo a la informacion para la
prediccion del vector de movimiento, de acuerdo con las caracteristicas de movimiento de
una imagen; y una unidad que reconstruye la prediccion del vector de movimiento
configurada para obtener un nimero de codigo de la informacién para la prediccion del
vector de movimiento de una region actual que debe ser procesada, y reconstruir la
informacion para la prediccién del vector de movimiento a partir del nimero de codigo,
siguiendo la forma en la que se asignaron los nimeros de cadigo que ha sido decidida por

la unidad de asignacion de numero de cadigo.

[0085]
La unidad que asigna el numero de codigo puede controlar la forma en la que se
asignan los numeros de codigo a la informacién para la prediccion del vector de

movimiento, para cada region de incremento del procesamiento de prediccion.
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[0086]

En el caso que la region sea una region quieta, la unidad que asigna el nimero de
codigo puede controlar la forma en que se asignan los nimeros de codigo de manera que
se asigne un nimero pequefio de codigo a la informacion para la prediccion temporal del

vector de movimiento.

[0087]

En el caso que la regién sea una regién en movimiento, la unidad que asigna el
numero de cddigo puede controlar la forma en que se asignan los nimeros de codigo de
manera que se asigne un nimero pequeno de codigo a la informacién para la prediccion

espacial del vector de movimiento.

[0088]

El dispositivo de procesamiento de imagen puede incluir ademas: una unidad que
determina la region quieta configurada para determinar si o no una region actual es una
region quieta, con la unidad que asigna el nimero de cédigo controlande la forma en la
cual se asignan los nimeros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de
movimiento de la regién actual, siguiendo la determinacion de los resultados de la unidad

que determina la regién quieta,

[0089]
La region quieta que determina la regién puede determinar si o no una region
actual es una region quieta utilizando la informacién de movimiento de una region co-

localizada de la region actual.

[0090]

La region quieta que determina la region puede determinar una region actual para
que sea una regidon quieta en el casc que los valores absolutos de un componente
horizontal de la informacion de movimiento de la region co-localizada de la region actual y

un componente vertical de la informacién de movimiento estén en un valor umbral

L
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predeterminado, y también en el caso que un indice de referencia sea 0, se aplique un
Ref_PicR_reordering, o un indice de referencia tenga un valor POC que indica una

imagen inmediatamente anterior.

[0091]
La unidad que asigna el numero de codigo puede controlar la forma en que se

asignan los numeros de codigo a la informacion para la prediccién del vector de

movimiento, de acuerdo con la configuracion de usuario.

[0092]
La unidad que asigna el nimero de codigo puede controlar la forma en que se
asignan los numeros de codigo a la informacién para la prediccién del vector de

movimiento, a fin de aumentar la eficiencia de codificacion.

[0093]
La unidad que asigna el numero de cédigo puede controlar la forma en que se
asignan los nimeros de codigo a la informacién para la prediccién del vector de

movimiento, a fin de optimizar la calidad de imagen subjetiva.

[0094]
La unidad que asigna el numero de codigo puede controlar la forma en que se

asignan los nimeros de codigo a la informaciéon para la prediccion de vectores de

movimiento, para cada sector.

[0095]

El dispositivo de procesamiento de imagen puede incluir ademas: una unidad para
obtener una sefial configurada para obtener una sefal que indica un modo variable en el
que la forma en que se asignan los nimeros de codigo es cambiable, y en el caso que la

senal obtenida por la sefial indica el modo variable, la unidad que asigna el nimero de

N
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codigo puede controlar la forma en que se asignan los numeros de cédigo a la

informacién para la prediccion de vector de movimiento.

[0096]

Otro aspecto de la presente invencion es también un método de procesamiento de
imagen de un dispositivo de procesamiento de imagen, el método incluye: una unidad de
asignacion de numero de codigo que controla la manera en la que se asignan los
numeros de cédigo a la informaciéon para la prediccion del vector de movimiento, de
acuerdo con las caracteristicas de movimiento de una imagen; y una unidad que
reconstruye la prediccion del vector de movimiento que obtiene un nimero de codigo de la
informacion para la prediccion del vector de movimiento de una region actual que debe
ser procesada, y que reconstruye la informacion para la prediccion del vector de
movimiento a partir del nimero de cédigo, siguiendo la forma que ha sido decidida para la

asignacion de los nimeros de codigo.

[0097]

Con un aspecto de la presente invencion, la forma en que se asignan los nimeros
de codigo a la informacion para la prediccién del vector de movimiento se controla de
acuerdo con las caracteristicas de movimiento de una imagen, la informacion de
movimiento periférico que es la informacion de movimiento de una region periférica de
una region actual que se debe procesar se usa para generar la informacion para la
prediccion del vector de movimiento de la region, y el nimero de codigo se asigna a la
informacion para la prediccién del vector de movimiento que se ha generado, siguiendo la

forma que ha sido decidida para la asignacion de los nimeros de codigo.

[0098]

Con otro aspecto de la presente invencion, la forma en que se asignan los
numeros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de movimiento se
controla de acuerdo con las caracteristicas de movimiento de una imagen, se obtiene un

numero de coédigo de la informacion para la prediccion del vector de movimiento de una

na
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region actual que debe ser procesada, y la informacién para la prediccion del vector de
movimiento del nimero de cédigo se reconstruye, siguiendo la forma que ha sido decidida

para la asignacion de los nimeros de codigo.

[0099]

Tenga en cuenta que los dispositivos de procesamiento de imagen descritos
anteriormente pueden estar cada uno solos, o pueden ser bloques internos que
componen un dispositivo de codificacion de imagen UGnico o un dispositivo de

decodificacion de imagen.

Efectos ventajosos de la invencion

[0100]
De acuerdo con la presente divulgacion, se pueden mejorar la eficiencia de la
codificacion y la calidad de imagen subjetiva. También, de acuerdo con la presente

divulgacion, se puede lograr una mayor eficiencia de codificacion.

Breve descripcion de los Dibujos

[0101]

[Fig. 1] La Fig. 1 es un diagrama para describir el procesamiento de
prediccion/compensacion del movimiento con 1/4 de pixel de precision.

[Fig. 2] La Fig. 2 es un diagrama para describir el procesamiento de
prediccidn/compensacion del movimiento con tamao de bloque variable,

[Fig. 3] La Fig. 3 es un diagrama para describir un método de
produccion/compensacion de movimiento de marcos de multi-referencia.

[Fig. 4] La Fig. 4 es un diagrama para describir un ejemplo de un método de
generacion de informacion del vector de movimiento.

[Fig. 5] La Fig. 5 es un diagrama para describir un modo directo de tiempo.
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[Fig. 6] La Fig. 6 es un diagrama que describe un ejemplo de un método para
generar la informacion para la prediccion del vector de movimiento.

[Fig. 7] La Fig. 7 es un diagrama de bloques que ilustra una configuracion de una
implementacion de un dispositivo de codificacion de imagen.

[Fig. 8] La Fig. 8 es un diagrama para describir el cédigo exponencial Golomb.

[Fig. 9] La Fig. 9 es un diagrama para describir la relacion de correlacion entre los
elementos de sintaxis y los nimeros de cédigo sin signos.

[Fig. 10] La Fig. 10 es un diagrama de bloques que representa un ejemplo de
configuracion de una unidad de codificacion sin pérdida que realiza la codificacidn
CABAC.

[Fig. 11] La Fig. 11 es un diagrama para describir la codificacion CABAC.

[Fig. 12] La Fig. 12 es un diagrama que ilustra una tabla binaria.

[Fig. 13] La Fig. 13 es un diagrama que ilustra las ventajas de la tecnologia actual.

[Fig. 14] La Fig. 14 es un diagrama para describir una sintaxis de cabecera del
sector.

[Fig. 15] La Fig. 15 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de
configuracion de la unidad de prediccion/competicion del movimiento en la Fig. 7.

[Fig. 16] La Fig. 16 es un diagrama de flujo para describir el proceso de
codificacion del dispositivo de codificacion de imagen en la Fig. 7.

[Fig. 17] La Fig. 17 es un diagrama de flujo para describir el procesamiento de
prediccion intra En la etapa S21 en la Fig. 16.

[Fig. 18] La Fig. 18 es un diagrama de flujo para describir el procesamiento de
prediccion inter movimiento En la etapa S22 en la Fig. 16.

[Fig. 19] La Fig. 19 es un diagrama de flujo para describir el procesamiento de
determinacion de la prediccion del vector movimiento en la etapa S53 en la Fig. 18.

[Fig. 20] la figura. 20 es un diagrama de bloques que ilustra la configuracion de
una implementacion de un dispositivo de decodificacion de imagenes.

[Fig. 21] La Fig. 21 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de

configuracion de la unidad de prediccion/competicion de movimiento en la Fig. 20.

o7
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[Fig. 22] La Fig. 22 es un diagrama de flujo para describir el proceso de
decodificacion del dispositivo de decodificacion de imagenes en la Fig. 20.

[Fig. 23] La Fig. 23 es un diagrama de flujo para describir el procesamiento de
prediccion en la etapa S138 en la Fig. 22.

[Fig. 24] La Fig. 24 es un diagrama de bloques que ilustra otra implementacién de
un dispositivo de codificacién de imagen.

[Fig. 25] La Fig. 25 es un diagrama que ilustra un ejemplo de un tamafio de macro-
bloque extendido.

[Fig. 26] La Fig. 26 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de
configuracion del hardware de un computador.

[Fig. 27] La Fig. 27 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de
configuracion principal de un receptor de television.

[Fig. 28] La Fig. 28 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de
configuracion principal de un teléfono celular,

[Fig. 29] La Fig. 29 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de
configuracion principal de una grabadora de disco duro.

[Fig. 30] la figura. 30 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de
configuracion principal de una camara.

[Fig. 31] la figura. 31 es un diagrama que ilustra un ejemplo de configuracion de
una unidad de codificacion.

[Fig. 32] La Fig. 32 es un diagrama de bloques que ilustra otro ejemplo de
configuracion de un dispositivo de codificacion de imagen.

(Fig. 33] La Fig. 33 es un diagrama para describir un ejemplo de una region
adyacente.

[Fig. 34] La Fig. 34 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de
configuracion de una unidad de prediccion/compensacion de movimiento y la unidad de
codificacion del vector de movimiento.

[Fig. 35] La Fig. 35 es un diagrama de flujo que describe un ejemplo del flujo de

procesamiento de prediccion movimiento inter.
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[Fig. 36] La Fig. 36 es un diagrama de bloques que ilustra otro ejemplo de
configuracién de un dispositivo de decodificacion de imagenes.

[Fig. 87] La Fig. 37 es un diagrama de bloques que ilustra un egjemplo de
configuracion principal de una unidad de prediccién/compensacion de movimiento y la
unidad de decodificacion del vector de movimiento.

[Fig. 38] La Fig. 38 es un diagrama de flujo que describe un ejemplo del flujo de
procesamiento de prediccion,

[Fig. 39] La Fig. 39 es un diagrama de flujo que describe un ejemplo del flujo de

procesamiento de prediccion de movimiento inter.

Descripcién de las implementaciones

[0102]

En lo sucesivo, se describird una implementacion de la presente tecnologia con

referencia a los dibujos.

[0103]
[Ejemplo de configuracion del dispositivo de codificacién de imagen]
La Fig. 7 representa la configuracion de una implementacion de un dispositivo de

codificacion de imagenes que sirve como un dispositivo de procesamiento de imagenes.

[0104]

Este dispositivo de codificacion de imagenes 51 somete una imagen a compresion
usando codificacién, por ejemplo, el H.264 y el MPEG-4 Part10 Advanced Video Coding)
(en lo sucesivo, descrito como 264/AVC) como un formato base. Es decir, con el
dispositivo de codificacion de imagen 51, se utiliza el modo de bloque de compensacion

de movimiento estipulado en el formato H.264/AVC.
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[0105]

Con el gjemplo de la Fig. 7, el dispositivo de codificacién de imagen 51 esta
configurado de una unidad de conversion A/D 61, un buffer de reorganizacion de pantalla
62, una unidad de computo 63, una unidad de transformacién ortogonal 64, una unidad de
cuantizacion 65, una unidad de codificacion sin pérdida 66, un buffer de almacenamiento
67, una unidad de cuantizacion inversa 68, una unidad de transformacion ortogonal
inversa 69, una unidad de computo 70, un filtro de desbloqueo 71, la memoria marcos 72,
un conmutador 73, una unidad de prediccion intra 74, una unidad de
prediccion/compensacion de movimiento 75, una unidad que genera la prediccion del
vector de movimiento 76, una unidad de asignacion de nimero de codigo 77, una unidad

de seleccion de imagen de prediccion 78, y una unidad de control de la velocidad 79.

[0106]

La unidad de conversion A/D 61 realiza la conversion A/D de una imagen de
entrada y la saca al buffer de reorganizacién de pantalla 62 para almacenamiento. El
buffer de reorganizacion de pantalla 62 reordena las imagenes de los marcos en el orden
almacenado para su visualizacion en el orden de los marcos para la codificacion de

acuerdo con GOP (Grupo de Imagen).

[0107]

La unidad de computo 63 resta, de la imagen leida del buffer de reorganizacion de
pantalla 62, la imagen de prediccion de la unidad de prediccion intra 74 seleccionada por
la unidad de seleccion de imagen de prediccion 78 o la imagen de prediccion de la unidad
de prediccion/compensacion de movimiento 75, y saca la diferencia de la informacion de
esta a la unidad de transformacion ortogonal 64. La unidad de transformacion ortogonal
64 someta la diferencia de la informacion de la unidad de computo 63 a la transformacion
ortogonal, tal como una transformada coseno discreta, la transformacion Karhunen-Loeve,
0 las similares, y saca un coeficiente de transformacién de éstas. La unidad de
cuantizacion 65 cuantiza el coeficiente de transformacion ortogonal que la unidad de

transformacion 64 saca.

794
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[0108]

El coeficiente de transformacion cuantizado que es la salida de la unidad de
cuantizacion 65 es la entrada a la unidad de codificacién sin pérdida 68, y se somete a la
codificacion sin pérdidas, tal como codificacion de longitud variable, codificacion

aritmética, o las similares, y se comprime.

[0109]

La unidad de codificacién sin pérdida 66 obtiene informacion que indica prediccion
intra desde la unidad de prediccion intra 74, y obtiene informacién que indica un modo de
prediccion intra inter, y asi sucesivamente desde la unidad de prediccion/compensacion
de movimiento 75. Tenga en cuenta que, en adelante, la informacion que indica la
prediccion intra y la informacion que indica la prediccion inter se referiran como
informacion de modo de prediccion intra e informacién de modo de prediccion inter,

respectivamente.

[0110]

La unidad de codificacion sin pérdida 66 codifica el coeficiente de transformacion
cuantizado, y también codifica la informacion que indica la prediccion intra, la informacion
de modo de prediccion inter, o los similares, y toma esto como parte de la informacién de
cabecera en la imagen comprimida. La unidad de codificacién sin pérdida 66 suministra

los datos codificados al buffer de almacenamiento 67 para almacenarlos.

[0111]

Por ejemplo, con la unidad de codificaciéon sin perdida 66, se lleva a cabo el
procesamiento de codificacion sin pérdidas, tal como codificacion de longitud variable,
codificacion aritmética, o los similares. Los ejemplos de la codificacion de longitud variable
incluyen CAVLC (Context-Adaptive Variable Length Coding) determinada por el formato

H.264/AVC. Ejemplos de codificacion aritmética incluyen CABAC (Context-Adaptive Binary

Arithmetic Coding).
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[0112]

El buffer de almacenamiento 67 envia los datos suministrados desde la unidad de
codificacion sin pérdidas 66, por ejemplo, a un dispositivo de decodificacién de la imagen
corriente abajo, dispositivo de almacenamiento o trayecto de transmisién o los similares

no mostrados en el dibujo, como una imagen comprimida codificada por el formato

H.264/AVC.

[0113]

También, el coeficiente de transformacion cuantizada que sale de la unidad de
cuantizacion 65 también es la entrada a la unidad de cuantizacion inversa 68, se somete a
la cuantizacion inversa, y luego se somete ademas a transformacién ortogonal inversa en
la unidad de transformacion ortogonal inversa 69. La salida sometida a transformacién
ortogonal inversa se afiade a la imagen de prediccion suministrada desde la unidad de
seleccion de prediccion de imagen 78 por la unidad de cdmputo 70, y se transforma en
una imagen decodificada a nivel local. El filtro de desblogueo 71 elimina la distorsion de
bloques de la imagen decodificada, y luego la suministra a la memoria marcos 72 para
almacenamiento. Una imagen antes de que el procesamiento de filtro de desbloqueo se
lleve a cabo por el filtro de desbloqueo 71 también se suministra a la memoria marco 72

para almacenamiento,

[0114]
El conmutador 73 envia las imagenes de referencia almacenadas en la memoria
marco 72 a la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75 o a la unidad de

prediccion intra 74.

[0115]
Con este dispositivo de codificacion de imagen 51, la imagen |, imagen B, vy la
imagen P desde el buffer de reorganizacion de pantalla se suministran a la unidad de

prediccion intra 74 como una imagen para ser sometida a prediccidn intra (tambien
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conocida como procesamiento intra), por ejemplo. También, la imagen B y la imagen P
leidas del buffer de reorganizacién de pantalla 62 se suministran a la unidad de
prediccion/compensacion de movimiento 75 como una imagen para ser sometida a

prediccion inter (también denominada como el procesamiento inter).

[0116]

La unidad de prediccion intra 74 realiza el procesamiento de prediccion intra de
todos los modos de prediccion intra que sirven como candidatos en base a la imagen a
ser sometida a prediccion intra leidos desde el buffer de reorganizacion de pantalla 62, y
suministra la imagen de referencia desde la memoria marco 72 para generar una imagen
de prediccion. En este momento, la unidad de prediccion intra 74 calcula un valor de
funcion de costo para todos los modos de prediccion intra que sirven como candidatos, y
selecciona el modo de prediccion intra para la que el valor calculado de la funcién de

costo proporciona el valor minimo, como el modo de prediccion intra optimo.

[0117]

La unidad de prediccién intra 74 suministra la imagen de prediccion generada en el
modo de prediccion intra dptimo, y el valor de la funcién de costo del mismo a la unidad
de seleccidn de imagen de predicciéon 78. En el caso de que la imagen de prediccion
generada en el modo de prediccidn intra 6ptimo haya sido seleccionada por la unidad de
seleccion de imagen de prediccién 78, la unidad de prediccion intra 74 suministra la
informacion que indica el modo de prediccion intra dptimo a la unidad de codificacion sin
perdidas 66. La unidad de codificacion sin pérdida 66 codifica esta informacion, y toma

esta como parte de la informacién de cabecera en una imagen comprimida.

[0118]

La imagen a ser sometida a procesamiento inter leida del buffer de reorganizacion
de pantalla 62, y la imagen de referencia de la memoria marco 72 a través del conmutador
73 se suministran a la unidad de prediccién/compensacién de movimiento 75. La unidad

de prediccion/ compensacion de movimiento 75 realiza la busqueda de movimiento
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(prediccion) de todos los modos de prediccion inter candidatos, somete la imagen de
referencia al procesamiento de compensacién usando los vectores de movimiento

buscados, y generando una imagen de prediccion.

[0119]

La unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75 usa los vectores de
movimiento buscados para calcular los valores de funcién de costos para todos los modos
de prediccion inter candidatos. En este momento, la unidad de prediccion/ compensacion
de movimiento calcula los valores de la funcién de costo usando tipos muiltiples de la
informacion para la prediccion del vector de movimiento generados por la unidad que

genera la prediccion del vector de movimiento y asigna nimeros de cédigo a los mismos.

[0120]

La unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75 selecciona la
informacién para la prediccion del vector de movimiento y produce el valor mas pequeio
de los valores de la funcion de costo en cada bloque de los modos de prediccion inter
candidatos. Ademas, la unidad de prediccion/compensaciéon de movimiento 75 compara
los valores de la funcién de costo de los modos de prediccién inter que son candidatos por
medio de la informacion para la prediccion del vector de movimiento seleccionado para
cada bloque, determinando con ello el modo de prediccidn inter que produce el valor mas
pequeno como el modo de prediccion inter 6ptimo. La unidad de prediccion/compensacion
de movimiento 75 suministra entonces la imagen de prediccion generada en el modo de
prediccion inter optimo, y el valor de funcién de costo de la misma, a la unidad de

seleccion de imagen de prediccion 78.

[0121]
En el caso de que la imagen de prediccion generada en el modo de prediccion
inter optimo sea seleccionada por la unidad de seleccién de imagen de prediccion 78, la

unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75 envia la informacion que indica el

N
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modo de prediccion inter optimo (informacion de modo de prediccion inter) a la unidad de

codificacion sin pérdida 66.

[0122)

En este momento, también se envia a la unidad de codificacién sin pérdida 66, la
informacion de diferencia  del vector de movimiento que es la diferencia entre la
informacion del vector de movimiento y la informacién para la prediccién del vector de
movimiento, el nimero de codigo para esta informacion para la prediccion del vector de
movimiento y asi sucesivamente. La unidad de codificacion sin pérdida 66 también
somete la informaciéon de la unidad de prediccién/compensacion de movimiento 75 al
procesamiento de codificacion sin pérdidas, tal como codificacién de longitud variable,
codificacion aritmética, o las similares, y las inserta en la parte de cabecera de la imagen

comprimida.

[0123]

La unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 76 se suministra
desde la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75 con la informacion de
vector de movimiento ya obtenida con los bloques periféricos del bloque que es el objeto.
Tenga en cuenta que los bloques periféricos incluyen no sélo los blogues que estan en la
periferia espacialmente, sino también los bloques que estan en la periferia espacio-

temporal, es decir, en la periferia espacialmente en un marco antes del marco actual en el

tiempo.

10124]

La unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 76 utiliza |a
informacién proporcionada por el vector de movimiento periférico para generar tipos
multiples de informacién para la prediccion del vector de movimiento, por la Expresion
antes descrita (5), la Expresion (9), y la Expresion (10) y asi sucesivamente. La unidad
que genera la prediccion del vector de movimiento a continuacion suministra cada

informacion para la prediccion del vector de movimiento, y el nimero de cédigo asignado

.35
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a la informacién para la prediccion del vector de movimiento por la unidad de asignacion

de nimero de codigo 77, a la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75.

[0125]

La unidad de asignacion de numero de codigo 77 asigna un numero de codigo a
cada informacion para la prediccion del vector de movimiento, mediante una configuracion
de usuario por medio de una unidad de entrada de operacién no mostrada o las similares,
o de acuerdo con la configuracién de aplicacion. La unidad de asignacion de numero de
codigo 77 luego suministra la unidad que genera la prediccién del vector de movimiento
76 y la unidad de codificacion sin pérdida 66 con la informacién de asignacion de numero
de cddigo que indica la correlacién entre la informacion para la prediccion del vector de
movimiento y los nimeros de codigo, de los cuales se ha asignado la informacién para la
prediccion del vector de movimiento con el nimero de cédigo. También, la unidad que
asigna el nimero de codigo 77 genera informacion sefial que indica si un modo variable
en el que la asignacion de los nimeros de codigo a la informacién para la prediccion del
vector de movimiento es cambiable, o un modo fijo en el que se utilizan valores
predeterminados, y suministra la informacion sefial generada a la unidad de codificacion

sin pérdida 66.

[0126]

La unidad de seleccion de imagen de prediccion 78 determina el modo de
prediccion optimo desde el modo de prediccion intra dptimo y el modo de prediccién inter
optimo, basado en los valores de la funcidn de costo de salida a partir de la unidad de
prediccién intra 74 o la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75. La unidad
de seleccion de imagen de prediccion 78 selecciona entonces la imagen de prediccion del
modo de prediccion éptimo que se haya determinado, y suministra esta a las unidades de
computo 63 y 70. En este momento, la unidad de seleccién de imagen de prediccion 78
suministra la informacion de la seleccion de la imagen de prediccion a la unidad de

prediccion intra 74 o a la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75.
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[0127]

La unidad de control de velocidad 79 controla la velocidad de las operaciones de
cuantizacion de la unidad de cuantizacion 65, con base en imagenes comprimidas
almacenadas en el buffer de almacenamiento 67, de tal manera que no ocurre

desbordamiento o flujo bajo.

[0128]
[Descripcion del formato H.264/AVC]

En primer lugar, las cosas diferentes a aquellas descritas anteriormente en los
:antecedenles del arte seran descritas adicionalmente con respecto al formato H.264/AVC

en el cual se basa el dispositivo de codificacion de imagen 51.

[0129]
Como se describid anteriormente con la Fig. 7, con el formato H.264/AVC, se

puede usar como codificacion de longitud variable uno de CAVLC y CABAC.

[0130]

En primer lugar, se describira el formato CAVLC. Con CAVLC, una tabla de VLC
cambia de acuerdo con la ocurrencia de los coeficientes de transformacion ortogonal en
los bloques cercanos que se utilizan para la codificacion de los coeficientes de
transformacion ortogonal. La codificacion Exponencial Golomb (Exponential Golomb)

mostrada en la Fig. 8 se utiliza para la codificacion de otros elementos de sintaxis.

[0131]

Con la codificacion Exponencial Golomb en la Fig. 8, por ejemplo, el nimero de
codigo (Code Number) 0 y la palabra de cédigo (Code Words) 1 corresponden, el nimero
de codigo 1 y la palabra codigo 010 se corresponden, vy el numero de cédigo 2 vy la
palabra codigo 011 corresponden. También, el nimero de codigo 3 v la palabra cédigo

00100 corresponden, el numero de codigo 4 y la palabra cédigo 00101 corresponden, el
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ntmero de codigo 5 y la palabra cédigo 00110 corresponden, y el nimero de codigo 6y la

palabra codigo 00111 corresponden.

[0132]

Tambien, con respecto a los elementos de sintaxis, tales como vectores de
movimiento, existe la posibilidad que puedan ocurrir valores negativos. Por consiguiente,
en el caso de elementos de sintaxis con respecto a los cuales existe la posibilidad de que
pueda ocurrir un valor negativo, éstos son reemplazados con nimeros de codigo que no
tienen ningun signo basado en la relacién correlativa que se muestra en la Fig. 9, vy
después de haber sido reemplazados con nimeros de codigo que no tienen ningun signo,
la codificacion Exponencial Golomb en la Fig. 8 se utiliza para la codificacién de los

mismos.

[0133]

La Fig. 9 ilustra la relacion correlativa entre el nimero de cédigo v la sintaxis del
elemento v, es decir, porque estan basados en esta relacion correlativa, por ejemplo, la
sintaxis del elemento v = 0 se sustituye con el numero de codigo 0, la sintaxis del
elemento v = 1 se sustituye con el numero de codigo 1, v la sintaxis del elemento v -1 = se
reemplaza con el nimero de cédigo 2. También, la sintaxis del elemento v = 2 se sustituye
por el nimero de codigo 3, la sintaxis del elemento v = -2 se sustituye con el nimero de

codigo 4, y la sintaxis del elemento v = 3 se sustituye con el numero de codigo 5.

[0134]

A continuacién, se describira el procesamiento de codificacién de los coeficientes

de transformacion ortogonal de acuerdo con el formato de CAVLC.

[0135]
En primer lugar, los coeficientes de transformacién ortogonal convertidos en datos
de una sola dimension se escanean a partir del la frecuencia alta hacia la frecuencia baja.

En segundo lugar, los NumCoef (el nimero de coeficientes que no son 0) y T1s (el

i%e
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numero de coeficientes que son + 1 cuando se escanea de frecuencia alta a la frecuencia
baja, se codifica un maximo de de 3). Al mismo tiempo, la tabla de VLC se cambia de

acuerdo con la NumCoef en los bloques periféricos.

[0136]

En tercer lugar, se lleva a cabo la codificacion de nivel (valor de coeficiente DCT).
Por ejemplo, con respecto a T1s, sélo se codifica positivo/negativo. A los otros
coeficientes se les asignan numeros de cédigo (Code Number) y se codifican. En este
momento, la tabla de VLC se cambia de acuerdo con el parametro de cuantizacion QP

intra/inter, y el ultimo nivel codificado.

[0137]

En cuarto lugar, se lleva a cabo la codificacién de ejecucion. En este momento, la
tabla de VLC se cambia en codificacién de TotalZero de acuerdo con el NumGCoef.
También, se realizan de forma secuencial, la codificacién de Run_before (el nimero de Os
continuos antes de un coeficiente no-0). Con esta codificacion, la tabla de VLC se cambia
de acuerdo con ZerosLeft (el nimero de coeficientes no-0 restantes). Bajo ZeroslLeft = 0,

termina el proceso de codificacion.

[0138]

A continuacion, se describira el formato de CABAC.

[0139]

La Fig. 10 ilustra un ejemplo de la configuracion de la unidad de codificacion sin
pérdida que realiza la codificacion CABAC. En el ejemplo mostrado en la Fig. 10, la
unidad de codificacion sin pérdidas esta configurada de una unidad de modelado de
contexto 81, una unidad de binarizacion 82, y una unidad aritmética binaria de codificacion
adaptativa 83 incluyendo una unidad de estimacion de probabilidad 83a y una maquina de

codificacion 83b.

s
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[0140]

En relacién con un elemento de sintaxis arbitraria de una imagen comprimida, la
unidad de modelado de contexto 81 primero convierte en un simbolo (simbol) de un
elemento de sintaxis en un modelo de contexto apropiado, de acuerdo con la historia
pasada. En la codificacion CABAC, se codifican diferentes elementos de sintaxis
utilizando diferentes contextos. También, incluso los mismos elementos de sintaxis se
codifican utilizando diferentes contextos segun la informacion de codificacién de bloques

cercanos o macro-bloque.

[0141]
Por ejemplo, una sefial mb_skip_frag se describird con referencia a la Fig. 11
como ejemplo, pero esta también es la misma para el procesamiento de otros elementos

de sintaxis.

[0142]

En el ejemplo en la Fig. 11, se muestran un macro-bloque objetivo C que aun no se
ha codificado, y los macro-bloques adyacentes A y B que ya han sido codificados y que
son adyacentes al macro-bloque C objetivo. Diremos que la sefal mb_skip_frag se define

para cada uno de los macro-bloques X (X = A, B, C) y es la siguiente expresion (11).
[0143]
[Expresion Matematica 6]

0(si{X=skip)
f(X) = ]1(de otra manera) W)

Es decir, en el caso de que el macro-bloque X sea un macro-bloque omitido que
utiiza pixeles en un marco de referencia en las posiciones que corresponden

espacialmente, se fijaf (X) = 1, y de lo contrario, se establece f (X) =0.

4
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[0144]

En este momento, el Contexto (C) contexto para el macro-bloque actual C se
calcula como la suma de f (A) del macro-bloque A adyacente izquierdo y f (B) del macro-
bloque B adyacente superior como en la siguiente expresion (12).

Contexto (C) =f (A) + f (B) v (12)

[0145]

Es decir, el contexto de contexto (C) en cuanto al macro-bloque C objetivo tiene
uno de los valores de 0, 1, y 2, de conformidad con la sefial mb_skip_frag de los macro-
bloques adyacentes Ay B. Es decir, la sefial mb_skip_frag en cuanto al macro-bloque C

objetivo se codifica utilizando una maquina de codificacion 83b que difiere para uno de 0,

10y 24

[0146]
Por ejemplo, la unidad de binarizacion 82 realiza la conversion del simbolo de un
elemento que no es de datos binarios con respecto a la sintaxis, como con el modo de

prediccion intra, utilizando la tabla mostrada en la Fig. 12.

[0147)

Lo que ilustra la tabla de la Fig. 12 es que en el caso de que el simbolo de codigo
sea 0, el simbolo de cédigo se binariza en 0, si es simbolo de cédigo de 1, binariza en 10,
y si el simbolo de cddigo es 2 binariza en 110. También, en el caso de que el simbolo de
codigo sea 3 este se binariza en 1110, si el simbolo de codigo es 4 binariza en 11110, y si

el simbolo de cddigo es 5 binariza en 111110.

[0148]
Los elementos de sintaxis binarizados por tablas de binarizacién, como se ha
descrito anteriormente se codifican por la unidad aritmética binaria de codificacion

adaptativa 83 corriente abajo.
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[0149]

Volviendo a la Fig. 10, a la unidad aritmética binaria de codificacién adaptativa 83,
la unidad de estimacion de probabilidad 83a realiza la estimacion de la probabilidad con
respecto a los simbolos binarizados, y se realiza la codificacion aritmética binaria con
base en la estimacion de la probabilidad por la maquina de codificacién 83b. En este
momento, la probabilidad de "0" y “1" es inicializada al comienzo del sector, y se realiza la
tabla de probabilidades de los mismos actualizando cada vez la codificacion de 1Bin. Es
decir, los modelos relacionados se actualizan después de la transformacién binaria de
codificacion aritmética se realiza, por lo que cada modelo puede realizar el procesamiento
de codificacion correspondiente a las estadisticas de la informacién real de compresion de
la imagen. Es decir, los modelos relacionados se actualizan después de que se hace el
procesamiento de codificacion binaria aritmética, asi, cada modelo puede realizar el
procesamiento de codificacion correspondiente a las estadisticas de la informacion real de

compresion de la imagen.

[0150]

En ambos casos de estos formatos CAVLC y CABAC descritos anteriormente, a la
informacion para la prediccion del vector de movimiento con frecuencias de mas alta
aparicion se deben asignar los nimeros de cédigo mas pequeos, y la frecuencia de
aparicion de cada informacion de prediccion del vector de movimiento debe ser diferente
para cada secuencia y velocidad de bits. Sin embargo, con la propuesta de NPL 1, los
numeros de cédigo que se asignaran a la informacion de prediccion del vector de

movimiento son fijos.

[0151]
[Vista general de la tecnologia actual]

En consecuencia, con el dispositivo de codificacién de imagen 51 en la figura. 7, el
usuario de una aplicacion puede cambiar la asignacion del nimero de codigo en cuanto a

la prediccion de los vectores de movimiento por defecto por medio de la unidad de

5\
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asignacion de numero de codigo 77, de tal manera que la eficiencia de codificacién o la

calidad de la imagen subjetiva sea 6ptima.

[0152]

Es decir, con el dispositivo de codificacion de imagen 51, se genera la informacion
candidata multiple para la prediccion del vector de movimiento, y ademas, se genera un
valor de funcién de costo para cada informacion de prediccién del vector de movimiento.
Entonces, la informacién para la prediccion del vector de movimiento que produce el valor
mas pequeno de la misma se toma como la informacién para la prediccion del vector de
movimiento como bloque a ser procesado, vy la codificacion se realiza usando esta, en
este momento el nimero de codigo asignado a cada prediccion del vector de movimiento
por la unidad que asigna el nimero de codigo 77 se utiliza para generar el valor de

funcién de costo y de codificacion.

[0153]

Por ejemplo, digamos que con la configuracién por defecto, el nimero de codigo =
0 se asigna espacial del vector de movimiento (Predictor espacial) en la expresion
descrita anteriormente (5), y el nimero de codigo = 1 se asigna a la informacion para la
prediccion temporal del vector de movimiento (Predictor temporal) en la expresidn descrita

anteriormente (10).

[0154]

Generalmente, en el caso de que un contenido que se va a codificar incluya una
gran cantidad de region de imagen quieta (e.g. una videoconferencia), la informacion para
la prediccion temporal del vector de movimiento es mas preferible la informacion para la
prediccion espacial del vector de movimiento desde la perspectiva de eficiencia de

codificacion o de la calidad de la imagen que se somete.

[0155]
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Sin embargo, en el caso de una tasa baja de bits en particular (i.e., parametro de
alta cuantizacién QP), la informacién para la prediccion del vector de movimiento
asignada al nimero de codigo = 0 tiene menos bits de los necesarios para expresar la
informacion para la prediccion del vector de movimiento, y en consecuencia se selecciona

mas facilmente, lo cual es indeseable,

[01586]

En consecuencia, con el dispositivo de codificacion de imagen 51, la asignacién
del numero de codigo en cuanto a cada prediccion del vector de movimiento se puede
cambiar por defecto. Por consiguiente, en tal caso, el cambio se realiza de manera que,
por ejemplo, el numero de codigo = 0 se asigna a la prediccién temporal de la informacién
de vector de movimiento, y el numero de cédigo = 1 se asigna a la informacion para la
prediccion espacial del vector de movimiento. En consecuencia, se pueden mejorar tanto

la eficiencia de codificacion o la calidad de imagen subjetiva.

[0157]
[Ventajas de la tecnologia actual]

A continuacion, se describiran las ventajas de la actual tecnologia con referencia a
la Fig. 13. En el ejemplo en la Fig. 13, se muestra un marco de referencia y un marco
actual de una imagen en movimiento con la camara fija. En esta imagen en movimiento,
diremos que un objeto eliptico se esta moviendo hacia la direccion correcta de la pantalla

a una velocidad v. La camara esta fija, por lo que el fondo que no es el objeto eliptico es

una regién quieta.

[0158]

En el marco actual, se muestran un bloque actual X, y los bloques adyacentes A,
B, y G, junto al bloque actual X a la izquierda, parte alta, y la parte superior derecha, y en
el marco de referencia se muestra un bloque correspondiente (bloque co-localizado) Y del

bloque actual X. Note que el bloque correspondiente es un bloque en un marco ya
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codificado que es diferente al marco actual (un marco situado antes o después), y es un

bloque en una posicion correspondiente al bloque actual.

[0159]
Ahora, nosotros decimos que MVK es la informacién del vector de movimiento en
cuanto al blogue K, y que la mediana (MVA, MVB, MVC) se asigna al nimero de cédigo =

0,y MVY se asigna al nimero de cddigo =1

[0160]
En este caso, con una tasa baja de bits, en particular, se selecciona mas
facimente, la mediana de (MVA, MVB, MVC) las cuales tiene pocos bits necesarios para

expresar la informacion para la prediccion del vector de movimiento. .

[0161]

Sin embargo, con el ejemplo de la figura. 12, el bloque X, el bloque adyacente A, y
el bloque correspondiente Y son bloques en la regién de imagen quieta, y los bloques
adyacentes B y C son los bloques en el objeto eliptico. En consecuencia, cuando se
observa con respecto a las predicciones medias de los bloques adyacentes, se mantiene
la siguiente expresion (13), y la eficiencia de codificacion claramente no es buena.

Mediana (MVA, MVB, MVC) = Mediana (v, v, 0) = v... (13)

[0162)

Por otra parte, considerando el bloque correspondiente Y, la siguiente expresion
(14) se mantiene, asi que se puede realizar una mas alta eficiencia de codificacion por
asignacion de numero de cédigo = 0 a MVY con el fin de que sean seleccionados mas
faciimente.

MVY =0

[0163]
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Notese que con la divulgacion actual, la asignacion del nimero de codigo para
cada informacion para la prediccion del vector de movimiento se realiza, por ejemplo, en

incrementos por sectores,

[0164]

Es decir, primero, mv_predictor_definition_flag se codifica en la cabecera del
sector mv_predictor_definition_flag es la informacion sefial que indica, si los numeros de
codigo a ser asignados, se asignan en un modo fijo, o por defecto, 0 en un modo variable
donde la asignacion de nimeros de codigo se puede cambiar (i.e. cambiable). Notese que
es suficiente para la informacién sefial que sea la informacién que permite que se
identifique un modo variable cambiable o un modo fijo, i.e, si es modo variable o modo

fijo.

[0165]

En el caso que se apligue mv_predictor_definition_flag = 0, la asignacion de los
nimeros de cddigo a cada informacion para la prediccion del vector de movimiento se
define por. En el caso que se aplique mv_predictor_definition_flag = 1, la asignacion de
los nimeros de cédigo a cada informacion para la prediccion del vector de movimiento se
asigna por la unidad de asignacion de nimeros de cédigo 77. Por consiguiente, en este
caso, mv_predictor_definition_flag = 1 es seguido por la descripcion de la asignacion del
numero de cédigo a cada informacion para la prediccion del vector de movimiento por la

unidad de asignacion del numero de codigo 77.

[0166]
Especificamente, en el caso de mv_predictor_definition_flag = 1, se insertara un

elemento de sintaxis tal como se muestra en la figura 14 en la cabecera del sector.

[0167]
Con el ejemplo en la Fig. 14, la descripcién de mv_predictor_definition_flag = 1

seqguido por un espacio proporcionado para describir cual informacién para la prediccion
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del vector de movimiento se debe asignar al numero de codigo 0
(code_number_for_predictor_0;) y al numero de cédigo 1

(code_number_for_predictor_1;).

[0168]

Tenga en cuenta que la descripcion de la sintaxis en relacién con la asignacion del
nimero de codigo de acuerdo con la presente divulgacion no se limita al ejemplo en la
figura. 14. En una secuencia de un conjunto de parametros o conjunto de parametros de
imagen, se proporciona una sintaxis en relacion con la asignacion del nimero de codigo.
En el caso que mv_predictor_definition_flag = 0 en la cabecera del sector, se puede
utilizar cualquier asignacion definida en el conjunto de parametros de secuencia existente
inmediatamente anterior o conjunto de parametros de la imagen. Por supuesto, esto se
puede proporcionar sélo a un conjunto de parametros de secuencia o conjunto de

parametros de imagen.

{0169]

Como se describic anteriormente, al permitir el cambio de la asignacion del
nimero de codigo, en un evento de un objeto en movimiento que pasa a través de una
region quieta, tal como un fondo, por ejemplo, se puede asignar un niimero de cadigo mas
pequerio a la informacion para la prediccion temporal del vector de movimiento (Predictor
temporal). En consecuencia, esto puede evitar el deterioro de la imagen debido a que la
region quieta sigue siendo afectada por el movimiento del objeto en movimiento, y se

puede mejorar la eficiencia de decodificacion y la calidad de la imagen subjetiva.

[0170]

En consecuencia, se puede lograr una mayor eficiencia de codificacion.

[0171]

Tenga en cuenta que mientras que en un ejemplo que se ha descrito anteriormente

donde un objeto en movimiento pasa a través de una region fija, tal como un fondo o
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similar, por ejemplo, como un ejemplo especifico, este no se limita a este ejemplo,
también, por ejemplo, se puede mejorar la eficiencia en la codificacion y la calidad de
imagen subjetiva mediante la asignacién de numeros de codigo mas pequefios a la
informacion para la prediccion del vector de mcvimiento con una frecuencia méas alta

(tasa) de aparicion.

[0172]
También, el usuario o una aplicacién pueden establecer la asignacion del numero
de codigo en cuanto a la informacion para la prediccion del vector de movimiento tal que

se mejoren la eficiencia de codificacion y la calidad de imagen subjetiva.

[0173)

Se hara una descripcién mas detallada, mas adelante.

[0174]

[Ejemplo de Configuracion de una unidad de prediccion/compensacion de movimiento]
La fig. 15 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de configuracion
detallado de la unidad de prediccidn/compensacion de movimiento 75. Tenga en cuenta

que el interruptor 73 en la figura. 7 se ha omitido en la figura. 15.

[0175]

En el ejemplo de la figura 15, la unidad de prediccién / compensacion de
movimiento 75 esta configurada de una unidad de blsqueda de movimiento 91, una
unidad de calculo de la funcion de costo 92, una unidad de seleccion del vector de
movimiento 93 para prediccion optima, una unidad de determinacion de modo 94, una
unidad de compensacion de movimiento 95, y un buffer del vector de movimiento 96.
Notese, que la entrada solamente la entrada a la unidad de busqueda de movimiento 91
no se ilustra en el dibujo asi como la entrada de los valores de los pixeles de la imagen

desde el buffer de reorganizacion de la pantalla 62, pero en realidad, hay una entrada a la
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unidad de calculo de la funcion de costo 92 que calcula los valores de la funcién de costo

y como también a la unidad de compensacién de movimiento 95.

[01786)

La entrada de los valores de pixel de la imagen desde el buffer de reorganizacion
de la pantalla 62 y los valores de referencia de los pixeles de la imagen de la memoria
marco 72 se introducen en la unidad de busqueda de movimiento 91. La unidad de
busqueda de movimiento 91 realiza el procesamiento de busqueda de movimiento entre
todos los modos de prediccion que se muestran en la fig. 2, hace el procesamiento de
compensacion sobre la imagen de referencia usando la informacion buscada del vector
de movimiento y generando las imagenes de prediccion. La unidad de busqueda de
movimiento 91 suministra la informacién buscada del vector de movimiento para cada
modo de prediccion inter, y las imagenes de prediccion generadas, a la unidad de calculo

de la funcién de costo 92.

[0177]

La unidad de calculo de la funcién de costo 92 se suministra con los valores de los
pixeles de imagen de entrada a partir del buffer de reordenacion de la pantalla 62, la
informacion del vector de movimiento y las imagenes de prediccion para los modos de
prediccion inter de la unidad de busqueda de movimiento 91, y cada informacion para la
prediccion del vector de movimiento de la unidad que genera la prediccion del vector de
movimiento 76, y asigna los numeros de cddigo a cada una. La unidad de calculo de la
funcion de costo 92 calcula la informacion de diferencia del vector de movimiento
tomando la diferencia de la informacion del vector de movimiento y cada informacién para

prediccion del vector de movimiento.

[0178]
La unidad de calculo de la funcion de costo 92 entonces usa la informacion
suministrada a ella, tal como la informacién de diferencia del vector de movimiento, los

nimeros de codigo asignados a la informacién para la prediccién  del vector de
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movimiento, las imagenes de prediccion, vy asi sucesivamente, para calcular un valor de
funcion de costo para cada prediccion del vector de movimiento de cada bloque en cada
modo de prediccion inter. La unidad que calcula la funcién de costo 92 suministra las
imagenes de prediccion en cuanto a cada uno de los modos de prediccién inter, la
informacién de diferencia del vector de movimiento, informacién para la prediccion del
vector de movimiento, y los correspondientes nimeros de codigo y los valores de la
funcion de costo, a la unidad de seleccion de la prediccién 6ptima del vector de

movimiento 93.

[0179]

La unidad de seleccion de la prediccion optima del vector de movimiento 93
selecciona la informacion para la prediccion 6ptima del vector de movimiento para cada
bloque en cada modo de prediccion, basada en los valores de la funcién de costo. La
informacion para la prediccion optima del vector de movimiento seleccionada de este
modo se suministra a la unidad que determina el modo 94, junto con las imagenes de
prediccion para cada uno de los modos de prediccion inter, los valores de la funcion de
costo de la informacion de la diferencia del vector de movimiento, la informacion para la

prediccion optima del vector de movimiento, y el nimero de cédigo asignado al mismo.

[0180]

La unidad que determina el modo 94 determina cual de los modos de prediccion
inter es 6ptimo para usar, usando los valores de la funcién de costo en cuanto a cada uno
de los modos de prediccion inter, y toma el modo de prediccién inter con el mas pequeiio
valor de funcion de costo como el modo 6ptimo de prediccidn. La unidad que determina el
modo 94 entonces suministra el modo de prediccion optimo, y lo relaciona con la
informacién de diferencia del vector de movimiento, y la informacion para la prediccion
Optima del vector de movimiento y asigna el numero de cédigo a esta, a la unidad de

compensacion del movimiento 95.

[0181]

<
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La unidad de compensacion del movimiento 95 obtiene un vector de movimiento a
partir de la informacion de diferencia del vector de movimiento y de la informacion para la
prediccion optima del vector de movimiento, y hace la compensacién sobre la imagen de
referencia a partir de la memoria marco 72 usando el vector de movimiento obtenido, por
lo tanto generando una imagen de prediccién del modo de prediccion optima. También, la
entrada de los valores de pixel de la imagen a partir del buffer de reorganizacion de la
pantalla 62 se suministran también a la unidad de compensacion del movimiento 95 y la
unidad de compensacion del movimiento 95 obtiene el valor de funcion de costo del modo
de prediccion optima, de nuevo a partir de la informacion suministrada y envia la imagen
de prediccion del modo de prediccion éptimo v los valores de la funcién de costo de estas

a la unidad de seleccion la imagen de prediccion 78.

[0182]

En el caso que la imagen de prediccion del modo inter optimo se seleccione por la
unidad de seleccion de imagen de prediccién 78, se suministra una sedal que la efectue
desde la unidad de seleccion de imagen de prediccién 78. Como respuesta, la unidad de
compensacion del movimiento 95 suministra informacion modo inter Optima, la
informacion de diferencia del vector de movimiento de ese modo, y el nimero de codigo
correspondiente a la informacion para la prediccion del vector de movimiento, a la unidad
de codificacion sin pérdidas 66. También, al mismo tiempo, la unidad de compensacion
de movimiento 95 almacena la informacion del vector de movimiento obtenida de la
informacion de diferencia del vector de movimiento y la informacion para la prediccion
6ptima del vector de movimiento en el buffer del vector de movimiento 96. Nétese que en
el evento de que la imagen de prediccion del modo inter 6ptimo no se seleccione por la
unidad de seleccion de la imagen de prediccion 78 (i.e., en el evento que se seleccione
una imagen de prediccion intra), se almacena un vector 0 en el buffer del vector de

movimiento 96 como informacion del vector de movimiento.

[0183]
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El' buffer del vector de movimiento 96 almacena informacién de bloque de
movimiento para cada bloque en el modo de prediccion optimo. La informacion
almacenada del vector de movimiento se suministra a la unidad que genera la prediccion
del vector de movimiento 76 como informacion periférica del vector de movimiento de los
bloques periféricos, con el propdsito de generar la informacion para la prediccion del

vector de movimiento para el siguiente bloque.

[0184]

La unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 76 genera muiltiples
candidatos para la informacion para la prediccién del vector de movimiento como se
describid en NPL 1, usando la informacion periférica del vector de movimiento de los
bloques adyacentes espacio-temporales a los bloques actuales, suministrada del buffer
del vector de movimiento 96. Tenga en cuenta, sin embargo, que la diferencia con NPL 1
es el punto en el que tanto el numero de codigo como cada informacion para la prediccion
del vector de movimiento han sido asignados por la unidad de asignacién del numero de

codigo en 77.

[0185]

Es decir, con la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 76. Ia
informacion para la prediccion espacial del vector de movimiento (predictor espacial) se
genera de acuerdo con la expresion descrita antes (5), y la informacion para la prediccion
temporal del vector de movimiento (predictor temporal) se genera de acuerdo con la
expresion descrita antes (9), en cuanto al bloque actual. También, la informacion para la
prediccion espacio-temporal del vector de movimiento (predictor espacio-temporal) se
genera de acuerdo con la expresion descrita antes (10) en cuanto al blogque actual. Cada
candidato generado para la informacion para la prediccion del vector de movimiento, y los
numeros de codigo asignados respectivamente a las mismas, se suministran a la unidad

que calcula la funcién de costo. 92

[0186]
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También, antes de realizar el proceso de codificacion, a informacion relativa a qué
numero de cédigo se asigna a cudl informacion para la prediccion del vector de
movimiento se introduce en la unidad que asigna el nimero del cédigo 77 de acuerdo con
las operaciones del usuario por ejemplo en una unidad de entrada de operacion, que no
se muestra. La unidad que asigna el nimero de cédigo 77 establece la asignacion de los
numeros de codigo segun la informacién para la prediccion del vector de movimiento de
acuerdo con la informacién de entrada, y también genera informacién que indica que el

modo es un modo variable de asignacion de numero de cédigo.

[0187]

La unidad que asigna el numero de coédigo 77 suministra la informacion de la
asignacion del nimero de codigo a la unidad que genera la prediccion del vector de
movimiento 76. También, la unidad que asigna el nimero de cédigo 77 envia la sefial de
la informacion generada y la informacion de la asignacion del nimero de caédigo, a la
unidad de codificacién sin pérdida 66. En la unidad de codificacién, sin pérdida, 66, el

proceso de codificacién de esta informacion se realiza en la cabecera del sector.

[0188]
[Descripcion del procesamiento de codificacion del dispositivo de codificacion de imagen]
A continuacion, en la fig.7 se describira el proceso de codificacion del dispositivo

de codificacion de imagen 51 con referencia al diagrama de flujo en la fig. 16.

[0189]

En la etapa S11, la unidad de conversion A/D 61 convierte una imagen de entrada
de analoga a digital. En la etapa S12, el buffer de reorganizacion de la pantalla 62
almacena la imagen suministrada de la unidad de conversion A/D 61, y realiza la
reorganizacion desde la secuencia para la visualizacién de las imagenes a la secuencia

para codificacion.

[190]
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En la etapa S13, la unidad de computo 63 computa la diferencia entre una
imagen reordenada en la etapa $12 y la imagen de prediccion, La imagen de prediccion
se suministra a la unidad de computo 63 desde la unidad de prediccién/ compensacion del
movimiento 75 en el caso de realizar la prediccién inter v desde la unidad de prediccion
intra 74 via la unidad de seleccion la imagen de prediccion 78 en el evento de llevar a

cabo la prediccion intra.

[0191]
La diferencia de los datos es méas pequefia en la cantidad de datos cuando se
compara con los datos originales de la imagen. En consecuencia, la cantidad de datos se

puede comprimir, sin cambio en comparacion con el caso de codificacién de la imagen

original.

[0192)

En la etapa S14, la unidad de transformacién ortogonal 64 somete la informacion
de diferencia suministrada de la unidad de computacion 63 a una transformada ortogonal.
Especificamente a una transformacion ortogonal, tal como una transformada discreta de
coseno, transformada Karhunen-Loéve, o similar, que se realiza y se obtiene un
coeficiente de la transformada. En la etapa S15, la unidad de cuantizacién 65 cuantiza el
coeficiente de la transformada. En el momento de esta cuantizacion, se controla la tasa, lo

que se describira con relacion al procesamiento en la dltima etapa descrita S26.

[0193]

La informacién de diferencia asi cuantizada se decodifica localmente como sigue.
Es decir, en la etapa S16, la unidad de cuantizacion inversa 68 somete el coeficiente
transformado cuantizado a la unidad de cuantizacién 65 a una cuantizacion inversa
usando una propiedad correspondiente a la propiedad de la unidad de cuantizacién 65.
En la etapa S17, la unidad de la transformada ortogonal inversa 69 somete el coeficiente

transformado sometido a la cuantizacion inversa por la unidad de cuantizacién inversa 68
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a una transformacion ortogonal inversa usando una propiedad correspondiente a la

propiedad de la unidad de trasformacién ortogonal 64.

[0194]

En la etapa S18, la unidad de computacion 70 adiciona la imagen de prediccion
de entrada via la unidad de seleccion de la imagen de prediccion 78 a la informacion de
diferencia decodificada localmente y genera una imagen localmente decodificada (la
imagen correspondiente a la entrada de la unidad de computacion 63). En la etapa S19, el
filtro de desbloqueo 71 somete la salida de la imagen de la unidad de computacién 70 a
filtracion. Entonces se elimina la distorsion del bloque. En la etapa S20, la memoria
marco 72 almacena la imagen que se someti¢ a filtracion. Tenga en cuenta, que una
imagen que no se somete al proceso de filtracion con el filtro de desbloqueo 71 también
se suministra de la unidad de computacion 70 a la memoria del marco 72 para

almacenamiento

[0195]

En el caso, de que la imagen a ser procesada que se suministra desde el buffer de
reorganizacion de la pantalla 62 sea una imagen de un bloque para procesamiento intra,
una imagen decodificada que se referencia se lee de la memoria del marco 72, y se

suministra a la unidad de prediccion intra 74 via el conmutador 73

[0196]

En la etapa S21, la unidad de prediccion intra 74 realiza la prediccion intra de los
pixeles del blogue a ser procesados entre todos los modos candidatos de prediccion intra,
con base en estas imagenes. Tenga en cuenta que para los pixeles a ser referenciados,
$e usan los pixeles no sometidos a filtracion por desbloqueo mediante el filtro de

desbloqueo 71.

[0197]
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Mientras que los detalles del procesamiento de prediccion en la etapa S21 se
describiran mas adelante con referencia a la fig. 17, debido a este procesamiento, la
prediccion intra se lleva a cabo en todos los modos candidato de prediccion intra, y los
valores de la funcion de costo se calculan para todos los modos candidato de prediccion
intra. Un modo de prediccion intra éptimo se selecciona basandose en el valor de la
funcion de costo calculado, y una imagen de prediccion generada por la prediccién intra
del modo de prediccion intra éptimo, y el valor de la funcién de costo, de los misma, se

suministran a la unidad de seleccién de la imagen de prediccién 78

[0198]

En el caso de que la imagen a ser procesada suministrada del buffer de
reorganizacion de la pantalla 62 sea una imagen a ser procesada inter, se lee una imagen
de referencia de la memoria marco 72, y se suministta a la unidad de
prediccidn/compensacion del movimiento 75 via el conmutador 73. En la etapa S22, la
unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75 realiza el procesamiento de

prediccion inter del movimiento con base en estas imagenes.

[0199]

Los detalles del procesamiento de prediccion en la etapa S22 se describiran mas
tarde con referencia a la fig.18. De acuerdo con este procesamiento, el procesamiento de
busqueda del movimiento se lleva a cabo con todos los modos candidato de prediccion
intra, se calculan los valores de la funcién de costo en todos los modos candidato de
prediccion intra y se selecciona la informacion para la prediccion optima del vector de
movimiento. Ademas, el modo de prediccion intra éptimo se selecciona basandose en los
valores calculados de la funcién de costo en cuanto a todos los modos de prediccion inter.
La imagen de prediccién generada en el modo de prediccién intra dptimo, v el valor de la
funcion de costo de la misma, se suministran a la unidad de seleccion de imagen de

prediccion 78.

[0200]

LS
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En este momento, por ejemplo, se asigna un numero de cédigo a cada informacién
para la prediccion del vector de movimiento, con la informacién para la asignacion del
nimero de codigo que se suministra a la unidad de prediccion /compensacion de
movimiento 75 y a la unidad codificacion sin pérdidas 66. Por consiguiente, en la unidad
de prediccion/compensacion de movimiento 75, los valores de la funcién de costo y asi
sucesivamente, se calculan usando los nimeros de codigo asignados. Ademas, la unidad
que asigna el nimero de codigo 77 genera una sefial de informacién que indica si o no el
modo es modo variable con lo cual es cambiante la asignacion del numero de codigo, que

se suministra a la unidad de codificacion sin pérdidas 66.

[0201]

En la etapa $23, la unidad de seleccion de la imagen de prediccion 78 determina
uno de los modos de prediccion intra 6ptimo y el modo de prediccion inter optimo para ser
el modo de prediccion dptimo con base en los valores de salida de la funcién de costo a
partir de la unidad de prediccién intra 74 y la unidad de prediccion/compensacion de
movimiento 75. La unidad de seleccion de la imagen de prediccion 78 entonces
selecciona la imagen de prediccion en el modo de prediccion optimo determinado, y la
suministra a las unidades de computo 63 y 70. Esta imagen de prediccion se usa en los

calculos, como se describio anteriormente en las etapas S13 y S18.

[0202]

Note que la informacion de seleccion de esta la imagen de prediccién se
suministra a la unidad de prediccién intra 74 o a la unidad de prediccion/compensacion de
movimiento 75. En el evento de que se seleccione la imagen de prediccion en modo de
prediccion optimo intra, la unidad de prediccion intra 74 suministra la informacion que
indica el modo dptimo de prediccién intra (i.e., informacion del modo de modos prediccion

intra) a la unidad de codificacion sin pérdidas 66.

[0203]
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En el caso que la imagen de prediccion en el modo dptimo de prediccion inter se
haya seleccionado, la unidad de prediccién/compensacion de movimiento 75 envia la
informacion indicando el modo 6ptimo de prediccidn inter, y de acuerdo con la necesidad,
la informacién de acuerdo con el modo éptimo de prediccion inter a la unidad de
codificacién sin péerdidas 66. Ejemplos de la informacién de acuerdo con el modo 6ptimo
de prediccion inter incluyen informacion tal como la informacion de diferencia del vector
de movimiento entre la informacion del vector de movimiento y la informacion para la
prediccion del vector de movimiento para cada bloque, nimero de cadigo asignado a la
informacién para la prediccion del vector de movimiento de cada bloque, y asi
sucesivamente. También, tenga en cuenta que al mismo tiempo, la unidad de
compensacion del movimiento 95 de la unidad de prediccion/compensacién de
movimiento 75 almacena la informacién del vector de movimiento obtenido de la
informacion de diferencia del vector de movimiento v de la informacion para la prediccién

del vector de movimiento en el buffer del vector de movimiento 96.

[0204]

En la etapa S24, la unidad de codificacion sin perdidas 66 codifica el coeficiente
transformado cuantizado de salida de la unidad de cuantizacién 65. Especificamente, la
imagen de diferencia se somete a una codificacion sin pérdidas tal como una codificacién
de longitud variable, codificaciones aritméticas o similares y se comprime. En este
momento, también se codifican, la informacién del modo de prediccion de la unidad de
prediccion intra 74, la entrada a la unidad de codificacién sin perdidas 66 en la etapa 21
descrita anteriormente, o la informacion de acuerdo con el modo optimo de prediccién
inter de la unidad de prediccién/compensacion de movimiento 75, y asi sucesivamente en
la etapa S22 y se afaden a la informacion de cabecera. También, la sefial de la
informacion y la informacién de la asignacion del numero de codigo de la unidad que
asigna el nimero de codigo 77 se afiaden también a la informacion de cabecera.

[0205]
Por ejemplo, la informacion que indica el modo de prediccidn inter se codifica para

cada macrobloque. Los numeros de cddigo en cuanto a la informacién de diferencia del
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vector de movimiento y la informacion para la prediccidn del vector de movimiento se
codifican para cada bloque actual. Ademas, la sefal de informacion y la informacion de
asignacion del nimero de cédigo de la unidad cue asigna el nimero de codigo 77 se

codifican en cada sector.

[0206]

En la etapa $25, el buffer de almacenamiento 67 almacena la imagen de
diferencia como una imagen comprimida. La imagen comprimida almacenada en el buffer
de almacenamiento 67 se lee como corresponde, y se transmite al lado de la

decodificacion via la ruta de transmision.

[0207]
En la etapa S26, la unidad de control de la tasa 79 controla la tasa de la operacion
de cuantizacion de la unidad de cuantizacion 65 con base en la imagen comprimida

almacenada en el buffer 67 a fin de no causar desbordamiento o flujo bajo.

[0208]
[Descripcion del procesamiento de prediccion intra]

A continuacion se describira el procesamiento de prediccién intra en la etapa S21
de la fig. 16 con referencia al diagrama de flujo en la Fig. 17. Tenga en cuenta en el
ejemplo de la Fig. 17, el caso de sefales de luminancia que se describiran como un

ejemplo.

[0209]
En la etapa S41, la unidad de prediccion intra 74 realiza la prediccion intra  para

cada modo de la prediccién intra de 4 x 4 pixeles, 8 x 8 pixeles, y 16 x 16 pixeles.

[0210]
Hay nueve tipos de modos de prediccion de 4 x 4 pixel y 8 x 8 pixel de

incremento de bloque y cuatro tipos de 16 x 16 pixel de incremento de macrobloque para
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los modos de prediccion intra de la sefial de luminancia en los incrementos de bloque vy
hay cuatro tipos de modos de prediccion de incremento de bloque 8 x 8 pixel para los
modos de prediccién intra de la sefal de diferencia de color. El modo de prediccion intra
de la sefial de la diferencia de color se puede establecer separadamente del modo de
prediccion intra de la sefal de luminancia. Para los modos de prediccién intra de la sefal
de luminancia de 4 x 4 pixel y los modos de prediccion intra de 8 x 8 pixel, un modo de
prediccion intra se define para cada bloque de sefial de luminancia de 4 x 4 pixel y 8 x 8
pixel. Para los modos de prediccion intra de la sefial de luminancia de 16 % 16 pixel y para
los modos de prediccion intra de la sefial de diferencia de color se define un modo de

prediccion para cada macrobloque.

[0211]

Especificamente, la unidad de prediccién intra 74 hace referencia a la imagen
decodificada que ha sido leida de la memoria marco 72 y se suministra a la unidad de
prediccion intra 74 a través del conmutador 73. y lleva a cabo la prediccion intra sobre los
pixeles del blogue a ser procesado. Hacer este procesamiento de prediccién intra en cada
modo de prediccion intra produce una imagen de prediccion que se genera en cada modo
de prediccion intra. Tenga en cuenta que los pixeles que no estan sujetos al filtrado por
desbloqueo mediante el filtro de desbloqueo 71 se utilizan como los pixeles decodificados
a ser referenciados.

[0212]

En la etapa 842, la unidad de prediccion intra 74 calcula un valor de funcién de
costo en cuanto a los modos de prediccion intra de 4 x 4 pixeles, 8 x 8 pixeles, y 16 x 16
pixeles. Aqui, para una funcion de costo para obtener los valores de la funcién de costo,

se usa una funcion de costo empleada con el formato H.264/AVC.

[0213]
Con el formato H.264/AVC, se usa un método donde la seleccidn se hace de dos
metodos de determinacion del modo, de modo de alta complejidad y modo de baja

complejidad estipulado en JM, por ejemplo. En el caso de estos métodos, ambos calculan
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un valor de funcién de costo relacionado con los respectivos modos de prediccion Mode, v
el modo de prediccién que produce el més pequefio se selecciona como el modo optimo

en cuanto al bloque actual o macrobloque.

[0214]
En el modo de alta complejidad, el valor de la funcién de costo se puede calcular

con la siguiente expresion (15).

[0215]

Cost (Mode €Q) =D + xR ol 15)

[0216]

En la expresion (15), @ es el conjunto total de modos candidato para la
codificacion del bloque actual a través del macrobloque. También, D es la diferencia de
energia entre la imagen decodificada y la imagen de entrada en el caso de la codificacion
con el modo de prediccion actual Mode. Ademas, i es un multiplicador de Lagrange dado
como una funcidn de un parametro de cuantizacién. También, R es la cantidad total de
cédigo en el caso de la codificacion con el modo actual Mode, incluyendo los coeficientes

de transformacioén ortogonal,

[0217]

Es decir, con el propésito de llevar a cabo la codificacién con el modo de alta
complejidad, hay necesidad de realizar procesamientos de codificacion tentativos una vez
para todos los modos candidatos Mode para calcular los parametros anteriores D ¥y R,

requiriendo una mayor cantidad de célculos.

[0218]
Por otra parte, el valor de la funcién de costo en el método de baja complejidad, se

puede obtener como se muestra en la siguiente expresion (16).
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[0219]

Cost (Mode Q) = D + QP2Quant(QP) xHeaderBit...(16)

[0220]

En la expresion (16), D es la diferencia de energia entre la prediccion de la imagen
y la entrada de la imagen, a diferencia del caso del método de alta complejidad. También,
QP2Quant (QP) esta dado como una funcion de un parametro de cuantizacién QP.
Ademas, HeaderBit (cabecera de bits) es la cantidad de cédigo relacionado con la
informacion perteneciente a la cabecera no incluida en los coeficientes de transformacion

ortogonal, tal como los vectores de movimiento y modo.

[0221]

Es decir, en el modo de baja complejidad, el procesamiento de la prediccion
necesita que se realice relacionando cada candidato de modo Mode, pero no hay
necesidad de realizar todo el camino para una imagen decodificada, asi que no hay
necesidad de hacer todo el camino para el procesamiento de decodificacion. Por
consiguiente, esta permitida la realizacién con una cantidad pequefia de calculos en

comparacion con el método de alta complejidad.

[0222]

En la etapa S43, la unidad de prediccion intra 74 determina el modo optimo en
cuanto a los modos de prediccion intra de 4 x 4 pixeles, 8 x 8 pixeles, y 16 x 16 pixeles.
Es decir, como se describio anteriormente, en el caso del modo de prediccion intra de 4 x
4, y en el modo de prediccion intra 8 x 8, el nimero de tipos de modos de prediccién es
nueve, y en el evento del modo de prediccion intra de 16 x 16, el numero de tipos de
modos de prediccidn es cuatro. Por lo tanto, la unidad de prediccion intra 74 determina,
con base en los valores de la funcion de costo calculada en la etapa S42, el modo optimo
de prediccion intra 4 x 4, el modo éptimo de prediccion intra 8 x 8, y el modo optimo de

prediccion intra 16 x 16 de los mismaos.

T
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[0223]

En la etapa S44, la unidad de prediccion intra 74 selecciona el modo 6ptimo de
prediccion intra fuera de los modos optimos determinados en cuanto a los modos de
prediccion intra de 4 x 4 pixeles, 8 x 8 pixeles, y 16 x 16 pixeles con base en los valores
de la funcion de costo calculada en la etapa S42. Es decir, la unidad de prediccién intra
74 selecciona un modo para el cual el valor de la funcidn de costo es el valor minimo
fuera de los modos 6ptimos determinados en cuanto a 4 x 4 pixeles, 8 x 8 pixeles, y 16 x
16 pixeles, seglin el modo optimo de prediccién intra. La unidad de prediccion intra 74
entonces suministra la imagen de prediccion generada en el modo de prediccion éptima
intra, y el valor de la funcién de costo de la misma a la unidad de seleccién de la imagen

de prediccion 78.

[0224]
[Descripcion del procesamiento de prediccion inter de movimiento]
A continuacion, se describira el procesamiento de prediccion de movimiento inter

en la etapa S22 en la Fig. 16 con referencia al diagrama de flujo en la Fig. 18.

[0225]

En la etapa S51, la unidad de busqueda de movimiento 91 determina un vector de
movimiento y una imagen de referencia en cuanto a cada una de las ocho clases de
modos de prediccion inter hechos de 16 x 16 pixeles hasta 4 x 4 pixeles, descritos

anteriormente con referencia a la Fig. 2.

[0226]

En la etapa S52, la unidad de busqueda de movimiento 91 somete la imagen de
referencia a un procesamiento de compensaciéon con base en el vector de movimiento
determinado y genera una imagen de prediccion, de acuerdo con cada uno de los modos
de prediccion inter. La unidad de busqueda de movimiento 91 suministra la informacion
del vector de movimiento buscado con base en cada modo de prediccion inter, v las

imagenes de prediccion generadas para la unidad que calcula la funcion de costo 92.
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[0227]

En la etapa S53, la unidad que genera una prediccion del vector de movimiento 76
y la unidad que calcula la funcion de costo 92 realizan el procesamiento que determina el
movimiento de la prediccién de movimiento. Este procesamiento que determina la
prediccion del movimiento se describird mas adelante con referencia a la Fig. 19.

[0228]

De acuerdo con el procesamiento en la etapa S53, se generan muiltiples tipos de
informacion de la prediccion del vector de movimiento. La informacion generada para la
prediccion del vector de movimiento y los ndmeros de cédigos asignados respectivamente
se usan para calcular los valores de la funcién de costo en cuanto a cada vector de
prediccion de movimiento, para cada bloque en cada modo de prediccion inter, y se

selecciona la informacion de la prediccion éptima para prediccion del movimiento.

[0229]

La informacién dptima para la prediccion del vector de movimiento entonces
seleccionada se suministra a la unidad que determina el modo 94, junto con la imagen de
prediccion, el valor de la funcién de costo, la informacion de la diferencia del vector de
movimiento, y la informacion para la prediccién éptima del vector de movimiento y el

numero de codigo asignado a estos, en cuanto a cada modo de prediccion inter.

[230]

En la etapa S54, la unidad que determina el modo 94 determina el modo de
prediccion optimo inter. Es decir, la unidad que determina el modo 94 afade los valores de
la funcion de costo en cuanto a la prediccion éptima de los vectores de movimiento de
todos los bloques en cada modo de prediccién inter, compara los valores de la funcién de
costo de todos los modos candidato de prediccién inter, y determina el modo de
prediccion inter con el valor mas pequefio de la funcion de costo como el modo optimo de

prediccion inter. Determina el modo optimo de prediccidn inter. El modo de prediccion

A%
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optimo inter se suministra a la unidad de compensacion del movimiento 95 junto con la

informacién de la prediccion éptima del vector de movimiento.

[0231]

En la etapa S55, la unidad de compensacion del movimiento 95 realiza el
procesamiento de compensacion sobre la imagen de referencia a partir de la memoria
marco 72, con base en el vector de movimiento del modo optimo de prediccién inter y
genera una imagen de prediccion. También la unidad de compensacion del movimiento 95
obtiene el valor de la funcién de costo del modo de prediccion optimo, otra vez, a partir de
la informacion suministrada, y envia la imagen de prediccion y el valor de la funcién de
costo del modo de prediccion optimo a la unidad que selecciona la imagen de prediccion

78

[0232]
[Descripcion del procesamiento que determina la prediccion del vector de movimiento que
determina)

A continuacién, el procesamiento que determina la prediccion del vector de
movimiento en la etapa S53 en la fig. 18 se describira con referencia al diagrama de flujo
en la fig. 19. Tenga en cuenta que las siguientes etapas S71 hasta S74 son
procesamientos realizados para cada bloque, por ejemplo, y las etapas S75 y S77 son

procesamientos realizados para cada bloque.

[0233]

En la etapa S71, la unidad que asigna el nimero de codigo 77 determina si o no
la asignacién del nimero de cadigo en cuanto a la informacién de prediccion del vector de
movimiento ha sido definido por el usuario. Por ejemplo, en el caso que la informacion se
relacione con cual niimero de codigo se debe asignar a qué informacién para la prediccién
del vector de movimiento que haya sido entrada d2 una unidad de entrad de operacion,
que no se muestra, y esto no es informaciéon por defecto, en la etapa S71 la

determinacion se hace tal que la asignacion del nimero de cédigo en cuanto a la
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informacion para la prediccion del vector de movimiento se define por el usuario, y avanza

el procesamiento a la etapa S72.

[0234]

En la etapa S72, la unidad que asigna el nimero de codigo 77 establece
mv_predictor_definition_flag = 1, y suministra la informacién sefial a la unidad de
codificacion sin pérdidas 66. En la etapa S73 la unidad que asigna el numero de cédigo
77 entonces determina la asignacion del nimero de codigo en cuanto a la informacion de
prediccion del vector de movimiento, con base en la informacion relacionada con el
numero de codigo que se asigna a la informacion de entrada para la prediccion del vector
de movimiento. La asignacion determinada del nimero de codigo se suministra a la
unidad de codificacion sin pérdida 66 y a la unidad de generacion de la prediccién del

vector de movimiento 76.

[0235]

Por otra parte, por ejemplo en el caso de la informacién, por ejemplo, en el caso
que la informacion se relacione con cual numero de codigo se debe asignar a qué
informacion para la prediccion del vector de movimiento que haya sido entrada de una
unidad de entrada de operacion, que no se muestra, y esto no es informacion por defecto,
en la etapa S71, la determinacion que se hace de la asignacion del nimero de codigo en
cuanto a la informacion de prediccion del vector de movimiento no ha sido definida por el

usuario, y el procesamiento avanza a la etapa S74.

[0236]

En la etapa S74, la unidad que asigna el nimero de cédigo 77 establece
mv_predictor_definition_flag = 0, y suministra esa sefal de informacién a la unidad de
codificacién sin pérdida 66. En este caso, la informacion de la asignacion del nimero de
codigo por defecto se suministra a la unidad que genera la prediccion del vector de

movimiento 76.
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[0237]

En la etapa S75, La unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 76
genera toda la informacion candidata de la prediccion del vector de movimiento para el
bloque actual usando la informacién del vector de movimiento periférico de bloques
periféricos espacio — temporales a partir del buffer del vector de movimiento 96. La unidad
que genera la prediccion del vector de movimiento 76 entonces suministra, junto con la
informacion multiple generada para la prediccion del vector de movimiento, los nimeros
de codigo respectivamente asignados a cada una, a la unidad que calcula la funcion de

costo 92

[0238]

En la etapa S76, la unidad que calcula la funcién de costo 92 calcula valores de la
funcion de costo para cada uno de los vectores de prediccidén del movimiento en cada
bloque en cada modo de prediccion inter, por la expresion descrita anteriormente (15) o la
expresion (16) usando la informacion suministrada. La unidad que calcula la funcion de
costo 92 calcula un valor de funcion de costo para cada de vector de prediccion de
movimiento en cada bloque en cada modo de prediccién inter, usando la informacion
suministrada tal como la informacién de diferencia del vector de movimiento, el nimero
de cddigo asignado a la informacion para la prediccion del vector de movimiento, vy la

imagen de prediccion y asi sucesivamente.

[0239]

En la etapa S77, La unidad de seleccion de la prediccion optima del vector de
movimiento 93 selecciona la informacion de prediccién éptima del vector de movimiento
para cada bloque en cada modo de prediccion, con base en los valores de la funcién de
costo. La informacion para prediccion optima del vector de movimiento seleccionada de
esta manera, se suministra a la unidad que determina el modo 94, junto con la imagen de
prediccion, el valor de la funcién de costo, la informacién de la diferencia del vector de
movimiento, la informacion para la prediccion del vector de movimiento y del nimero de

codigo asignado a estos.

To
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[0240]

Como se describié anteriormente, la asignacion del nimero de cédigo es por lo
tanto cambiable, asi la asignacion del nimero de cédigo en cuanto a la informacion para
la prediccion del vector de ,movimiento, por ejemplo, se pueden cambiar de tal manera

que la eficiencia de codificacion y la calidad de la imagen subjetiva se mejoren.

[0241]

Por ejemplo, se puede llevar a cabo la asignacion de numeros de cédigo mas
pequenos a la informacion para la prediccion del vector de movimiento con una
frecuencia alta (tasa) de Aparicién y asi sucesivamente, asi que se puede mejorar la

eficiencia de codificacion y la calidad de la imagen subjetiva.

[0242]
La imagen comprimida codificada se transmite via una ruta de transmision

predeterminada, y se decodifica con un dispositivo de decodificacion de imagen.

[0243]
[Ejemplo de Configuracion del dispositivo de decodificacion de imagen]

La Fig. 20 representa la configuracién de una implementacién de un dispositivo de
decodificacion de imagen que sirve como un dispositivo de procesamiento de imagen el

cual se ha aplicado a la presente invencion

[0244]

Un dispositivo de decodificacion de imagen 101 se configura de un buffer de
almacenamiento, una unidad de decodificacion sin perdidas 112, una unidad de
cuantizacion inversa 113, una unidad de transformada ortogonal inversa 114 una unidad
de computo 115, un filtro de desbloqueo 116, un buffer de reorganizacion de pantalla 117,
una unidad de conversion D /A 118, una memoria marco 119 un conmutador 120, una

unidad de prediccion intra 121. Una unidad de prediccion /compensacion de movimiento
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122, un buffer de asignacion de nimero de cddigo 123, una unidad de generacién de la

prediccion del vector de movimiento 124 v un conmutador 125

[0245]

El buffer de almacenamiento 111 almacena una imagen comprimida transmitida. La
unidad de decadificacién sin perdidas 112 decodifica la informacion suministrada del
buffer de almacenamiento 111 y se codifica por la unidad de codificacion sin perdidas 66
en la fig. 7 usando un formato correspondiente al formato de codificacion de la unidad de
codificacion sin perdidas 66. La unidad de cuantizacién inversa 113 somete la imagen
decodificada por la unidad de decodificacion sin perdidas 112 a la cuantizacion inversa
usando un formato correspondiente al formato de cuantizacidon de la unidad de
cuantizacion 65 en fig. 7. La unidad de transformacion ortogonal inversa 114 somete la
salida de la unidad de cuantizacion inversa 113 a una transformacién ortogonal inversa
usando un formato correspondiente al formato de transformacion ortogonal de la unidad

de trasformacion ortogonal 64 en |a fig. 7.

[0246]

La salida que se somete a la transformacion ortogonal inversa se decodifica al ser
adicionada con la imagen de prediccién suministrada del conmutador 125 por la unidad
de computo 115. El filtro de desbloqueo 116 elimina el ruido del bloque de la imagen
decodificada, entonces se suministra a la memoria del marco 119 para el

almacenamiento, y también para la salida al buffer de reorganizacion de la pantalla 117.

[0247]

El buffer de reorganizacion de la pantalla 117 realiza la reorganizacion de las
imagenes. Especificamente la secuencia de los marcos reorganizada por la secuencia de
codificacion por el buffer de reorganizacion de la pantalla 62 en la fig. 7 se reordena en la
secuencia desplegable original. La unidad de conversion D/A 118 hace la conversion D/A
de la imagen suministrada del buffer de reorganizacion de la pantalla 117 y lo envia a un

display para visualizacién, que no se muestra.

18
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[0248]

El conmutador 120 lee una imagen que se somete a procesamiento inter y una
imagen a ser referenciada de la memoria marco 119 la envia a la unidad de prediccion /
compensacion de movimiento 122, y también lee una imagen para ser usada en
prediccion intra a partir de la memoria marco 119, y la suministra a la unidad de prediccion

intra 121.

[0249]

La informacion que indica el modo de prediccion intra obtenido por decodificacién
de la informacién de cabecera se suministra de la unidad de decodificacion sin perdidas
112 a la unidad de prediccion intra 121. La unidad de prediccion intra 121 genera, con
base en esta informacion, una imagen de prediccion y envia la imagen de prediccion

generada al conmutador 125,

[0250]

De la informacion obtenida por la decodificacion de la informacién de cabecera, la
unidad de prediccion / compensacion del movimiento 122, se suministra con la
informacién en el modo de prediccion inter, informacion de la diferencia del vector de
movimiento, nimero de codigo en cuanto a la informacién para la prediccion del vector de
movimiento, informacion marco de referencia, y asi sucesivamente, a partir de la unidad
de decodificacion sin perdidas 112. La informacion del modo de prediccion inter se
transmite para cada macro bloque. El nimero de cédigo en cuanto a la prediccion de la
informacién del vector de movimiento y a la informacién marco de referencia se tramiten a

cada bloque actual.

[0251]
La unidad de prediccién / compensacion del movimiento 122 suministra el numero
de codigo de la informacion para la prediccion del vector de movimiento suministrada de

la unidad de decodificacion sin perdidas 112 a la unidad que genera la prediccién del

T
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vector de movimiento 124 y en consecuencia, obtiene la informacion para la prediccion del
vector de movimiento generado por la unidad que genera la prediccion del vector de
movimiento 124. La unidad de prediccion / compensacién del movimiento 122 usa la
informacion de la diferencia del vector de, movimiento suministrada por la unidad de
decodificacion sin perdidas 112 y la informacion para la prediccion del vector de
movimiento a partir de la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 124
para generar la informacion del vector de movimiento del bloque actual. La unidad de
prediccion / compensacion del movimiento 122 usa la informacion generada para el vector
de movimiento para realizar el procesamiento de compensacion sobre la imagen de
referencia suministrada de la memoria marco 119 y genera los valores de pixel de una
imagen de prediccion en cuanto al blogue actual, en el modo de prediccion en el que
indica la informacién del modo de prediccién inter suministrado por la unidad de

decodificacion sin perdidas 112.

[0252]

El buffer de asignacion del nimero de cédigo 123 almacena la informacion de
asignacion del nimero de codigo la cual es la informacion que indica la correlacién entre
la informacion para la prediccion del vector de movimiento por defecto (en el caso de un
modo fijado o fijo) y los nimeros de codigo. También, el buffer que asigna los numeros de
codigos 123 recibe de la unidad de decodificaron sin perdidas la informacién sefal que
indica si el modo es el modo variable donde la asignacién del nimero de codigo se
cambia en cuanto a la informacion para la prediccién del vector de movimiento para cada
sector, o si el modo es el modo fijado donde se usa establecido por defecto. En el caso de
que esta informacion sefal indique el modo variable, el buffer de asignacion del ntimero
de codigo 123 recibe la asignacion del numero de cédigo correspondiente a la informacion
para la prediccion del vector de movimiento, i.e., informacion de la correlacion entre la
informacién para la prediccion del vector de movimiento y el nimero de cédigo, junto con
la_informacion sedal. El buffer de asignacién del nimero de codigo 123 entonces
almacena la informacion de la asignacion del numero de cédigo que indica la correlacion

de la informacion para la prediccion del vector de movimiento y el niimero de codigo en el
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caso de un modo variable, y suministra esto a la unidad de generacion de la prediccion

del vector de movimiento 124.

[0253]

Para cada blogue, la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento
124 se suministra con el numero de codigo ccrrespondiente a la informacion para la
prediccion del vector de movimiento para cada bloque a partir de la unidad de prediccion /
compensacion del movimiento 122 y la informacion del vector de movimiento de los
bloques espacio temporales periféricos. También la unidad de generacion de la prediccion
del vector de movimiento 124 se suministra con la asignacién del numero de codigo
establecido por codificacién lateral o por defecto desde el buffer que asigna el nimero de

codigo 123 para cada sector.

[0254]

La unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 124 usa la
informacion suministrada a ella para generar informacién para la prediccion del vector de
movimiento para cada bloque, con una expresién correspondiente a la anteriormente
descrita, expresion (5), expresion (9), y la expresion (10), y suministra la informacion de
prediccion generada del vector del movimiento a la unidad de prediccién / compensacion

de movimiento 122.

[0255]
El conmutador 125 selecciona la imagen de prediccion generada por la unidad de

prediccion / compensacion de movimiento 122 o por la unidad de prediccion intra 121, y

la suministra a la unidad de computo 115.

[0256]
Tenga en cuenta que con la unidad de prediccién / compensacion del movimiento
75 y la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 76 que se muestra en el

fig. 7, hay necesidad de generar imagenes de prediccion para todos los modos candidato,




15

20

25

30

para generar multiple informacion candidata para la prediccién del vector de movimiento,
valores para calcular la funcion de costo, y realizar la seleccién de la informacion parala
prediccion del vector del movimiento y el modo de determinacion.

[0257]

Por el contrario, con la unidad de prediccion / compensacién de movimiento 122 y
la unidad que genera Ia prediccién del vector de movimiento 124 que se muestra en la fig.
20, la informacion del modo correspondiente al bloque actual, el numero de codigo en
cuanto a la informacion para la prediccién del vector de movimiento vy a la informacion de
diferencia del vector de movimiento recibidos forman la cabecera de la imagen
comprimida y se realizan solamente usando el procesamiento de compensacion del
movimiento. Tenga en cuenta que al mismo tiempo se usan la informacion sefial que
indica el modo variable o el modo fijo para la informacién de asignacion del numero de
codigo en cuanto a la informacién para la prediccion del vector de movimiento enviado
para cada sector, y la asignacion de nimero de cédigo en cuanto a la informacién para la
prediccion del vector de movimiento, para generar la informacion para la prediccion del
vector de ,movimiento, el cual se usa también para el procesamiento de la compensacion

del movimiento.

[0258]
[Ejemplo de Configuracion de la unidad de prediccion / compensacién del movimiento]

La Fig. 21 es un diagrama de bloques que ilustra una configuracion ejemplo
detallada de la unidad de prediccion / compensacién 122. Tenga en cuenta que en la fig.

17, el conmutador 120 se omite en la fig. 20.

[0259]

En el ejemplo de la fig. 21, la unidad de prediccién/compensacion de movimiento
122 se configura de un buffer de diferencia del vector 131, un buffer del nimero de codigo
del nivel del bloque 132 una unidad que genera el vector de movimiento 133 un buffer del

vector de movimiento 134 y una unidad de compensacion de movimiento 135

©
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[0260]

La informacién de diferencia del vector del movimiento para cada bloque se
suministra de la unidad de decodificacién sin perdidas 112 al buffer del vector de
diferencia 131. El buffer del vector de diferencia 131 almacena la informacion de
diferencia del vector de movimiento suministrada a este y suministra esto a la unidad de

generacién del vector del movimiento 133,

[0261]

Los numeros de cédigo que indican la informacién para la cual se usan la
informacion para la prediccion del vector de movimiento para cada bloque, se suministran
de la unidad de decodificacion sin pérdida 112 al buffer del nimero de codigo del nivel del
bloque 132. El buffer de nimero de codigo a nivel del bloque 132 almacena los nimeros
de codigo de la informacion para la prediccion del vector de movimiento para cada
bloque, y los suministra a la unidad de generacion de la prediccion del vector del

movimiento 124.

[0262]

La Informacion de diferencia del vector de Movimiento del buffer de diferencia del
vector 131, y la informacion para la prediccion del vector de movimiento para cada bloque
generado por la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 124, son
suministrados a la unidad que genera el vector de movimiento 133. La unidad que genera
el vector de movimiento afiade la informacién para la prediccion del vector de movimiento
del blogue actual a la Informacion de la diferencia del vector de movimiento del bloque
actual, con lo cual genera Informacién del vector de movimiento del bloque actual, La
unidad que genera el vector de movimiento 133 suministra la informacion generada del
vector de movimiento al buffer del vector de movimiento 134 y a la unidad de
compensacion del movimiento 135.

[0263]
El buffer del vector de movimiento 134 almacena la informacion del vector de

movimiento para cada bloque a partir de la unidad que genera el vector de movimiento
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133 como informacion periférica del vector de movimiento para generar la informacion
para la prediccion del vector de movimiento del préximo blogue. La informacion del vector
de movimiento periférico almacenada se suministra a la unidad que genera la prediccion

del vector de movimiento 124.

[0264]

La unidad de compensacién del movimiento 135 somete la imagen de referencia
de la memoria marco 119 al procesamiento de compensacion en el modo de prediccion
que indica la informacion del modo de prediccion, usando la informacion del vector de
movimiento de la unidad que genera el vector de movimiento 133, por lo tanto genera una

imagen de prediccion.

[0265]
[Descripcion del dispositivo de procesamiento de decodificacion de la imagen
decodificada]

A continuacién, el procesamiento de decodificacién del dispositivo de
decodificacion de imagen 101 ejecutado, se describira con referencia al diagrama de flujo

en la Fig. 22

[0266]

En la etapa S131, el buffer de almacenamiento 111 almacena la imagen
transmitida. En la etapa S132 la unidad de decodificacién sin perdida decodifica la imagen
comprimida suministrada del buffer de almacenamiento 111. La imagen |, laimagen Py la
imagen B codificadas por la unidad de codificacion sin pérdidas 66 en la Fig. 7 se

decodifican especificamente.

[0267]
Al mismo tiempo, la informacion de la diferencia del vector de movimiento, la
informacién de marco de referencia, la informacion sefal de la asignacion del numero de

cédigo como la informaciéon para la prediccion del vector de movimiento

—Fo—_
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(mv_predictor_definition_flag), la informacién de asignacion del nimero de cadigo
indicando la relacion de éstos si estan disponibles, y la informacion para el modo de
prediccion (La informacién que indica el modo de prediccion intra o el modo de prediccion

inter), y asi sucesivamente, también se decodifican.

[0268]

Es decir, en el caso de que la informacion para el modo de prediccion sea la
informacion para el modo de prediccion intra, la informacién para el modo de prediccion
se suministra a la unidad de prediccion intra 121. En el caso de que la informacion para
el modo de prediccion sea informacion para el modo de prediccion inter, de informacion de
‘a diferencia del vector de movimiento y la informacién de marco de referencia
correspondiente a la informacién para el modo de prediccion se suministra a la unidad de
prediccion/compensacion del movimiento 122. También, la informacién sefial de la
asignacion del nimero de cédigo en cuanto a la informacion para la prediccion del vector
de movimiento, y la asignacion de éste, si esta disponible, se suministran a la unidad que

determina la precisién del vector de movimiento 123.

[0269]

En la etapa S133 la unidad de cuantizacién inversa, inversamente cuantiza el
coeficiente transformado decodificado por la unidad de decodificacion sin perdidas 112
utilizando una propiedad correspondiente a la propiedad de la unidad de cuantizacion 65
en la Fig. 7. En la etapa S134, la unicad de transformacion ortogonal inversa 114 somete
el coeficiente transformado cuantizado inversamente a la unidad de cuantizacién inversa
113 para transformar ortogonal inversamente utilizando una propiedad correspondiente a
'a propiedad de la unidad de transformacién ortogonal 64 en la Fig. 7. Esto significa que
se ha decodificado la informacion de diferencia correspondiente a la entrada de la unidad

de informacion ortogonal 64 en la Fig. 7 (la salida de la unidad de computo 63).

[0270]
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En la etapa S135, la unidad de computo 115 afiade la imagen de prediccion
seleccionada en el procesamiento en la dltima etapa descrita S139 y entra via el
conmutador 125, a la informacion de diferencia. Por lo tanto se decodifica la imagen
original. En la etapa S136, el filtro de desblogueo 116 somete la imagen de salida de la
unidad de computo 115 a filtracion. Por lo tanto se elimina la distorsion del bloque. En la

etapa S137, la memoria marco 119 almacena la imagen sometida a filtracion.

[0271]

En la etapa $138, la unidad de prediccion intra 121 o la unidad de
prediccién/compensacion de movimiento 122 realiza el procesamiento de prediccién de la
imagen correspondiente en respuesta a la informacién para el modo de prediccion

suministrada de la unidad de decodificacién sin perdidas 112.

[0272]

Es decir, en el caso de que la informacién 2n el modo de prediccion intra haya sido
suministrada de la unidad de decodificacion sin perdidas 112, la unidad de prediccion intra
121 realiza el procesamiento de prediccion intra en el modo de prediccion intra. En el caso
de que la informacion para el modo de prediccion inter haya sido suministrada de la
unidad de decodificacion sin perdidas 112, la unidad de prediccion/compensaciéon de
movimiento 122 realiza el procesamiento de prediccion/compensacion del movimiento en
el modo de prediccion inter. Al mismo tiempo la informacion de la asignacion del numero
de codigo correspondiente a la informacién sefal para la asignacion del numero de
codigo en cuanto a la informacién para la prediccion del vector de movimiento se usa para
generar la informacion de prediccion del vector de movimiento con la cual y también con
la  informacién de diferencia del vector de movimiento, se genera la informacion del
vector de movimiento. La informacion del vector de movimiento generada se usa entonces
para realizar el procesamiento de compensacion en cuanto a la imagen de referencia, por

lo tanto se genera una imagen de prediccidn en el modo de prediccion intra.

[0273]
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Los detalles del procesamiento de prediccion en la etapa S138 se describiran
posteriormente con referencia a la Fig. 23, pero de acuerdo con este procesamiento la
imagen de prediccion generada por la unidad de prediccién intra 121 o la imagen de
prediccion generada por la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 122 se

suministra al conmutador 125.

[0274]

En la etapa S139, el conmutador 125 selecciona la imagen de prediccion.
Especificamente, se suministra la imagen de prediccion generada por la unidad de
prediccion intra 121 o la imagen de prediccion generada por la unidad de prediccion
/compensacion de movimiento 122. Por lo tanto, la imagen de prediccion suministrada se
selecciona, se suministra a la unidad de computo 115 y se afade a la salida de la unidad
de transformacién ortogonal inversa 114 en la etapa S135, como se describid

anteriormente.

[0275]

En la etapa S140, el buffer de reorganizacion de la pantalla 117 hace la
reorganizacion. Especificamente, la secuencia de marcos reordenados para la
codificacion por el buffer de reorganizacion de la pantalla 62 del dispositivo de codificacién

de imagen 51, se reorganiza en la secuencia de visualizacion original.

[0276]
En la etapa S141, la unidad de conversién D/A 118 realiza la conversion D/A de la
imagen desde el buffer de reorganizacion de la pantalla 117. Esta imagen se saca a un

display, y se visualiza la imagen.

[0277]

[Descripcion del dispositivo de procesamiento de prediccion de decodificacién de la

imagen]

Ak
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A continuacion, el procesamiento de prediccién en la etapa S138 en la Fig. 22 se

describira con referencia al diagrama de flujo en la Fig. 23.

[0278]

En la etapa S171 el buffer de asignacién del nimero de cadigo 123 recibe el
mv_predictor_definition_flag en la cabecera del sector a partir de la unidad de
decodificacion sin pérdidas 112. El buffer de asignacion del numero de codigo 123

entonces determina en la etapa $172 si o no el mv_predictor_ definition_flag indica 1.

[0279]

En el caso de que la determinacion sea hecha en la etapa S172 el
mv_predictor_definition_flag indica 1, este es el modo variable donde la asignacién del
codigo a la informacion para la prediccion del vector de movimiento es cambiable. En
consecuencia, en la etapa S173 el buffer de asignacion del nimero de codigo 123 recibe
la informacién de asignacion del nimero de codigo en cuanto a la informacion para la
prediccion del vector de movimiento en la cabecera del sector de la unidad de
decodificacion sin pérdidas 112, y almacena temporalmente esto. El buffer de asignacion
del nimero de cédigo 123 entonces suministra la asignacion del nimero de codigo

almacenada a la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 124.

[0280]

También, en el evento de que la determinacion se haga en la etapa S172 ese
mv_predictor_definition_flag indica 0, este es el modo fijo para la asignacién del codigo en
cuanto a la informacion para la prediccion del vector de movimiento, asi se omite la etapa
S173. En este caso, el buffer de asignacion del numero de codigo 123 suministra la
informacion de la asignacion del nimero de codigo almacenada por defecto a la unidad

que genera la prediccion del vector de movimiento 124.

[0281]
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En la etapa S174, la unidad de prediccion intra 121 determina si o no el bloque
actual ha sido sometido a codificacion intra. Sobre la informacion del modo de prediccion
intra siendo suministrado de la unidad de decodificacion sin pérdidas 112 a la unidad de
prediccion intra 121, en la etapa S$174 la unidad de prediccion intra 121 determina que el

bloque actual ha sido sometido a codificacion intra, y el procesamiento sigue a la etapa

S175.

[0282]
En la etapa S175, la unidad de prediccién intra 121 obtiene la informacion del

modo de prediccion intra, y en la etapa S$176 realiza la prediccion intra.

[0283]

Es decir, en el evento de que la imagen a ser procesada sea una imagen que se
éomete al procesamiento intra, la imagen necesaria se lee de la memoria | marco 119, y
se suministra a la unidad de prediccion intra 121 via el conmutador 120. En la etapa
§176, la unidad de prediccion intra 121 realiza la prediccion intra de acuerdo con la
informacion para el modo de prediccion intra obtenido en la etapa S175 para generar una

imagen de prediccidn. La imagen de prediccion generada sale al conmutador 125.

[0284]

Por ofra parte, en el evento de que la determinacién sea hecha en la etapa S174

en que la codificacion intra no se ha realizado, el procesamiento sigue a la etapa S177.

[0285]

En el evento de que la imagen a ser procesada sea una imagen a ser inter-
procesada, la unidad de prediccién/compensaciéon de movimiento 122 se suministra con la
informacion para el modo de prediccion inter para cada bloque a partir de la unidad de
decodificacion sin perdidas 112, y también la informacién del marco de referencia para
cada bloque, informacién de diferencia del vector de movimiento, y el numero de cédigo

en cuanto a la informacion para la prediccion del vector de movimiento.
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[0286]

En la etapa S178, la unidad de prediccién/compensacién de movimiento 122
obtiene el modo de prediccion inter, la informacion del marco de referencia, la informacion
de diferencia del vector de movimiento, y el nimero de cédigo en cuanto a la informacién
para la prediccion del vector de movimiento. La informacion diferencia del vector de
movimiento obtenida se almacena en el buffer del vector de diferencia 131. El nimero de
codigo en cuanto a la informacién para la prediccion del vector de movimiento se
almacena en el buffer del nimero de cédigo a nivel del bloque 132. La informacion para el
modo de prediccion inter y la informacion para el marco de referencia se suministran a la
unidad que genera el vector de movimiento 133, aunque no se ilustra en el ejemplo de la

Fig. 21.

[0287]

En la etapa S178, la unidad que genera el vector de movimiento 133 y la unidad
que genera la prediccion del vector de movimiento 124 hacen la reconstruccion de la
informacion del vector de movimiento. Es decir, la unidad que genera la prediccion del
vector de movimiento 124 obtiene los tipos de informacién de la prediccion del vector de
movimiento, con base en la informacién para la asignacion del nimero de cadigo a partir
del buffer de asignacion del nimero de codigo 123 y el numero de codigo asignado a la
informacion para la prediccion del vector de movimiento para cada bloque a partir del
buffer del numero de cédigo a nivel del bloque 132. La unidad que genera la prediccion
del vector de movimiento 124 entonces genera la informacion para la prediccion del vector
de movimiento para cada bloque por la expresion correspondiente de las expresiones
antes descritas expresion (5), expresion (9), y expresion (19), usando la informacion
periférica del vector de movimiento a partir del buffer del vector de movimiento 134. La
informacion para la prediccion del vector de movimiento generada se suministra a la

unidad que genera el vector de movimiento 133.

[0288]
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La unidad que genera el vector de movimiento 133 afiade la informacién para la
prediccion del vector de movimiento del bloque actual a partir de la unidad que genera la
prediccion del vector de movimiento 124 a la informacion de diferencia del movimiento del
bloque actual a partir del buffer del vector de diferencia 131, y genera la informacién del
vector de movimiento del bloque actual. La informacion del vector de movimiento
generada se suministra a la unidad de compensacién del movimiento 135 junto con la
informacién del modo de prediccion inter. También, la informacion del vector de

movimiento se suministra al buffer del vector de movimiento 134 y también se almacena.

[0289]

En la etapa S179 la unidad de compensacion del movimiento 135 somete la
imagen de referencia de la memoria de marco 119 a un procesamiento de compensacion
en el modo de prediccion como lo indica la informacion del modo de prediccion, usando la
informacion del vector de movimiento a partir de la unidad que genera el vector de

movimiento 133. La imagen de prediccion generada se suministra al conmutador 125.

[0290]

Como se describié anteriormente, con el dispositivo de codificacion de la imagen
51y un dispositivo de decodificacién de imagen 101, se proporciona un modo variable en
el cual la asignacion del nimero de codigo en cuanto a la informacion para la prediccion
del vector de movimiento es cambiable, por lo que se puede cambiar la asignacion del

numero de cédigo en cuanto a la informacion para la prediccion del vector de movimiento.

[0291]

Por consiguiente, la asignacion de nimero de codigo en cuanto a la informacion
para la prediccién del vector de movimiento se puede cambiar por el usuario o una
aplicacion, de tal manera que se mejora la eficiencia de la codificacién o la calidad de
imagen subjetiva. Como resultado, la eficiencia de la codificacion y la calidad de imagen
subjetiva se pueden mejorar, con lo que se consigue una mayor eficiencia en la

codificacion.

E-N
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[0292]
[Otro ejemplo de configuracion del dispositivo de codificacion de imagen]
La Fig. 24 ilustra la configuracidn de otra implementaciéon de un dispositivo de

codificacion de imagenes que sirve como un dispositivo de procesamiento de imagenes.,

[0293]

El dispositivo de codificacion de imagenes 151 en la Fig. 24 es com(n con el
dispositivo de codificacion de imagen 51 en la Fig. 7 en relacién con el punto de tener una
unidad de conversion A/D 61, el buffer de reorganizacion de pantalla 62, la unidad de
computo 63, la unidad de transformacion ortogonal 64, la unidad de cuantizacién 65, el
buffer de almacenamiento de pantalla 67, la unidad de cuantizacion inversa 68, la unidad
de transformacion ortogonal inversa 69, la unidad de computo 70, el filtro de desbloqueo
71, la memoria marco 72, el conmutador 73, la unidad de prediccion intra 74, la unidad de
prediccion/compensacion de movimiento 75, la unidad que genera la prediccion del vector
de movimiento 76, la unidad de seleccién de imagen de prediccion 78 y la unidad de
control de la velocidad 79. Ademas, el dispositivo de codificacién de imagen 151 en la Fig.
24 difiere del dispositivo de codificacion de imagen 51 Fig. 7 en cuanto al punto de la
unidad de asignacion de numero de cadigo 77 v la unidad de codificacion sin pérdidas 66
que han sido reemplazados por la unidad de asignacion de nimero de cédigo 161 y la
unidad de codificacién sin pérdida 162 respectivamente, y en el punto de una unidad que

determina la asignacion del numero de cédigo éptimo 163 que se tiene que agregar.

[0294]

Es decir, con el dispositivo de codificacion de imagen 51 en la Fig. 7, la asignacioén
de nimeros de cédigo en cuanto a la informacion para cada prediccion del vector de
movimiento, que es la correlacion entre la informacion para la prediccion de vectores de
movimiento y los numeros de cédigo, se establecid por el usuario o una aplicacion. Por el
contrario, con el dispositivo de codificacién de imagen 151 en la Fig. 24, se genera la

informacién de la asignacién de cada numero de codigo que es posible para la imagen

qn
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actual o sector. Toda la informacion de codificacion (imagen comprimida) que relaciona la
imagen actual o sector se genera utilizando cada nimero de codigo de informacion de la
asignacion, y éstos se almacenan temporalmente en la unidad de codificacion sin pérdida

162.

[0295]

Estas informaciones de codificacion todas se suministran a la unidad que
determina la asignacion del numero de codigo optimo 163. La unidad que determina la
asignacion del numero de codigo dptimo 163 genera un valor de funcién de costo para
cada asignacion, toma una asignacion de un nimero de codigo de las cuales el valor mas
pequeno como asignacién optima para la imagen actual o sector, y suministra esa

informacion a la unidad de codificacion sin pérdida 162.

[0296]

De la informacion de codificaciéon (imagen comprimida) en relacién con cada
asignacion de numero de codigo que estd almacenado, la unidad de codificacion sin
pérdidas 162 sélo envia al buffer de almacenamiento 67 la que relaciona con la

asignacion optima.

[0297]

El dispositivo del lado de decodificacién correspondiente a este dispositivo de
codificacion de imagenes 151 es basicamente de la misma configuracién que el
dispositivo de decodificacion de imagen 101 en la Fig. 20, y en consecuencia su

descripcion se omitira.

[0298]

Como se describio anteriormente, la asignaciéon de cédigo en cuanto a la
informacion para la prediccién del vector de movimiento no se limita a ser ajustado por el
usuario o la aplicacion, y se puede hacer una disposicion en donde la asignacion del

codigo optimo se decodifica de la asignacion de codigo en cuanto a la informacion para la
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prediccion del vector de movimiento en el dispositivo de codificacion de imagen, asi como

para mejorar la eficiencia de codificacion y la calidad de imagen subjetiva.

[0299)]

Tenga en cuenta que la descripcion que se ha hecho anteriormente en relacion con
el uso de la informacion para la prediccion temporal del vector de movimiento, la
informacién espacial para la prediccion del vector de movimiento, y la informacion
espacio-temporal para la prediccion del vector de movimiento, como candidatos a la
informacion para la prediccion del vector de movimiento, pero también se puede usar
como candidatos otra informacién de prediccion del vector de movimiento, asi, como

también por su puesto otra materia,

[0300]
[Informacién para la Prediccion del vector de movimiento]

Aunque la descripcion se ha hecho anteriormente usando el método descrito en
NPL 1 como un ejemplo de un método que genera la informacion para la prediccion del

vector de movimiento, el siguiente método, por ejemplo, se puede aplicar, sin restricciones

a esta.

[0301]

Por ejemplo, en el caso del método ilustrado en NPL 1 anteriormente descrito, el
mayor de los nimeros de informacion del candidato para la prediccion del vector de
movimiento que es la informacion para la prediccion del vector de movimiento que sirven
como candidatos, es mayor la cantidad de procesamiento que la cantidad de computo,
También, con un GOP actual, que mejora la calidad de imagen de una imagen de

referencia tal como una imagen P, por ejemplo, tambign mejora la calidad de imagen de

una imagen B haciendo referencia a la misma.

[0302]
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En consecuencia, se puede hacer una disposicion cuando la unidad de
prediccién/compensacién de movimiento 75 realiza la prediccion/compensacion de
movimiento (procesamiento de codificacion) usando un numero mayor nimero de
candidatos para la informacién del vector de movimiento con respecto a una imagen
referenciada (e.g., imagen P, etc.) También, se puede hacer una disposicion cuando la
unidad de prediccion/compensacién de movimiento 75 (proceso de codificacion) usando
un numero mas pequefio de informacion candidata al vector de movimiento con respecto
a laimagen que no esta referenciada (e.g., imagen B, etc.), o se realiza la codificacion del
vector de movimiento segtin AVC en lugar de realizar el procesamiento tal como se ilustra

en NPL 1.

[0303]

Por ejemplo, en un caso de codificar una imagen referenciada cuando se procesa
otra imagen, la unidad que genera la prediccién del vector de movimiento 76 se hace para
generar mas informacién candidata del vector de movimiento que con un caso de
codificacion de una imagen no referenciada cuando se procesa otra imagen. Es decir, en
este caso, la unidad que selecciona la prediccion optima del vector de movimiento 93
selecciona la informacion éptima para la prediccion del vector de movimiento a partir de

un nimero mayor de informacion candidata del vector de movimiento.

[0304]

También, en un caso de codificar una imagen no referenciada al procesar otra
imagen, la unidad que genera una prediccion del vector de movimiento 76 esta hecha
para generar menos informacion candidata del vector de movimiento que con un caso de
codificacion de una imagen referenciada cuando se procesa otfra imagen, o
alternativamente, genera un Gnica informacién para la prediccion del vector de
movimientos como con AVC. Es decir, en este caso, la unidad que selecciona la
prediccion optima del vector de movimiento 93 selecciona la informacion para la
prediccion optima del vector de movimiento a partir de un nimero mas pequefo de

informacién candidata para el vector de movimiento, o toma una informacion unica que
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generada para la prediccién del vector de movimiento como informacion para la prediccién

optima del vector de movimiento.

[0305]
Asi, el dispositivo de codificacion de imagen puede mejorar la eficiencia de

codificacion con una menor cantidad de calculos.

[0306]

En este caso también, el dispositivo de codificacion de imagen almacena
informacion que es relativa a la que es candidata para usar en la prediccion del vector de
movimiento, en cada cabecera de sector o conjunto de parametros de imagen (e.g., la

informacién se transmite al lado del dispositivo de decodificacién).

[0307]
[Macro-bloques]

También, en la descripcién anterior, el tamario de macro-bloque ha sido descrito
con respecto a un caso de 16 x 16 pixeles, pero la tecnologia actual se puede aplicar
también a los tamarios de macro-bloque extendido.

[0308]
La Fig. 25 es un diagrama que ilustra un ejemplo de tamafio de macro-bloque

extendido,

[0309]

Los macro-bloques compuestos de 32 x 32 pixeles divididos en bloques
(particiones) de 32 x 32 pixeles, 32 x 16 pixeles, 16 x 32 pixeles y 16 x 16 pixeles se
muestran desde la izquierda en orden sobre el nivel superior en la Fig. 25. Los blogues
formados por 16 x 16 pixeles divididos en bloques de 16 x 16 pixeles, 16 x 8 pixeles, 8 x
16 pixeles, y 8 x 8 pixeles aparecen desde la izquierda en orden sobre el nivel medio en

la Fig. 25. También, los bloques hechos 8 x 8 pixeles divididos en bloques de 8 x 8
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pixeles, 8 x 4 pixeles, 4 x 8 pixeles y 4 x 4 pixeles se muestran desde la izquierda en

orden sobre el nivel mas bajo en la Fig. 25.

[0310]
En otras palabras, los macro-bloques de 32 x 32 pixeles pueden ser procesados
con blogues de 32 x 32 pixeles, 32 x 16 pixeles, 16 x 32 pixeles y 16 x 16 pixeles

mostrados en orden sobre el nivel mas alto en la Fig. 25.

[0311]
Asimismo, los blogques de 16 x 16 pixeles mostrados en el lado derecho en el nivel
Superior se pueden procesar con bloques de 16 x 16 pixeles, 16 x 8 pixeles, 8 x 16

pixeles, y 8 x 8 pixeles mostrados sobre el nivel medio de la misma manera como con el

formato H.264/AVC.

[0312]
Ademas, los bloques de 8 x 8 pixeles mostrados en el lado derecho sobre el nivel
medio se pueden procesar con blogues de 8 x 8 pixeles, 8 x 4 pixeles, 4 x 8 pixeles, y 4 x

4 pixeles mostrados en el nivel inferior en de la misma manera como con el formato

H.264/AVC.

[0313]

Con los tamafos de macro-bloque extendidos, mediante el empleo de una
estructura jerarquica, con respecto a un bloque de 16 x 16 pixeles o menos, se define un
bloque mas grande como un superconjunto de los mismos, mientras que mantiene la

compatibilidad con el formato H.264/AVC.

[0314)
La presente tecnologia también puede aplicarse a los tamafios de macro-bloque
extendidos, propuestos como se describio antes. En el caso que la presente tecnologia se

aplique también a tamafos de macro-bloque extendido, se asignan, un numero de
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codigos diferentes a la informacion para la prediccion del vector de movimiento entre
macro-bloques normales y macro-bloques extendidos, por ejemplo. Por ejemplo, un
macro-bloque normal esta configurado de 16 x 16 pixeles, y un macro-bloque extendido

esta configurado de 32 x 32 pixeles.

[0315]

La descripcién se ha realizado hasta ahora utilizando el formato H.264/AVC como
la base de un formato de codificacion, pero no se limita a esto. Es decir, la presente
tecnologia se puede aplicar a otros formatos de codificacién/formatos de decodificacion
que realizan prediccién/compensacion de movimiento y ademas el uso de informacion
multiple para la prediccion del vector de movimiento para la codificacién de informacion
del vector de movimiento.

[0316]
[Unidad de Codificacion)

Ahora, el tamafio macro-bloque de 16 x 16 pixeles no es optimo para cuadros de
imagen de gran tamario como UHD (Ultra High Definition; 4000 x 2000 pixels) que se

manejara en formatos de codificacion de proxima generacion.

[0317]

En consecuencia, la estandarizacion de un formato de codificacién llamado HEVC
(High Efficiency Video Coding) actualmente ha sido adelantado por JCTVC (Joint
Collaboration Team-Video Coding) que actia como un organismo de normalizacién de la
colaboracion entre el ITU-T (International Telecommunication Union Telecommunication
Standardization Sector) e ISO (International Organization for Standardization)/IEC con

mejora adicional en la eficiencia de codificacion.

[0318]
Con AVC, se establece una estructura jerarquica de macro-bloques y sub-macro-
blogues, como se muestra en la Fig. 2, la unidad de codificacion (CU (unidad de

codificacién)) se estipula con HEVC, como se muestra en la Fig. 31.

e
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[0819]

Un (CU) también se conoce como tloque de arbol de codificacion (CTB), y es una
region parcial de una imagen en incrementos de imagen, que hace el mismo papel que un
macro-bloque AVC. Mientras que el ultimo se fija al tamafio de 16 x 16 pixeles, el tamaro
del formador no se fija, y se especifica dentro de |a informacién de imagen comprimida en

la secuencia respectiva.

[0320]

Por ejemplo, CUs que tienen el tamafio maximo (LCU (unidad de codificacion
grande)), y el tamafo minimo (SCU (unidad de codificacion mas pequefa)) se estipulan
en un conjunto de parametros de secuencia (SPS (conjunto de parametros de secuencia))

incluidos en los datos codificados para ser enviados.

[0321]
Dentro de cada LCU, la divisién se puede hacer en UCs de tamafos mas
pequenos mediante el establecimiento de la sefal dividida = 1 dentro de un range que no
es menor que el tamafo de una SCU. En el ejemplo en ia Fig. 31, el tamafio de la LCU es
128, y la profundidad jerarquica maxima es de 5. Una CU que tiene un tamario de 2N x 2N
se divide en una CU que tienen un tamafo de N x N que se convierte en un nivel

jerarquico inferior cuando el valor de spilt_flag es "1".

[0322]

Ademas, un CU se divide en unidades de prediccion (unidad de prediccion (PU))
que son regiones (regiones parciales de una imagen en incrementos de imagen) que
sirven como incrementos de prediccion intra o inter, y también estan divididos en unidades
de transformacion (Unidad de Transformacion (TU)) que sirven como regiones (regiones
parciales de una imagen en incrementos de imagen) que estan procesando incrementos

de transformacién ortogonal. Actualmente, con el formato de codificacion HEVC, en

a4
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adicion a la transformacion ortogonal 4 x 4 y 8 x 8, se pueden emplear la 16 x 16 y 32 x

32.

[0323]

En un caso de un formato de codificacion en el que se definen las CUs y las CUs
se utilizan como incrementos para realizar varios tipos de procesamiento, como se ha
descrito anteriormente con HEVC, los macro-bloques en AVC se puede considerar que
son equivalentes a LCUs. Obsérvese, sin embargo, una CU tiene una estructura
jerarquica como se muestra en la Fig. 31, por lo que el tamafio de la LCU de nivel
jerarquico més alto generalmente se hace mas grande que un macro-bloque AVC, por

ejemplo, tal como 128 x 128 pixeles.

[0324]
La presente tecnologia también puede aplicarse a formatos de codificacion que
usan tales CUs, PUs, TUs, y asi sucesivamente, en lugar de macro-bloques. Es decir, los

incrementos de procesamiento para el procesamiento de la prediccion pueden ser

regiones opcionales.

[0325]

Ademas, el control de conmutacion de los nimeros de codigo se puede disponer
para que sea realizado en incrementos de procesamiento opcionales, y se puede realizar
en todas las regiones de unidades de procesamiento de prediccion, tales como las CUs,
PUs, y asi sucesivamente, no solo secuencias, imagenes, y los sectores. En este caso, Ia
forma de asignacion de numero de cédigo en cuanto a la informacion para la prediccion
del vector de movimiento en esa region se controla de acuerdo con las caracteristicas de
movimiento de la region a ser procesada, mas concretamente, si la region a ser
procesada (region actual) es una region configurada de una imagen quieta (region fija) o
es una region configurada de una imagen de un objeto en movimiento (la region de
movimiento). Es decir, en este caso, que para cada regién se distingue si la region es una

region quieta o no.
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[0326]
[Dispositivo de codificacion de imagen)
La Fig. 32 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de configuracién

principal de un dispositivo de codificacion de imagen en este caso.

[0327]

El dispositivo de codificacion de imagen 700 mostrado en la Fig. 32 es
basicamente de la misma configuracion que el dispositivo de codificacion de imagen 51 en
la Fig. 7, y codifica los datos de imagen. Diremos que el dispositivo de codificacion de
imagen 700 realiza el procesamiento entre cada unidad de prediccion (PU), como se

describe con referencia a la Fig. 31.

[0328]

Como se muestra en la Fig. 32, el dispositivo de codificacion de imagen 700 esta
configurado de una unidad de conversion A/D 700, un buffer de reorganizacion de pantalla
702, una unidad de computador 703, una unidad de transformacion ortogonal 704, una
unidad de cuantizacion 705, una unidad de codificacion sin pérdida 706, y un buffer de
almacenamiento 707. Ademas, el dispositivo que codifica la imagen 700 tiene una unidad
de cuantizacion inversa 708, una unidad de transformacion ortogonal inversa 709, una
unidad de computo 710, un filtro de desblogueo 711, una memoria marco 712, un
conmutador 713, wuna unidad de prediccion intra 714, una unidad de
prediccion/compensacion de movimiento 715, una unidad de seleccion de imagen de

prediccion 716, y una unidad de control de velocidad 717.

[0329]

El dispositivo que codifica la imagen 700 tiene, ademas, una unidad que determina

la region quieta 721 y una unidad que codifica el vector de movimiento 722.

[0330]

10\
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La unidad de conversién A/D 701 realiza la conversiéon A/D de una imagen de
entrada, y suministra los datos de imagen después de la conversion (datos digitales) al
buffer de reorganizacion de pantalla 702 para almacenamiento. El buffer de
reorganizacion de pantalla 702 reorganiza las imagenes de los marcos en el orden
almacenado para su visualizacién en el orden de los marcos para la codificacion de
acuerdo con GOP, y suministra las imégenes de lo que ha sido la orden marco
reorganizado a la unidad de computo 703. Ademas, el buffer de reorganizacion de pantalla
702 suministra las imagenes de lo que ha sido la orden marco reorganizando a la unidad

de prediccion intra 714 y la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 715.

[0331]

La unidad de computo 703 resta, de la imagen leida del buffer de reorganizacion
de pantalla 702, la imagen de prediccion suministrada desde la unidad de prediccion intra
714 0 la unidad de compensacion de movimiento/compensacion 715 a través de la unidad
que selecciona la imagen de prediccion 716 de la imagen leida del buffer de
reorganizacion de pantalla 702, y saca la informacion de diferencia de esta a la unidad de

transformacion ortogonal 704.

[0332]

Por ejemplo, en el caso en el que se va a realizar una imagen de codificacion inter,
la unidad de computo 703 resta la imagen de prediccion sustraida de la unidad de
compensacion /compensacién de movimiento 715, de la imagen leida del buffer de

reorganizacion de pantalla 702.

(0333)

La unidad de transformacion ortogonal 704 somete la informacion de diferencia de
la unidad de computo 703 a transformacion ortogonal, tal como la transformada discreta
del coseno, transformada de Karhunen-Loéve, o similares. El método de la transformacién
ortogonal aqui es opcional. La unidad de transformacion ortogonal 704 emite el

coeficiente de transformada de la misma a la unidad de cuantizacion 705.

l. ol
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[0334]

La unidad de cuantizacién 705 cuantiza el coeficiente de transformada
suministrado desde la unidad de transformacién ortogonal 704. La unidad 705 de
cuantizacion establece parametros de cuantizacion con respecto a los valores objetivo de
cantidad de codigo suministrada desde la unidad de control de la velocidad 717, y realiza
ia cuantizacion. Tenga en cuenta que el método para esta cuantizacién es opcional. La
unidad de cuantizacion 705 suministra el coeficiente de transformacién cuantizado a la

unidad de codificacion sin pérdida 706.

[0335]

La unidad de codificacién sin pérdida 706 codifica el coeficiente de transformacion
cuantizado en la unidad de cuantizacion 705 por un método de codificacion opcional. Los
datos del coeficiente se cuantiza bajo el control de la unidad de control de la velocidad
717, y en consecuencia la cantidad de cadigo de la misma es el valor objetivo fijado por la

unidad de control de la velocidad 717 (o se aproxima al valor objetivo).

[0336]

Ademas, la unidad de codificacién sin pérdidas 706 obtiene informacion que indica
prediccion intra desde la unidad de prediccion intra 714, y obtiene informacién que indica
un modo de prediccion intra inter, y asi sucesivamente desde la unidad de
prediccion/compensacion de movimiento 715. Ademas, la unidad de codificacion sin

perdidas 706 obtiene coeficientes de filtro y similares utilizados en el filtro de bucle 711.

[0337]

La unidad de codificacion sin pérdida 706 codifica estos diversos tipos de
informacion, y toma esto como parte de la informacion de cabecera de los datos
codificados (mdltiplexes). La unidad de codificacion sin pérdida 706 suministra los datos

codificados al buffer de almacenamiento 707 para almacenamiento.
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[0338]

Con la unidad de codificacion sin pérdida 706, los ejemplos del procesamiento de
codificacion sin pérdidas incluyen codificaciones tales como codificacion de longitud
variable, codificacion aritmética, y asi sucesivamente. Los ejemplos de la codificacion de
longitud variable incluyen CAVLC (Context-Adaptive Variable Length Coding) estipulada
por el formato H.264/AVC, y asi sucesivamente. Los ejemplos de la codificacion aritmética

incluyen CABAC (Context-Adaptive Binary Arithmetic Coding) y asi sucesivamente.

[0339]

Al buffer de almacenamiento 707 mantiene temporalmente los datos codificados
suministrados desde la unidad de codificacion sin pérdidas 706. El buffer de
almacenamiento 707 da salida de los datos contenidos en el mismo hacia, por ejemplo, un
dispositivo de almacenamiento corriente abajo (medio de grabacién) o ruta de transmisién

o0 similar, no mostrados en el dibujo.

[0340]

Ademas, la salida del coeficiente de transformacién cuantizado desde la unidad
de cuantizacion 705 también es la entrada a la unidad de cuantizacion inversa 708. La
unidad de cuantizacién inversa 708 realiza la cuantizacion inversa del coeficiente de
transformacion cuantizado con un método que corresponde a la cuantizacion mediante la
unidad de cuantizacién 705. Cualquier método serd suficiente para este método de
cuantizacion inversa, siempre y cuando corresponda al procesamiento de cuantizacion
por la unidad de cuantizacién 705. La unidad de cuantizacion inversa 708 suministra el

coeficiente de transformado obtenido a la unidad de transformacion ortogonal inversa 709.

[0341]

La unidad de transformacion ortogonal inversa 709 realiza la transformacion
ortogonal inversa del coeficiente de transformaciéon suministrado desde la unidad de
cuantizacion inversa 708 con un método correspondiente al procesamiento de

transformacion ortogonal mediante la unidad de transformacion ortogonal 704. Cualquier
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metodo sera suficiente para este método de la transformacion ortogonal inversa, mientras
que corresponda al procesamiento de transformacion ortogonal por la unidad de
transformacion ortogonal 704. La salida sometida a transformacion ortogonal inversa

(informacion restaurada de la diferencia) se suministra a la unidad de cémputo 710.

[0342)

La unidad de computo 710 afade los resultados de transformacién ortogonal
inversa suministrados desde la unidad de transformacion ortogonal inversa 709, es decir,
la informacion de diferencia restaurada, a la imagen de prediccion suministrada desde la
unidad de prediccion intra 714 o de la unidad de compensacién /lcompensacion de
movimiento 715 via la unidad que selecciona la imagen de prediccion 716, a fin de
obtener una imagen localmente decodificada (imagen decodificada). La imagen

decodificada se suministra al filtro de bucle 711 o la memoria marco 712,

(0343

El filtro de bucle 711 incluye un filtro de desbloqueo y un filtro de bucle adaptativo y
similares, y realiza el procesamiento de filtrado segun sea apropiado en la imagen
decodificada suministrada desde la unidad de computo 710. Por ejemplo, el filtro de bucle
711 elimina el ruido de bloque de la imagen decodificada mediante la realizacion del
procesamiento de filtro de desbloqueo sobre la imagen decodificada. También, por
ejemplo, el filtro de bucle 711 realiza la mejora de calidad de imagen en los resultados del
procesamiento del filtro de desbloqueo (imagen decodificada sometida a bloquear la
eliminacién de ruido) mediante la realizacién del procesamiento del filtro de bucle usando

un filtro de Wiener (filtro Wiener).

[0344]
Tenga en cuenta que se puede realizar una disposicion cuando el filtro de bucle
711 realiza el procesamiento de filtro opcional en la imagen decodificada. También, una

puede realizarse una disposicién cuando el filtro de bucle 711 suministra informacion tal

(08
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como coeficientes de filtro y similares utilizados en el procesamiento de filtro a la unidad

de codificacion sin pérdida 706 seglin sea necesario. a fin de tener estos codificados.

[0345]

Elfiltro de bucle 711 proporciona los resultados de procesamiento de filtro (imagen
decodificada después del procesamiento de filtro) a la memoria marco 712. Obsérvese
que, como se ha descrito anteriormente, la salida de la imagen decodificada de la unidad
de computo 710 se puede suministrar a la memoria marco 712 sin pasar por el filtro de

bucle 711. Es decir, el procesamiento de filtro por el filtro de bucle 711 se puede omitir.

[0346)
La memoria marco 712 almacena la imagen suministrada a la misma, y suministra
la imagen almacenada decodificada a la unidad de seleccién 713 en un momento

predeterminado, como una imagen de referencia.

[0347]

La unidad de seleccion 713 selecciona el destino de suministro de la imagen de
referencia suministrada desde la memoria marco 712. Por ejemplo, en el caso de
prediccion inter, la unidad de seleccion 713 suministra la imagen de referencia
suministrada desde la memoria marco 712 a la unidad de compensacién /compensacion

de movimiento 715.

(0348

La unidad de prediccion intra 714 utiliza los valores de pixeles dentro de la imagen
a procesar, que es la imagen de referencia suministrada desde la memoria marco 712 a
través de la unidad de seleccién 713, para llevar a cabo la prediccion intra (prediccion
intra pantalla) para generar una imagen de prediccion, basicamente en el procesamiento
de incrementos de PUs. La unidad de prediccidn intra 714 realiza esta prediccién intra en

multiples modos (modos de prediccion intra) preparadas de antemano. La unidad de

[0k
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prediccion intra 714 no se limita a los modos establecidos por el formato de codificacién

AVC, y también puede realizar esta prediccion intra con otros modos opcionales.

[0349]

La unidad de prediccion intra 714 genera imagenes de prediccion en todos los
modos de prediccion intra candidatos, evalia los valores de la funcion de costo de las
imagenes de prediccion utilizando la imagen de entrada suministrada desde el buffer de
reorganizacion de pantalla 702, y selecciona un modo optimo. Al seleccionar el modo
optimo de prediccion intra, la unidad de prediccion intra 714 suministra una imagen de

prediccion generada con aquel modo éptimo a la unidad que selecciona la imagen de

prediccién 716.

[0350]
También, como se ha descrito anteriormente, la unidad de prediccion intra 714
suministra informacion en el modo de prediccion intra que indica el modo de prediccion

Intra que se ha empleado, y asi sucesivamente, a la unidad de codificacion sin pérdida

706, seglin proceda.

[0351]

La unidad de de prediccion/compensacion de movimiento 715 utiliza la imagen de
entrada suministrada desde el buffer de reorganizacion de pantalla 702, y la imagen de
referencia suministrada desde la memoria marco 712 a través de la unidad de seleccion
713, para llevar a cabo la prediccién de movimiento (prediccion inter) basicamente en el
procesamiento de incrementos de PUs, y realizar el proceso de compensacion de
movimiento de acuerdo con los vectores de movimiento detectados, lo que genera una
imagen de prediccion (informacion de imagen de prediccion inter). La unidad de
prediccion/compensacion de movimiento 715 realiza esta prediccion entre en multiples
modos (modos de prediccion inter) preparadas de antemano. La unidad de

prediccion/compensacion de movimiento 715 no se limita a los modos establecidos por el
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formato de codificacion AVC, y también puede realizar esta prediccion intra con otros

modos opcionales.

[0352]

La unidad de prediccion/compensaciéon de movimiento 715 genera imagenes de
prediccion en todos los modos de prediccion inter candidatos, evalia los valores de la
funcion de costo de las imagenes de prediccion, y selecciona un modo optimo. Al
seleccionar un modo optimo de prediccion inter, La unidad de prediccion/compensacion
de movimiento 715 suministra la imagen de prediccién generada en este modo optimo a

la unidad que selecciona la imagen de prediccion 716.

[0353]

La unidad de prediccion/compensacién de movimiento 715 suministra la unidad de
codificacion sin pérdida 706 con informacion que indica el modo de prediccion inter que se
ha empleado, y la informacién necesaria para realizar el procesamiento en ese modo de
prediccién inter en el momento de decodificar los datos codificados, y asi sucesivamente

a la unidad de codificacion sin pérdida 708, con el fin de ser codificado.

[0354]

La unidad que selecciona la imagen de prediccion 716 selecciona la fuente de
suministro de la imagen de prediccién que se suministran a las unidades de computacion
703 y 710. Por ejemplo, en el caso de la codificacion inter, la unidad que selecciona la
imagen de prediccion 716 selecciona la unidad de prediccion/compensacion de
movimiento 715 como la fuente de suministro de la imagen de prediccion, y suministra la
imagen de prediccion suministrada desde la unidad de prediccién/compensacion de

movimiento 715 a las unidades de computo 703 y 710.

[0355]
La unidad de control de velocidad 717 controla la velocidad de las operaciones de

cuantizacion de la unidad de cuantizacién 705, basado en la cantidad de cadigos de los

[08
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datos codificados almacenados en al buffer de almacenamiento 707, de tal manera que no

ocurra desbordamiento o flujo bajo.

[0356]

La unidad que determina la region quieta 721 distingue si o no la regién actual es
una region quieta (determinacién de la region quieta). La unidad que determina la region
quieta 721 suministra los resultados de la determinacion respecto de si es 0 no una regién
quieta, a la unidad de codificacion del vector de movimiento 722.

[0357]

La unidad de codificacién del vector de movimiento 722 controla la asignacion del
numero de coédigo segun la informacion para la prediccion del vector de movimiento en un
modo de competencia MV, basada en los resultados de la determinacion respecto de si es

0 Nno una region quieta, suministrados desde la unidad que determina la region quieta 721.

[0358]

Mas especificamente, la unidad que codifica el vector de movimiento 722 genera
toda la informacion para la prediccion del vector de movimiento con respecto a todos los
modos de prediccion inter usando la informacién de movimiento de la region periférica de
la region actual, y asigna nimeros de codigo para cada informacion para la prediccion del
vector de movimiento generado con un método basado en los resultados de la
determinacion de la region quieta. Ademas, la unidad que codifica el vector de movimiento
722 determina una informacion optima para la prediccion del vector de movimiento, y
genera la diferencia entre la informacion optima para la prediccion del vector de
movimiento y la informacion de movimiento (vector de movimiento) de la regién actual
(informacion de la diferencia de movimiento). La unidad que codifica el vector de
movimiento 722 suministra la informacion de la diferencia de movimiento generado y el
namero de codigo de informacion para la prediccion del vector de movimiento a la unidad

de prediccion/compensacion de movimiento 715.

[0359]
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[Determinacion de la region quieta y Asignacion del nimero de codigo]
En primer lugar, la determinacion de la region quieta por la unidad de

determinacion de region quieta 721 se describira con mas detalle.

[0360]

Como se muestra en la Fig. 33 por ejemplo, la determinacion de la region quieta
por la unidad que determina la region quieta 721 se realiza usando la informacién de
movimiento en cuanto a la regién co-localizada sobre una imagen de referencia que ya se
ha procesado (la informacion de movimiento ya se ha calculado) en el punto en que se
procesa la region actual. En el caso de la Fig. 33, |a region actual es la PUcurr mostrada
al lado derecho en la Fig. 33, y la region co-localizada conjunta de la misma es la PUCOL
de la imagen de referencia mostrada al lado izquierdo en la Fig. 33. La Unidad que
determina la region quieta 721 usa (MVhcol, MVvcol), que son el componente horizontal y
el componente vertical de la informacion del vector de movimiento de esta region Co-
localizada PUcurr, y el indice de referencia Refcol, para llevar a cabo la determinacion de

la region quieta de la regién actual PUcurr.

[0361]

Es decir, en un caso en el que la siguiente expresion (17) y la expresion (18)
mantengan, y también la expresion (19) se mantenga, con un valor umbral®, un caso en
el que se aplica Ref_PicR_reordering, o un caso en el que el indice de referencia Refcol
tiene un valor POC que indica una imagen inmediatamente antes de, la unidad que

determina la region quieta 721 determina la region actual PUcurr para que sea la region

quieta.

[0362)

| MVheol | <6 . (17)
| MVveol | =8 .. (18)
Refcol =0 . (19)
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[0363]

Mediante el valor del indice de referencia Refcol que es 0 en la Expresion (19), la
unidad que determina la region quieta 721 determina que la region de referencia PUcol de
la regién co-localizada en la imagen de referencia esta configurada casi sin lugar a dudas
de una imagen fija. También, el valor d8 en la Expresin (17) y e n la Expresién (18)
debe ser O si tanto la imagen de entrada y la imagen de referencia son imagenes
originales en si mismas, sin distorsion de codificacién. Sin embargo, en la realidad,
aunque la imagen de entrada es el propio original, la imagen de referencia es una imagen
decodificada y generalmente incluye la distorsién de codificacién. Por consiguiente,
incluso en el caso de una imagen fija, el valor 0 como valor de 8 no es necesariamente

adecuado.

[0364]

Por consiguiente, en el caso que el valor del vector de movimiento tenga precision
de 1/4 de pixel, la unidad que determinacion la regién quieta 721 establéce 4. Es
decir, en el caso de que la precision del vector de movimiento este dentro de la precision
1.0 pixel entero, la unidad que determina la region quieta 721 determina esta como una

regién quieta.

[0365]

A continuacién, se describira en mas detalle la asignacion de los nimeros de
codigo a la informacion de prediccion del vector de movimiento mediante la unidad que
codifica el vector de movimiento 722. En lo sucesivo, nosotros diremos que la unidad de

informacion para la prediccion del vector de movimiento PUX es MVPUX.

[0366]

La NPL 1y Joel Jung, Guillaume Laroche, "Competition-Based Scheme for Motion
Vector Selection and Coding", VCEG-ACO0S6, ITU — GRUPO DE ESTUDIO (16) del Sector
de Estandarizacion de Telecomunicaciones Pregunta 6 Grupo de expertos de Codificacion

de Video (VCEG), 29" reunion: Klagenfurt, Austria, 17-18 Julio, 2006 (en lo sucesivo
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referida como, NPL 2) propone un método de uso adaptativo, como informacion para la
prediccion del vector de movimiento, bien sea la informacién para la prediccion temporal
del vector de movimiento (Predictor Temporal) o la informacién para la prediccion espacio-
temporal del vector de movimiento (Predictor espacio-temporal) descrito con referencia a
la Fig. 6, en adicién a la informacion para la predicrion espacial del vector de movimiento

(predictor espacial) obtenido por la expresion descrita antes (5).

[0367]

Con NPL 2, el nimero mas grande de codigo se asigna a la informacion para la
prediccion temporal del vector de movimiento (predictor temporal). Es decir, en el caso de
este metodo, con la informacidn para la prediccion de vector de movimiento para la cual el
numero de codigo (numero de codigo) "y" como PMVy, en el caso del ejemplo en la Fig.

33, se asignan los nimeros de cédigo con las siguientes expresiones (20) a (23).

[0368]

PMVO = MVPUa .. (20)
PMV1 = MVPUb . (21)
PMV2 = MVPUc .. (22)
PMV3 = MVPUcol .. (23)

[0369]

Como se describid anteriormente, en un caso de realizar la determinacién del
modo por optimizacién RD, se selecciona facilmente un modo con un numero de codigo
mas pequefio asignado a este, con una tasa de bits mas baja en particular, v en
consecuencia, con el método descrito en el NPL 2, se observara facilmente deterioro entre

las regiones que se mueven y regiones quietas.

[0370]

Es decir, como se ha descrito anteriormente con referencia a la Fig. 13, existe la

preocupacion de que usando la correlacion de movimiento en la direccion espacial en una
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region quieta adyacente a una region en movimiento de lugar a la informacién del vector
de movimiento de la propagacién de la region que se mueve hacia la region quieta y que
cause deterioro de la calidad de la imagen. Sin embargo, con el método descrito en NPL
2, un nimero de codigo pequefio que se puede seleccionar facilmente siempre se asigna
a la informacion para la prediccion espacial del vector de movimiento (Predictor espacial),
por lo que el deterioro se observa faciimente entre las regiones en movimiento y las

regiones quietas.

[0371]

Como se describio anteriormente, la unidad que codifica el vector de movimiento
722 también genera informacion para la prediccion del vector de movimiento usando
informacién de movimiento de las regiones periféricas de la region actual que debe ser
procesada. En el caso del ejemplo en la Fig. 33, PUcurr de la imagen actual es la region
actual, PUa, PUb, y PUC son regiones espacialmente periféricas en cuanto a la region
actual, y PUcol es una region situada temporalmente periférica en cuanto a la region

actual.

[0372]

En lo siguiente, una region que es tanto espacial o temporalmente (espacio-
temporal) periférica se referira como una regién periférica. Es decir, nos referiremos a la
PUa, PUb, y PUC como regiones espaciales periféricas de PUcurr, y se referird a PUgol

como una region periférica temporal de PUcurr,

[0373]

La unidad que codifica el vector de movimiento 722 asigna los nimeros de codigo
a esta informacion de movimiento de las regiones periféricas, y en este momento, controla
la forma en la que los nimeros de cédigo son asignados de acuerdo a los resultados de la
determinacion la region quieta. Mas especificamente, en un caso en el que la expresion
descrita antes (17) y la expresion (18) se mantienen, y también la expresion (19) se

mantiene, se aplica un caso de Ref_PicR_reordering o un caso en donde el indice de
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referencia Refcol tiene un valor POC que indica una imagen inmediatamente anterior, en
la determinacion de la region quieta, la unidad que codifica el vector de movimiento 722

cambia la asignacion de nimero de codigo segun las siguientes expresiones (24) a (27).

[0374]
PMVO = MVPUcol .. (24)

PMV1 = MVPUa .. (25)
PMV2 = MVPUb .. (26)
PMV3 = MVPUc .. (27)
[0375]

Es decir, con respecto a una region quieta, el nimero de codigo mas pequefio se
asigna a la informacion para la prediccion temporal del vector de movimiento (predictor
temporal), con el fin de suprimir la propagacion de vectores de movimiento en una region
en movimiento. Por lo tanto, la unidad que codifica el vector de movimiento 722 puede
mejorar la precision de la prediccion de la informacion para la predicciéon del vector de
movimiento y puede mejorar la eficiencia de codificacion.

[0376]

Tenga en cuenta que la unidad que determina la region quieta 721 realiza la
determinacion de la region quieta para cada unidad de prediccion, por lo que la unidad
que codifica el vector de movimiento 722 realiza la asignacion de numero de cédigo
después que la determinacion de la unidad que determina la regién quieta 721 permite
una mejora adicional de |a precisién de la prediccion de la informacion para la prediccion

del vector de movimiento, y permite una mejora adicional de la eficiencia de codificacion.

[0377]

Tenga en cuenta que el modo de asignacion de los nimeros de codigo en un caso
de determinacion que se hace como una region quieta puede ser distinto de las
expresiones (24) a (27). Es decir, en un caso de determinacion que se haga de esa region

quieta, es suficiente con asignar numeros de codigo a la informacion para la prediccion

P
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temporal del vector de movimiento (predictor temporal) que sean mas pequenos que en
un caso de determinacion que se haga a una regién en movimiento configurada de una
imagen de un objeto en movimiento, por lo menos. Por ejemplo, la unidad que codifica el

vector de movimiento 722 puede asignar PMV1 o PMV2 a MVPUcol.

[0378]

También, se puede hacer una disposicion en la que la unidad que codifica el vector
de movimiento 722 puede cambiar el nimero de codigo que se asigna, de acuerdo con la
precision (exactitud) de la determinacion de la regién fija. Por ejemplo, se puede hacer
una disposicién en la que la determinacion de la region quieta es una decision suave, y la
unidad de codificacion del vector de movimiento 722 asigna a la exactitud mas alta el

numero de coédigo mas pequeno.

[0379]

Ademas, la descripcion se ha hecho anteriormente con respecto a un ejemplo de
PUa, PUb, PUC, y PUcol como regiones periféricas para asignar nimeros de codigo, pero
una disposicion en donde se pueden hacer otras regiones opcionales son regiones
periféricas, y la asignacion de numero de cddigo también se realiza en cuanto a la
informacion del vector de movimiento de aquellas regiones periféricas. Es decir, no sélo
es la posicién de las regiones periféricas para las cuales la asignacion del numero de
codigo se hace opcional, sino también el nimero de estas (e.i., el nimero de los nimeros

de cadigo a ser asignados) es opcional.

[0380]

Ademas, la descripcion hecha anteriormente tal que la manera de asignacion de
los nimeros de cédigo mas pequefios a la informacion para la prediccion espacial del
vector de movimiento (predictor espacial) es un estado inicial, y en el caso que la unidad
que determina la region quieta 721 determina que la region actual es una region quieta, la
forma de asignacion se cambia con el fin de asignar los numeros de codigo mas

pequenos a la informacién para la prediccidn temporal del vector de movimiento (predictor

}é(
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temporal), sin embargo, no se limita a esto, se ‘puede hacer una disposicion en donde la

forma de asignacion de los numeros de cédigo mas pequefios a la informacion para la
prediccion temporal del vector de movimiento (predictor temporal) es un estado inicial, y
en el caso de que la unidad que determina la region quieta 721 determine que la regién
actual es una region quieta, la forma de asignacién se cambia con el fin de asignar los
nimeros de codigo mas pequefios a la informacién para la prediccion espacial del vector

de movimiento (predictor espacial).

[0381)]

Ademas, la descripcion hecha anteriormente en el caso de que la unidad que
determina la region quieta 721 determine que la regién actual es una region quieta, la
unidad que codifica el vector de movimiento 722 asigna numeros de codigo mas
pequenos a la informacion para la prediccién temporal del vector de movimiento (predictor
temporal), pero puede hacer un arreglo en donde ademas la informacion para la
prediccion temporal del vector de movimiento (predictor temporal) se selecciona
forzosamente como informacion para la prediccion del vector de movimiento (solamente
se genera informacion para la prediccion temporal del vector de movimiento (MVPUcol)

como informacion candidata para la prediccion del vector de movimiento).

[0382]

En consecuencia, la unidad que codifica el vector de movimiento 722 puede
seleccionar la informacion para la prediccion temporal del vector de movimiento (predictor
temporal) como la informacion para la prediccion del vector de movimiento de la region
quieta de una manera mas segura. En consecuencia, la unidad que codifica el vector de
movimiento 722 puede suprimir vectores de movimiento en la regién de movimiento de Ia
propagacion a la region quieta de una manera mas segura. Sin embargo, en el caso de
que exista la posibilidad de terminacion errénea que ocurre en la region de determinacion
quieta, la informacién para la prediccién del vector de movimiento se selecciona

preferiblemente de la manera convencional usando los valores de funcién de costos y

similares.
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[0383]

Ademas, la descripcion se ha hecho anteriormente con PUa, PUb, PUC, y PUcol
como regiones periféricas espaciales de PUcurr y PUgol como una region periférica
temporal de PUcurr, pero las regiones periféricas espaciales y las regiones periféricas
temporales no se limitan a esto, y puede ser cualquier region siempre y cuando la
informacion de movimiento ya se haya generado en el punto en el momento de tomar la
region actual como un objeto de procesamiento.

[0384]
[Unidad de prediccion//compensacion de movimiento, unidad que determina la regién
quieta, y unidad que codifica el vector de movimiento]

La Fig. 34 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de configuracion
principal de la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 715, la unidad que

determina la region quieta 721, y la unidad que codifica el vector de movimiento 722.

[0385]

Como se muestra en la Fig. 34, la unidad para la prediccion/compensacion del
movimiento 715 tiene una unidad de busqueda de movimiento 731, una unidad que
calcula la funcién de costos 732, una unidad que determina el modo 733, una unidad de

compehsacic‘m de movimiento 734, y un buffer de informacion de movimiento 735.

[0386]
Ademas, la unidad que codifica el vector de movimiento 722 tiene una unidad que
asigna el numero de codigo 741, una unidad que genera la prediccion del vector de

movimiento 742, y una unidad que genera la diferencia del vector de movimiento 743.

[0387]

La unidad de busqueda de movimiento 731 recibe la entrada de valores de pixel
de la imagen de entrada del buffer de reorganizacién de pantalla 702 y los valores pixel de

la imagen de referencia de la memoria marco 712. La unidad de busqueda de movimiento

ul



731 realiza el procesamiento de busqueda de movimiento en todos los modos de
prediccion inter y genera informacién de movimiento que incluye un vector de movimiento
y el indice de referencia. La unidad de busqueda de movimiento 731 suministra la
informacion de movimiento a la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento

5 742 de la unidad de codificacion del vector de movimiento 722. |

[0388]

Ademas, la unidad que determina la region quieta 721 obtiene informacién
periférica que es la informacion de movimiento de las regiones periféricas almacenadas
en el buffer de informacién de movimiento 735 de la unidad de prediccién/compensacion

10 de movimiento 715, y determina si o no Ia region a ser procesada (region actual) es o no

una region quieta, a partir de la informacién de movimiento periférico.

[0389]
Por ejemplo, en consideracién con la region periférica temporal PUcgol en un caso
15 en el que la expresion (17) y la expresién (18) mantengan, y también la expresion (19)
mantenga, se aplica un caso Ref PicR_reordering, o un caso en el que el indice de
referencia Refcol tiene un valor POC, la unidad que determina la region quieta 721
determina que la region actual PUcurr es una region quieta. La unidad que determina la
region quieta 721 suministra tales resultados de la determinacion de la regién a la unidad

20  que asigna el nimero de cadigo 741 de la unidad que codifica el vector de movimiento

722.

[0390]
La unidad que asigna el nimero de cédigo 741 de la unidad que codifica el vector
25 de movimiento 722 obtiene informacién de movimiento periférico del bufer de informacion
de movimiento 735 de la unidad de prediccidn/compensacion de movimiento 715, y
también obtiene resultados de la determinacion de la region quieta a partir de la unidad
que determina la region quieta 721. La unidad que asigna el namero de codigo 741
| determina la forma para asignar los niimeros de codigo a cada informacion de movimiento

30  adyacente, y suministra esta forma de asignacion a la unidad que genera la prediccion del

iy
e
. . e
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vector de movimiento 742 que controla las sefales de control de asignacion de nimeros
de caodigo.
[0391]

Al obtener informacién de movimiento de cada modo de prediccion para la PU
actual a partir de la unidad de busqueda de movimiento 731, la unidad que genera la
prediccion del vector de movimiento 742 obtiene informacién de movimiento periférico
correspondiente a cada informacién de movimiento del bifer de informacion de
mavimiento 735. La unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 742 utiliza
esta informacion de movimiento periférico parta generar informacién candidata multiple
para la prediccién del vector de movimiento como se describe en NPL 2. Obseérvese, sin
embargo, que a diferencia del método descrito en el NPL 2, los nimeros de cadigo fijados
por la unidad que asigna el nimero de cédigo 741 se asignan a cada informacion para la

prediccién del vector de movimiento.

[0392]

Es decir, la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 742 genera
un la informacién para la prediccion espacial para el vector de movimiento (Predictor
espacial) de acuerdo con la expresion descrita antes (5) en cuanto a la PU actual.
Ademas, la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 742 genera
informacién para la prediccion temporal del vector de movimiento (Predictor temporal) de
acuerdo con la expresion descrita antes (9) en cuanto a la PU actual. Ademas, la unidad
que genera la prediccion del vector de movimiento 742 genera informacion para la
prediccion espacio-temporal del vector de movimiento (Predictor Espacio-Temporal) de
acuerdo con la expresion descrita antes (10) en cuanto a la PU actual. La unidad que
genera la prediccion del vector de movimiento 742 asigna los nimeros de cédigo fijados
por la unidad que asigna el numero de codigo 741 para cada uno de la informacion

obtenida para la prediccién del vector de movimiento.

(0393]

A4
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La una unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 742 suministra
entonces la informacién de movimiento obtenida a partir de la una unidad de busqueda de
movimiento 731, cada informacion candidata generada para la prediccién del vector de
movimiento, y asigna a cada una respectivamente los nimeros de codigo, a una unidad

que genera la diferencia del vector de movimiento 743.

[0394]

La unidad que genera la diferencia del vector de movimiento selecciona una
informacién optima a partir de la informacion para la prediccion del vector de movimiento
suministrada a esta, para cada modo de prediccion inter, Y genera la informacion de la
diferencia del vector de movimiento incluyendo la diferencia entre el valor de la
informacién de movimiento v la informacién para la prediccion del vector de movimiento
de los mismos. La unidad que genera la diferencia del vector de movimiento 743
suministra la informacion generada de la diferencia del vector de movimiento en cada
modo de prediccion inter, la informacién para la prediccién del vector de movimiento de
modo de prediccion inter seleccionado, y el numero de codigo de este, a la unidad que
calcula la funcién de costos 732 o la unidad de prediccion/compensacion de movimiento

715.

[0395]

Ademas, la unidad de busqueda de movimiento 731 usa la informacion buscada
del vector de movimiento para realizar el proceso de compensacion en la imagen de
referencia, y por lo tanto genera una imagen de prediccion. Ademas, la unidad de
busqueda de movimiento 731 calcula la diferencia entre la imagen de prediccion vy la
imagen de entrada (valores pixel de diferencia), y suministra los valores pixel de

diferencia a la unidad que calcula la funcién de costas 732.

[0396]
La unidad que calcula la funcién de costos 732 utiliza los valores pixel de

diferencia de cada modo de prediccion inter, suministrados desde la unidad de blusqueda

1Y




10

15

20

25

de movimiento 731, y calcula los valores de funcion de costo en cada modo de prediccion
inter. La unidad que calcula la funcién de costos 732 suministra el valor de funcién de
costo en cada modo de prediccion inter que se ha calculado, la informacién de la
diferencia de movimiento en cada modo de prediccion inter la informacién para la
prediccion del vector de movimiento en cada modo de prediccion inter, y los nimeros de

codigo de los mismos, a la unidad que determina el modo 733.

[0397]

La unidad que determina el modo 733 determina cual de los modos de prediccién
inter usar, utilizando los valores de funcién de costo en cuanto a los modos de prediccion
inter, y toma el modo de prediccion inter con el valor de funcion de costo mas pequena
como un modo de prediccion optimo. La unidad que determina el modo 733 suministra la
informacion de modo 6ptimo, que es la informacion relacionada con el modo de prediccion
Optimo de los mismos, y la informacién de diferencia de movimiento, la informacion del
vector de prediccion, y el numero de cédigo, del modo de prediccion inter seleccionado

para que sea el modo de prediccion optimo, a la unidad de compensacién de movimiento

734.

[0398]

La unidad de compensacion de movimiento 734 obtiene un vector de movimiento a
partir de la informacion de la diferencia de movimiento del modo de prediccion éptimo y de
la informacion para la prediccion del vector de movimiento, y hace la compensacién de la
imagen de referencia de la memoria marco 712 usando el vector de movimiento obtenido,

con lo cual genera asi una imagen de prediccién para el modo de prediccion optimo.

[0399]

En el caso de que la prediccidn inter haya sido seleccionada por la unidad de
seleccion de imagen de prediccion 716, una sefial que indica esta se suministra desde la
unidad que selecciona la imagen de prediccién 716. En respuesta a esto, la unidad de

compensacion de movimiento 734 suministra la informacion para la prediccion optima, y la

\2)
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informacion de la diferencia del vector de movimiento de ese modo, y también el nimero
de codigo de la informacion para la prediccion del vector de movimiento de ese modo que,

a la unidad de codificacion sin pérdida 706.

[0400]

Ademas, la unidad de compensacién de movimiento 734 almacena en el buffer de
informacion de movimiento la informacién obtenida a partir de la informacién de diferencia
del vector de movimiento del modo seleccionado para ser €l modo de prediccion éptimo y
la informacion para la prediccion del vector de movimiento, i.e.., la informacién de
movimiento del modo de prediccion dptimo. Tenga en cuenta que en el caso de que la
prediccion inter no sea seleccionada por la unidad que selecciona la imagen de prediccion
716 (i.e., en el caso que se seleccione una imagen de prediccion intra), se almacena un

vector 0 en el buffer de informacion de movimiento 735 como informacién del vector de

movimiento.

[0401]

El buffer de informacion de movimiento 735 almacena la informacion de
movimiento del modo de prediccién éptimo de regiones procesadas en el pasado. La
informacion de movimiento almacenada se suministra a la unidad de determinacion de la
region quieta 721, a la unidad que asigna el numero de codigo 741, y a la unidad que
genera la prediccion del vector de movimiento 742, como informacion de movimiento

periférico, en el procesamiento en cuanto a regiones procesadas mas tarde en el tiempo

que esa region,

[0402]

Como se describid anteriormente, la unidad que determina la regidén quieta 721
realiza la determinacion en cuanto a si una region es o no quieta, para cada unidad de
procesamiento de prediccion. La unidad que codifica el vector de movimiento 722 controla
entonces la asignacion de los nimeros de cédigo basados en los resultados de la

determinacion de la region quieta, y en el caso de una region quieta, asigna el nimero de

=
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cédigo mas pequeiic a la informacion para la prediccién temporal del vector de
movimiento (predictor temporal). La unidad de prediccion/compensacion de movimiento
715 codifica entonces la informacion de diferencia de movimiento y el niumero de cédigo
de la informacién para la prediccion del vector de movimiento generado por la unidad que
codifica el vector de movimiento 722. Por consiguiente, el dispositivo que codifica la
imagen 700 puede mejorar la precisién de la prediccion de la informacién para la

prediccion del vector de movimiento, y puede mejorar la eficiencia de codificacion.

[0403]
[Flujo de Procesamiento]

A continuacion, se describira el flujo de procesamiento ejecutado en el dispositivo
de codificacion de imagen 700. El proceso de codificacion y procesamiento de prediccion
intra se ejecutan basicamente en la misma forma que con los diagramas de flujo descritos
con referencia a la Fig. 16 y la Fig. 17. Es decir, se realiza, ejecutando el mismo proceso

como con el caso del dispositivo de codificacién de imagen 51. En consecuencia, la

descripcion de estos se omitira.

[0404]
A continuacién, un ejemplo de procesamiento de prediccion inter de movimiento

ejecutado En la etapa S22 de la Fig. 16 se describira con referencia al diagrama de flujo

en la Fig. 35,

[0405]

Después de procesar la prediccion de movimiento inter iniciada en la etapa S701,
en este caso, la unidad de busqueda de movimiento 731 realiza la busqueda de
movimiento para cada modo de prediccion inter, y genera informaciéon de movimiento y la

diferencia en los valores pixel.

[0406]

\L5



En la etapa S702, la unidad que determina la region quieta 721 obtiene
informacion de movimiento de la regién co-localizada, que es una region periférica
temporal. En la etapa S703, la unidad que determina la regidn quieta 721 determina si o

no [a region actual es una region quieta, basada en la informacion de movimiento de la

5  region co-localizada.

[0407]
En la etapa S704, la unidad que asigna el numero de codigo 741 determina el
numero de cédigo de asignacion de la informacion para la prediccién del vector de

10 movimiento de acuerdo con los resultados de la determinacion de la region quieta.

[0408]

En la etapa S705, la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 742

genera toda la informacién candidata para la prediccion del vector de movimiento.
15
[0409]

En la etapa S708, la unidad que genera la diferencia del vector de movimiento 743
determina la informacion para la prediccién optima para cada modo de prediccién inter.
Ademas, la unidad que genera la diferencia del vector de movimiento 743 genera

20 informacion de diferencia de movimiento que incluye un vector de diferencia de
movimiento, que es la diferencia entre la informacion para la prediccién del vector de

movimiento y la informacion del vector de movimiento.

[0410]

25 En la etapa S707, la unidad que calcula la funcion de costos 732 calcula un valor

de la funcion de costos para cada modo de prediccion inter.

[0411]

En la etapa S708, la unidad que determina el modo 733 determina el modo de

30  prediccion inter 6ptimo (también llamado modo de prediccion optimo), que es el modo

124
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optimo de prediccion inter, utilizando los valores de la funcién de costos calculados en la

etapa S707.

[0412]

En la etapa S709, la unidad de compensacion de movimiento 734 realiza la
compensacion de movimiento en el modo de prediccién éptimo inter. En la etapa S710, la
unidad de compensacién de movimiento 734 suministra la imagen de prediccion obtenida
por compensacion de movimiento en la etapa S709 a la unidad de computo 703 y la
unidad de cémputo 710 via la unidad que selecciona la imagen de prediccion 716, y
genera la informacion de la diferencia de imagen y una imagen decodificada. También, en
la etapa S711, la unidad de compensaciéon de movimiento 734 suministra la informacién
relacionada con el modo de prediccion optimo inter, tal como la informacion para la
prediccion de modo optimo, la informacién de diferencia de movimiento, y el nimero de
codigo de la informacion para la prediccion del vector de movimiento y asi sucesivamente,

a launidad de codificacion sin perdidas 7086, con el fin de ser codificada.

[0413]

En la etapa S712, el buffer de informacion de movimiento 735 almacena la
informacién de movimiento seleccionado en el modo de prediccion éptimo inter. Al
almacenar la informacién de movimiento, el buffer de informacion de movimiento 735

termina el procesamiento de prediccién de movimiento inter.

[0414]

Mediante la implementacién del procesamiento como se describe anteriormente, el
dispositivo que codifica la imagen 700 puede mejorar la precision de la prediccion de la
informacion para la prediccion del vector de movimiento, y puede mejorar la eficiencia de

codificacion.

[0415]

[Dispositivo decodificador de imagen)
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La Fig. 36 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de configuracién
principal de un dispositivo de decodificacion de imagenes correspondiente al dispositivo

de codificacién de imagen 700 en la Fig. 32.

[0416]

El dispositivo de decodificacion de imagen 800 mostrado en la Fig. 36 tiene,
basicamente, la misma configuracion que el dispositivo de decodificacién de imagen 101
en la Fig. 20. Los dispositivos de decodificacién de imagen 800 decodifican los datos
codificados generados por el dispositivo de codificacion de imagen 700, con un método de
decodificacién correspondiente al método de codificacion de los mismos. Ademas,
diremos que el dispositivo de decodificacion de imagen 800 realiza prediccion inter en
cada unidad de prediccion (PU), de la misma manera que con el dispositivo de

codificacion de imagen 700.

[0417]

Como se muestra en la Fig. 36, el dispositivo de decodificacion de imagen 800
incluye un buffer de almacenamiento 801, una unidad de decodificacion sin perdida 802,
una unidad de cuantizacion inversa 803, una unidad de transformacion ortogonal inversa
804, una unidad de computo 805, un filtro de bucle 806, una buffer de reorganizacion de
pantalla 807, un unidad de conversion D/A 808. También, el dispositivo de decaodificacion
de imagen 800 incluye la. memoria marco 809, una unidad de seleccion 810, una unidad
de prediccion intra 811, una unidad de prediccion/compensacion de movimiento 812, y

una unidad de seleccién 813.

[0418]
Ademas, el dispositivo de decodificacion de imagen 800 incluye una unidad que

determina la region quieta 821 y una unidad que codifica el vector de movimiento 822.

[0419]
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El buffer de almacenamiento 801 almacena los datos codificados transmitidos al
mismo, y suministra los datos codificados a la unidad de decodificacion sin pérdida 802 en
un momento predeterminado. La unidad de decodificacidn sin pérdida 802 decodifica la
informacién que ha sido codificada por la unidad de codificacion sin pérdida 706 en la Fig.
32, suministrados por la memoria intermedia 801, por un formato correspondiente al
formato de codificacién de la unidad de codificacidon sin pérdida 706. La unidad de
decodificacion sin pérdida 802 suministra los datos de coeficientes cuantizados de la
imagen de diferencia obtenida mediante la decodificacion de la unidad de cuantizacion
inversa 803. Ademas, la unidad de decodificacion sin pérdida 802 determina si un modo
de prediccion intra ha sido seleccionado o el modo de prediccion inter ha sido
seleccionado para el modo de prediccién 6ptimo, y suministra la informacion relativa a
dicho modo o¢ptimo a la unidad de prediccion intra 811 y a la unidad de
prediccion/compensacion de movimiento 812 del modo que se ha determinado para ser

seleccionado.

[0420]

Es decir, por ejemplo, en el caso de que el modo de prediccion inter haya sido
seleccionado como el modo de prediccion optimo en la unidad de codificacion de imagen
700, la informacion relativa a ese modo de prediccidn optimo se suministra a la unidad de

prediccion/compensacion de movimiento 812.

[0421]

La unidad de cuantizacion inversa 803 realiza la cuantizacion inversa de los datos
de coeficientes cuantizados obtenidos al ser decodificados por la unidad de decodificacion
sin pérdida 802 con un formato correspondiente al formato de cuantizacion de la unidad

de cuantizacion 705 en la Fig. 32, y suministra los datos de coeficientes obtenidos a |a

unidad de transformacion ortogonal inversa 804.

[0422)
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La unidad de transformacion ortogonal inversa 804 realiza la transformacion

ortogonal inversa de los datos de coeficientes suministrados desde Ia unidad de
cuantizacion inversa 803 con un formato correspondiente al formato de transformacion
ortogonal de la unidad de transformacion ortogonal 704 en la Fig. 32. La unidad de
transformacion ortogonal inversa 804 obtiene los datos residuales decodificados
correspondientes a los datos residuales antes de ser sometidos a transformacion
ortogonal en la unidad de codificacion de imagen 700, por este procesamiento de

transformacion ortogonal inversa.

[0423]

Los datos residuales obtenidos al ser sometidas a transformacion ortogonal se
suministran a la unidad de computo 805. Ademas, la imagen de prediccién se suministra
desde la unidad de prediccién intra 811 o la unidad de prediccion/compensacion de

movimiento 812, a la unidad de computo 805, a través de la unidad de seleccién 813.

[0424]

La unidad de computo 805 afiade los datos residuales decodificados y la imagen
de prediccién, a fin de obtener datos decodificados de imagen correspondientes a los
datos de imagen antes que la imagen de prediccién sea restada por la unidad de computo
703 del dispositivo de codificacion de imagen 700. La unidad de computo 805 suministra

los datos de imagen decodificados al filtro de bucle 806.

[0425]

El filtro de bucle 806 somete la imagen decodificada suministrada a procesamiento
en el filtro de desbloqueo y el procesamiento en el filtro de desbloqueo incluye
procesamiento del filtro de bucle adaptable y los similares segun sea apropiado y

suministra éstos al buffer de reorganizacién de pantalla 807.

[0426)

\28
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El filtro de bucle 806 incluye un filtro de desbloqueo y un filtro de bucle adaptable y
los similares, y realiza el procesamiento de filtrado seglin sea apropiado en la imagen
decodificada suministrada desde la unidad de computo 705. Por ejemplo, el filtro de bucle
806 elimina el ruido de bloque de la imagen decodificada realizando el procesamiento de
filtro de desbloqueo en la imagen decodificada. También, por ejemplo, el filtro de bucle
806 realiza la mejora de la calidad de imagen en los resultados del procesamiento de
desbloqueo de filtro (imagen decodificada sometida a eliminacién del ruido de bloque)
mediante la implementacion de procesamiento de filtro de bucle utilizando un filtro Wiener

(filtro Wiener).

[0427]

Tenga en cuenta que se puede hacer una disposicién cuando el filtro de bucle 806
realiza el procesamiento de filtro opcional en la imagen decodificada. También, se puede
realizar una disposicion cuando el filtro de bucle 806 utiliza coeficientes de filtro
suministrados desde el dispositivo de codificacién de imagen 700 en la Fig. 32 para

realizar el procesamiento de filtro.

[0428]

El filtro de bucle 806 suministra los resultados del pracesamiento de filtro (imagen
decodificada después del procesamiento de filtro) al buffer de reorganizacion de pantalla
807 y a la memoria marco 809. Tenga en cuenta que la salida de la imagen deccdificada
de la unidad de computo 805 se puede suministrar al buffer de reorganizacion de pantalla
807 y a la memoria marco 809 sin pasar por el filtro de bucle 806. Es decir, el

procesamiento de filtro por el filtro de bucle 806 se puede omitir.

[0429]

El buffer de reorganizacion de pantalla 807 reorganiza las imagenes. Es decir, la
secuencia de tramas reorganizadas para la secuencia de codificacion por el buffer de
reorganizacion de pantalla 702 en la fig. 32 se reorganiza en la secuencia de la pantalla

original. La unidad de conversion D/A 808 hace la conversion D/A de la imagen
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suministrada desde el buffer de reorganizacién de pantalla 807, y las saca a una pantalla

no mostrada para visualizacion.

[0430]

La memoria marco 809 almacena la imagen decodificada suministrada al mismo, y
suministra la imagen almacenada decodificada a la unidad de seleccion 810 como imagen
de referencia, ya sea en un momento predeterminado o sobre la base de una solicitud
externa de la unidad de prediccion intra 811 o la unidad de prediccién/compensacion de

movimiento 812 o los similares.

[0431]

La unidad de selecciéon 810 selecciona el destino de suministro de la imagen de
referencia suministrada desde la memoria marco §09. En el caso de la decadificacion de
una imagen sometida a la codificacion intra, la unidad de seleccién 810 suministra la
imagen de referencia suministrada desde la memoria marco 809 a la unidad de prediccion
intra 811. También, en el caso de la decodificacion de una imagen sometida a codificacién
inter, la unidad de seleccién 810 suministra la imagen de referencia suministrada desde la

memoria marco 809 a la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 812.

[0432]

La unidad de prediccion intra 811 se suministra con informacion que indica el modo
de prediccion intra, obtenido mediante la decodificacion de la informacion de cabecera, y
asi sucesivamente, desde la unidad de decodificacion sin pérdida 802. La unidad de
prediccion intra 811 realiza prediccion intra utilizando la imagen de referencia obtenida a
partir de la memoria marco 809 en el modo de prediccion intra utilizado en la unidad de
prediccion intra 714 en la Fig. 32, generando asi una imagen de prediccion. La unidad de

prediccion intra 811 suministra la imagen de prediccién generada a la unidad de seleccién

813.

[0433]
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La unidad de prediccion/compensacion de movimiento 812 obtiene Ia informacion
obtenida mediante la decodificacion de la informacion de cabecera (informacion del modo
Optima de prediccion, informacion de diferencia, y el nimero de cédigo de informacién
para la prediccion del vector de movimiento y asi sucesivamente) a partir de la unidad de

decodificacion sin pérdida 802.

[0434)

La unidad de prediccién/compensacion de movimiento 812 realiza prediccion inter
usando la imagen de referencia obtenida de la memoria marco 809, en el mismo modo de
prediccion inter utilizado por La unidad de prediccion/compensacion de movimiento 715
en la Fig. 32, generando asi una imagen de prediccion. Es decir, La unidad de
prediccién/compensacion de movimiento 812 puede realizar esta prediccion inter en un
modo opcional que no sean los modos establecidos por el formato de codificacion AVC, en

la misma forma que con La unidad de prediccién/compensacion de movimiento 715 en la

Fig. 32.

[0435)

La unidad que determina la regidn quieta 821 realiza basicamente el mismo trabajo
que la unidad que determina la region quieta 721, y determina si o no la regién actual es
una region quieta. Es decir, en un caso donde la expresion (17) y la Expresién (18) se
mantenga, y también la expresion (19) se mantenga, es un caso en el que se aplica
Ref_PicR_reordering, o un caso en el que el indice de referencia Refcol tiene un valor
POC, de la informacion de movimiento de la region co-localizada de Ia regién actual, la

unidad que determina la region actual 821 determina que la region actual PUcurr es una

region quieta,

[04386]

La unidad que determina la region quieta 821 realiza tal determinacion de la region

quieta en las unidades de procesamiento de prediccion, y suministra los resultados de

i
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determinacion de la region quieta a la unidad de decodificacion del vector de movimiento

822,

[0437]

La unidad que codifica el vector de movimiento 822 controla la forma en la que se
asignan los numeros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de
movimiento después que los resultados de la determinacion de la region quieta
suministrados desde la unidad que determina la region quieta 821, analiza los niimeros de
codigo de la informacion para la prediccion del vector de movimiento suministrada desde
la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 812 bajo este control, y reconstruye

la informacion para la prediccion del vector de movimiento.

[0438]

Es decir, controlando la manera como se asignan los nimeros de codigo después
de la determinacion de la regién quieta resulta determinada por la unidad que determina
la region quieta 821 con el mismo método como con la unidad que determina la region
quieta 721 en la Fig. 32, la unidad de decodificacion del vector de movimiento 822 puede
feplicar correctamente la manera de asignacién de numeros de cadigo por la unidad de
codificacion del vector de movimiento 722 en la Fig. 32. Por lo tanto, replicando
correctamente la manera de asignar los nimeros de codigo por la unidad de codificacion
del vector de movimiento 722, la unidad de decodificacion del vector de maovimiento 822
puede analizar correctamente los numeros de codigo de la informacion para la prediccion
del vector de movimiento suministrados del dispositivo de codificacion de imagen 700, y

la reconstruccion correctamente la informacion para la prediccién del vector de

movimiento,

[0439]
La unidad de decodificacion del vector de movimiento 822 suministra la

informacion reconstruida para la prediccion del vector de movimiento a la unidad de

prediccion/compensacion 812. La unidad de prediccion/compensacion 812 usa esta
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informacién para la prediccion del vector de movimiento para reconstruir la informacion
del vector de movimiento, usa esta informacion del vector de movimiento para realizar la
compensacion del movimiento, y por lo tanto genera una imagen de prediccién. La unidad
de prediccion/compensacion de movimiento 812 suministra la imagen de prediccién

generada a la unidad de seleccion 813.

[0440]

La unidad de seleccion 813 selecciona la fuente de suministro de la imagen de
prediccion para suministrarla a la unidad de computo 805. Es decir, la unidad de
seleccion 813 suministra la imagen de prediccion generada por la unidad de

prediccion/compensacién de movimiento 812 o la unidad de prediccion intra 811 a la

unidad de computo 805.

[0441)

Por lo tanto, controlando los numeros de codigo a ser asignados a la informacion
para la prediccion del vector de movimiento con base en la determinacién resulta de la
determinacion de la region quieta en las unidades de procesamiento de prediccion por la
unidad que determina la region quieta 821, la unidad de decodificacion del vector de
movimiento 822 puede correctamente replicar la manera de asignacion de los nimeros
de codigo en el dispositivo de codificacion de imagen 700. En consecuencia, la unidad
de decodificacion del vector de movimiento 822 puede correctamente analizar los
numeros de cddigo de la informacion para la prediccion del vector de movimiento,
suministrados por el dispositivo de codificacion de imagen 700, y reconstruir

correctamente la informacion para la prediccién del vector de movimiento.

[0442)
En consecuencia, el dispositivo de decodificacion de imagen 800 puede
correctamente decodificar los datos codificados con el dispositivo de codificacion de

imagen 700 que tienen codificacion, y realizar mejoras en la eficiencia de codificacion.
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[0443]
[Unidad de Prediccion/Compensacion de movimiento, unidad de determinacion de la
region quieta, y unidad de decodificacion del vector de movimiento]

La Fig. 37 es un diagrama en bloques que ilustra una configuracion primaria de
ejemplo de la unidad de prediccion/compensacién de movimiento 812, la unidad que

determina la region quieta 821, y la unidad de decodificacion del vector de movimiento

822.

[0444]

Como se muestra en la Fig. 37, la unidad de prediccion/compensacion de
movimiento 812 tiene un buffer de informacién de diferencia de movimiento 831, un buffer
de la informacion para la prediccion del vector de movimiento 832, una unidad de
reconstruccion de la informacion de movimiento 833, una unidad de compensacion de

movimiento 834, y un buffer de informacién de movimiento 835.

[0445]

También, la unidad de decodificacién del vector de movimiento 822 tiene una
unidad de asignacion de numero de cédigo 841 y una unidad de reconstruccién de la

prediccion del vector de movimiento 842,

[0446]

El buffer de informacion de diferencia de movimiento 831 almacena la informacion
de diferencia de movimiento suministrada de la unidad de decodificacion sin perdidas
802. Esta informacion de diferencia de movimiento es la informacion de diferencia de
movimiento del modo de prediccion inter seleccionado como el modo de prediccion
optimo, suministrado del dispositivo de codificacion de imagen 700. El buffer de
informacion de diferencia de movimiento 831 suministra la informacién de diferencia de
movimiento almacenada a la unidad de reconstruccion de informacion de movimiento
833, ya sea en un lapso predeterminado o con base en una solicitud externa de la unidad

de reconstruccion de informacién de movimiento 833,

!
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[0447]

El buffer para la informacion para la prediccion del vector de movimiento 832
almacena la informacion para la prediccion del vector de movimiento suministrada de Ia
unidad de decodificacién sin pérdidas 802. El nimero de codigo de esta informacién para
la prediccion del vector de movimiento ha sido suministrado de la unidad de codificacion
de la imagen 700, y es un numero de cédigo asignado a la informacion para la prediccion
del vector de movimiento del modo de prediccion inter seleccionado como que es el modo
de prediccion éptimo. El buffer para la informacion para la prediccion del vector de
movimiento 832 suministra un nimero de codigo almacenado de la informacién para la
prediccion del vector de movimiento a la unidad de reconstruccion para la prediccion del
vector de movimiento 842 de la unidad de decodificacion del vector de movimiento 822,
ya sea en un lapso predeterminado o con base en una solicitud externa de la unidad de

reconstruccion para la prediccion del vector de movimiento 842.

[0448)

Tambien, la unidad que determina la region quieta 821 obtiene la informacion de
movimiento de la region co-localizada del buffer de informacion de movimiento 835, para
cada region en las unidades del procesamiento de prediccion, y realiza la determinacioén
de la region quieta. La unidad que determina la region quieta 821 suministra los
resultados de la determinacion (resultados de la determinacion de la region quieta) a la
unidad que asigna el nimero de codigo 841 de la unidad de decodificacion del vector de

movimiento 822,

[0449]

La unidad que asigna el nimero de codigo 841 de la unidad de decodificacion del
vector de movimiento 822 sigue con los resultados de la determinacion de la region
quieta suministrados de la unidad que determina la region quieta 821 para controlar la
manera de asignacion del numero de co6digo, cada region en las unidades de

procesamiento de prediccion, suministra sefiales de control de la asignacion del numero

sk
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de codigo a la unidad de reconstruccién para la prediccidn del vector de movimiento 842.

[0450]

La unidad de reconstruccion para la prediccion del vector de movimiento 842
analiza el nimero de cédigo de la informacion para la prediccion del vector de
movimiento obtenido del buffer de informacion para la prediccion del vector de
movimiento 832, usando la manera de la asignacion de los nUmeros de codigo,
especificados para cada regién en las unidades de procesamiento de prediccion, de la
unidad que asigna el nimero de cédigo 841. La unidad de reconstruccion para la
prediccion del vector de movimiento 842 identifica la informacion para la predicciéon del
vector de movimiento correspondiente al nimero de cédigo analizado, y reconstruye esa
informacion para la prediccion del vector de movimiento. Es decir, la unidad de
reconstruccion para la prediccion del vector de movimiento 842 obtiene informacion de
movimiento periférica de una region periférica correspondiente al niumero de codigo del
buffer de informacion de movimiento 835, y toma la informacién de movimiento periférico

como siendo la informacién para la prediccién del vector de movimiento.

[0451]

La unidad de reconstruccién para la prediccién del vector de movimiento 842
suministra la informacion para la prediccion del vector de movimiento reconstruido a la
unidad de reconstruccion de informacion de movimiento 833 de la unidad de

prediccion/compensacion de movimiento 812,

[0452)

La unidad de reconstruccion de la informacion de movimiento 833 de Ia unidad de
prediccién/compensacion de movimiento 812 afiade la informacion para la prediccion del
vector de movimiento obtenida de la unidad de reconstruccion para la prediccion del
vector de movimiento 842 a la informacion de diferencia de movimiento obtenida del
buffer de informacion de diferencia de movimiento 831, y reconstruye la informacion de

movimiento de la regién actual (actual PU). La unidad de reconstruccion de informacién

\Ho
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de movimiento 833 suministra la informacién de movimiento de la region actual

reconstruida a la unidad de compensacién de movimiento 834.

[0453]

La unidad de compensacion de movimiento 834 hace la compensacién de
mavimiento sobre los valores de pixel de la imagen de referencia obtenida de la memoria
marco 809, usando la informacion de movimiento de la regién actual, y genera una
imagen de prediccion. La unidad de compensacién de movimiento 834 suministra los

valores de pixel de la imagen de referencia a la unidad de computo 805 via la unidad de

seleccién 813.

[0454)]
También, la unidad de reconstruccion de informacién de movimiento 833
suministra la informaciéon de movimiento de la regién actual que ha sido reconstruida

también por el buffer de informacion de movimiento 835,

[0455]

El buffer de informacién de movimiento 835 almacena la informacion de
movimiento de la region actual suministrada de la unidad de reconstruccion de
informacion de movimiento 833. El buffer de informacion de movimiento 835 suministra
la informacién de movimiento a la unidad que determina la regidn quieta 821 y a la unidad
de reconstruccion para la prediccion del vector de movimiento 842 como informacion
periférica de movimiento, en el procesamiento como en otras regiones procesadas

posteriormente de la region actual.

[0456]

Por cada parte del procesamiento que se hace como se describié anteriormente,
el dispositivo de decodificacion de imagen 800 puede codificar los datos codificados
decodificados correctamente por el dispositivo de codificacion de imagen 700, y se puede

lograr mejora en la eficiencia de codificacion.

\ 5
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[0457]
[Flujo del procesamiento]

A continuacion, se describira el flujo de procesamiento ejecutado por éste
dispositivo de decodificacion de imagen 800. El dispositivo de decodificacion de imagen
800 realiza el procesamiento de decodificacion para decodificar los datos codificados de
la misma manera como se describié con referencia al diagrama de flujo en la Fig. 22. Es
decir, el dispositivo de decodificacién de imagen 800 hace el procesamiento de
decodificacion basicamente de la misma manera como en el caso del dispositivo de
decodificacion de imagen 101, Tenga en cuenta sin embargo, el procesamiento de

prediccion en la etapa S138 en la Fig. 22 se ejecuta como sigue.

[0458]
Un ejemplo del flujo de procesamiento de prediccion ejecutado en la etapa S138

en la Fig. 22 con el dispositivo de decodificacién de imagen 800 se describira con

referencia al diagrama de flujo en la Fig. 38.

[0459]

Sobre el procesamiento de prediccion que se ha iniciado, en la etapa S801 la
unidad de decodificacion sin pérdidas 802 determina si o no los datos codificados a ser
procesados han sido codificados intra, con base en la informacion relacionada al modo de
prediccion optimo suministrada por el dispositivo de codificacion que forma la imagen
700. En el caso que la determinacion haga esto, que se haya codificado intra, la unidad

de decodificacion sin pérdidas 802 avanza el procesamiento a la etapa S802.

[0460]

En la etapa S802, la unidad de prediccion intra 811 obtiene la informacion en el
modo de prediccién intra. En la etapa S803, la unidad de prediccion intra 811 hace la
prediccion intra usando la informacion del modo de prediccion intra obtenida en la etapa

S8002 para generar una imagen de prediccién. Sobre la generacion de la imagen de



10

15

20

25

30

prediccion, la unidad de prediccion intra 811 finaliza el procesamiento de prediccion, y

regresa al procesamiento de la Fig. 22.

[0461]
También, en el caso de que la determinacion se haga en la etapa S801 que es en
donde se haya hecho la codificacion inter, la unidad de decodificacion sin pérdidas 802

avanza en procesamiento a la etapa S804.

[0462]

En la etapa S804, la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 812 hace
el procesamiento de prediccion del movimiento inter. Sobre el procesamiento de
prediccion de movimiento inter finalizando, la unidad de prediccion/compensacion de
movimiento 812 termina el procesamiento de prediccion, y retorna al procesamiento en la

Fig. 22,

[0463]
A continuacién, un ejemplo del procesamiento de movimiento inter del flujo
gjecutado en la etapa S804 en la Fig. 38 se describira con referencia al diagrama de flujo

en la Fig. 39.

[0464)

Sobre el procesamiento de prediccion del movimiento inter que se ha iniciado, en
la etapa $821, la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 812 obtiene la
informacion relacionada con la prediccion del movimiento como a la region actual. Por
ejemplo el buffer de informacion para la prediccion del vector de movimiento 832 obtiene
el nimero de cédigo de la informacion para la prediccion del vector de movimiento, y el
buffer de informacion de diferencia de movimiento 831 obtiene la informacion de

diferencia de movimiento.

[0465)
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En la etapa $822, la unidad que determina la region quieta 821 obtiene la
informacion de movimiento de una regién co-localizada del buffer de informacién de
movimiento 835. En la etapa S823, la unidad que determina la regién quieta 821
determina si 0 no la region actual es una regién quieta, con base en la informacién como

se describid anteriormente.

[0466]

En la etapa S824, la unidad que asigna el nimero de cédigo 841 decide un
numero de codigo en cuanto a la informacion para la prediccion del vector de movimiento
de acuerdo con los resultados de determinacion de Ia region quieta en la etapa S823. En
la etapa S825, la unidad de reconstruccion para la prediccion del vector de movimiento
842 analiza el nimero de codigo de la informacién para la predicciéon del vector de
movimiento siguiendo la asignacién decidida en la etapa S824, y reconstruye la

informacion para la prediccion del vector de movimiento.

[0467)

En la etapa S826, la unidad de reconstruccion de informacion de movimiento 833
reconstruye la informacién de movimiento de la region actual, usando la informacion para
la prediccion del vector de movimiento en la etapa S825, y la informacion de diferencia

obtenida en la etapa S821.

[0468]
En la etapa S827, la unidad de compensacién de movimiento 834 hace la
compensacion de movimiento sobre la imagen de referencia obtenida de la memoria

marco 809, con la informacién reconstruida de movimiento en la etapa S826.

[0469]
En la etapa S828, la unidad de compensacién de movimiento 834 suministra la
imagen de prediccion generada por el procesamiento en la etapa S827 a la unidad de

computo 805 via la unidad de seleccion 813, en cuanto a la generacion de la imagen de
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prediccion. En la etapa S829, el buffer de informacién de movimiento 835 almacena la
informacién reconstruida de movimiento en la etapa S826. Esta informacién de
movimiento se usa como informacion periférica en el procesamiento en cuanto a otras

regiones hechas posteriormente.

[0470]
Sobre la informacion de movimiento que ha sido almacenada, el buffer de
informacion de movimiento 835 termina el procesamiento de prediccion de movimiento, y

regresa al procesamiento en la Fig. 38.

[0471]

Al realizar cada procesamiento como se describié anteriormente, el dispositivo de
decodificacion de imagen 800 puede decodificar correctamente los datos codificados,
codificados por el dispositivo de codificacion de imagen 700, y puede realizar mejoras en

la eficiencia de codificacion.

[0472]

Tenga en cuenta que la tecnologia actual se puede aplicar para los dispositivos de
codificacion de imagen y para los dispositivos de decodificacion de imagen usados para
recibir la informacion de la imagen (corriente de bits) comprimidos por la transformacién
ortogonal tal como una transformacion discreta de coseno o similares y la compensacion
de movimiento en cuanto a MPEG, H.26x, o los similares, via los medios de la red tales
como radiodifusion por satélite, television por cable, Internet, teléfono celulares, o los
similares.  También, la presente tecnologia se puede aplicar a los dispositivos de
codificacion de imagen y a los dispositivos de decodificacion de imagen usados para el
procesamiento en medios de almacenamiento tales como discos 6pticos, discos
magneéticos, memorias flash y asi sucesivamente. Ademas, la presente tecnologia se
puede aplicar a los dispositivos de prediccién/compensacién incluidos en estos
dispositivos de codificacion de imagen y a los dispositivos de decodificacion de imagen y

asi sucesivamente.
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[0473]

Las series de procesamiento descritas anteriormente se pueden ejecutar por un
hardware, o se pueden ejecutar por un software. En el caso de ejecutar las series de
procesamiento por un software, se instala un programa que constituye el software del
mismo, en un computador. Aqui, los ejemplos del computador incluyen un computador
que se construye con un hardware dedicado, un computador personal de proposito
general donde se deben instalar varias funciones que se pueden ejecutar por varios tipos

de programa de estos, y asi sucesivamente.

[0474)]
[Ejemplo de configuracion de un computador personal]
La Fig. 26 es un diagrama en bloques que ilustra un ejemplo de configuracion del

hardware de un computador que ejecuta la serie de procesamientos anteriormente

descritos, usando un programa.

[0475]

Con el computador, estan mutuamente conectados por un bus 204, una CPU
(unidad de procesamiento central) 201, una ROM (memoria de solo lectura) 202, y una

RAM (memoria de acceso aleatorio) 203.

[0476]
Ademas, una interfase entrada/salida 205 esta conectada al bus 204. Una unidad
de entrada 206, una unidad de salida 207, una unidad de almacenamiento 208, una

unidad de comunicacion 209, y un drive 210 estan conectados a la interfase

entrada/salida 205.

[0477)
La unidad de entrada 206 est4 conformada por un teclado, un ratén, un altavoz, y

asi sucesivamente. La unidad de salida 207 esta conformada por un display, a micréfono,

W2



10

15

20

25

30

y asi sucesivamente. La unidad de almacenamiento 208 esta conformada por un disco
duro, una memoria no volatil y asi sucesivamente. La unidad de comunicacién 209 esta
conformada de una interfase de red y asi sucesivamente. El drive 210 maneja un medio
removible 211 tal como un disco magnético, un disco dptico, un disco magnético-optico, o

los similares.

[0478]

Con el computador asi configurado, por ejemplo, la CPU 201 carga un programa
almacenado en la unidad de almacenamiento 208 a la RAM 203 via la interfase
entrada/salida 205 y al bus 204, y ejecuta el programa, y en consecuencia, se llevan a

cabo la serie de procesamiento anteriormente descrita.

[0479]

El programa que el computador (CPU 201) ejecuta se puede proporcionar por un
registro que esta en el medio removible 211 que sirve, como por ejemplo, un medio de
empaque o similar. También, el programa se puede proporcionar via un cable o por un
medio de transmisién inaldmbrica tal como una red de area local la internet, o

radiodifusion digital.

[0480]

Con el computador, el programa se puede instalar en la unidad de
almacenamiento 208 via la interfase de entrada/salida 205 por el montaje del medio
removible 211 en el drive 210. También, se puede recibir el programa por la unidad de
comunicacién 208 via un cable o un medio de transmision inalambrica e instalarse en la
unidad de almacenamiento 208. Adicionalmente, el programa se puede instalar en Ia

ROM 202 o en la unidad de almacenamiento 208 de antemano.

[0481]
Tenga en cuenta que el programa que ejecuta el computador puede ser un

programa en donde el procesamiento se realiza en una secuencia de tiempo a lo largo de

q3§«
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la secuencia descrita en la presente especificacion, o puede ser un programa donde el

procesamiento se lleva a cabo en paralelo o en un lapso de tiempo necesario como

cuando se hace una llamada.

[0482]
Las implementaciones de la presente invencién no estan restringidas a la

implementacion antes descrita y se pueden hacer varias modificaciones sin apartarse de

la esencia de la presente invencion.

[0483]
Por ejemplo, los dispositivos de codificacion de imagen anteriormente descritos y
los dispositivos de decodificacion de imagen se puaden aplicar a un dispositivo eléctrico

opcional. De aqui en adelante se describiran ejemplos de estos.

[0484]
[Ejemplo de Configuracion de un receptor de television]

La Fig. 27 es un diagrama en bloques que ilustra un ejemplo de configuracion
principal de un receptor de televisién que usa un dispositivo de decodificacion de imagen

para el que se aplica la presente invencion.

[0485]
Un receptor de television 300 que se muestra en la Fig. 27 incluye un sintonizador
terrestre 313, un decodificador de video 315, un circuito de procesamiento de sefal de

video 318, un circuito de generacion de graficas 319, un circuito que dirige el panel 320, y

un panel para el display 321.

[0486]
El sintonizador terrestre 313 recibe las sefiales de onda de radiodifusion de una
radiodifusora analoga terrestre via una antena, las demodula, y obtiene sefiales de video,

y suministra estas al decodificador de video 315. El decodificador de video 315 someta
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las seriales de video suministradas del sintonizador terrestre 313 a un procesamiento de

decodificacion, y suministra las sefiales obtenidas del componente digital al circuito de

procesamiento de la sefal de video 318.

[0487)

El circuito de procesamiento de la sefial de video 318 somete los datos de video
suministrados por el decodificador de video 315 a un procesamiento predeterminado tal
como la eliminacion del ruido o similares y suministra los datos de video obtenidos al

circuito que genera los graficos 319.

[0488]

El circuito que genera los graficos 319 genera los datos de video de un programa
que se visualiza en el panel del display 321, o los datos de la imagen debidos al
procesamiento con base en una aplicacién que se suministra via una red, o los similares,
y suministra los datos de video generados o los datos de la imagen a un circuito que
dirige el panel 320. También, el circuito que genera los graficos 319 también realiza el
procesamiento tal como suministrar los datos de video obtenidos por los datos de video
generados (graficos) para que el usuario, que visualiza una pantalla que se usa para la
seleccion de un item o similares, y superpone esto en los datos de video de un programa,

al circuito que dirige el panel 320 como apropiado.

[0489]
El circuito que dirige el panel 320 dirige el panel de visualizacién 321 con base en
los datos suministrados del circuito que genera los graficos 319 para visualizar el video

de un programa, o las diversas pantallas descritas anteriormente sobre el panel de

visualizacion 321.

[0490]

El panel de visualizacién 321 esta conformado de un LCD (un display de cristal

liquido) y asi sucesivamente, y visualiza el video de un programa o los similares de
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acuerdo con el control del circuito que dirige el panel 320.

[0491]

También, el receptor de televisién 300 también incluye un circuito de conversion
de audio A/D {AnélogofDigital) 314, un circuito de procesamiento de sefial de audio 322,
un circuito de eliminacion de eco/sintetizador de audio 323, un circuito amplificador de

audio 324, y un altavoz 325.

[0492]

El sintonizador terrestre 313 desmodula la sefial de onda de radiodifusion recibida
y por lo tanto obtiene no solamente una sefal de video sino también una sefial de audio.
El sintonizador terrestre 313 suministra la sefal de audio obtenida al circuito de

conversién de audio A/D 314,

[0493]
El circuito de conversion de audio A/D 314 somete la sefial de audio suministrada
por el sintonizador terrestre 313a un procesamiento de conversidn A/D, y suministra la

sefial de audio digital obtenida al circuito de procesamiento de la sefial de audio 322.

[0494]

El circuito de procesamiento de la sefial de audio 322 somete los datos de audio
suministrados por el circuito de conversion de audio A/D 314 a un procesamiento
predeterminado tal como eliminacién del ruido o los similares, y suministra los datos de

audio obtenidos al circuito de eliminacién de eco/sintetizador de audio 323.

[0495]
El circuito de eliminacion de ecofsintetizador de audio 323 suministra los datos de
audio suministrados por el circuito de procesamiento de Ia sefial de audio 322 al circuito

amplificador de audio 324.

u’é%’



10

15

20

25

30

(0496)

El circuito amplificador de audio 324 somete los datos de audio suministrados por
el circuito de eliminacion de ecofsintetizador de audio 323 al procesamiento de
conversidon D/A, somete al procesamiento del amplificador para ajustar a un volumen

predeterminado, y luego saca el audio del altavoz 325.

[0497]
Ademas, el receptor de television 300 también incluye un sintonizador digital 316,

y un decodificador MPEG 317.

[0498]

El sintonizador digital 316 recibe las sefales de onda de radiodifusion de una
radiodifusora digital (radiodifusora digital terrestre, BS (Radiodifusora por satélite)/CS
(Comunicaciones satelitales) radiodifusion digital) via la antena, las desmodula para
obtener MPEG-TS (grupo de corriente de transporte expertos en movimiento de cuadros),

y suministra esto a un decodificador MPEG 317.

[0499]

El decodificador MPEG 317 decadifica lo aleatorio dado al MPEG-TS suministrado
del sintonizador digital 316, y extrae una corriente que incluye los datos de un programa
que sirve como un objeto representado (visualizacién del objeto). El decodificador MPEG
317 decodifica un paquete de audio que constituye la corriente extraida, suministra los
datos de audio obtenidos al circuito de procesamiento de la sefial de audio 322, y
también decodifica un paquete de video que constituye la corriente, y suministra los datos
de video obtenidos al circuito de procesamiento de la sefial de video 318. También. el
decodificador MPEG 317 suministra los datos EPG (guia de programa electronico)

extraidos de MPEG-TS a la CPU 332 via una ruta no conocida.

[0500]

El receptor de television 300 usa los dispositivos de decodificacién de imagen

A



10

15

20

25

30

anteriormente descritos como el decodificador MPEG 317 para decodificar de esta
manera los paquetes de video. En consecuencia, el decodificador MPEG 317 puede
lograr alta eficiencia de codificacion, de la misma manera que con el caso de los

dispositivos de decodificacién de imagen anteriormente descritos.

[0501]

Los datos de video suministrados por el decodificador MPEG 317 son, de la
misma manera como en el caso de los datos de video suministrados por el decodificador
de video 315, sometidos a un procesamiento predeterminado en el circuito de
procesamiento de la sefal de video 318. Los datos de video sometidos a un
procesamiento predeterminado entonces se superponen sobre los datos de video
generados y asi sucesivamente en el circuito que genera los graficos 319 como
apropiado, suministrado al panel de visualizacion 321 via el circuito que dirige el panel

320, y la imagen de este se visualiza al respecto.

[0502]

Los datos de audio suministrados por el decodificador MPEG 317 son, de la
misma manera que como con el caso de los datos de audio suministrados por el circuito
de conversion de audio A/D 314, sometidos a un procesamiento predeterminado en el
circuito de procesamiento de la sefial de audio 322, suministrado al circuito amplificador
de audio 324 via el circuito de eliminacion de eco/sintetizador de audio 323, y sometido a
un procesamiento de conversion D/A y un procesamiento de amplificacion. Como un
resultado de esto, el audio se ajusta a un volumen predeterminado que es la salida de los

altavoces 325.

[0503]
También, el receptor de television 300 también incluye un micréfono 326, y un

circuito de conversion A/D 327.

[0504]
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El circuito de conversion A/D 327 recibe las sefiales de audio del usuario
recogidas por el micréfono 326 proporcionadas al receptor de television 300 que sirve
para la conversacion por audio, y somete la sefal de audio recibida a un proceso de
conversion A/D, y suministra los datos de audio digitales obtenidos al circuito de

eliminacion de eco/sintetizador de audio 323.

[0505)

En el caso de que el usuario, los datos de audio del (usuario A) del receptor de
television 300 se han suministrado del circuito de conversién A/D 327, el circuito de
eliminacion de ecorsintetizador de audio 323 hace la eliminacién del eco sobre los datos
de audio del usuario A, y saca los datos de audio obtenidos por el sintetizador con otros

datos de audio, o los similares del altavoz 325 via el circuito amplificador de audio 324.

[0506]
Ademas, el receptor de television 300 también incluye un codec de audio 328, un
bus interno 329, SDRAM (una memoria de acceso aleatoria sincrénica dinamica) 330,

una memoria flash 331, una CPU 332, una USB (un bus en serie universal) I/F 333, y una

red I/F 334,

[0507]

El circuito de conversion A/D 327 recibe la sefal de audio del usuario recogida por
el micréfono 326 proporcionado al receptor de television 300 que sirve como
conversacion por audio, y somete la sefial de audio recibida a un procesamiento de

conversion A/D, y suministra los datos de audio digitales obtenidos a un codec de audio

328.

[0508]
El codec de audio 328 convierte los datos de audio suministrados por el circuito de

conversion A/D 327 en los datos de un formato predeterminado para la transmision via

una red, y suministra a la red I/F 334 via el bus interno 329.

ke
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[0509]

La red I/F 334 esta conectada a la red via un cable montado en un terminal de la
red 335. La red I/F 334 transmite los datos de audio suministrados por el codec de audio
328 a ofro dispositivo conectado, por ejemplo, a la red de estos. También, la red I/F 334
recibe, via el terminal de la red 335, los datos de audio transmitidos de otro dispositivo
conectado a este via la red, y suministra esto al codec de audio 328, por ejemplo, via el

bus interno 329,

[0510]
El codec de audio 328 convierte los datos de audio suministrados por la red I/F

334 en los datos de un formato predeterminado, y suministra estos al circuito de

eliminacion de eco/sintetizador de audio 323,

[0511]

El circuito de eliminacion de ecofsintetizador de audio 323 hace la eliminacién del
eco con los datos de audio suministrados por el codec de audio 328 tomados como un
objeto, y saca los datos de audio obtenidos por la sinionizacion de los datos de audio y

otros datos de audio, o los similares, del altavoz 325 via el circuito amplificador de audio

324,

[0512]

La SDRAM 330 almacena diversos tipos de datos necesarios para la CPU 332

que hace el procesamiento.

[05613]

La memoria flash 331 almacena un programa para que sea ejecutado por la CPU
332. El programa almacenado en la memoria flash 331 se lee con la CPU 332 en un
lapso de tiempo predeterminado tal como cuando se activa el receptor de television 300,

o los similares. Los datos EPG obtenidos via una radiodifusora digital, los datos
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obtenidos de un servidor predeterminado via la red, y asi sucesivamente también son

almacenados en la memoria flash 331.

[0514]

Por ejemplo, MPEG-TS incluye el contenido de datos contenidos obtenidos de un
predeterminado servidor via la red por el control de la CPU 332, se almacenan en la
memoria flash 331. La memoria flash 331 suministra MPEG-TS de estos al decodificador

MPEG 317 via el bus interno 329 por el control de la CPU 332, por ejemplo.

[0515]

El decodificador MPEG 317 procesa el MPEG-TS de los mismos de la misma
manera como en el caso de la MPEG-TS suministrados por el sintonizador digital 316.
De esta manera , el receptor de television 300 recibe el contenido de los datos que
forman el video, el audio, y asi sucesivamente via la red, los decodifica usando el
decodificador MPEG 317, dende se puede visualizar el video de los mismos, y el audio de
los mismos se puede sacar.

[0516)
También, el receptor de television 300 también incluye una unidad de recepcion de

luz 337 para recibir la sefial infra-roja transmitida desde un controlador remoto 351.

[0517]
La unidad de luz de recepcion 337 recibe los rayos infra-rojos desde el
controlador remoto 351, y saca un cddigo de control que representa el contenido de las

operaciones del usuario obtenido por demodulacién, a la CPU 332,

[0518]

La CPU 332 ejecuta el programa almacenado en la memoria flash 331 para
controlar toda la operacién del receptor de television 300 de acuerdo con el cadigo de
control suministrado de la unidad de recepcion de luz 337, y asi sucesivamente. La CPU

332, y las unidades del receptor de television 300 estan conectados via una ruta que no

4
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se muestra.

[0619]

La USB I/F 333 realiza la transmision/recepcion de los datos en cuanto se refiere a
un dispositivo externo del receptor de television 300 el cual esta conectado via una USB
montada en un cable sobre el terminal USB 336. Lared I/F 334 se conecta a la red via
un cable montado sobre el terminal de la red 335 también realiza la
transmision/recepcion de los datos distintos de los datos de audio en cuanto a los

distintos dispositivos conectados a la red.

[0520]

El receptor de television 300 puede mejorar la eficiencia de codificacion por el uso
de los dispositivos de decodificacién de imagenes anteriormente descritas como el
decodificador MPEG 317. Como resultado de esto, el receptor de television 300 puede
obtener y visualizar una alta calidad de imagen de imagenes decodificadas de sefales de

radiodifusién recibidas via una antena o de un contenido de datos obtenidos via una red.

[0521]
[Ejemplo de configuracion de un teléfono celular]

La fig. 28 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de una configuracion
principal de un teléfono celular usando el dispositivo de codificacion de imagen vy el

dispositivo de decodificacion de imagen para lo que aplica la presente invencion.

[0522]

Un teléfono celular 400 que se muestra en la fig. 28 incluye una unidad de control
principal 450 configurada como las unidades de control integralmente, una unidad de
circuito de suministro de energia 451, una unidad de control de la operacién de entrada
452, un codificador de imagen 453, una unidad I/F de camara 454, una unidad de control
LCD 455, un decodificador de imagen 456, una unidad de multiplexacion/separacion 457,

una unidad de grabacion/reproduccion 462, una unidad de circuito de

B
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modulacion/demodulacion 458, y un audio codec 459. Estos estan mutuamente

conectados mediante un bus 460.

[0523]

Tambien, el teléfono celular 400 incluye claves de operacién 419, una camara
CCD (Dispositivos de carga acoplada) 416, un display de cristal liquido 418, una unidad
de almacenamiento 423, una unidad de circuito de transmision/recepcion 463, una antena

414, a micréfono (MIC) 421, y un altavoz 417.

(0524]
Tras el fin de la llamada una tecla de energia se enciende por la operacion del
usuario, la unidad del circuito que suministra la energia 451 activa el teléfono celular 400

en un estado operacional por el suministro de energia a las unidades desde el paquete

de baterias.

[0525]

El teléfono celular 400 realiza diversas operaciones, tales como
transmision/recepcion de una sefal de audio, transmision/recepcion de un correo
electrénico y de imagenes de datos, toma de fotografias, re-codificacion de datos, y asi
sucesivamente, en diversos modos tales como modo de llamada de voz, un modo de
comunicacion de datos, y asi sucesivamente, con base en el control de la unidad de

control principal 450 conformada por una CPU, ROM, RAM, y asi sucesivamente.

[0526]

Por ejemplo, en el modo de llamada de voz, el teléfono celular 400 convierte la
senal de audio recogida por el micréfono (mike) 421 en datos digitales de audio por codec
de audio 459 y lo somete a un procesamiento de ensanchamiento del espectro en la
unidad de circuito de modulacién/demodulacion 458, y somete esto a un procesamiento
de conversion digital/analogo y a un procesamiento de conversién de frecuencia en la

unidad del circuito de transmisién/recepcion 463. El teléfono celular 400 transmite la
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senal de la transmision obtenida por el proceso de conversion de esta a una estacion
base que no se muestra via la antena 414. La sefal de transmision (sefial de audio)
transmitida a la estacion base se suministra al teléfono celular de la otra parte, via red de

teléfonos publicos.

[0527]

También, por ejemplo, en la voz en el modo de llamada, el teléfono celular 400
amplifica la sefial de recepcion recibida en la antena 414, en la unidad del circuito de
transmision/recepcion 463, ademas la somete a un procesamiento de conversion de
frecuencia y a un procesamiento de conversion andlogo/digital, la somete a un
procesamiento de ensanchamiento inverso del espectro en la unidad del circuito de
modulacién/demodulacion 458, y la convierte en una sefal analoga de audio por el codec
de audio 459, EI teléfono celular 400 saca la sefal analoga de audio convertida y

obtenida de esta por el altavoz 417.

[0528]

Ademas, por ejemplo, en el caso de la transmision de un correo electrénico en el
modo de comunicacion de los datos, el teléfono celular 400 acepta datos de texto de la
entrada del correo electronico por la operacién de las teclas de operacion 419 en la
unidad de control de la entrada de operacion 452. El teléfono celular 400 procesa los
datos de texto del mismo en la unidad de control principal 450, y los visualiza en el

display de cristal liquido 418 via la unidad de control LCD 455 como una imagen.

[0529]

También, el teléfono celular 400 genera datos de correo electrénico en la unidad
de control principal 450 con base en los datos de texto aceptados por la unidad de control
de operacion de entrada 452, las instrucciones del usuario, y asi sucesivamente. El
teléfono celular 400 somete los datos de correo electrénico de los mismos al
procesamiento de ensanchamiento del espectro en la unidad del circuito de

modulacién/demodulacion 458, y la somete a un procesamiento de conversion
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digital/analoga y a un procesamiento de conversion de frecuencia en la unidad del circuito
de transmision/recepcion 463. El teléfono celular 400 transmite la sefal para transmision
obtenida por el procesamiento de conversidn de los mismos a una estacion base, que no
se muestra via la antena 414. La sefal para la transmision (e-mail) transmitida a la
estacion base se suministra a un destino predeterminado via la red, un servidor de correo

electrénico, y asi sucesivamente.

[0530]

También, por ejemplo, en el caso de recibir un correo electrénico en el modo de
comunicacion de datos, el teléfono celular 400 recibe la sefial transmitida de la estacion
base via la antena 414 con la unidad del circuito de transmisién/recepcion 463, la
amplifica, y ademas la somete a un procesamiento de conversion de frecuencia y de
procesamiento de conversion analoga/digital. El teléfono celular 400 somete la sefial de
recepcion de los mismos a un procesamiento de ensanchamiento inverso en la unidad del
circuito de modulacion/demodulacion 458 para restaurar los datos originales del correo
electronico. El teléfono celular 400 visualiza los datos restaurados de correo electrdnico

sobre el display de cristal liquido 418 via la unidad de control de LCD 455.

[0531]
Tenga en cuenta que el teléfono celular 400 puede grabar (almacenar) los datos
recibidos del correo electrénico en la unidad de almacenamiento 423 via la unidad de

grabacion/reproduccion 462,

[0532]

Esta unidad de almacenamiento 423 es un medio opcional en el que se puede re-
escribir. La unidad de almacenamiento 423 puede ser una memoria de semiconductor tal
como una RAM, construida en una memoria flash, u similares, puede ser un disco duro, o
puede ser un medio removible tal como un disco magnético, un disco magneto-optico, un
disco optico, una memoria USB, una tarjeta de memoria, o similares. No hace falta decir

que la unidad de almacenamiento 423 puede ser distinta de estas.

J‘k{
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[05633]

Ademas, por ejemplo, en el caso de transmision de datos de imagen en el modo
de comunicacion de datos, el teléfono celular 40C genera datos de imagen mediante la
formacion de imagen en una camara CCD 416. La camara CCD 416 incluye un servicio
de CCD como un dispositivo optico tal como un lente, diafragma, y asi sucesivamente, y
sirve como un dispositivo de conversion fotoeléctrico, el cual forma la imagen de un tema,
convierte la intensidad de la luz recibida en una sefal eléctrica, y genera los datos de
imagen de una imagen del tema. La camara CCD 416 realiza la codificacion de la
compresion de los datos de imagen en el codificador de imagen 453 via la unidad I/F de
la camara 454 por ejemplo, por el formato predeterminado tal como MPEG 2, MPEG 4, y

asi sucesivamente, y los convierte en datos de la imagen codificada.

[0534]

El telefono celular 400 emplea los dispositivos de codificacion de imagen
anteriormente descritos como el codificador de imagen 453 para realizar tal
procesamiento. En consecuencia, de la misma manera, como en los dispositivos de
codificacion de imagen, anteriormente descritos, el codificador de imagen 453 puede

lograr alta eficiencia de codificacion.

[0535]
Tenga en cuenta que, simultaneamente, el teléfono celular 400 convierte el audio
recogido por el micréfono (mike) 421, mientras que se graba con la camara CCD 416,

desde lo analogo a lo digital en el codec de audio 459, y ademas lo codifica.

[0536]

El teléfono celular 400 multiplexa los datos codificados de la imagen
suministrados del codificador de imagen 453, y los datos de audio digital suministrados
por el codec de audio 459 en la unidad de multiplexado/separacion 457 usando un

metodo predeterminado. El teléfono celular 400 somete los datos multiplexados
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obtenidos como resultado de los mismos a un procesamiento de ensanchamiento del
espectro en la unidad del circuito de modulacion/demodulacion 458, y lo somete a un
procesamiento de conversion digital/analogo y a un procesamiento de conversion de
frecuencia en la unidad del circuito de transmision/recepcion 463. El teléfono celular 400
transmite la sefial para la transmision obtenida por el procesamiento de conversion de los
mismos a una estacion base, que no s= muestra, via una antena 414. La sefial para la
transmision (datos de imagen) transmitida a la estacion base se suministra a la otra parte

via la red o similares.

[0537]

Notese que en el caso que los datos de imagen no se transmitan, el teléfono
celular 400 puede también visualizar los datos de imagen generados en la camara CCD
416 en la pantalla de cristal liquido 418 via la unidad de control LCD 455 en vez del

codificador de imagen 453.

[0538]

También, por ejemplo, en el caso de recibir los datos de un archivo de imagenes
en movimiento ligados a un website simple o similares en el modo de comunicacion de
datos, el teléfono celular 400 recibe la sefal transmitida de la estacién base en la unidad
del circuito de transmision/recepcion 463 via la antena 414, la amplifica, y ademas la
somete a procesamiento de conversion de frecuencia y a un procesamiento de
conversion analogo/digital. El teléfono celular 400 somete la sefal recibida a un
procesamiento de ensanchamiento inverso en la unidad del circuito de
modulacion/demodulacion 458 para restaurar los datos originales multiplexados. El
teléfono celular 400 separa los datos multiplexados de los mismos en la unidad de

multiplexado/separacion 457 en los datos de imagen codificada y en los datos de audio.

[0539]
El telefono celular 400 decodifica los datos codificados de la imagen en el

decodificador de imagen 456 por un formato de decodificacion correspondiente a un
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formato de codificacion predeterminado tal como MPEG 2, MPEG 4, y asl sucesivamente,
generando de este modo datos de reproduccion de la imagen en movimiento, y
visualizando esto sobre la pantalla de cristal liquido 418 via la unidad de control LCD 455,
Por lo tanto, los datos de la imagen en movimiento, incluidos en un archivo de imagen en
movimiento, ligados a un sitio web simple, por ejemplo, se visualizan sobre la pantalla de

cristal liquido 418.

[0540]

El teléfono celular 400 emplea los dispositivos de decodificacion de imagen,
anteriormente descritos como el decodificador de imagen 456 para efectuar tal
procesamiento. En consecuencia, de la misma manera como con los dispositivos de
decodificacion de imagen, anteriormente descritos el decodificador de imagen 456 se

puede lograr mas alta eficiencia de codificacion.

[0541)]

Al mismo tiempo, simultaneamente, el teléfono celular 400 convierte los datos
digitales de audio en una sefial analoga de audio en el codec de audio 459, y saca esto
del altavoz 417. Por lo tanto, los datos de audio incluidos en el archivo de la imagen en

movimiento ligados un sitio web simple, por ejemplo, se reproducen.

[0542)
Note que, de la misma manera como en el caso el correo electrénico, el teléfono
celular 400 puede grabar (almacenar) los datos recibidos ligados a un sitio web simple o

similar en la unidad de almacenamiento 423 via la unidad de grabacién/reproduccion 462.

[0543]
También, el teléfono celular 400 analiza el codigo bidimensional de la imagen
formada obtenida por la camara CCD 416 en Ia unidad de control principal 450, en donde

se grabo la informacién con el codigo bidimensional que se puede obtener.
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[0544]
Ademas, el teléfono celular 400 se puede comunicar con un dispositivo externo

en una unidad de comunicacion por infra-rojo 481 usando rayos infra-rojos.

[0545]

El teléfono celular 400 emplea los dispositivos de codificacion de imagen
anteriormente descritos 453, en donde la eficiencia de codificacién se puede mejorar.
Como resultado, el teléfono celular 400 puede proporcionar datos codificados (datos de

imagen) con buena eficiencia de codificacion a otro dispositivo.

[05486)

También, el teléfono celular 400 emplea los dispositivos de decodificacion de
imagen, descritos anteriormente, como el decodificador de imagen 456, con el cual se
ﬁuede mejorar la eficiencia de codificacion de imagen. Como resultado de esto, el
teléfono celular 400 puede obtener y visualizar imagenes decodificadas de alta definicion
de un archivo de imagenes de movimiento ligado por ejemplo, a un sitio web simple o

similar,

[0547]

Tenga en cuenta que la descripcion se ha hecho hasta el momento con el teléfono
celular 400 que emplea la camara CCD 416, pero el teléfono celular 400 puede emplear
un sensor de imagen (sensor de imagen CMOS) usando CMOS (semiconductor
complementario de oxido de metal) en vez de esta camara CCD 416. En este caso
también, el teléfono celular 400 puede formar imagenes de un tema y generar los datos
de imagen de una imagen del tema de la misma manera como en el caso donde se

emplea la camara CCD 416.
[0548]

También, la descripcion se ha realizado hasta ahora sobre el teléfono celular 400,

pero los dispositivos de codificacion de imagen y los dispositivos de decodificacion de
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imagen anteriormente descritos se pueden aplicar a cualquier clase de dispositivo de la
misma manera que como en el caso del teléfono celular 400 con tal que el dispositivo
tenga la misma funcién de formar imagenes y la funcién de comunicacién como las del
teléfono celular 400, por ejemplo, tal como un PDA (Asistentes digitales personales), un
smartphone, UMPC (un computador personal ultra mévil), un net-book, un computador

personal de formato mini, o similares.

[0549]
[Ejemplo de configuracion de una grabadora de disco duro]

La fig. 29 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de configuracién
principal de una grabadora de disco duro que emplea el dispositivo de codificacion de

imagen y un dispositivo de decodificacién de imagen los cuales se aplican en la presente

invencion.

[0550]

Una grabadora de disco duro (grabadora HDD) 500 que se muestra en la fig. 29,
es un dispositivo que almacena, en un disco duro incorporado, datos de video y datos de
audio de un programa de radiodifusion incluido en sefales de onda de radiodifusion
(sefiales de television) recibidas por un sintonizador y transmitidas desde un satélite o por
una antena terrestre o similares, y proporciona los datos almacenados al usuario en un

lapso de tiempo de acuerdo con las instrucciones del usuario.

[0551]

La grabadora de disco duro 500 puede extraer datos de audio y datos de video de
sefales de onda de radiodifusion, decodificar estas apropiadamente, y almacenar estas,
por ejemplo, en el disco duro incorporado. También, la grabadora de disco duro 500
tambien, puede obtener datos de audio y datos de video de otro dispositivo via la red,

decodificarlos de una manera apropiada, y por ejemplo, almacenarlos en el disco duro

incorporado.
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[0552]

Ademas, la grabadora de disco duro 500 puede decodificar datos de audio y
datos de video grabados en el disco duro incorporado , suministrandolos a un monitor
560, visualizar una imagen de estos en la pantalla del monitor 560, y sacar por ejemplo,

el audio de esta del altavoz del monitor 560.

[0553]

La grabadora de disco duro 500 puede decodificar datos de audio y datos de
video extraidos de sefiales de radiodifusion obtenidas via un sintonizador, o los datos de
audio y datos de video obtenidos de otro dispositivo via una red, suministrados estos al
monitor 560, visualizando una imagen de estos sobre la pantalla del monitor 560, y sacar,

por ejemplo, el audio de la misma del altavoz del monitor 560.

[0554]

Desde luego, se pueden hacer operaciones distintas a estas.

[0655]

Como se muestra en la fig. 29, la grabadora de disco duro 500 incluye una unidad
de recepcion 521, una unidad de demodulacion 522, un demultiplexador 523, un
decodificador de audio 524, un decodificador de video 525, y una unidad de control de
grabacion 526. La grabadora de disco duro 500, ademas incluye una memoria de datos
EPG 527, una memoria de programa 528, una memoria de trabajo 529, un convertidor de
visualizacién 530, una unidad de control OSD (sobre la visualizacidon en pantalla) 531,
una unidad de control de visualizacion 532, una unidad de grabacion/reproduccion 533,

un convertidor D/A 534, y una unidad de comunicacion 535.

[0556]
También, el convertidor de visualizacién 530 incluye un codificador de video 541.

La unidad de grabacion/reproduccién 533 incluye un codificador 551 y un decodificador

552,
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[0557]

La unidad de recepcion 521 recibe la sefal infra-roja desde un controlador remoto
(no se muestra), y la convierte en una sefal eléctrica, la envia a la unidad de control de
grabacion 526. La unidad de control de grabacion 526 se configura con, por ejemplo, un
microprocesador y asi sucesivamente, y ejecuta varios tipos de procesamiento de
acuerdo con el programa almacenado en la memoria del programa 528. Al mismo
tiempo, la unidad de control de grabacion 526 usa la memoria de trabajo 529 de acuerdo

con la necesidad,

[0558]

La unidad de comunicaciéon 535, la cual estd conectada a la red, hace el
procesamiento de comunicacién con otro dispositivo via la red. Por ejemplo, la unidad de
comunicacion 535 esta controlada por la unidad de control de grabacion 526 para
comunicarla con un sintonizador (que no se muestra), y para la salida principalmente, de

una sefial de control de seleccion de canal para el sintonizador.

[0559]

La unidad de demodulacion 522 demodula la sefial suministrada del sintonizador,
y la envia al demultiplexador 523. E| demultiplexador 523 separa los datos suministrados
de la unidad de demodulacion 522 en datos de audio, datos de video, y en datos EPG, y
los envia, respectivamente, al decodificador de audio 524, al decodificador de video 525,

y a la unidad de control de grabacién 526.

[0560)

El decodificador de audio 524 decodifica los datos de entrada de audio, por
ejemplo, con el formato MPEG, y los envia a la unidad de grabacion/reproduccién 533. El
decodificador de video 525 decodifica los datos de entrada de video, por ejemplo, con el
formato MPEG, y los envia al convertidor de visualizacién 530. La unidad de control de

grabacion 526 suministra los datos de entrada EPG a la memoria de datos EPG 527 para

bl



10

15

20

25

30

almacenamiento.

[0561]

El convertidor de visualizacién 530 codifica los datos de video suministrados por el
decodificador de video 525 o por la unidad de control de grabacion 526 en, por ejemplo,
los datos conforme al formato de la NTSC (Comité de los estandares Nacional de
television) usando el codificador de video 541, y los envia a la unidad de
grabacion/reproduccion 533. También, el convertidor de visualizacién 530 convierte el
tamafo de la pantalla de los datos de video suministrados por el decodificador de video
525 o por la unidad de control de grabacion 526 al tamario correspondiente a la medida
del monitor 560, que convierte los datos de video para los cuales la medida de la pantalla
se ha convertido en los datos de video conforme al formato de la NTSC usando el
codificador de video 541, que los convierte en una sefial analoga, y los envia a la unidad

de control de visualizacion 532,

[0562]

La unidad de control de visualizacién 532 scbrepone, con el control de la unidad
de control de grabacion 526, la sefial OSD que sale de la unidad de control OSD
(visualizacion en la pantalla) 531 sobre la entrada de la sefial de video del convertidor de

visualizacion 530, y la envia al display del monitor 560 para la visualizacion.

[0563]
También, la salida de los datos de audio desde el decodificador de audio 524 ha

sido convertida en una sefial andloga usando el convertidor D/A 534, y suministrada al

monitor 560. EI monitor 560 envia esta sefial de audio del altavoz incorporado.

[0564]

La unidad de grabacién/reproduccion 533 incluye un disco duro como un medio de

grabacion en el cual los datos de video, y los datos de audio, y asi sucesivamente se

graban,
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[0565]

La unidad de grabacion/reproducciéon 533 codifica los datos de audio
suministrados del decodificador de audio 524 con el formato MPEG por el codificador
551. También, la unidad de grabacién/reproduccion 533 codifica los datos de video
suministrados por el codificador de video 541 del convertidor de visualizacién 530 con el
formato MPEG por el codificador 551. La unidad de grabacion/reproduccion 533 sintetiza
los datos codificados de los datos de audio de los mismos, y los datos codificados de los
datos de video de los mismos usando el multiplexador. La unidad de
grabacion/reproduccion 533 amplifica los datos sintetizados de los mismos por el canal

de codificacion, y escribe los datos de los mismos en el disco duro via la cabeza de

grabacion.

[0566]

La unidad de grabacion/reproduccion 533 reproduce los datos grabados en el
disco duro mediante la cabeza de grabacion, los amplifica, y los separa en datos de audio
y datos de video usando el demultiplexador. La unidad de grabacién/reproduccion 533
decodifica los datos de audio y los datos de video con el decodificador 552 usando el
formato MPEG. La unidad de grabacién/reproduccion 533 convierte los datos de audio
decodificados de digitales a analogos, y los envia al altavoz del monitor 560. Tambien, la
unidad de grabacién/reproduccion 533 convierte los datos de video decodificados de

digital a analogo, y los envia a la visualizacion del monitor 560.

[0567]

La unidad de control de grabacion 526 lee 'os ultimos datos EPG de la memoria
de datos EPG 527 con base en las instrucciones del usuario indicadas por la senal
infrarroja desde el controlador remoto, la cual se recibe por via la unidad de recepcién
521, y la suministra a la unidad de control OSD 531. La unidad de control 0SD 531
genera los datos de imagen correspondientes a la entrada de los datos EPG, y los envia

a la unidad de control de visualizaciéon 532. La unidad de control de visualizacion 532
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envia la entrada de datos de video desde |a entrada de la unidad de control OSD 531 al
display del monitor 560 para visualizacién. Por lo tanto, la EPG (Guia de programa

electronico) se visualiza sobre el display del monitor 560.

[0568]
También, la grabadora de disco duro 500 puede obtener diversos tipos de datos
tales como datos de video, datos de audio, datos de EPG, y asi sucesivamente

suministrados de otro dispositivo via la red tal como la internet o similares.

[0569]

La unidad de comunicacién 535 es controlada por la unidad de control de
grabacion 526 para obtener datos codificados tales como datos de video, datos de audio,
datos de EPG, y asi sucesivamente transmitidos desde otro dispositivo via la red, y para
suministrar estos a la unidad de control de grabaciéon 526. La unidad de control de
grabacién 526 suministra los datos codificados de los datos de video y de los datos de
audio obtenidos a la unidad de grabacion/reproduccién 533, y los almacena en el disco
duro, por ejemplo. Al mismo tiempo, la unidad de control de grabacion 526 y la unidad de
grabacion/reproduccion 533 puede hacer el procesamiento tal como re-codificacion o

similar de acuerdo con la necesidad,

[0570]

También, la unidad de control de grabacion 526 decodifica los datos codificados
de los datos de video y de los datos de audio obtenidos y suministra los datos de video
obtenidos al convertidor de visualizacion 530. El convertidor de visualizacion 530
procesa, de la misma manera como con los datos de video suministrados del
decodificador de video 525, los datos de video suministrados de la unidad de control de
grabacion 526, y los suministra al monitor 560 via la unidad de control de visualizacién
532 para la visualizacion de una imagen de estos.

[0571]

Alternativamente, una disposicion que se puede hacer de acuerdo con esta
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visualizacién de la imagen, la unidad de control de grabacion 526 suministra los datos de
audio decodificados al monitor 560 via el convertidor D/A 534, y envia el audio de estos

desde el altavoz.

[0572]
Ademas, la unidad de control de grabacién 526 decodifica los datos codificados de
los datos EPG obtenidos, y suministra los datos decodificados EPG a la memoria de los

datos de EPG 527.

[0573]

La grabadora de disco duro 500 entonces emplea los dispositivos de
decodificacion de imagen anteriormente descritos como el decodificador de video 525,
decodificador 552, y el decodificador alojado en la unidad de control de grabacion 526,
En consecuencia, de la misma manera como con los dispositivos de decodificacion de
imagen mencionados anteriormente, el decodificador de video 525, el decodificador 552,
y el decodificador alojado en la unidad de control de grabacion 526 pueden lograr altas

eficiencias de codificacion.

[0574]

En consecuencia, la grabadora de disco duro 500 puede generar imagenes de
prediccion de alta definicion. Como resultado de esto, la grabadora de disco duro 500
puede obtener imagenes decodificadas de alta definicion a partir de datos codificados de
datos de video recibidos via el sintonizador, desde los datos codificados de los datos de
video |eidos del disco duro de la unidad de grabacién/reproduccion 533, vy los datos
codificados de los datos de video obtenidos de la red, y por ejemplo, visualizarlos en el

monitor 560.
[0575]

También, la grabadora de disco duro 500 emplea los dispositivos de codificacion

de imagen, descritos anteriormente como el codificador 551. En consecuencia, de la
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misma manera que como en el caso de los dispositivos de codificacion de imagen,

anteriormente descritos, el codificador 551 puede mejorar la eficiencia de codificacion.

[0576]

En consecuencia, la grabadora de disco duro 500 puede aumentar la velocidad de
procesamiento, y también mejorar la eficiencia de codificacion de los datos codificados
que se van a grabar en el disco duro, por ejemplo. Como resultado de esto, la grabadora

de disco duro 500 puede usar mas eficientemente la regién de almacenamiento del disco

duro.

[0577]

Tenga en cuenta que la descripcién que se ha hecho hasta ahora es sobre la
grabadora de disco duro 500 para grabar los datos de video vy los datos de audio en el
disco duro, pero no hace falta decir que se puede emplear cualquier tipo de medio de
grabacion. Por ejemplo, incluso con una grabadora que tenga un medio de grabacién
diferente a un disco duro. Tal como una memoria flash, un disco optico, una videocinta, o
similares, se aplican, los dispositivos de codificacién de imagen y los dispositivos de
decodificacion de imagen, anteriormente descritos se pueden aplicar a esos de la misma

manera que como en el caso de |la grabadora de disco duro 500.

[0678]
(Ejemplo de canfiguracion de la camara]

La Fig. 30 es un diagrama en bloques que ilustra una configuracién principal de
una camara que emplea el dispositivo de codificacion de imagen y el dispositivo de

decodificacion de imagen para el que se aplica la presente invencion.

[0579)]

Una camara 600 que se muestra en la fig. 30 forma una imagen de un tema,
visualiza una imagen del tema sobre LCD 616, y la graba en un medio de grabacion 633

como datos de imagen.
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[0580]

En un bloque de lentes 611 entra luz (i.e., un cuadro de un tema) a un CCD/CMOS
612. EI CCD/CMOS 612 es un sensor de imagen que emplea CCD o CMOS, los cuales
convierten la intensidad de la luz recibida en una sefial eléctrica, y la suministra a una

unidad de procesamiento de sefial de la cdmara 613.

[0581]

La unidad de procesamiento de la sefial de la camara 613 convierte la sefial
electrica suministrada de la CCD/CMOS 612 en sefales de diferentes colores de Y, Cr, y
Cb, y las suministra a una unidad de procesamiento de la sefal de la imagen 614, La
unidad de procesamiento de la sefial de la imagen 614 somete, con el control de un
controlador 621, la senal de la imagen suministrada de la unidad de procesamiento de la
senal de la camara 613 para predeterminar el procesamiento de la imagen, o codificar la
sefial de la imagen de esta con un codificador 641 usando, por ejemplo, el formato
MPEG. La unidad de procesamiento de la sefial de la imagen 614 suministra datos
codificados generados por codificacion de una sefial de la imagen, a un decodificador
615. Ademas, la unidad de procesamiento de la sefial de la imagen 614 obtiene los
datos para la visualizacién en un display de pantalla (OSD) 620, y los suministra al

decodificador 615.

[0582)

Con el procesamiento anteriormente descrito, la unidad de procesamiento de la
senal de la camara 613 apropiadamente aprovecha la DRAM (Memoria de acceso
aleatorio dinamico) 618 conectada via un bus 617 para mantener los datos de imagen,
los datos codificados, codificados de los datos de imagen de los mismos, y asi

sucesivamente en la DRAM 618 de la misma, segtn la necesidad.

[0583]

El decodificador 615 decodifica los datos codificados suministrados por la unidad
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de procesamiento de la sefial de la imagen 614, y suministra los datos de la imagen
obtenidos (datos decodificados de la imagen) a la LCD 616. También, el decodificador
615 suministra los datos para visualizacién suministrados de la unidad de procesamiento
de la sefal de la imagen 614 a la LCD 616. La LCD 616 sintetiza la imagen de los datos
decodificados de la imagen, v los datos de la imagen para visualizacién, suministrados

del decodificador 615 segun el caso, y visualiza una imagen de sintesis de los mismos.

[0584]
La visualizacion en pantalla 620 envia, con el control de controlador 621, datos
para visualizacion como un menu en la pantalla o un icono o similar hechos de simbolos,

caracteres, o una figura a la unidad de procesamiento de la sefial de la imagen 614 via el

bus 617.

[0585]

Con base en una sefal que indica el contenido comandado por el usuario usando
una unidad de operacion 622, el controlador 621 ejecuta diversos tipos de procesamiento,
y también controla la unidad de procesamiento de la sefal de la imagen 614, la DRAM
618, la interfase externa 619, la visualizacién en la pantalla 620, los medios de soporte
(drive) 623, y asi sucesivamente via el bus 617. Programas, datos, y asi sucesivamente
necesarios para el controlador 621 que ejecuta diversos tipos de procesamiento, son

almacenados en la FLASH ROM 624.

[0586]

Por ejemplo, el controlador 621 puede codificar los datos de imagen almacenados
en la DRAM 618, o decodificar los datos codificados almacenados en la DRAM 618 en
vez de la unidad de procesamiento de la sefial de la imagen 614 y el decodificador 615.
Al mismo tiempo, el controlador 621 puede hacer el procesamiento de
codificacion/decodificacion usando el mismo formato como el formato de codificacion/
decodificacion de la unidad de procesamiento de la sefial de Ia imagen 614 vy el

decodificador 615, o puede hacer el procesamiento de codificacion/decodificacion usando
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un formato que ni la unidad de procesamiento de la sefal de la imagen 614 ni el

decodificador 615 pueda manejar.

[0587]
También, por ejemplo, en el caso de que se haya dado la orden de impresién de
imagen desde la unidad de operacion 622, el controlador 621 lee los datos de imagen de

la DRAM 618, y los suministra a una impresora 634 conectada a una interfase externa

619 via el bus 617 para la impresion.

[0588]

Ademas, por ejemplo, en el caso que se haya dado la orden de grabar la imagen
de la unidad de operacion 622, el controlador 621 lee los datos codificados de la DRAM
818, y los suministra a un medio de grabacién 633 montado sobre los medios de soporte

(drive) 623 via el bus 617 para su almacenamiento.

[0589]

El medio de grabacién 633 es un medio removible, opcional que se puede leer/re-
escribible, por ejemplo, tal como un disco magnético, un disco magnético-optico, un disco
optico, una memoria de semiconductor, o similares. No hace falta decir que el medio de
grabacion 633 también es un medio opcional en cuanto al tipo de medio removible, y en
consecuencia puede ser un dispositivo de cinta, o puede ser un disco, o puede ser una
tarjeta de memoria. No hace falta decir que el medio de re-codificacion 633 puede ser

una tarjeta IC sin contacto, o similar.

[0590]
Alternativamente, los medios de soporte (drive) 623 y el medio de grabacién 633
se puede configurar para ser integrado en un medio de grabacién no transportable, por

ejemplo, como una unidad incorporada en el disco duro, SSD (Drive de estado sélido), o

similares,
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[0591]

La interfase externa 619 se configura de, por ejemplo, un terminal de
entrada/salida de USB y asi sucesivamente, y esta conectada a la impresora 634 en el
caso de hacer una impresion de la imagen. También, un drive 631 esta conectado a la
interfase externa 619 de acuerdo con la necesidad, en la que el medio removible 632 tal
como un disco magnetico, un disco éptico, un disco magneto-6ptico se monta segun sea
apropiado, y se instala un programa de computador leido desde alli, en la FLASH ROM

624 seglin se necesite.

[0692]

Ademas, la interfase externa 619 incluye una interfase para la red que se conecta
a una red predeterminada tal como LAN, la internet, o similares. Por ejemplo, de acuerdo
con las instrucciones desde la unidad de operacion 622, el controlador 621 puede leer los
datos codificados de la DRAM 618, y suministrados estos de la interfase externa 619 a
otro dispositivo conectado via la red. También, el controlador 621 puede obtener, via la
interfase externa 619, los datos codificados o los datos de imagen suministrados de otro
dispositivo via la red, y mantenerlos en la DRAM 618, o suministrarlos a la unidad de

procesamiento de la senal de la imagen 614.

[0593]

La camara 600 ya configurada emplea, los dispositivos de decodificacién de
imagen, anteriormente mencionados, como el decodificador 615. En consecuencia, de la
misma manera que con los dispositivos de decodificacion de imagen, anteriormente

mencionados, el decodificador 615 puede lograr alta eficiencia de codificacion.

[0594]

En consecuencia, la camara 600 puede generar una imagen de prediccién con
alta precision. Como resultado de esto, la camara 600 puede obtener una definicion mas
alta de imagenes decodificadas de, por ejemplo datos de imagen generados en

CCD/CMOS 612, datos codificados de datos de video leidos de DRAM 618 o de un
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medio de grabacion 633, y datos codificados de video obtenidos por la red, y un display

en la LCD 618.

[0595]

También, la camara 600 emplea los dispositivos de codificacion de imagen
anteriormente descritos como el codificador 641. En consecuencia, de la misma manera
como en el caso de los dispositivos de codificacion de imagen anteriormente descritos, el

codificador 641 puede lograr mas alta eficiencia de codificacion.

[0596]

En consecuencia, la camara 600 puede mejorar la eficiencia de codificacion de los
datos codificados a ser grabados en el disco duro, por ejemplo. Como resultado de esto,
la camara 600 puede usar, mas efectivamente, la regidon de almacenamiento de la DRAM

618 o un medio de grabacion 633.

[0597]

Tenga en cuenta que el método de decodificacion de los dispositivos de
decodificacion de imagen anteriormente descritos se pueden aplicar al procesamiento de
decodificacion lo cual hace el controlador 621. De la misma manera, el método de
codificacion de los dispositivos de codificacion de imagen anteriormente descritos se

puede aplicar al proceso de codificacion lo cual hace el controlador 621.

[0598]

También, los datos de imagen los que toma la camara 600 pueden ser imagenes

en movimiento o pueden ser imagenes quietas.

[0599]
Como una cuestion de rutina, los dispositivos de codificacién de imagen antes
descritos y los dispositivos de decodificacion de imagen se pueden aplicar a dispositivos y

sistemas diferentes de los dispositivos antes descrilos.
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[0600]

Tenga en cuenta que la tecnologia actual también puede asumir las siguientes
configuraciones.

(1) Un dispositivo de procesamiento de imagen que incluye:

Una unidad de asignacion de niimero de cédigo configurada para controlar una
manera en la que los nimeros de codigo se asignan a la informacion para la prediccion
del vector de movimiento, de acuerdo con las caracteristicas de movimiento de una
imagen; y una unidad que genera la prediccion del vector de movimiento configurada para
utilizar la informacion de movimiento periférica que es la informacion de movimiento de
una region periférica de una regién actual que debe ser procesada para generar la
informacién para la prediccién del vector de movimiento de la regién, y asignar el nimero
de codigo a la informacion para la prediccion del vector de movimiento que se ha
generado, siguiendo la forma en que se asignan los numeros de cadigo que ha sido

decidido por la unidad que asigna el numero de cédigo.

(2)  El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (1), en el que la
unidad que asigna el nimero de cédigo controla la forma en la que se asignan los
numeros de cédigo a la informacion para la prediccion del vector de movimiento, para

cada region de incremento del procesamiento de prediccion.

(3)  Eldispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (2), en el que, en
el caso que la regién sea una regién quieta, la unidad que asigna el nimero de cadigo
controla la forma en que se asignan los nimeros de codigo de manera que un numero

pequefo de codigo se asigna a la informacion para la prediccion temporal del vector de

movimiento.

(4)  El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (3), en el que, en
el caso que la regién sea una regién quieta, la unidad que genera la prediccion del vector

de movimiento genera solamente la informacion para la prediccion temporal del vector de

s
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movimiento, y asigna a la informacion para la prediccion temporal del vector de

movimiento un nimero de cédigo decidido por la unidad que asigna el nimero de cédigo.

(5) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion (2)
a (4), en el que, en el caso que la regién es una region en movimiento, la unidad que
asigna el niumero de codigo controla la forma en la que se asignan los numeros de codigo
de manera que se asigne un numero de codigo pequefio a la informacién para la

prediccion espacial del vector de movimiento.

(6) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion (2)
a (5), que incluye ademas:

Una unidad que determina la region quieta configurada para determinar si o no una
region actual es una region quieta:

En el que la unidad que asigna el nimero de codigo controla la forma en la que se
asignan los numeros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de
movimiento de la regién actual, siguiendo los resultados de la determinacién de la unidad

que determina la region quieta.

(7) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (6), en el que la
region quieta que determina la region determina si la regién actual es o no una region
quieta utilizando la informacién de movimiento de una region co-localizada de la region

actual.

(8) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (7), en el que la
regién quieta que determina la region determina una region actual para que sea una
region quieta en el caso que los valores absolutos de un componente horizontal de la
informacion de movimiento de la region co-localizada de la region actual y un componente
vertical de la informacion de movimiento estan dentro de un valor umbral predeterminado,

y también en el caso que un indice de referencia sea 0, se apligue un

e
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Ref_PicR_reordering, o un indice de referencia tenga un valor POC que indica una

imagen inmediatamente anterior.

(9) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con |a reivindicacion (1)
a (8), en el que la unidad que asigna el numero de codigo controla la forma en la que se
asignan los nimeros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de

movimiento, de acuerdo con la configuracién del usuario,

(10) EI dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(1) a (9), en el que la unidad que asigna el nimero de codigo controla el modo en el que
se asignan los numeros de cédigo a la informacion para la prediccion del vector de

movimiento, a fin de aumentar la eficiencia de codificacion.

(11) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(1) a (10), en el que la unidad que asigna el numero de codigo controla la forma en la que
se asignan los nimeros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de

movimiento, a fin de optimizar la calidad de imagen subjetiva.

(12) El dispositivo de procesarniento de imagen de acuerdo con (1), en el que la
unidad que asigna el nimero de cédigo controla la forma en la que se asignan los

numeros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de movimiento, para

cada sector,

(13) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(1) a (12), que incluye ademas:
Una unidad que genera una sefal configurada para generar una sefial que indica

un modo variable en el que la forma en la que se asignan los nimeros de cédigo es

cambiable.

s



10

15

20

25

30

(14) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(1) a (18), en el que la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento genera
informacion multiple para la prediccion del vector de movimiento para cada modo de
prediccion;

y que incluye ademas:

una unidad que genera diferencia del vector de movimiento configurada para
seleccionar, para cada modo de prediccién, la informacion de prediccion optima del vector
de movimiento a partir de la pluralidad de informacion para la prediccion del vector de
movimiento generada por la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento, y
que genera un vector de movimiento de diferencia que es la diferencia en cuanto a un
vector de movimiento de la region actual:

una unidad que determina el modo configurada para determinar a partir de los
modos de prediccion, un modo de prediccion éptimo; y

una unidad de transmision configurada para transmitir la informacion de la
diferencia del vector de movimiento del modo de prediccion determinado por la unidad
que determina el modo, y el nimero de cédigo de la informacién para la prediccién del

vector de movimiento del modo de prediccion.

(15) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (14), que incluye
ademas:

una unidad de codificacion configurada para codificar la informacién de diferencia
del vector de movimiento del modo de prediccién determinado por la unidad que
determina el modo, y el niimero de cédigo de la informacion para la prediccién del vector
de movimiento del modo de prediccion;

en el que la unidad de transmision transmite la informacién de diferencia del vector
codificada por la unidad de codificacién, y el nimero de codigo de la informacion para la

prediccion del vector de movimiento.

(16) Un método de procesamiento de imagen de un dispositivo de procesamiento

de imagen, el método incluye:
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Una unidad que asigna un nimero de cédigo que controla una forma en la que se
asignan los numeros de cédigo a la informacion para la prediccion del vector de
movimiento, de acuerdo con las caracteristicas de movimiento de una imagen; y

una unidad que genera la prediccion del vector de movimiento utilizando la
informacion de movimiento periférico que es la informacion de movimiento de una region
periferica de una region actual que debe ser procesada para generar la informacion para
la prediccion del vector de movimiento de la region, y la asignacion del nimero de codigo
a la informacion para la prediccion del vector de movimiento que ha sido generada,

siguiendo la forma en que se asignan los niimeros de cédigo que se ha decidido.

(17) Un dispositivo de procesamiento de imagen que incluye:

una unidad que asigna el numero de codigo configurada para controlar una forma
en la que se asignan los niimeros de codigo a la informacién para la prediccion del vector
de movimiento, de acuerdo con las caracteristicas de movimiento de una imagen: y

una unidad que reconstruye la prediccién del vector de movimiento configurada
para obtener un numero de codigo de la informacion para la prediccion del vector de
movimiento de una region actual que debe ser procesada, y reconstruir la informacion
para la prediccion del vector de movimiento a partir del nimero de cédigo, siguiendo la
forma en la que se asignan los numeros de cédigo que ha sido decidida por la unidad que

asigna el nimero de codigo.

(18) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (17), en el que la
unidad que asigna el nimero de codigo controla la forma en la que se asignan los
numeros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de movimiento, para

cada region de incremento de procesamiento de prediccion.

(19) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (18), en el que, en
el caso que la region sea una region quieta, la unidad que asigna el nimero de cadigo

controla la forma en que se asignan los nimeros de codigo de manera que un numero
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pequefio de codigo se asigna a la informacién para la prediccion temporal del vector de

movimiento.

(20) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (18) 0 (19), en el
que, en el caso que la region sea una regién en movimiento, la unidad que asigna el
nimero de codigo controla la forma en la que se asignan los nlimeros de codigo tal que
se asigne un nimero de codigo pequefio a la informacion para la prediccién espacial del

vector de movimiento.

(21) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(18) a (20), que incluye ademas:

una unidad que determina la region quieta configurada para determinar si una
region actual es o no una region quieta;

en el que la unidad que asigna el nimero de codigo controla la forma en la que se
asignan los nimeros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de
movimiento de la region actual, siguiendo los resultados de la determinacion de la unidad

que determina la regién quieta.

(22) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (21), en el que la
region quieta que determina la region determina si una regién actual es o no una region

quieta utilizando la informacién de una region co-localizada de |a regién actual.

(23) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (22), en el que la
region quieta que determina la regién determina una region actual para que sea una
region quieta en el caso que los valores absolutos de un componente horizontal de la
informacién de movimiento de la regién co-localizada de la region actual y un componente
vertical de la informacion de movimiento estén dentro de un valor umbral predeterminado,
y también en el caso que un indice de referencia sea 0, se aplica un Ref_PicR_reordering,
0 un indice de referencia tiene un valor POC que indica una imagen inmediatamente

anterior.
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(24) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(17) a (23), en el que la unidad que asigna el nimero de cddigo controla la forma en Ia
que se asignan los nimeros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de

movimiento, de acuerdo con la configuracién de usuario.

(25) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(17) a (24), en el que la unidad que asigna el nimero de cddigo controla la forma en la
que se asignan los numeros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de

movimiento, a fin de aumentar la eficiencia de codificacion.

(26) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(17) a (25), en el que la unidad que asigna el nimero de codigo controla la forma en Ia
que se asignan los numeros de cddigo a la informacion para la prediccion del vector de

movimiento, a fin de optimizar la calidad de imagen subjetiva.

(27) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (17), en el que la
unidad que asigna el numero de codigo controla la forma en la que se asignan los
numeros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de movimiento, para

cada sector.

(28) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(16) a (27), que incluye ademas:

una unidad que obtiene una sefial configurada para obtener una sefal que indica
un modo variable en el que la forma en la que se asignan los numeros de codigo es
cambiante;

en el que, en el caso que la sefal obtenida por la sefial indica el modo variable, la
unidad que asigna el nimero de cédigo controla la forma en la que se asignan los

numeros de codigo a la informacién para la prediccion del vector de movimiento.
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(29) Un método de procesamiento de imagen de un dispositivo de procesamiento
de imagen, el método incluye:

Una unidad que asigna un namero de codigo que controla la forma en la que se
asignan los numeros de codigo a la informacién para la prediccidn del vector de
movimiento, de acuerdo con las caracteristicas de movimiento de una imagen; y

Una unidad que reconstruye la prediccion del vector de movimiento que obtiene un
numero de coédigo de la informacion para la prediccion del vector de movimiento de una
region actual que debe ser procesada, y la reconstruccion de la informacion para la
prediccion del vector de movimiento a partir del nimero de cédigo, siguiendo la forma en

que se asignan los nimeros de codigo que se ha decidido.

Lista de signos de referencia

[0601]

51 Dispositivo de codificacion de imagenes

66 Unidad de codificacion sin pérdida

74 Unidad de prediccién intra

75 Unidad de prediccion/compensacion de movimiento

76 Unidad que genera la prediccion del vector de movimiento
77 Unidad de asignacién de nimero de codigo

o1 Unidad que busca el movimiento

92 Unidad que calcula la funcién de costo

93 Unidad que selecciona la prediccion optima del vector de movimiento
94 Unidad que determina el modo

95 Unidad de compensacion de movimiento

101 Dispositivo de decodificacion de imagen

112 Unidad de decodificacion sin pérdida

121 Unidad de prediccion intra

122 Unidad de prediccion/compensacion de movimiento

128  Buffer que asigna el nimero de codigo

124 Unidad que genera la prediccion del vector de movimiento

\&
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131
132
133
134
135
151
161
162

163

Buffer de diferencia del vector

Nivel de bloque del buffer del nimero de codigo
Unidad que genera el vector de movimiento
Buffer del vector de movimiento

Unidad de compensacién de movimiento
Dispositivo de codificacion de imagen

Unidad que asigna el nimero de cédigo

Unidad de codificacion sin pérdidas

Unidad que determina la asignacion del niimero de codigo optimo
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NUEVAS REIVINDICACIONES

RESPUESTA EXAMEN DE FONDO

{Reivindicacion 1]

Un dispositivo de procesamiento de imagen que comprende:

Una prediccién del vector de movimiento que genera una unidad configurada para
usar un vector de movimiento periférico el cual es un vector de movimiento de una region
periférica situada en la periferia de una regién actual de una imagen la cual es procesada
para generar una prediccion del vector de movimiento de dicha region actual; y

Un codigo de numero asignado a una unidad configurada para asignar un numero
de cddigo a dicha prediccion de vector de movimiento que ha sido generada por dicha
unidad generadora de prediccion del vector de movimiento, dinamicamente cambiable en
la forma en la cual dicho numero de codigo es asignado a una prediccion de vector de

movimiento generado por dicha unidad de generacion de prediccion de vector de

movimiento.

[Reivindicacion 2]

Un método de procesamiento de imagen que comprende:

Una prediccion del vector de movimiento que genera una unidad configurada para
usar un vector de movimiento periférico el cual es un vector de movimiento de una region
periférica situada en la periferia de una regién actual de una imagen la cual es procesada
para generar una prediccion del vector de movimiento de dicha region actual: y

Un codigo de nimero asignado a una unidad configurada para asignar un numero
de codigo a dicha prediccion de vector de movimiento que ha sido generada por dicha
unidad generadora de prediccion del vector de movimiento, dinamicamente cambiable en
la forma en la cual dicho nimero de cédigo es asignado a una prediccion de vector de

movimiento generado por dicha unidad de generacién de prediccion de vector de

movimiento.

\DL



10

15

RESUMEN

La presente divulgacion se refiere a un dispositivo de procesamiento de imagen y

el metodo mediante el cual se puede lograr una mayor eficiencia de codificacion.

Una unidad que genera la prediccion de un vector de movimiento 76 usa la
informacion del vector de movimiento periférico suministrada a esta para generar tipos
multiples de informacién para la prediccién del vector de movimiento y suministra cada
informacion para la prediccion del vector de movimiento y asigna nimeros de cadigo a la
informacién para la prediccién del vector de movimiento mediante una unidad que asigna
el nimero de cédigo 77 a una unidad de prediccion/compensacién del movimiento 75. La
unidad que asigna el nimero de cédigo 77 suministra la informacion de la asignacion del
nimero de cédigo que indica cuales numeros de codigo han sido asignados a cual
informacion para la prediccion del vector de movimiento, a una unidad de codificacion sin
perdidas 66. La presente tecnologia se puede aplicar por gjemplo a un dispositivo de

codificacion de imagen que realiza la codificacidn con base en el formato H.264/AVC.



1/35

FIG. 1
A £1 b I
87 g3
d C [
A b &
FIG. 2
BLOQUE TIPO MACRO
16x 15 16 x8 %16 gxg
: |
'a
L
BLOQUE TIPO SUB-MACRO
Ax4 x4 Axg A4
@ , i




2/35

<=
A
-2
.
-
-

|



3/35

FIG. 4

DIE L
AE
é
FIG. 5
Lo Imagen de Imagen L1lmagen de
referencia actual referencia

gl g
Co-ubicado Bloque




4/35

FIG. 6

FRAME N-1

vy vy !rm_r" -
e B

RSS! MYz .‘.'-_1:rf=__q-‘__.::.---‘

[Ty RO I

FRAME N
vy i M
""" q mvg my

amm

P

-----
.....

&



5/35

FIG. 7 .
Unidad
i control
67 o d,.s:t 165 A5 07
Unidad de : :
Rl e transformaciing 243 .Unrc!a‘d i
buffer [ prtagonal Quantica | cadifioa uffer

|

|

Im acenamFeT:_ g

comprimida

U

Uridad
Quartica

ortoqonal

1Y)

nidad

P ey
Kl

'

[ilfidad generadora ’ﬁ_ 7%
| Nimero codigo }——--Tf

Unidad
zelecoiin |~
imagen

.

\560



6/35

FIG. 8
EUTf:‘:' Cadigo en letra
T A T
B 010
2 011
Ki Qe e
4 ao101
a a0110
G an
FIG. 9
v NI:IITlE[":I
G D‘J’t-llﬁ'-!
1 1
-1 2
b K|
g 4
3 -+




- -

7/35

FIG. 10

© ;b
el | [

Unidad Binarda

- . od
estimacion

Estimacion de prababilidad

hhator
Codificadar

W 8

unidad de codificacion artmetica binana

8

Cal

- —-—

\40



8/35

E
2 C
FIG. 12
Cadigo simbole|  Binaro
I 1]
1 10
2 110
J 110
4 11110
a 111110

a



9/35

FIG. 13

MARCO DE REFERENCIA MARCO

10/35

'S



FIG. 14

SliceHeader|)
[

;'.'.f _predictor_definition_flag

i (mv_procictor_definition_flag == 1)
[
codn_number_for_predicter 0;
code_number_for_prodicter 1;

!

i

11/35

A%



gp [UnioAD OE
SELECCIONDE  |~T8 INFORMACION DE VECTOR DE MOVIWIENTO
IMAGEN

IMAGEN
BUFFER iidAGEiR | UNIDAD DE
NUMERD CODIGO - VECTOR DE INFORMAZION CODIFICACION
s i
] {
66
IMAGEN DE VECTOR DE \WALOR PIMEL
ENTRADA. UNIDAD DE INFORMACION VETOR g6 DE IMAGEN
COMPENSACION » aUFFER 7o DE
g5 91 REFERE;ICM
_ [unioan DE
a{gcRTEa“m DE"‘W,{:_'.:E,'D”” T |BUSQUEDA [ VALOR PIXEL [MEMORLA
R DE INFORMACION
s sl WQVIENTO INFORMACION DEMAGEH L
PERIFERICO VECTOR DE oE {
MOVIMIENTD 0PTIMO VECTOR DE e REFERENCIA
VECTOR DE INFORMACION INF ORAADION VIMIENT 72
L Y f92
UNIDAD DE P REDICLINIETIAY [Funcion costo
DETERMINACION e VECTOR. DE - H
: INFORMACION |
gﬁ 7 A UNiD4AD DE ! ~
93 compPENSACION [T
\ AECTOR DE INFORMACION
MAGEN DE PREDICCIONMOVMIENTODIFERENCIA :
VECTOR D INFORMACION PARA CADA MAGEN 7 i
PREDICCION DE MOVIMIENTO OPTIMD VEETOR
INFORMACION DE VECTOR ) IMAGEN DE PREDICCIONMOIVIMIENTO
£6870 . VECTOR DE INFORMACION PARA CADA IMAGEN
l FUNCION COSTO
VECTOR DE INFORMACION DE
77| NUMERC CODIGO ahipiiiiny
ASIGNACION DE CODIGO

12/35

qd



FIG. 16

(' nicio coniFicACion )

3
I CONVERSION S 1311
A ¥ S21
! REORGANIZACION |S12 INTRA PREDICCION
!' D T R L
CALCULAR DIFERENCIAENTRE IMAGEN ¥ LA |S13 Y S22
MASEN OE PREDICCION INTER-MOCION
A
@aﬂsmnmmn ORTOGONAL ISM 523
[ SELECCION IMAGEN I
Y
| cuanmiFicACIon ]515 . 524
| CODIFICACION ]
¥
[ CUARTIFIEAZION INVERSA 7815 | Y 3215
AUMACENAMIENTD
¥
TRANSF ORMACION TNWERSA DRTOGONAL §17 7 526
l CONTROL ’
|
\ ¥
| ADICIONAR IMAGEN DE PREDICCION |318 (FinaL )
¥
[FiLTRO |51
A
| ALMACENAMIENTO | 520

13/35



FIG. 17

Cmmm PREDICCION )

Y

REALIZAR PREDICCION ; MODO OE PREDICCION DE 474
FIXELES, 873 PIXELES ¥ 16716 PIXELES

-S4

Y

CALCULAR ALOR DE FUNCION COSTO

542

Y

DETERMINAR MODO OPTID

543

|

SELECCIONAR MODD DE PREDICCION INTRA OPTIMD

-S4

REGRESAR



14/35

FIG. 18

QNICID WMODO DE PREDICCION INTER

j

]

DETERMINAR WVECTOR DEMOMVIMIENTO DE IMAGEH EN LOS

MODOS DE PREDICCION DE 4%4 PIELES HASTA 16716 PIMELES

COMPENSACION

Y

VECTOR DE MOWVIMIENTO

553

¥

MODO PTIMO DE INTER PREDICCION

REALIZAR PROCES0 DE COMPENSACION CON BASE EN LA
IMAGEN DE REFERENCIA EN EL VECTOR DE MOVIMIENTO

554

555

]

( REGRESAR )

15/35

A



FIG. 19

C )

ST

JEL USUARID HA DEFINIDD
<EL NUMERD CODIGO DEL VECTOR OE No

INFORMACION

5l r 574

mv_ predicior_ﬁefinﬁion flag=1 ]3?2 [ mv_predictor_definiion_flag=0 |

DETERMINE CODE NUMBER ASSIGNATION | ST73
AS TO PREDICTION MOTION VECTOR INFORMATION

|

GENERAR LDS VECTORES DE INFORMACION 575

1

EN CADAMODO DE INTER PREDICCION CALCULAR ELVALOR | O7D
DE LAFUNCION COSTD

1

DETERMINAR MOVIMIENTO OPTIMD ST7
VECTOR DE INFORMACION PARA CADA BLOQUE

(REGRESﬁR )

16/35

7



FIG. 20

IMAGEN
COMPRIMIDA
SUFEER ANTIFIC K ENID.‘.‘.JDE fitro mecen y
e +Egmmm vlT]NUEESA e "‘{5: - - i -"cowe%ua -
7 Y . 1 /JE??
PSNACION .( UNIDAD URIDRY e
gl NUnERDDE || GEnERADORS comPENSRIRN |
COD0 BUFFER . .
- r'_ ] I 120 19
NENORW
123 124 Lol
f 12
1257 L -
|'“H;‘. |
UNIDAD DE
PREDCCIN
‘}1!’11
17/35

144



FIG. 21

DIFERENCIA DEMOVMIENTO ?ffggﬁfw o
VECTOR DE INFORMACION e 125
MOVMIENTO | SAITCH =
\ / 'r MAGEN DE PREDICCION
A2
UNIDAD / —'*-——l\ )
CODIFIGA | VECTOR BUFFER {UNIDAD | UNIDAD DE R
; B oopENSAION [
ity r‘ 'ruEnERp.nan £ DAGEN DE
T4 ) REFERENCIA ]
14 133 135 ]
VECTOR DE 19
INFORMACION Y
VECTOR BUFFER) ()
IBocEELCOE] |
HUMBER BUFFER
ﬁ__/ PREDICCION DE
MOVUNIDAD DE p
132 COMPENSACION ~122
/ MOVIMIENTO PERIFERICO
NUMERD DE CODIGO VECTOR DE INFORMACION
Y |

| NUMERQ CODIGO

¥

UNIDAD GENERADTRA

! )
123 124

KUNERD DECODIGD



18/35

FIG. 22

QNICIQ * j

| ALMACENAMIENTO DE IMABEN [ S131
P

( OECODIFICACION ] §132
y

l CUANTIFICACION I 5133

{

TRANSFORMACION ORTOGONAL INVERSA | 9134

’,ﬂmcmnm A IMAGEN DE PREDICCION | S135
1

] FILFRO ] 5136

L ALMACENAMIENTO |813?

“ PREDICCION DE PROCESAMIENTO ] 3138

| SELECCIONAR MAGEN ] 5139

e

REPRREGLE,

. |sm

DA CONVERSION | 8141

( FIN )

—-g— |

19/35



FIG. 23

(micio )
;

RECIBIR  mv predictor definition_flag | S171

RECIBIR INFORMACION ASIGNADA DE 5173
NUMERQ DE CODIFICACION

i

L

S174
Q INTRA CODIFICADO? } ;
E No ' §177
S175 OBTENER MODO INFORMACION DE
OBTENER MODOD DE INFORMACION DE IPREDICCION, INFORMACION DE E
INTRA FREDICCION REFERENCIA, INFORMACION VECTOR
* . DE MOWIMIENTO DE DIFERENCIA Y
SI78 A5 SUCESIVAMENTE
INTRA PREDICCION {
Y 5178
RESTRUCTURACION DE VECTOR DE
INFORMACION
¥ 5179

GENERAR IMAGEN DE PREDICCION

(R_EFT‘ESD )

20/35




FIG. 24

o
UNDADDE | _
contRoL ™
6 S A S 62 7
UNIDAD DE PANTALLS 83 [TRANSFORMA- UNiDAD
CUANTIFIS- ALMCEN | IMAGEN
| CONVERSIN |_pr BUFFER N g [ .o n
e . gy A —icnu o ™(BUFFER 1= COMPRIMIDA
, |
vy
UNIDAD
~JCUBNTIFZA00RA,
Lo vl 163
ASBNECIIN NUNERD
1 DECODGO OFTING
TRANSFORIACON
§3--|oRTOGONAL
¥ Tnversa
1
._rrv*’m
)
F g § o
UNIDAD
...... - |
H CONPENSSDORS LAY
1
VECTOR DENFORICON | 40 : '
g L1y
f 4 TR
ASNECON NUNERD DE 1{"" \151
CO0K0 I~~161 J




21/35

FIG. 25
32x32 32 X16 16 x 32 16 %16
16 %16 16 X8 BXx16 gxg
Bx8 B x4 4x8 4 x4

22/35




FIG. 26

201 202 203
ak 3 ot e
CPU ROM l RAM
@ \u @ o0
< - »
ﬁ 205
/J
INTERFECE ENTRADMGOLIDA
I
L0 o0 28 20 ;
7~ | y ~ | 1
UNIDAD DE UNIDAD DE UNIDAD DE UNIDAD DE -
ENTRADA S4LIDA SLNASEN ) {:ﬁnuuu CACN ]*—210
- S sy I
L]
NEDN

23/35

DESHONTABLE 011

| ISR



NS

300,
RECERTOR DETELEVEION i
B
= 337 351
il bonTRAL
|ns:5pmn - RENGTO
~30 3 ~382 438 U3 335
0 | RED
SCRAM !”E”‘”"" o || BT =
]
329
s £ ! >
34 mo | il
£ il
IRCUMD OE }":. ,:"\ I‘DCIECU"O 325
-Cgl}JlEE?SDN ng&fgﬁﬁﬂg Céﬂeﬁﬁ =™ coverson ‘_G]ﬂ
l 4 { T——
R ENCELSIIN ECOf CIRCUMD 325
W CURCUTDAUDR | o 4NFLFS00R]
313 315 313 SINTETICO auon {
Fadi i My =
0TON vz 30
TERRESTRE . neren (T1CIRCUmo DE
DECOD SEflaL DEVIDED _‘_EE}EUDW&%DE WCDECU"O%FANEL
N DIBITAL MPEG [ i
BOTON 0B PEG
§ "loEcop [ T319 W
16 il




24/35

FIG. 28
451
PARACADA UNADE LA+ IFiEmEpE 480 485 A8
UNIDADES | ALMENTACION Lol | counioso oe CRISTAL LIQUIDD
“ CONTROL
UNIDAD PRAL ngsﬂ Pl
CONTROL = .| DECODIFICADOR IMAGEN
A1 57
F s i
LLAVES , ENTRADA . _ 451 414
"M conTRoL Ln| MULTIPLEXINGISEPARA :7
4
CODIFICADOR : AR A%
IMAGEN = L UNIDAD DE GRABACION | | | ALMACENAMIENTO
416 454
fod e
458 JA63
F £
SIERAGED VHIDAD CARRAWF Lo [UWoRG BE RGO TRENSHISSION
RECEPTION CIRCUIT UNIT
481
= 1
INFRARROJO 4% A2
AUDIO CODRC % MICROFOND
! A7
4_[?_0 PARLANTE

25/35



FIG. 29

MONTOR

‘ DATD 533
] 523
' —— ADIC 5% cmmninwﬂ {
AUDID 661 |
: osro LECOC l i
2252 | = | VIDED /525 2530 :
! DENDDULACION l:{ \ UlEEO | CONVERTIDOR o m 3
TR ] _:_-..Dm oecod 17 . _ ; 2;
‘ AR ; 52 |
: w1 EpS 2528 VoED o4t Fud seﬁnmugn '
CODIFIZA w1 !
UNIpAD DE [~ =i
- kil Pn‘%f}k"‘{ *"Iﬁm@mER
£ | CONTRD 5347
1 JUNIDAD UNIDAD UU‘\H]' J3 seflaLvioED
"'Lr' HB:EPTUR& I " _—'CONTR_(I]II.‘IJSU ==
: 531 ]
: 52 508 | _sm 536 :
H DATOS EPG PROGRAIA NENDRLL, COMUNCAZION !
i HENCRL TRAZAIO {

26/35




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

| 812 613 614 615 616
E LEN . i nﬁocaﬂ.se‘ﬂm_ SENAL DE INAGEN e :
i CCIVOMOS F—w-{ DECARARA "L - ‘ e LCD E
| | CODIFIZA | ':
! 6417 A f
t 611 !
E 617~ 5
! 030 620 §
: 618— DRAM |e—m i |
! [ ;'621 _r822 :
E a—(ONIROL ] OPERACIK 5

a EXTERNA
619~ pimegeace

I I e A Y

Y

. ROM :
' ' po N
: ) ! 600
631~ DRMVE INPRESIIN ; Y 623 633
5 7 L[ meuisa || cRageEoN
¥ R34 : 5 =" neon
fiEDTo naic | !
632—pEsMoNTABLE HETHORK. !

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

27/35



FIG. 31

i
H
H—
i e o3
HE &
o
T
= = | o
-
T
[==]
L)
W
<L+ =
P = L =
H
i o ()
%
= —
=
o
-_—
=]
L1
=
3
il
o
a
=
o
=
s
ks

sesscsssndarisssnnnsnnns

BANDERA =1
0
2

BANDERA =0

=32

INTENSIDAD:] |

g
o
w
a
I
=]
-2
s =
4
H
i - =
e | -
(=]
= s | st
=]
y o
] —
H
' E &
=i
L1}
=l
-
"
=
€
=1
o
ai
E

28/35

g\



FIG. 32 _ [cowTrar r":?ﬁ

01 .- 704 v 705 06 07
- BECODFEA | 4o [tRensroRmcIN T
) UNIDAD ) —wloRTOGONAL T EERR | o g LHGEN |
CONVERSIDN — | mverse = BUFFER
4

CUANTIFIZECION
INVERSS,

GRTOGONAL
704 | ERSS
T 0
=
_+ 714
~
LUNIDAD DE ”3 fILTFlEr! =™
seteopy LM PENSOERN ! P
UE INEGEN : E l

118 D g NEGRE ||
~5 | e
NIRA : i
lt— PREDECIIN L :

— Y T
m/ 1 _l11

UNIDAD | DECODIFZEZIN
721 V1onenmu,ﬂcnn - 722




29/35

FlG: 33
IMAGEN ACTUAL
IMAGEN DE REFERENCIA
PUs PUe
Pl
PUI_N pul.’_l'[

VECTOR DEINFORMscN - (WVesol Miical)
REFERENCI index: refea!

30/35



FIG. 34

HUMERD DECODIGO

DIFERENC 4 MIOWINIENTO

PREDIZCIIN OATING,
16
FREDECONYALOR 4 =
POXEL > 706
{ REFERNCIA DEVALOR PIXEL REFERENC I
MOTION INFORMAC 1IN PUCEL
COMPENSATION UNIT DENOVILENTD VALOR PIELDE H
. WAGEN
Y ] 73 - WOTION )
{ o 1T .
s T SEARCH UNIT
735 WFFER
PREDECIIN DE OV _ DIFERENCIA
VECTOR DEINFO. : 7 VALOR PEL
NUNERD DECODGO FUNCON  PREDCCIIN DE HOV.
: COSTO  WECTOR DE WFO. 32
NUNERQ DECODI0 - INFORMECIIN | | i enppresian
UNIDAD NODG OE - FUNCIIN HOVINIENTO || yowmnienmo
DETERMINACIHN |t T cosTo || lirerirerizn
S — DIFERENC 13 DE NOVINIENTD r
715 CONPENSECION 733
NOVINIENTO PERIFERIZD
NOVIIIENTO P
PERIFERICO P i
NFORIAZON
PREDIZCIIN DE MOV, 742
IHFO VECTOR DEINFO. 3 J
UNIDAD NOVIMENTD NUMERD DECODEO iy inan GERERADO RS,
GENERAOORA
iy CONTROL DESERAL -
721 T ‘ IBREL
- T3 pesuimaoos )
DETERIINACION [nunero 0 i
#CODIFIAC N <

727 (WECTOR DE NOVINIENTD

31

/35



FIG. 35

{ men _)

f

BUSZUEDS DE NOWINIERTO ¥ GENERACIIN DE

HOVINIENTD

S701

[INFORMAZ 1IN N0V, DE REGION CO-UBISADA, | 5702

| DETERMINGR RESDON HMOVIL

1

DETERMINAR SSIZHAZION DENUNERD DECODIZ0

i

INFORNAZ DN

GENERAR CANDIDATOS DEWECTOR DE J 2

{

DETERMINAR PREDIZCIIN DE MOVINIENTO, VECTOR
DEINFORMAZION ORTING

f

CALCULSR FUNCION COSTO

i

MO0 OPTING DE INTER-PREDIZCIIN

=i ke

CONPENSSSIN DE NOVINIENTD

f

IMOGEN DECODIFIZADE ¥ GENERSCIIN DE
_.DIFERENCIAS

CODIFIZACIIN DE INFORMAZION

1

SLISCENANIENTO

t

-

( REZRESD )

32/35



FIG. 36

A1 A28 o A0 A7 808
AMACEN OECODIFICA | |cusnTFacon | |ORTOGONAL | < | aumeo FANTALLA DiA
—S1BUFFER ™ i IVERSH e VERSH =P HlconverTnon =
|
813 Al 810
peasssandle TR rarealliens
| PREDECON et
i | mEnoRE

A2
CONPENSILIN ;

QQ(_]/ i1

Y
822_,- DECODIFIZACIN B REGIIN INMOVIL ..-.‘_821

33/35

AV



1
FIG. 37 812 813
) VALOR DE PIXEL
PREDICCION MOVIMIENTO/C OMPENSACION VALOR PIXEL DE REFERENCIA
B3
COMPENSACION
- 309
NFD
4 INFORMACIOY DE
DIFERENCIA + T
SOVINETL ﬂ;'l DIF ERENCIA EN MOVIMIENTO 833, s
BUFFER RESTRUCTURACION
8[]2 - -
PREDICCION T - |
VECTOR DE
n- |NFORMACION DE
WMOVIMEENTD Y 832 15
NUMERO DE CODIG( 3 v 7 MOVMIENTO
[BUFFER BUFFER
1
PREDICCION MOVIMIENTO PERIFERICO ———
N\JEJE,I;F;?TECI ¥ DE MOVIMIENTD
: PERIFERICO
NUMERG DE CODIGU 842
| )
_ [unioen oe
*RESTRUCTURACION _J
CODE MUMBER
g4t | ASSIGNATION RESULTADDS REGION 81
) CONTROL SIGNAL | momat )
NUMERD DE [REBION koML
LCODIGD = [
UNIDAD DECODIFICADORA
822

34/35

—2\o



(jnm|a
¥

(_ INTRA coDiFicaDo?

sl

Y

5802

INTRA FREDICCION
MOD0 DE INFORMACION

!

5804

¥

INTER-MOCION

S803

GEMERAR IMAGEN

—
-5

Y

( REGRESO )

35/35



FIG. 39

(}rucm

Y

INFORMACION RELACIONADA CON MOVIENTO

56821

LREGIFJH CO-COLOCADA

|5822

M——————

OETERMINAR REGION INMOWAL

ISBZB

¥

LOS RESULTADDS DE REGION INMOWIL

DETERMINAR ASIGNACION DE CODIGO DE ACUERDO coN | 9524

1

RECONSTRUIR PREDICCION

1

L RECONSTRUIR INFORMACIOH DE MONAMIENTO

—l 5826

4

REALIZAR COMPENSACION

5827

Y

L GENERAR MAGEN DECODIFICADA

15828

1

| AMACENAR IMFORMACION DE MOVMIENTO

| 5829

REGRESAR



10

15

20

25

30

DESCRIPCION
Titulo de la Invencion: DISPOSITIVO Y METODO PARA PROCESAMIENTO DE

IMAGEN

Campo Técnico

[0001]
La presente invencion se refiere a un dispositivo y método de procesamiento de
imagenes, y especificamente se refiere a un dispositivo y método de procesamiento de

imagen que permite una mayor eficiencia en la codificacion a realizar.

Antecedentes del arte

[0002]

En los dltimos afos, los dispositivos han entrado en uso muy difundido, los cuales
someten una imagen a una compresion codificada mediante el empleo de un formato de
codificacién del manejo de la informacion de la imagen como sefiales digitales, y al mismo
tiempo comprime la imagen por transformacioén ortogonal tal como la transformada
discreta del coseno o las similares y la compensacion de movimiento y que tiene la
ventaja de la redundancia, que es una caracteristica de la informacion de la imagen, con
el fin de realizar una transmisién altamente eficiente y el almacenamiento de la
informacién. Ejemplos de este método de codificacion incluyen MPEG (Moving Picture

Experts Group) y asi sucesivamente.

[0003]

En particular, el MPEG2 (ISO/IEC 13818-2) se define como un formato que codifica
la imagen con un propdsito general, y es un estdndar que abarca tanto las imagenes de
escaneo entrelazadas como las imagenes de escaneo secuencial y las imagenes de
resolucion estandar y las imagenes de alta definicién. Por ejemplo, el MPEG2 ahora se

emplea extensamente para un rango amplio de aplicaciones para uso profesional y para
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el uso del consumidor. Al emplear el formato de compresion MPEG2, se asigna una
cantidad de cédigo (tasa de bits) de 4 a 8 Mbps en el caso de una imagen de barrido
entrelazado de resolucion estandar que tiene 720 x 480 pixeles, por ejemplo. Al emplear
el formato de compresion MPEG2, se asigha una cantidad de codigo (tasa de bits) de 18
a 22 Mbps en el caso de una imagen de barrido entrelazado de alta resolucion que tiene
1920 pixeles x 1088, por ejemplo. Por lo tanto, se puede realizar una tasa de compresion

alta y excelente calidad de imagen.

[0004]

El MPEG2 ha sido principalmente dirigido a la codificacion de alta calidad de
imagen adaptada para el uso de la radiodifusion, pero no maneja una cantidad mas baja
de codigos (tasa de bits) que la cantidad de cddigos del MPEGL, i.e., un formato de
codificacion que tiene una tasa de compresion mas alta. Se espera que la demanda de
este tipo de formato de codificacion aumente a partir de ahora, debido a la propagacion de
los asistentes digitales personales, y en respuesta a esto, se ha realizado la
estandarizacion del formato de codificacibon MPEG4. Con respecto a un formato de
codificacion de imagen, la especificacion de los mismos se confirmé como un estandar

internacional ISO/IEC 14496-2, en diciembre de 1998.

[0005]

Ademas, en los ultimos afios, ha progresado la normalizacion de un estandar
llamado H.26L (ITU-T Q6/16 VCEG) con codificacion de imagen para uso en
teleconferencias como proposito. Con el H.26L, se ha sabido que aunque se requiere una
mayor cantidad de computos para la codificacion y decodificacién de los mismos al
compararlos con un formato de codificacion convencional, tal como el MPEG2 o el
MPEG4, se realiza mayor eficiencia en la codificacion. También, en la actualidad, como
parte de la actividad del MPEG4, la estandarizacion aprovechando una funciéon que no
esta soportada por el H.26L, tomando como base este H.26L para realizar una eficiencia
de codificacion mas alta, se ha ejecutado como el Modelo Conjunto de Codificacion de

Video por compresién mejorada. Como un programa de normalizacion, el H.264 y el
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MPEG-4 Parte 10 (codificacion avanzada de video, en adelante referidos como

H.264/AVC) se convirtié en un estandar internacional en marzo de 2003.

[0006]

Ademas, como la ampliacibn de los mismos, la estandarizacibn de FRExt
(Extension del Rango de fidelidad), que incluye herramientas de codificacién necesarias
para las operaciones, tales como RGB, 4:2:2, 4:4:4, y MPEG-2 estipuladas por 8x8 DCT y
matrices de cuantizacion, se completé en febrero de 2005. En consecuencia, se obtuvo un
formato de codificacion capaz de expresar bien el ruido de la pelicula incluido en el cine,
utilizando H.264/AVC, y se va a utilizar en una amplia gama de aplicaciones tales como

Blu-ray Disc (marca registrada).

[0007]

Sin embargo, recientemente, hay un aumento de las necesidades de codificacion
de compresion alun mas alto, como para comprimir imagenes de alrededor de 4000 X
2000 pixeles, que son cuatro veces mas que los de las imagenes Hi-Vision, o tal como la
distribucion de imagenes Hi-Vision en un ambiente con capacidad de transmision limitada,
como la Internet. En consecuencia, el VCEG (= Grupo de Expertos en Codificacion de
Video) bajo ITU-T, descrita anteriormente, estudia continuamente la relacion para mejorar

la eficiencia de codificacion.

[0008]

Dicho sea de paso, por ejemplo, con el formato MPEG2, el procesamiento de la
prediccion/compensacién del movimiento con precision de 1/2 pixel se ha realizado
mediante el procedimiento de interpolacion lineal. Por otro lado, se ha realizado con el
formato H.264/AVC, el procesamiento de la prediccion/compensacion con una precision
de 1/4 de pixel usando un filtro 6-tap FIR (Filtro de Respuesta de Impulso Finito) como

filtro de interpolacion.
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[0009]

La figura. 1 es un diagrama para describir el procesamiento de
prediccién/compensacion con una precision de 1/4 de pixel de acuerdo con el formato
H.264/AVC. Con el formato H.264/AVC, el procesamiento de prediccidon /compensacion
con una precesiéon de un 1/4 pixel se realizd6 usando un filtro 6-tap FIR (Filtro de

Respuesta de Impulso Finito).

[0010]

Con el ejemplo de la figura 1, las posiciones A indican las posiciones de los pixeles
de precision enteros, y las posiciones b, ¢, y d indican las posiciones con precision de %2
pixel, y las posiciones el, e2, y e3 indican las posiciones con una precesion de un 1/4 de

pixel. En primer lugar, en lo sucesivo, Clip () se define con la siguiente expresion (1).

[0011]

[Expresion Matemética 1]

0; si (a<0)
Clip 1(a)= a; de otramanera  ** (1)

Max_pix; si(@a>max_pix)

Tenga en cuenta que en el caso de que la imagen de entrada tenga precision de 8-

bits, el valor de max_pix es 255.

[0012]
Los valores de pixel en las posiciones b y d se generan segun la siguiente
Expresion (2) usando un filtro 6-tap FIR.
[Expresion Matemética 2]
F=A2-5¢A-1+20A0+20Al1-5A2+A3

b, d = Clipl ((F + 16) >>5) .. (2)
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[0013]

El valor del pixel en la posicibn ¢ se genera con la siguiente Expresién (3)
mediante la aplicacion de un filtro 6-tap FIR en la direccion horizontal y la direccion
vertical.

[Expresion Matemética 3]
F=b-2-5¢b-1+20b0+20¢bl—-5<b2+b3
0
F=d-2-5¢d-1+20d0+20dl—-5-d2+d3

¢ = Clipl ((F + 512) >> 10) .. (3)

Tenga en cuenta que el procesamiento del clip finalmente se ejecuta solamente
una vez después que se realiza tanto la suma de productos de procesamiento en la

direccion horizontal y la direccion vertical.

[0014]
Las Posiciones el a e3 se generan por interpolacion lineal como se muestra en la
siguiente expresion (4).
[Expresion Matematica 4]
el=(A+b+1)>>1
e2=(b+d+1)>>1

e3=(b+c+1)>>1 ... (4)

[0015]

También, con el formato MPEG2, en el caso del modo de marco (frame) de
compensacion de movimiento, el procesamiento de prediccibn/compensacion del
movimiento se realiza en incrementos de 16 x 16 pixeles, y en el caso del modo del
campo de compensacion de movimiento, el procesamiento de prediccion/compensacion
del movimiento se realiza segun cada uno del primer campo y el segundo campo en

incrementos de 16 x 8 pixeles.
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[0016]

De otro lado, con la prediccibn compensacion del movimiento con el formato
H.264/AVC, el tamafio del macro-bloque es 16 x 16 pixeles, pero la
prediccion/compensacion del movimiento se puede realizar con el tamafio de bloque que

sea variable.

[0017]
La figura. 2 es un diagrama que ilustra un ejemplo del tamafio de la prediccion/

compensacion del movimiento de acuerdo con el formato H.264/AVC.

[0018]

Los macro-bloques hechos de 16 x 16 pixeles divididos en particiones 16 x 16-
pixeles, 16 x 8-pixeles, 8 x 16-pixeles y 8 x 8-pixeles se muestran desde la izquierda en
orden en la fila superior de la figura 2. Las sub-particiones de las particiones de 8 x 8-
pixeles divididas entre 8 x 8-pixeles, 8 x 4 pixeles, 4 x 8-pixeles y 4 x 4-pixeles se

muestran desde la izquierda en orden sobre el nivel inferior de la figura 2.

[0019]

Es decir, con el formato H.264/AVC, un macro-bloque se puede dividir en una de
las particiones de 16 x 16 pixeles, 16 x 8-pixeles, 8 x 16-pixeles, y 8 x 8-pixeles con cada
particion que tiene informacion independiente sobre el vector de movimiento. También,
una particion de 8 x 8-pixeles se puede dividir en una de las siguientes sub-particiones de
8 x 8-pixeles, 8 x 4-pixeles, 4 x 8-pixeles, y 4 x 4-pixeles en las que cada sub-particion

tiene informacion independiente del vector de movimiento.

[0020]
También, con el formato H.264/AVC, se puede realizar el procesamiento de

prediccién/compensacion del movimiento de marcos multi-referencia.
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[0021]

La figura. 3 es un diagrama para describir el procesamiento de
prediccién/compensacion de los marcos de multi-referencia de acuerdo con el formato
H.264/AVC. Con el formato H.264/AVC, se  estipula el método de
prediccion/compensacién de movimiento de los marcos multi-referencia (Multi-

Referencia).

[0022]

En el ejemplo de la figura 3, se muestran los marcos actuales Fn a ser codificados
a partir de ahora, y los marcos codificados Fn-5 a Fn-1. El marco Fn-1 esta, sobre el eje
temporal, un marco antes del marco actual Fn, el marco Fn-2 es un marco dos marcos
antes del marco actual Fn, y el marco Fn-3 es un marco tres marcos antes del marco
actual Fn. De manera similar, el marco Fn-4 es un marco cuatro marcos antes del marco
actual Fn, y el marco Fn-5 es un marco cinco marcos antes del marco actual Fn. En
general, cuanto mas cerca del marco actual Fn esté un marco sobre el eje temporal, es
méas pequefio el nimero de imagen de referencia (ref_id) a afiadir. Especificamente, el
marco Fn-1 tiene el nimero mas pequefio de imagen de referencia, y en lo sucesivo, los

nuameros de imégenes de referencia son pequefios en el orden de Fn-2,. . ., Fn-5.

[0023]

Con el marco actual Fn, se muestran un bloque Al y A2, un vector de movimiento
V1 se busca con el supuesto de que el bloque Al se correlaciona con un bloque Al' del
marco Fn-2 que estd dos marcos antes al marco actual Fn. De manera similar, un vector
de movimiento V2 se busca con el supuesto de que el bloque A2 se correlaciona con un

bloque A1’ del marco Fn-4 que esté cuatro marcos antes del marco actual Fn.

[0024]
Como se describié anteriormente, con el formato H.264/AVC, diferentes marcos de
referencia se pueden referenciar en un marco (imagen) con los marcos de referencia

multiple almacenados en la memoria. Es decir, la informacion del marco de referencia
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independiente (nimero de imagen de referencia (ref_id)) se puede proporcionar para cada
blogue en una imagen, de tal manera que, por ejemplo, el bloque Al hace referencia el

marco Fn-2, y el bloque A2 hace referencia al marco Fn-4.

[0025]
Aqui, los bloques indican una de las particiones de 16 X 16-pixeles, 16 X 8-pixeles,
8 X 16-pixeles, y 8 X 8-pixeles descritas con referencia a la fig. 2. Los marcos de

referencia dentro de una particion del sub-bloque de 8 X 8-pixeles tienen concordancia.

[0026]

Como se describi6 anteriormente, con el formato H.264/AVC, mediante el
procesamiento de predicciébn/compensacion del movimiento de 1/4-pixel descrito
anteriormente con referencia a la fig. 1, y el procesamiento de prediccion/compensacion
del movimiento descrito anteriormente con referencia a la fig. 2 y la fig. 3 se esta
realizando, la generacién de grandes cantidades de informacion del vector de movimiento,
y si éstos se codifican sin cambio, se causa el deterioro en la eficiencia de codificacion.
En respuesta a esto, con el formato H.264/AVC, se ha realizado la reduccién en la
informacion de codificacion del vector de movimiento, de acuerdo con un método que se

muestra en la fig. 4.

[0027]
La figura 4 es un diagrama para describir la informacion del vector de movimiento

generado por el método de acuerdo con el formato H.264/AVC.

[0028]
Con el ejemplo de la figura 4, se muestra un bloque E actual a ser codificado a
partir de ahora (e.g., 16 X 16 pixeles), y los bloques A a D, que ya han sido codificadas,

adyacentes al bloque actual E.
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[0029]

Es decir, el bloque D est4 adyacente a la parte superior izquierda del blogue actual
E, el blogque B esta adyacente por encima del bloque actual E, el bloque C esta adyacente
a la parte superior derecha del bloque actual E, y el bloque A estd adyacente a la
izquierda del bloque actual E. Observe que la razon por la que los bloques A a D no son
seccionados se debe a que cada uno de los bloques representa un bloque que tiene una
estructura de 16 X 16 pixeles a 4 X 4 pixeles descrito anteriormente con referencia a la

figura. 2.

[0030]

Por ejemplo, digamos que la informacion de vector de movimiento para X (= A, B,
C, D, E) se representa con mvX. En primer lugar, la informacion para la prediccién del
vector de movimiento pmvE en cuanto al bloque actual E se genera segun la siguiente
expresion (5) por la prediccion de mediana utilizando la informacion del vector de

movimiento con respecto a los bloques A, By C.

[0031]
pmvE = med (mvA, mvB, mvC) ... (5)

La informacion del vector de movimiento con respecto al bloque C puede no ser
utilizable (puede no estar disponible), debido a una razon tal como que esté en el borde
de un marco de imagen, sin que haya sido codificada todavia, o las similares. En este
caso, la informacion del vector de movimiento en relacion con el bloque D se utiliza en

lugar de la informacion del vector de movimiento con respecto al bloque C.

[0032]

Los Datos mvdE que se afiaden a la parte de cabecera de la imagen comprimida,
que sirven como la informacion del vector de movimiento en cuanto al bloque actual E, se
generan segun la siguiente expresion (6) utilizando pmvE.

mvdE = mvE - pmvE ... (6)
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[0033]
Tenga en cuenta que, en realidad, el procesamiento se realiza de forma
independiente en cuanto a los componentes en la direccién horizontal y la direccion

vertical de la informacion del vector de movimiento.

[0034]

De esta manera, se genera la informacion para la prediccion del vector de
movimiento, la informacién de diferencia del vector de movimiento que es la diferencia
entre la informacion para la prediccion del vector de movimiento generada con base en la
correlacion con un bloque adyacente, y la informacion del vector de movimiento se afiade
a la parte de cabecera de la imagen comprimida, mediante lo cual se puede reducir la

informacioén del vector de movimiento.

[0035]

También, aunque la cantidad de informacion de la informacion del vector de
movimiento con respecto a las imagenes B es extensa, con el formato H.264/AVC, se
prepara un modo denominado modo directo. En el modo directo, la informacién del vector

de movimiento no se almacena en una imagen comprimida.

[0036]

Es decir, en el lado de decodificacion, con la informacién del vector de movimiento
alrededor del blogue actual, o a una imagen de referencia, la informacién del vector de
movimiento del bloque actual se extrae de la informacién del vector de movimiento de un
blogue co-localizada conjunta que es un bloque que tiene las mismas coordenadas que el
bloque actual. En consecuencia, la informacion del vector de movimiento no tiene que ser

transmitida a la parte de decodificacion.

[0037]

Este modo directo incluye dos tipos, un modo directo espacial (Modo Directo

Espacial) y un modo directo temporal (Modo Directo Temporal). El modo directo espacial

10
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es un modo para aprovechar la correlacion de la informacion de movimiento
principalmente en la direccion espacial (horizontal y vertical de dos dimensiones dentro de
un espacio de imagen), y generalmente tiene una ventaja en el caso de una imagen que
incluye movimientos similares de los cuales varian las velocidades de movimiento. Por
otra parte, el modo directo temporal es un modo para aprovechar la correlacion de la
informacién de movimiento principalmente en la direccion temporal, y generalmente tiene
una ventaja en el caso de una imagen que incluye diferentes movimientos de los cuales

las velocidades de movimiento son constantes.

[0038]
Lo que se va a emplear de estos modos, modo espacial directo y modo temporal

directo se puede cambiar para cada sector.

[0039]

De nuevo haciendo referencia a la fig. 4, se describird el modo espacial directo de
acuerdo con el formato H.264/AVC. En el ejemplo de la figura 4, descrito anteriormente,
se muestra, el bloque actual E a ser codificado de nuevo (e.g., 16 X 16 pixeles), y los
blogues A a D, que ya han sido codificados, adyacentes al bloque actual E. Ademas, la
informacién del vector de movimiento en cuanto a X (= A, B, C, D, E) es representada, por

ejemplo, como mvX.

[0040]

La informacion para la prediccién del vector de movimiento pmvE en cuanto al
blogue actual E se genera con la Expresion (5) descrita anteriormente por prediccion de la
meobjetivo usando la informacion del vector de movimiento con respecto a los bloques A,
B, y C. También, la informacion del vector de movimiento mvE del bloque actual E en el
modo directo espacial se representa con la siguiente expresion (7).

mvE = pmvE . (7)

11
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[0041]

Es decir, en el modo directo espacial, la informacion para la prediccién del vector
de movimiento generada por la prediccion de la meobjetivo se toma como la informacion
del vector de movimiento del bloque actual. Es decir, la informacion del vector de
movimiento del bloque actual se genera a partir de la informacién del vector de
movimiento de bloques codificados. En consecuencia, el vector de movimiento de acuerdo
con el modo directo espacial también se puede generar en el lado de decodificacion, y en
consecuencia, la informacion del vector de movimiento no tiene que ser transmitida a la

parte de decodificacion.

[0042]
A continuacion, se describird el modo temporal directo de acuerdo con el formato

H.264/AVC con referencia a la figura. 5.

[0043]

Con el ejemplo de la figura 5, el eje temporal t representa el transcurrir del tiempo,
una imagen de referencia LO (List0), la imagen actual a ser codificar a partir de ahora, y
una imagen de referencia L1 (Listl) se muestran en orden desde la izquierda. Tenga en
cuenta que, con el formato H.264/AVC, la fila de la imagen de referencia LO la imagen

actual y la imagen de referencia L1 no estén restringidas a este orden.

[0044]

El bloque actual de la imagen actual se incluye en un sector B, por ejemplo. Por
consiguiente, en relacién con el bloque actual de la imagen actual, la informacion LO del
vector de movimiento mvLO y la informacion L1 del vector de movimiento mvL1 se
calculan con base en el modo directo temporal en cuanto a la imagen de referencia LOy a

la imagen de referencia L1.

12
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[0045]

También, con la imagen de referencia LO, la informacién del vector de movimiento
mvcol en un bloque co-localizada conjunta que es un bloque situado en la misma
direccion espacial (coordenadas) que el bloque actual a ser codificado, a partir de ahora

se calcula con base en la imagen de referencia LO y la imagen de referencia L1.

[0046]

Ahora, digamos que la distancia en el eje temporal entre la imagen actual y la
imagen de referencia LO se toma como TDB, y la distancia en el eje temporal entre la
imagen de referencia LO y la imagen de referencia L1 se toma como TDD. En este caso,
la informacion LO del vector de movimiento mvLO en la imagen actual, y la informacion L1
del vector de movimiento mvL1 en la imagen actual se pueden calcular con la siguiente

expresion (8).

[0047]

[Expresion Matematica 5]

, = 1Ds
mvye= ™o MVl
mvy,= w MVl = (8)
[0048]

Tenga en cuenta que, con el formato H.264/AVC, no hay informacién equivalente a
las distancias TDB y TDD sobre el eje temporal t en cuanto a la imagen actual dentro de la
imagen comprimida. En consecuencia, el POC (Conteo del Orden de Imagen) que es la
informacion que indica la secuencia de salida de imagenes se emplea como los valores

reales de las distancias TDB y TDD.

[0049]

También, con el formato H.264/AVC, el modo directo se puede definir con

incrementos de macro-bloques de 16 x 16 pixeles, o bloques de 8 x 8 pixeles.

13
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[0050]
Ahora, haciendo referencia a la fig. 4, NPL 1 propone el siguiente método para

mejorar la codificacion de vectores de movimiento utilizando prediccion de la meobjetivo.

[0051]

Es decir, la propuesta es usar adaptativamente la informacion para la predicciéon
espacial del vector de movimiento (Predictor espacial) obtenido de la expresion descrita
antes (5), y también la informacion para la prediccién temporal del vector de movimiento
(Predictor Temporal) y la informacion para la prediccion espacio-temporal del vector de
movimiento (Predictor Espacio-Temporal) que se describira con referencia a la figura 6,

como la informacion para la prediccion del vector de movimiento.

[0052]
Con el ejemplo de la figura 6, se muestra un marco N que es el marco actual a ser
codificado, y una marco N-1, que es un marco de referencia, referenciado en el momento

de realizar la busqueda de vectores de movimiento.

[0053]

En el marco N, el blogue actual que se codifica ahora tiene la informacién del
vector de movimiento mv indicada para el bloque actual y los bloques adyacentes al
bloque actual, ya codificados, tienen cada uno informacion del vector de movimiento mva,

mvb, mvc, y mvd, segun los respectivos bloques.

[0054]

Especificamente, el blogue adyacente al bloque actual en la parte superior
izquierda tiene la informacion del vector de movimiento mvd indicado que corresponde a
ese bloque, y el bloque adyacente por encima del bloque actual tiene la informacion del
vector de movimiento mvb indicado, que corresponde a ese bloque. El bloque adyacente
al blogue actual en la parte superior derecha tiene la informacién del vector de movimiento

mvc indicado que corresponde a ese bloque, y el bloque adyacente al bloque actual a la

14
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ese bloque.

[0055]

En el marco N-1, un bloque correspondiente (bloque co-localizado) al bloque
actual tiene la informacion del vector de movimiento mvcol indicada segun el bloque
correspondiente. Tenga en cuenta que aqui, un bloque correspondiente es un bloque que
esta en un marco ya codificado que es diferente del marco actual (un marco situado antes

0 después), y es un blogue en una posicion correspondiente al bloque actual.

[0056]
Asi mismo, en el marco N-1, los bloques adyacentes al bloque correspondiente
tienen la informaciéon del vector de movimiento mvt4, mvtO, mvt7, mvtl, mvt3, mvt5, mvt2,

y mvt6, indicados respectivamente segun cada bloque.

[0057]

Especificamente, el bloque adyacente al bloque correspondiente en la parte
superior izquierda tiene la informacién del vector de movimiento mvt4 indicada que
corresponde a ese bloque, y el bloque adyacente por encima del bloque correspondiente
tiene la informacion del vector de movimiento mvtO indicado que corresponde a ese
blogue. El bloque adyacente al bloque correspondiente en la parte superior derecha tiene
la informacion del vector de movimiento mvt7 indicado que corresponde a ese bloque, v el
blogue adyacente al bloque correspondiente a la izquierda tiene la informacion del vector
de movimiento mvtl indicada que corresponde a ese bloque. El bloque adyacente al
bloque correspondiente a la derecha tiene la informacion del vector de movimiento mvt3
indicada que corresponde a ese bloque, y el bloque adyacente al bloque correspondiente
en la parte inferior izquierda tiene la informacion del vector de movimiento mvt5 indicado
que corresponde a ese bloque. El bloque adyacente por debajo del correspondiente

bloque tiene la informacion del vector de movimiento mvt2 indicado correspondiente a ese
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blogue, y el bloque adyacente al bloque correspondiente en la parte inferior derecha tiene

la informacion de vector de movimiento mvt6 indicada que corresponde a ese bloque.

[0058]

También, mientras que la informacién para la prediccion del vector de movimiento
pmv en la expresion descrita antes (5) se genero de la informacion del vector de
movimiento de los bloques adyacentes al bloque actual, la informacion para la prediccion
del vector de movimiento respectivo pmvtm5, pmvtm9, y pmvspt, se definen segun las
siguientes Expresiones (9) y (10). Tenga en cuenta que de estos, pmvtm5 y pmvtm9 son
la informacion para la prediccion temporal del vector de movimiento y pmvspt es la

informacion para la prediccion espacio-temporal del vector de movimiento.

[0059]
Predictor Temporal:
pmvtm5 = med (mvcol, mvtO, ¢ « o, mvt3)

pmvtm9 = med (mvcol, mvt0, ¢ ¢ ¢, mvt7) .. (9)

[0060]
Predictor Espacio-Temporal

pmvspt = med (mvcol, mvcol, mva, mvb, mvc) ... (10)

[0061]

En cuanto a la informacién para la prediccion del vector de movimiento para usar
en la Expresion (5), la Expresion (9), y la Expresion (10), los valores de la funcién de
costo se calculan para los casos de uso de cada informacion para la prediccion del vector
de movimiento, y asi se seleccionan. Luego se transmite una sefial que indica la relacion
de la informacién para la cual ha sido usada la informacion para la prediccion del vector

de movimiento para cada bloque en la parte de decodificacion.
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[0062]
Tenga en cuenta que los dibujos descritos anteriormente y las Expresiones se

utilizaran también en la divulgacion de la presente solicitud, segun proceda.

Lista de Citas

Literatura de no patentes

[0063]
NPL 1: "Codificacién del vector de movimiento con seleccion PMV 6ptima", VCEG-
Al22, ITU-Telecommunications Standardization Sector STUDY GROUP 16 Question 6,

July 2008.

Resumen de lainvencién

Problema técnico

[0064]
Dicho sea de paso, con la propuesta de acuerdo con la NPL 1 anteriormente
descrita, se asignaran los nimeros de codigo en cuanto a los cuales se fija la informacion

para la prediccion del vector de movimiento.

[0065]

Ahora, con el formato H.264/AVC, se estipula sin pérdidas de la codificacion tal
como la codificacion de longitud variable como CAVLC (Context-Adaptive Variable Length
Coding), o la codificacion aritmética como CABAC (Context-Adaptive Binary Arithmetic

Coding).

[0066]
En ambos casos de estos formatos CAVLC y el formato CABAC, a la informacién
para la prediccion del vector de movimiento con frecuencia mas alta de aparicion se

deben asignar niumeros de cédigo mas pequefios, y la frecuencia de aparicion de cada
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informacion para la prediccion del vector de movimiento debe ser diferente para cada
secuencia y velocidad de bits. Sin embargo, estos son fijos, lo que podria interferir con la

mejora en la eficiencia de codificacion.

[0067]
La presente divulgacion se ha hecho a la luz de esta situacion, y permite una

mayor eficiencia en la codificacién a ser alcanzada.

Solucién al Problema
[0068]

Un aspecto de la presente divulgacion es un dispositivo de procesamiento de
imagenes que incluye: una unidad de asignacion de numero de cddigo configurada para
controlar una manera en la que se asignan los nimeros de codigo a la informacion para la
prediccion del vector de movimiento, de acuerdo con las caracteristicas de movimiento de
una imagen, y un vector para la prediccibn de movimiento generado por la unidad
configurada para usar la informacién de movimiento periférico que es la informacion de
movimiento de una region periférica de una regién actual que debe ser procesada para
generar informacién del movimiento del vector de la region, y asignar el numero de codigo
a la informacion para la prediccion de vectores de movimiento que se ha generado,
siguiendo la forma en que se asignan los nimeros de codigo que ha sido decidido por la

unidad de asignacion de numero de cédigo.

[0069]
El nimero de cddigo que asigna la unidad puede controlar la forma en la cual se
asignan los numeros de coédigo a la informacion para la prediccion del vector de

movimiento, para cada region de incremento del procesamiento de prediccion.

[0070]

En el caso que la regiébn aun sea una region quieta, el numero de cédigo que

asigna la unidad puede controlar la forma en la cual se asignan los numeros de cédigo tal
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gue un numero de codigo pequefio se asigna a la informacion para la prediccion del

vector de movimiento temporal.

[0071]

En el caso que la region aln sea una region quieta, el vector para la prediccion de
movimiento que genera la unidad solamente puede generar la informacion para la
prediccion del vector de movimiento temporal, y asigna a la informacion para la prediccion
del vector de movimiento temporal un nimero de codigo determinado por la unidad de

asignacion de numero de codigo.

[0072]

En el caso de que la region sea una regiéon en movimiento, el nimero de cdédigo
gue asigna la unidad puede controlar la forma en la cual se asignan los numeros de
cbdigo tal que un numero de cédigo pequefio se asigna a la informacion para la prediccion

del vector de movimiento espacial.

[0073]

El dispositivo de procesamiento de imagen puede incluir ademds: una unidad de
determinacion de la regidn quieta configurada para determinar si 0 no una regién actual es
una regioén quieta, con la unidad que asigna el nimero de codigo que controla la forma en
la cual se asignan los niumeros de cddigo a la informacién para la prediccidon del vector de
movimiento de la regién actual, siguiendo la determinacion de los resultados de la region

quieta que determina la unidad.

[0074]
La region quieta que determina la regién puede determinar si 0 no una regién
actual es una region quieta utilizando la informacion de movimiento de una regién co-

localizada de la region actual.
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[0075]

La regidn quieta que determina la region puede determinar una region actual para
gue sea una region quieta en el caso de que los valores absolutos de un componente
horizontal de la informacién de movimiento de la region co-localizada de la regién actual y
un componente vertical de la informacibn de movimiento estén dentro de un
predeterminado valor de umbral, y también en el caso de que un indice de referencia sea
0, se aplica un Ref_PicR_reordering, o un indice de referencia que tiene un valor POC

gue indica una imagen inmediatamente anterior.

[0076]
El nimero de cédigo que asigna la unidad puede controlar la forma en la cual se
asignan los numeros de cddigo a la informacién para la prediccion del vector de

movimiento, de acuerdo con la configuracion del usuario.

[0077]
El nimero de cddigo que asigna la unidad puede controlar la forma en la cual se
asignan los numeros de cddigo a la informacién para la prediccion del vector de

movimiento, a fin de aumentar la eficiencia de codificacion.

[0078]
El nimero de cddigo que asigna la unidad puede controlar la forma en la cual se
asignan los numeros de cddigo a la informacién para la prediccion del vector de

movimiento, a fin de optimizar la calidad de imagen subjetiva.

[0079]
El nimero de cddigo que asigna la unidad puede controlar la forma en la cual se
asignan los numeros de cddigo a la informacién para la prediccion del vector de

movimiento, para cada sector.
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[0080]
El dispositivo de procesamiento de imagen puede incluir ademas una unidad que
genera una sefial configurada para generar una sefal que indica un modo variable en el

cual la forma en que se asignan los numeros de cadigo se puede cambiar.

[0081]

La prediccion del vector de movimiento que genera la unidad puede generar la
informacion para la prediccion multiple del vector de movimiento para cada modo de
prediccion; con el dispositivo de procesamiento de imagen que incluye ademas: una
unidad que genera una diferencia del vector de movimiento configurada para seleccionar,
para cada modo de prediccion, la informacion para la prediccién 6ptima del vector de
movimiento a partir de la pluralidad de la informacién para la prediccion del vector de
movimiento generado por la prediccion del vector de movimiento que genera la unidad, y
que genera una diferencia del vector de movimiento que es la diferencia en cuanto al
vector de movimiento de la region actual; una unidad de determinacion de modo,
configurada para determinar a partir de los modos de prediccion, un modo de prediccion
Optimo y una unidad de transmision configurada para transmitir la diferencia de la
informacion del vector de movimiento de la modalidad de prediccion determinada por la
unidad de determinacion de modo, y el numero de cddigo de la informacion para la

prediccion del vector de movimiento del modo de prediccion.

[0082]

El dispositivo de procesamiento de imagen puede incluir ademas una unidad de
codificacion configurada para codificar la diferencia de la informacion del vector de
movimiento del modo de prediccién determinado por la unidad que determina el modo, y
el nimero de codigo de la informacion para la prediccion del vector de movimiento del
modo de prediccidn; con la unidad de transmision que transmite la diferencia del vector de
informacion codificado por la unidad de codificacion, y el nimero de cédigo de la

informacion para la prediccion de vector de movimiento.
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[0083]

Un aspecto de la presente divulgacion es también un método de procesamiento de
imagen de un dispositivo de procesamiento de imagen, el método incluye: una unidad de
asignacion de numero de cédigo que controla una forma en la que se asignan los
nameros de coédigo a la informacién para la prediccion del vector de movimiento, de
acuerdo con las caracteristicas de movimiento de una imagen, y una prediccion del vector
de movimiento de la unidad generadora utilizando la informacion de movimiento periférico
gue es la informacion de movimiento de una region periférica de una region actual que
debe ser procesada para generar informacién para la prediccién del vector de movimiento
de la region, y la asignacién del numero de codigo a la informacion para la prediccién del
vector de movimiento que se ha generado, siguiendo la forma en que se asignan los

nameros de codigo que se haya decidido.

[0084]

Otro aspecto de la presente divulgacion es un dispositivo de procesamiento de
imagenes que incluye: una unidad de asignacién de niamero de cédigo configurada para
controlar una forma en la que se asignan los numeros de cddigo a la informacion para la
prediccion del vector de movimiento, de acuerdo con las caracteristicas de movimiento de
una imagen; y una unidad que reconstruye la prediccion del vector de movimiento
configurada para obtener un numero de codigo de la informacion para la prediccion del
vector de movimiento de una regién actual que debe ser procesada, y reconstruir la
informacién para la prediccion del vector de movimiento a partir del nimero de cddigo,
siguiendo la forma en la que se asignaron los numeros de cddigo que ha sido decidida por

la unidad de asignacion de numero de codigo.

[0085]
La unidad que asigna el niumero de cddigo puede controlar la forma en la que se
asignan los numeros de cédigo a la informacion para la prediccion del vector de

movimiento, para cada region de incremento del procesamiento de prediccion.
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[0086]

En el caso que la region sea una region quieta, la unidad que asigna el numero de
cédigo puede controlar la forma en que se asignan los nimeros de codigo de manera que
se asigne un numero pequefio de codigo a la informacion para la prediccion temporal del

vector de movimiento.

[0087]

En el caso que la region sea una region en movimiento, la unidad que asigna el
namero de codigo puede controlar la forma en que se asignan los numeros de cdodigo de
manera que se asigne un numero pequefio de codigo a la informacion para la prediccion

espacial del vector de movimiento.

[0088]

El dispositivo de procesamiento de imagen puede incluir ademas: una unidad que
determina la regién quieta configurada para determinar si 0 no una region actual es una
region quieta, con la unidad que asigna el numero de codigo controlando la forma en la
cual se asignan los numeros de cddigo a la informacion para la prediccion del vector de
movimiento de la region actual, siguiendo la determinacién de los resultados de la unidad

gue determina la region quieta.

[0089]
La region quieta que determina la regién puede determinar si 0 no una region
actual es una regién quieta utilizando la informacion de movimiento de una regién co-

localizada de la region actual.

[0090]

La regidn quieta que determina la region puede determinar una region actual para
gue sea una region quieta en el caso que los valores absolutos de un componente
horizontal de la informacién de movimiento de la region co-localizada de la regién actual y

un componente vertical de la informacion de movimiento estén en un valor umbral
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predeterminado, y también en el caso que un indice de referencia sea 0, se aplique un
Ref PicR_reordering, o un indice de referencia tenga un valor POC que indica una

imagen inmediatamente anterior.

[0091]
La unidad que asigna el numero de cédigo puede controlar la forma en que se
asignan los numeros de cddigo a la informacién para la prediccion del vector de

movimiento, de acuerdo con la configuracion de usuario.

[0092]
La unidad que asigna el numero de cédigo puede controlar la forma en que se
asignan los numeros de cddigo a la informacién para la prediccion del vector de

movimiento, a fin de aumentar la eficiencia de codificacion.

[0093]
La unidad que asigna el numero de cédigo puede controlar la forma en que se
asignan los numeros de cdodigo a la informacién para la prediccion del vector de

movimiento, a fin de optimizar la calidad de imagen subijetiva.

[0094]
La unidad que asigna el numero de cédigo puede controlar la forma en que se
asignan los numeros de cédigo a la informacion para la prediccion de vectores de

movimiento, para cada sector.

[0095]

El dispositivo de procesamiento de imagen puede incluir ademas: una unidad para
obtener una sefial configurada para obtener una sefial que indica un modo variable en el
gue la forma en que se asignan los nimeros de codigo es cambiable, y en el caso que la

sefial obtenida por la sefal indica el modo variable, la unidad que asigna el numero de
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coédigo puede controlar la forma en que se asignan los numeros de codigo a la

informacién para la prediccién de vector de movimiento.

[0096]

Otro aspecto de la presente invencion es también un método de procesamiento de
imagen de un dispositivo de procesamiento de imagen, el método incluye: una unidad de
asignacion de numero de cbdigo que controla la manera en la que se asignan los
nameros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de movimiento, de
acuerdo con las caracteristicas de movimiento de una imagen; y una unidad que
reconstruye la prediccion del vector de movimiento que obtiene un nimero de cédigo de la
informacion para la prediccion del vector de movimiento de una regién actual que debe
ser procesada, y que reconstruye la informacién para la prediccion del vector de
movimiento a partir del nimero de cédigo, siguiendo la forma que ha sido decidida para la

asignacion de los numeros de codigo.

[0097]

Con un aspecto de la presente invencion, la forma en que se asignan los nimeros
de codigo a la informacion para la prediccion del vector de movimiento se controla de
acuerdo con las caracteristicas de movimiento de una imagen, la informacion de
movimiento periférico que es la informacién de movimiento de una region periférica de
una region actual que se debe procesar se usa para generar la informacion para la
prediccion del vector de movimiento de la region, y el nimero de cddigo se asigna a la
informacién para la prediccion del vector de movimiento que se ha generado, siguiendo la

forma que ha sido decidida para la asignacién de los numeros de cédigo.

[0098]

Con otro aspecto de la presente invencién, la forma en que se asignan los
nameros de cdédigo a la informacién para la prediccion del vector de movimiento se
controla de acuerdo con las caracteristicas de movimiento de una imagen, se obtiene un

namero de cédigo de la informacion para la prediccion del vector de movimiento de una
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region actual que debe ser procesada, y la informacién para la prediccién del vector de
movimiento del nimero de cddigo se reconstruye, siguiendo la forma que ha sido decidida

para la asignacion de los numeros de codigo.

[0099]

Tenga en cuenta que los dispositivos de procesamiento de imagen descritos
anteriormente pueden estar cada uno solos, o pueden ser blogues internos que
componen un dispositivo de codificacion de imagen Unico o un dispositivo de

decodificacion de imagen.

Efectos ventajosos de la invencion

[0100]
De acuerdo con la presente divulgacién, se pueden mejorar la eficiencia de la
codificaciéon y la calidad de imagen subjetiva. También, de acuerdo con la presente

divulgacion, se puede lograr una mayor eficiencia de codificacion.

Breve descripcion de los Dibujos

[0101]

[Fig. 1] La Fig. 1 es un diagrama para describir el procesamiento de
prediccion/compensacion del movimiento con 1/4 de pixel de precisién.

[Fig. 2] La Fig. 2 es un diagrama para describir el procesamiento de
prediccion/compensacion del movimiento con tamafio de bloque variable.

[Fig. 3] La Fig. 3 es un diagrama para describir un método de
produccion/compensacion de movimiento de marcos de multi-referencia.

[Fig. 4] La Fig. 4 es un diagrama para describir un ejemplo de un método de
generacion de informacion del vector de movimiento.

[Fig. 5] La Fig. 5 es un diagrama para describir un modo directo de tiempo.
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[Fig. 6] La Fig. 6 es un diagrama que describe un ejemplo de un método para
generar la informacién para la prediccion del vector de movimiento.

[Fig. 7] La Fig. 7 es un diagrama de bloques que ilustra una configuracion de una
implementacién de un dispositivo de codificacion de imagen.

[Fig. 8] La Fig. 8 es un diagrama para describir el codigo exponencial Golomb.

[Fig. 9] La Fig. 9 es un diagrama para describir la relacion de correlaciéon entre los
elementos de sintaxis y los nimeros de cédigo sin signos.

[Fig. 10] La Fig. 10 es un diagrama de bloques que representa un ejemplo de
configuracién de una unidad de codificacion sin pérdida que realiza la codificacidon
CABAC.

[Fig. 11] La Fig. 11 es un diagrama para describir la codificacion CABAC.

[Fig. 12] La Fig. 12 es un diagrama que ilustra una tabla binaria.

[Fig. 13] La Fig. 13 es un diagrama que ilustra las ventajas de la tecnologia actual.

[Fig. 14] La Fig. 14 es un diagrama para describir una sintaxis de cabecera del
sector.

[Fig. 15] La Fig. 15 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de
configuracién de la unidad de prediccion/competicion del movimiento en la Fig. 7.

[Fig. 16] La Fig. 16 es un diagrama de flujo para describir el proceso de
codificacion del dispositivo de codificacion de imagen en la Fig. 7.

[Fig. 17] La Fig. 17 es un diagrama de flujo para describir el procesamiento de
prediccion intra En la etapa S21 en la Fig. 16.

[Fig. 18] La Fig. 18 es un diagrama de flujo para describir el procesamiento de
prediccion inter movimiento En la etapa S22 en la Fig. 16.

[Fig. 19] La Fig. 19 es un diagrama de flujo para describir el procesamiento de
determinacion de la prediccion del vector movimiento en la etapa S53 en la Fig. 18.

[Fig. 20] la figura. 20 es un diagrama de bloques que ilustra la configuracion de
una implementacién de un dispositivo de decodificacion de imagenes.

[Fig. 21] La Fig. 21 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de

configuracién de la unidad de prediccion/competicién de movimiento en la Fig. 20.
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[Fig. 22] La Fig. 22 es un diagrama de flujo para describir el proceso de
decodificaciéon del dispositivo de decodificacién de imagenes en la Fig. 20.

[Fig. 23] La Fig. 23 es un diagrama de flujo para describir el procesamiento de
prediccion en la etapa S138 en la Fig. 22.

[Fig. 24] La Fig. 24 es un diagrama de bloques que ilustra otra implementacion de
un dispositivo de codificacion de imagen.

[Fig. 25] La Fig. 25 es un diagrama que ilustra un ejemplo de un tamafio de macro-
blogue extendido.

[Fig. 26] La Fig. 26 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de
configuracién del hardware de un computador.

[Fig. 27] La Fig. 27 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de
configuracién principal de un receptor de television.

[Fig. 28] La Fig. 28 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de
configuracién principal de un teléfono celular.

[Fig. 29] La Fig. 29 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de
configuracion principal de una grabadora de disco duro.

[Fig. 30] la figura. 30 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de
configuracion principal de una camara.

[Fig. 31] la figura. 31 es un diagrama que ilustra un ejemplo de configuracion de
una unidad de codificacion.

[Fig. 32] La Fig. 32 es un diagrama de bloques que ilustra otro ejemplo de
configuracién de un dispositivo de codificacion de imagen.

[Fig. 33] La Fig. 33 es un diagrama para describir un ejemplo de una region
adyacente.

[Fig. 34] La Fig. 34 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de
configuracion de una unidad de prediccion/compensacion de movimiento y la unidad de
codificacion del vector de movimiento.

[Fig. 35] La Fig. 35 es un diagrama de flujo que describe un ejemplo del flujo de

procesamiento de prediccibn movimiento inter.
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[Fig. 36] La Fig. 36 es un diagrama de bloques que ilustra otro ejemplo de
configuracién de un dispositivo de decodificacion de imagenes.

[Fig. 37] La Fig. 37 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de
configuracién principal de una unidad de prediccion/compensacién de movimiento y la
unidad de decodificacion del vector de movimiento.

[Fig. 38] La Fig. 38 es un diagrama de flujo que describe un ejemplo del flujo de
procesamiento de prediccion.

[Fig. 39] La Fig. 39 es un diagrama de flujo que describe un ejemplo del flujo de

procesamiento de prediccion de movimiento inter.

Descripcién de las implementaciones

[0102]
En lo sucesivo, se describird una implementacion de la presente tecnhologia con

referencia a los dibujos.

[0103]
[Ejemplo de configuracion del dispositivo de codificacion de imagen]
La Fig. 7 representa la configuracion de una implementacion de un dispositivo de

codificacion de imagenes que sirve como un dispositivo de procesamiento de imagenes.

[0104]

Este dispositivo de codificacion de imagenes 51 somete una imagen a compresion
usando codificacién, por ejemplo, el H.264 y el MPEG-4 Part10 Advanced Video Coding)
(en lo sucesivo, descrito como 264/AVC) como un formato base. Es decir, con el
dispositivo de codificacién de imagen 51, se utiliza el modo de bloque de compensacion

de movimiento estipulado en el formato H.264/AVC.

29



10

15

20

25

30

[0105]

Con el ejemplo de la Fig. 7, el dispositivo de codificacién de imagen 51 esti
configurado de una unidad de conversion A/D 61, un buffer de reorganizacion de pantalla
62, una unidad de computo 63, una unidad de transformacién ortogonal 64, una unidad de
cuantizacion 65, una unidad de codificacién sin pérdida 66, un buffer de almacenamiento
67, una unidad de cuantizacion inversa 68, una unidad de transformacion ortogonal
inversa 69, una unidad de computo 70, un filtro de desbloqueo 71, la memoria marcos 72,
un conmutador 73, una unidad de prediccion intra 74, una unidad de
prediccion/compensacién de movimiento 75, una unidad que genera la prediccion del
vector de movimiento 76, una unidad de asignacion de nimero de codigo 77, una unidad

de seleccion de imagen de prediccién 78, y una unidad de control de la velocidad 79.

[0106]

La unidad de conversion A/D 61 realiza la conversion A/D de una imagen de
entrada y la saca al buffer de reorganizacién de pantalla 62 para almacenamiento. El
buffer de reorganizacion de pantalla 62 reordena las imagenes de los marcos en el orden
almacenado para su visualizacion en el orden de los marcos para la codificacion de

acuerdo con GOP (Grupo de Imagen).

[0107]

La unidad de computo 63 resta, de la imagen leida del buffer de reorganizacion de
pantalla 62, la imagen de prediccién de la unidad de prediccion intra 74 seleccionada por
la unidad de seleccion de imagen de prediccion 78 o la imagen de prediccion de la unidad
de prediccion/compensacion de movimiento 75, y saca la diferencia de la informacion de
ésta a la unidad de transformaciéon ortogonal 64. La unidad de transformacién ortogonal
64 someta la diferencia de la informacion de la unidad de computo 63 a la transformacion
ortogonal, tal como una transformada coseno discreta, la transformacion Karhunen-Loeve,
o las similares, y saca un coeficiente de transformacion de éstas. La unidad de
cuantizacion 65 cuantiza el coeficiente de transformacién ortogonal que la unidad de

transformacion 64 saca.
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[0108]

El coeficiente de transformacion cuantizado que es la salida de la unidad de
cuantizacion 65 es la entrada a la unidad de codificacion sin pérdida 66, y se somete a la
codificacion sin pérdidas, tal como codificacion de longitud variable, codificacidon

aritmética, o las similares, y se comprime.

[0109]

La unidad de codificacion sin pérdida 66 obtiene informacion que indica prediccion
intra desde la unidad de prediccion intra 74, y obtiene informacion que indica un modo de
prediccion intra inter, y asi sucesivamente desde la unidad de prediccibn/compensacion
de movimiento 75. Tenga en cuenta que, en adelante, la informacion que indica la
prediccion intra y la informacion que indica la prediccion inter se referirhn como
informacion de modo de prediccion intra e informacion de modo de prediccion inter,

respectivamente.

[0110]

La unidad de codificacion sin pérdida 66 codifica el coeficiente de transformacion
cuantizado, y también codifica la informacion que indica la prediccion intra, la informacién
de modo de prediccion inter, o los similares, y toma esto como parte de la informacion de
cabecera en la imagen comprimida. La unidad de codificacion sin pérdida 66 suministra

los datos codificados al buffer de almacenamiento 67 para almacenarlos.

[0111]

Por ejemplo, con la unidad de codificacion sin pérdida 66, se lleva a cabo el
procesamiento de codificacién sin pérdidas, tal como codificacion de longitud variable,
codificacion aritmética, o los similares. Los ejemplos de la codificacién de longitud variable
incluyen CAVLC (Context-Adaptive Variable Length Coding) determinada por el formato
H.264/AVC. Ejemplos de codificacion aritmética incluyen CABAC (Context-Adaptive Binary

Arithmetic Coding).

31



10

15

20

25

30

[0112]

El buffer de almacenamiento 67 envia los datos suministrados desde la unidad de
codificacion sin pérdidas 66, por ejemplo, a un dispositivo de decodificacion de la imagen
corriente abajo, dispositivo de almacenamiento o trayecto de transmisién o los similares
no mostrados en el dibujo, como una imagen comprimida codificada por el formato

H.264/AVC.

[0113]

También, el coeficiente de transformacion cuantizada que sale de la unidad de
cuantizacion 65 también es la entrada a la unidad de cuantizacién inversa 68, se somete a
la cuantizacién inversa, y luego se somete ademas a transformacion ortogonal inversa en
la unidad de transformacion ortogonal inversa 69. La salida sometida a transformacion
ortogonal inversa se afade a la imagen de predicciobn suministrada desde la unidad de
seleccion de prediccion de imagen 78 por la unidad de cémputo 70, y se transforma en
una imagen decodificada a nivel local. El filtro de desbloqueo 71 elimina la distorsién de
blogues de la imagen decodificada, y luego la suministra a la memoria marcos 72 para
almacenamiento. Una imagen antes de que el procesamiento de filtro de desblogueo se
lleve a cabo por el filtro de desbloqueo 71 también se suministra a la memoria marco 72

para almacenamiento.

[0114]
El conmutador 73 envia las imagenes de referencia almacenadas en la memoria
marco 72 a la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75 o a la unidad de

prediccion intra 74.

[0115]
Con este dispositivo de codificacion de imagen 51, la imagen |, imagen B, y la
imagen P desde el buffer de reorganizacion de pantalla se suministran a la unidad de

prediccion intra 74 como una imagen para ser sometida a prediccion intra (también
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conocida como procesamiento intra), por ejemplo. También, la imagen B y la imagen P
leidas del buffer de reorganizacién de pantalla 62 se suministran a la unidad de
prediccién/compensacién de movimiento 75 como una imagen para ser sometida a

prediccion inter (también denominada como el procesamiento inter).

[0116]

La unidad de prediccion intra 74 realiza el procesamiento de prediccion intra de
todos los modos de prediccion intra que sirven como candidatos en base a la imagen a
ser sometida a prediccion intra leidos desde el buffer de reorganizacion de pantalla 62, y
suministra la imagen de referencia desde la memoria marco 72 para generar una imagen
de prediccién. En este momento, la unidad de prediccion intra 74 calcula un valor de
funcién de costo para todos los modos de prediccion intra que sirven como candidatos, y
selecciona el modo de prediccion intra para la que el valor calculado de la funcién de

costo proporciona el valor minimo, como el modo de prediccion intra 6ptimo.

[0117]

La unidad de prediccion intra 74 suministra la imagen de prediccion generada en el
modo de prediccion intra optimo, y el valor de la funcion de costo del mismo a la unidad
de seleccion de imagen de prediccion 78. En el caso de que la imagen de prediccidon
generada en el modo de prediccidn intra 6ptimo haya sido seleccionada por la unidad de
seleccién de imagen de prediccion 78, la unidad de prediccién intra 74 suministra la
informacién que indica el modo de prediccion intra 6ptimo a la unidad de codificacién sin
pérdidas 66. La unidad de codificacion sin pérdida 66 codifica esta informacion, y toma

esta como parte de la informacion de cabecera en una imagen comprimida.

[0118]

La imagen a ser sometida a procesamiento inter leida del buffer de reorganizacion
de pantalla 62, y la imagen de referencia de la memoria marco 72 a través del conmutador
73 se suministran a la unidad de prediccién/compensacion de movimiento 75. La unidad

de prediccion/ compensacion de movimiento 75 realiza la busqueda de movimiento
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(prediccion) de todos los modos de prediccion inter candidatos, somete la imagen de
referencia al procesamiento de compensacién usando los vectores de movimiento

buscados, y generando una imagen de prediccion.

[0119]

La unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75 usa los vectores de
movimiento buscados para calcular los valores de funcion de costos para todos los modos
de prediccion inter candidatos. En este momento, la unidad de prediccién/ compensacion
de movimiento calcula los valores de la funcién de costo usando tipos multiples de la
informacién para la prediccion del vector de movimiento generados por la unidad que

genera la prediccion del vector de movimiento y asigna nimeros de codigo a los mismos.

[0120]

La unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75 selecciona la
informacion para la prediccion del vector de movimiento y produce el valor mas pequefio
de los valores de la funcion de costo en cada bloque de los modos de prediccién inter
candidatos. Ademas, la unidad de prediccién/compensacion de movimiento 75 compara
los valores de la funcién de costo de los modos de prediccion inter que son candidatos por
medio de la informacién para la prediccion del vector de movimiento seleccionado para
cada bloque, determinando con ello el modo de prediccién inter que produce el valor mas
pequefio como el modo de prediccion inter 6ptimo. La unidad de prediccién/compensacion
de movimiento 75 suministra entonces la imagen de prediccion generada en el modo de
prediccion inter optimo, y el valor de funcién de costo de la misma, a la unidad de

seleccion de imagen de prediccion 78.

[0121]
En el caso de que la imagen de prediccidon generada en el modo de prediccion
inter 6ptimo sea seleccionada por la unidad de seleccién de imagen de prediccion 78, la

unidad de prediccién/compensacion de movimiento 75 envia la informacion que indica el
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modo de prediccion inter éptimo (informacion de modo de prediccion inter) a la unidad de

codificacion sin pérdida 66.

[0122]

En este momento, también se envia a la unidad de codificacion sin pérdida 66, la
informacion de diferencia del vector de movimiento que es la diferencia entre la
informacién del vector de movimiento y la informacién para la prediccion del vector de
movimiento, el nUmero de cddigo para esta informacion para la prediccion del vector de
movimiento y asi sucesivamente. La unidad de codificacion sin pérdida 66 también
somete la informacién de la unidad de prediccibn/compensacion de movimiento 75 al
procesamiento de codificacién sin pérdidas, tal como codificacion de longitud variable,
codificacion aritmética, o las similares, y las inserta en la parte de cabecera de la imagen

comprimida.

[0123]

La unidad que genera la prediccién del vector de movimiento 76 se suministra
desde la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75 con la informacién de
vector de movimiento ya obtenida con los bloques periféricos del bloque que es el objeto.
Tenga en cuenta que los bloques periféricos incluyen no sélo los bloques que estan en la
periferia espacialmente, sino también los bloques que estan en la periferia espacio-
temporal, es decir, en la periferia espacialmente en un marco antes del marco actual en el

tiempo.

[0124]

La unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 76 utiliza la
informacioén proporcionada por el vector de movimiento periférico para generar tipos
multiples de informacion para la prediccién del vector de movimiento, por la Expresion
antes descrita (5), la Expresion (9), y la Expresion (10) y asi sucesivamente. La unidad
que genera la prediccion del vector de movimiento a continuacién suministra cada

informacion para la prediccion del vector de movimiento, y el nimero de cédigo asignado
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a la informacién para la prediccion del vector de movimiento por la unidad de asignacion

de nimero de codigo 77, a la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75.

[0125]

La unidad de asignacion de niamero de cédigo 77 asigna un numero de codigo a
cada informacion para la prediccion del vector de movimiento, mediante una configuracion
de usuario por medio de una unidad de entrada de operacion no mostrada o las similares,
o de acuerdo con la configuracién de aplicacion. La unidad de asignacion de numero de
cbdigo 77 luego suministra la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento
76 y la unidad de codificacién sin pérdida 66 con la informacién de asignaciéon de nimero
de cddigo que indica la correlacion entre la informacion para la prediccion del vector de
movimiento y los nimeros de cdodigo, de los cuales se ha asignado la informacion para la
prediccion del vector de movimiento con el nimero de codigo. También, la unidad que
asigna el numero de cddigo 77 genera informacion sefal que indica si un modo variable
en el que la asignacién de los numeros de cédigo a la informacion para la prediccion del
vector de movimiento es cambiable, o un modo fijo en el que se utilizan valores
predeterminados, y suministra la informacién sefal generada a la unidad de codificacion

sin pérdida 66.

[0126]

La unidad de seleccion de imagen de prediccion 78 determina el modo de
prediccion 6ptimo desde el modo de prediccion intra 6ptimo y el modo de prediccion inter
Optimo, basado en los valores de la funcion de costo de salida a partir de la unidad de
prediccion intra 74 o la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75. La unidad
de seleccion de imagen de prediccion 78 selecciona entonces la imagen de prediccion del
modo de prediccion 6ptimo que se haya determinado, y suministra esta a las unidades de
computo 63 y 70. En este momento, la unidad de seleccion de imagen de prediccion 78
suministra la informacién de la seleccion de la imagen de prediccién a la unidad de

prediccion intra 74 o a la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75.
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[0127]

La unidad de control de velocidad 79 controla la velocidad de las operaciones de
cuantizacion de la unidad de cuantizacion 65, con base en imagenes comprimidas
almacenadas en el buffer de almacenamiento 67, de tal manera que no ocurre

desbordamiento o flujo bajo.

[0128]
[Descripcion del formato H.264/AVC]

En primer lugar, las cosas diferentes a aquellas descritas anteriormente en los
antecedentes del arte seran descritas adicionalmente con respecto al formato H.264/AVC

en el cual se basa el dispositivo de codificacion de imagen 51.

[0129]
Como se describié anteriormente con la Fig. 7, con el formato H.264/AVC, se

puede usar como codificacién de longitud variable uno de CAVLC y CABAC.

[0130]

En primer lugar, se describira el formato CAVLC. Con CAVLC, una tabla de VLC
cambia de acuerdo con la ocurrencia de los coeficientes de transformacion ortogonal en
los bloques cercanos que se utlizan para la codificacion de los coeficientes de
transformacién ortogonal. La codificacion Exponencial Golomb (Exponential Golomb)

mostrada en la Fig. 8 se utiliza para la codificacién de otros elementos de sintaxis.

[0131]

Con la codificacion Exponencial Golomb en la Fig. 8, por ejemplo, el nUmero de
codigo (Code Number) 0y la palabra de codigo (Code Words) 1 corresponden, el nUumero
de codigo 1 y la palabra codigo 010 se corresponden, y el numero de cédigo 2 y la
palabra codigo 011 corresponden. También, el nimero de cédigo 3 y la palabra codigo

00100 corresponden, el numero de codigo 4 y la palabra codigo 00101 corresponden, el
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namero de codigo 5 y la palabra codigo 00110 corresponden, y el nimero de codigo 6 y la

palabra cédigo 00111 corresponden.

[0132]

También, con respecto a los elementos de sintaxis, tales como vectores de
movimiento, existe la posibilidad que puedan ocurrir valores negativos. Por consiguiente,
en el caso de elementos de sintaxis con respecto a los cuales existe la posibilidad de que
pueda ocurrir un valor negativo, éstos son reemplazados con nimeros de codigo que no
tienen ningun signo basado en la relacion correlativa que se muestra en la Fig. 9, y
después de haber sido reemplazados con niumeros de cédigo que no tienen ningun signo,
la codificacion Exponencial Golomb en la Fig. 8 se utiliza para la codificacion de los

mismos.

[0133]

La Fig. 9 ilustra la relacién correlativa entre el nimero de cédigo y la sintaxis del
elemento v, es decir, porque estdn basados en esta relacion correlativa, por ejemplo, la
sintaxis del elemento v = 0 se sustituye con el nimero de cddigo O, la sintaxis del
elemento v = 1 se sustituye con el numero de cddigo 1, y la sintaxis del elemento v -1 = se
reemplaza con el nimero de cédigo 2. También, la sintaxis del elemento v = 2 se sustituye
por el nimero de codigo 3, la sintaxis del elemento v = -2 se sustituye con el nimero de

cbdigo 4, y la sintaxis del elemento v = 3 se sustituye con el nUmero de codigo 5.

[0134]
A continuacion, se describira el procesamiento de codificacién de los coeficientes

de transformacion ortogonal de acuerdo con el formato de CAVLC.

[0135]
En primer lugar, los coeficientes de transformacion ortogonal convertidos en datos
de una sola dimension se escanean a partir del la frecuencia alta hacia la frecuencia baja.

En segundo lugar, los NumCoef (el numero de coeficientes que no son 0) y T1s (el
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nuamero de coeficientes que son + 1 cuando se escanea de frecuencia alta a la frecuencia
baja, se codifica un maximo de de 3). Al mismo tiempo, la tabla de VLC se cambia de

acuerdo con la NumCoef en los bloques periféricos.

[0136]

En tercer lugar, se lleva a cabo la codificacion de nivel (valor de coeficiente DCT).
Por ejemplo, con respecto a T1s, soOlo se codifica positivo/negativo. A los otros
coeficientes se les asignan numeros de cédigo (Code Number) y se codifican. En este
momento, la tabla de VLC se cambia de acuerdo con el parametro de cuantizacion QP

intra/inter, y el Gltimo nivel codificado.

[0137]

En cuarto lugar, se lleva a cabo la codificacion de ejecucion. En este momento, la
tabla de VLC se cambia en codificacion de TotalZero de acuerdo con el NumCoef.
También, se realizan de forma secuencial, la codificacion de Run_before (el nimero de Os
continuos antes de un coeficiente no-0). Con esta codificacion, la tabla de VLC se cambia
de acuerdo con ZerosLeft (el nimero de coeficientes no-0 restantes). Bajo ZerosLeft = 0,

termina el proceso de codificacion.

[0138]

A continuacion, se describira el formato de CABAC.

[0139]

La Fig. 10 ilustra un ejemplo de la configuracion de la unidad de codificacion sin
pérdida que realiza la codificacion CABAC. En el ejemplo mostrado en la Fig. 10, la
unidad de codificacion sin pérdidas esta configurada de una unidad de modelado de
contexto 81, una unidad de binarizacion 82, y una unidad aritmética binaria de codificacion
adaptativa 83 incluyendo una unidad de estimacién de probabilidad 83a y una maquina de

codificacion 83b.
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[0140]

En relacion con un elemento de sintaxis arbitraria de una imagen comprimida, la
unidad de modelado de contexto 81 primero convierte en un simbolo (simbol) de un
elemento de sintaxis en un modelo de contexto apropiado, de acuerdo con la historia
pasada. En la codificacion CABAC, se codifican diferentes elementos de sintaxis
utilizando diferentes contextos. También, incluso los mismos elementos de sintaxis se
codifican utilizando diferentes contextos segun la informacién de codificacién de blogues

cercanos o macro-bloque.

[0141]
Por ejemplo, una sefial mb_skip_frag se describira con referencia a la Fig. 11
como ejemplo, pero esta también es la misma para el procesamiento de otros elementos

de sintaxis.

[0142]

En el ejemplo en la Fig. 11, se muestran un macro-bloque objetivo C que aun no se
ha codificado, y los macro-bloques adyacentes Ay B que ya han sido codificados y que
son adyacentes al macro-bloque C objetivo. Diremos que la sefial mb_skip_frag se define

para cada uno de los macro-bloques X (X = A, B, C) y es la siguiente expresion (11).

[0143]

[Expresion Matemética 6]
0(si{X=skip)
f (X) = | 1(de otra manera) **(11)

Es decir, en el caso de que el macro-bloque X sea un macro-bloque omitido que
utiliza pixeles en un marco de referencia en las posiciones que corresponden

espacialmente, se fija f (X) = 1, y de lo contrario, se establece f (X) = 0.
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[0144]

En este momento, el Contexto (C) contexto para el macro-bloque actual C se
calcula como la suma de f (A) del macro-bloque A adyacente izquierdo y f (B) del macro-
blogue B adyacente superior como en la siguiente expresion (12).

Contexto (C) =f (A) + f (B) ... (12)

[0145]

Es decir, el contexto de contexto (C) en cuanto al macro-bloque C obijetivo tiene
uno de los valores de 0, 1, y 2, de conformidad con la sefial mb_skip_frag de los macro-
bloques adyacentes Ay B. Es decir, la sefial mb_skip_frag en cuanto al macro-bloque C
objetivo se caodifica utilizando una maquina de codificacion 83b que difiere para uno de O,

1,y2.

[0146]
Por ejemplo, la unidad de binarizacion 82 realiza la conversion del simbolo de un
elemento que no es de datos binarios con respecto a la sintaxis, como con el modo de

prediccion intra, utilizando la tabla mostrada en la Fig. 12.

[0147]

Lo que ilustra la tabla de la Fig. 12 es que en el caso de que el simbolo de cédigo
sea 0, el simbolo de cadigo se binariza en 0, si es simbolo de cédigo de 1, binariza en 10,
y si el simbolo de cddigo es 2 binariza en 110. También, en el caso de que el simbolo de
codigo sea 3 este se binariza en 1110, si el simbolo de coédigo es 4 binariza en 11110, y si

el simbolo de cddigo es 5 binariza en 111110.

[0148]
Los elementos de sintaxis binarizados por tablas de binarizacién, como se ha
descrito anteriormente se codifican por la unidad aritmética binaria de codificacién

adaptativa 83 corriente abajo.
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[0149]

Volviendo a la Fig. 10, a la unidad aritmética binaria de codificacion adaptativa 83,
la unidad de estimacion de probabilidad 83a realiza la estimacion de la probabilidad con
respecto a los simbolos binarizados, y se realiza la codificacion aritmética binaria con
base en la estimacion de la probabilidad por la maquina de codificacion 83b. En este
momento, la probabilidad de "0"y "1" es inicializada al comienzo del sector, y se realiza la
tabla de probabilidades de los mismos actualizando cada vez la codificacion de 1Bin. Es
decir, los modelos relacionados se actualizan después de la transformacion binaria de
codificaciéon aritmética se realiza, por lo que cada modelo puede realizar el procesamiento
de codificacién correspondiente a las estadisticas de la informacién real de compresién de
la imagen. Es decir, los modelos relacionados se actualizan después de que se hace el
procesamiento de codificacion binaria aritmética, asi, cada modelo puede realizar el
procesamiento de codificacion correspondiente a las estadisticas de la informacion real de

compresion de la imagen.

[0150]

En ambos casos de estos formatos CAVLC y CABAC descritos anteriormente, a la
informacion para la prediccion del vector de movimiento con frecuencias de mas alta
aparicion se deben asignar los niumeros de cédigo mas pequefios, y la frecuencia de
aparicion de cada informacion de prediccion del vector de movimiento debe ser diferente
para cada secuencia y velocidad de bits. Sin embargo, con la propuesta de NPL 1, los
nameros de cbédigo que se asignaran a la informacion de prediccion del vector de

movimiento son fijos.

[0151]
[Vista general de la tecnologia actual]

En consecuencia, con el dispositivo de codificacion de imagen 51 en la figura. 7, el
usuario de una aplicacion puede cambiar la asignacion del numero de cédigo en cuanto a

la prediccion de los vectores de movimiento por defecto por medio de la unidad de
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asignacion de numero de cdodigo 77, de tal manera que la eficiencia de codificacion o la

calidad de la imagen subjetiva sea optima.

[0152]

Es decir, con el dispositivo de codificacion de imagen 51, se genera la informacion
candidata multiple para la prediccion del vector de movimiento, y ademas, se genera un
valor de funcién de costo para cada informacion de prediccion del vector de movimiento.
Entonces, la informacion para la prediccion del vector de movimiento que produce el valor
mas pequeiio de la misma se toma como la informacion para la prediccion del vector de
movimiento como bloque a ser procesado, y la codificacion se realiza usando esta, en
este momento el numero de codigo asignado a cada prediccion del vector de movimiento
por la unidad que asigna el nimero de codigo 77 se utiliza para generar el valor de

funcion de costo y de codificacion.

[0153]

Por ejemplo, digamos que con la configuracién por defecto, el nimero de codigo =
0 se asigna espacial del vector de movimiento (Predictor espacial) en la expresion
descrita anteriormente (5), y el nUmero de cAdigo = 1 se asigna a la informacién para la
prediccion temporal del vector de movimiento (Predictor temporal) en la expresion descrita

anteriormente (10).

[0154]

Generalmente, en el caso de que un contenido que se va a codificar incluya una
gran cantidad de region de imagen quieta (e.g. una videoconferencia), la informacion para
la prediccion temporal del vector de movimiento es mas preferible la informacién para la
prediccion espacial del vector de movimiento desde la perspectiva de eficiencia de

codificacion o de la calidad de la imagen que se somete.

[0155]
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Sin embargo, en el caso de una tasa baja de bits en particular (i.e., parametro de
alta cuantizacion QP), la informacion para la prediccibn del vector de movimiento
asignada al numero de cédigo = 0 tiene menos bits de los necesarios para expresar la
informacion para la prediccion del vector de movimiento, y en consecuencia se selecciona

mas facilmente, lo cual es indeseable.

[0156]

En consecuencia, con el dispositivo de codificacién de imagen 51, la asignacion
del nimero de cddigo en cuanto a cada prediccion del vector de movimiento se puede
cambiar por defecto. Por consiguiente, en tal caso, el cambio se realiza de manera que,
por ejemplo, el nimero de codigo = 0 se asigna a la prediccion temporal de la informacion
de vector de movimiento, y el nimero de cddigo = 1 se asigna a la informacion para la
prediccion espacial del vector de movimiento. En consecuencia, se pueden mejorar tanto

la eficiencia de codificacion o la calidad de imagen subjetiva.

[0157]
[Ventajas de la tecnologia actual]

A continuacion, se describiran las ventajas de la actual tecnologia con referencia a
la Fig. 13. En el ejemplo en la Fig. 13, se muestra un marco de referencia y un marco
actual de una imagen en movimiento con la cdmara fija. En esta imagen en movimiento,
diremos que un objeto eliptico se esta moviendo hacia la direccién correcta de la pantalla
a una velocidad v. La camara esta fija, por lo que el fondo que no es el objeto eliptico es

una region quieta.

[0158]

En el marco actual, se muestran un bloque actual X, y los bloques adyacentes A,
B, y C, junto al bloque actual X a la izquierda, parte alta, y la parte superior derecha, y en
el marco de referencia se muestra un blogue correspondiente (bloque co-localizado) Y del

blogue actual X. Note que el bloque correspondiente es un bloque en un marco ya
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codificado que es diferente al marco actual (un marco situado antes o después), y es un

blogue en una posicion correspondiente al blogue actual.

[0159]
Ahora, nosotros decimos que MVK es la informacién del vector de movimiento en
cuanto al blogue K, y que la mediana (MVA, MVB, MVC) se asigna al numero de codigo =

0,y MVY se asigna al niumero de cédigo =1

[0160]
En este caso, con una tasa baja de bits, en particular, se selecciona mas
facilmente, la mediana de (MVA, MVB, MVC) las cuales tiene pocos bits necesarios para

expresar la informacion para la prediccidon del vector de movimiento. .

[0161]

Sin embargo, con el ejemplo de la figura. 13, el bloque X, el bloque adyacente A, y
el blogue correspondiente Y son bloques en la regién de imagen quieta, y los bloques
adyacentes B y C son los bloques en el objeto eliptico. En consecuencia, cuando se
observa con respecto a las predicciones medias de los bloques adyacentes, se mantiene
la siguiente expresion (13), y la eficiencia de codificacion claramente no es buena.

Mediana (MVA, MVB, MVC) = Mediana (v, v, 0) = v... (13)

[0162]

Por otra parte, considerando el bloque correspondiente Y, la siguiente expresion
(14) se mantiene, asi que se puede realizar una mas alta eficiencia de codificacion por
asignacion de numero de cddigo = 0 a MVY con el fin de que sean seleccionados mas
facilmente.

MVY =0

[0163]
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Notese que con la divulgacion actual, la asignacién del numero de cédigo para
cada informacion para la prediccion del vector de movimiento se realiza, por ejemplo, en

incrementos por sectores,

[0164]

Es decir, primero, mv_predictor_definition_flag se codifica en la cabecera del
sector mv_predictor_definition_flag es la informacion sefial que indica, si los nimeros de
cbdigo a ser asignados, se asignan en un modo fijo, o por defecto, o en un modo variable
donde la asignacién de numeros de codigo se puede cambiar (i.e. cambiable). Notese que
es suficiente para la informacion sefial que sea la informacion que permite que se
identifigue un modo variable cambiable o un modo fijo, i.e, si es modo variable o0 modo

fijo.

[0165]

En el caso que se apligue mv_predictor_definition_flag = 0, la asignacion de los
nameros de codigo a cada informacién para la prediccion del vector de movimiento se
define por. En el caso que se aplique mv_predictor_definition_flag = 1, la asignacion de
los nimeros de cbdigo a cada informacién para la prediccion del vector de movimiento se
asigna por la unidad de asignacion de numeros de cédigo 77. Por consiguiente, en este
caso, mv_predictor_definition_flag = 1 es seguido por la descripcion de la asignacion del
numero de cAdigo a cada informacion para la prediccion del vector de movimiento por la

unidad de asignacion del numero de codigo 77.

[0166]
Especificamente, en el caso de mv_predictor_definition_flag = 1, se insertara un

elemento de sintaxis tal como se muestra en la figura 14 en la cabecera del sector.

[0167]

Con el ejemplo en la Fig. 14, la descripcion de mv_predictor_definition_flag = 1

seguido por un espacio proporcionado para describir cuél informacién para la prediccion
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del vector de movimiento se debe asignar al numero de cdédigo 0
(code_number_for_predictor_0;) y al namero de cbdigo 1

(code_number_for_predictor_1;).

[0168]

Tenga en cuenta que la descripcion de la sintaxis en relacién con la asignacion del
namero de cédigo de acuerdo con la presente divulgacién no se limita al ejemplo en la
figura. 14. En una secuencia de un conjunto de parametros o conjunto de pardmetros de
imagen, se proporciona una sintaxis en relacion con la asignacion del nimero de codigo.
En el caso que mv_predictor_definition_flag = 0 en la cabecera del sector, se puede
utilizar cualquier asignacion definida en el conjunto de pardmetros de secuencia existente
inmediatamente anterior o conjunto de parametros de la imagen. Por supuesto, esto se
puede proporcionar s6lo a un conjunto de parametros de secuencia 0 conjunto de

parametros de imagen.

[0169]

Como se describié anteriormente, al permitir el cambio de la asignacion del
namero de codigo, en un evento de un objeto en movimiento que pasa a través de una
region quieta, tal como un fondo, por ejemplo, se puede asignar un nimero de cédigo mas
pequefio a la informacién para la prediccién temporal del vector de movimiento (Predictor
temporal). En consecuencia, esto puede evitar el deterioro de la imagen debido a que la
region quieta sigue siendo afectada por el movimiento del objeto en movimiento, y se

puede mejorar la eficiencia de decodificacion y la calidad de la imagen subjetiva.

[0170]

En consecuencia, se puede lograr una mayor eficiencia de codificacion.

[0171]

Tenga en cuenta que mientras que en un ejemplo que se ha descrito anteriormente

donde un objeto en movimiento pasa a través de una region fija, tal como un fondo o
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similar, por ejemplo, como un ejemplo especifico, este no se limita a este ejemplo,
también, por ejemplo, se puede mejorar la eficiencia en la codificacion y la calidad de
imagen subjetiva mediante la asignacion de numeros de codigo mas pequefios a la
informacion para la prediccion del vector de movimiento con una frecuencia mas alta

(tasa) de aparicion.

[0172]
También, el usuario 0 una aplicacién pueden establecer la asignacion del nUmero
de cdédigo en cuanto a la informacion para la prediccion del vector de movimiento tal que

se mejoren la eficiencia de codificacion y la calidad de imagen subjetiva.

[0173]

Se hara una descripcion mas detallada, més adelante.

[0174]

[Ejemplo de Configuracion de una unidad de prediccibn/compensacion de movimiento]
La fig. 15 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de configuraciéon
detallado de la unidad de prediccién/compensacion de movimiento 75. Tenga en cuenta

que el interruptor 73 en la figura. 7 se ha omitido en la figura. 15.

[0175]

En el ejemplo de la figura 15, la unidad de prediccion / compensacion de
movimiento 75 estd configurada de una unidad de busqueda de movimiento 91, una
unidad de calculo de la funciéon de costo 92, una unidad de seleccién del vector de
movimiento 93 para prediccion Optima, una unidad de determinacion de modo 94, una
unidad de compensacion de movimiento 95, y un buffer del vector de movimiento 96.
Notese, que la entrada solamente la entrada a la unidad de busqueda de movimiento 91
no se ilustra en el dibujo asi como la entrada de los valores de los pixeles de la imagen

desde el buffer de reorganizacion de la pantalla 62, pero en realidad, hay una entrada a la
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unidad de calculo de la funcion de costo 92 que calcula los valores de la funcién de costo

y como también a la unidad de compensacion de movimiento 95.

[0176]

La entrada de los valores de pixel de la imagen desde el buffer de reorganizacion
de la pantalla 62 y los valores de referencia de los pixeles de la imagen de la memoria
marco 72 se introducen en la unidad de busqueda de movimiento 91. La unidad de
basqueda de movimiento 91 realiza el procesamiento de busqueda de movimiento entre
todos los modos de prediccion que se muestran en la fig. 2, hace el procesamiento de
compensacion sobre la imagen de referencia usando la informacién buscada del vector
de movimiento y generando las imdgenes de prediccion. La unidad de busqueda de
movimiento 91 suministra la informacion buscada del vector de movimiento para cada
modo de prediccion inter, y las imagenes de prediccion generadas, a la unidad de calculo

de la funcion de costo 92.

[0177]

La unidad de célculo de la funcion de costo 92 se suministra con los valores de los
pixeles de imagen de entrada a partir del buffer de reordenacion de la pantalla 62, la
informacién del vector de movimiento y las imagenes de prediccion para los modos de
prediccion inter de la unidad de busqueda de movimiento 91, y cada informacion para la
prediccion del vector de movimiento de la unidad que genera la prediccion del vector de
movimiento 76, y asigna los nimeros de cddigo a cada una. La unidad de célculo de la
funcion de costo 92 calcula la informacion de diferencia del vector de movimiento
tomando la diferencia de la informacion del vector de movimiento y cada informacion para

prediccion del vector de movimiento.

[0178]
La unidad de calculo de la funcién de costo 92 entonces usa la informacién
suministrada a ella, tal como la informacién de diferencia del vector de movimiento, los

nameros de codigo asignados a la informacion para la prediccion del vector de
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movimiento, las imagenes de prediccion, y asi sucesivamente, para calcular un valor de
funcién de costo para cada prediccion del vector de movimiento de cada bloque en cada
modo de prediccion inter. La unidad que calcula la funcion de costo 92 suministra las
imagenes de prediccion en cuanto a cada uno de los modos de prediccion inter, la
informacién de diferencia del vector de movimiento, informacion para la prediccion del
vector de movimiento, y los correspondientes nimeros de cédigo y los valores de la
funcién de costo, a la unidad de seleccion de la prediccion Optima del vector de

movimiento 93.

[0179]

La unidad de seleccion de la prediccion éptima del vector de movimiento 93
selecciona la informacion para la prediccién 6ptima del vector de movimiento para cada
blogue en cada modo de prediccion, basada en los valores de la funcién de costo. La
informacion para la prediccion optima del vector de movimiento seleccionada de este
modo se suministra a la unidad que determina el modo 94, junto con las imagenes de
prediccion para cada uno de los modos de prediccion inter, los valores de la funcién de
costo de la informacion de la diferencia del vector de movimiento, la informacién para la

prediccion optima del vector de movimiento, y el nimero de cédigo asignado al mismo.

[0180]

La unidad que determina el modo 94 determina cuél de los modos de prediccién
inter es 6ptimo para usar, usando los valores de la funcion de costo en cuanto a cada uno
de los modos de prediccion inter, y toma el modo de prediccion inter con el mas pequefio
valor de funcién de costo como el modo éptimo de prediccion. La unidad que determina el
modo 94 entonces suministra el modo de prediccion 6Optimo, y lo relaciona con la
informacion de diferencia del vector de movimiento, y la informacién para la prediccion
Optima del vector de movimiento y asigna el numero de cddigo a esta, a la unidad de

compensacion del movimiento 95.

[0181]
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La unidad de compensacion del movimiento 95 obtiene un vector de movimiento a
partir de la informacion de diferencia del vector de movimiento y de la informacién para la
prediccion 6ptima del vector de movimiento, y hace la compensacion sobre la imagen de
referencia a partir de la memoria marco 72 usando el vector de movimiento obtenido, por
lo tanto generando una imagen de prediccion del modo de prediccion optima. También, la
entrada de los valores de pixel de la imagen a partir del buffer de reorganizacion de la
pantalla 62 se suministran también a la unidad de compensacion del movimiento 95, y la
unidad de compensacion del movimiento 95 obtiene el valor de funcion de costo del modo
de prediccion optima, de nuevo a partir de la informacién suministrada y envia la imagen
de prediccién del modo de prediccién 6ptimo y los valores de la funcion de costo de estas

a la unidad de seleccion la imagen de prediccién 78.

[0182]

En el caso que la imagen de prediccién del modo inter 6ptimo se seleccione por la
unidad de seleccion de imagen de prediccidon 78, se suministra una sefial que la efectle
desde la unidad de seleccion de imagen de prediccion 78. Como respuesta, la unidad de
compensacion del movimiento 95 suministra informacibn modo inter Optima, la
informacion de diferencia del vector de movimiento de ese modo, y el nUmero de codigo
correspondiente a la informacién para la prediccion del vector de movimiento, a la unidad
de codificacién sin pérdidas 66. También, al mismo tiempo, la unidad de compensacion
de movimiento 95 almacena la informacién del vector de movimiento obtenida de la
informacién de diferencia del vector de movimiento y la informacion para la prediccion
optima del vector de movimiento en el buffer del vector de movimiento 96. Nétese que en
el evento de que la imagen de prediccion del modo inter éptimo no se seleccione por la
unidad de seleccion de la imagen de prediccion 78 (i.e., en el evento que se seleccione
una imagen de prediccidn intra), se almacena un vector 0 en el buffer del vector de

movimiento 96 como informacion del vector de movimiento.

[0183]
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El buffer del vector de movimiento 96 almacena informacion de bloque de
movimiento para cada bloque en el modo de prediccibn optimo. La informacion
almacenada del vector de movimiento se suministra a la unidad que genera la prediccion
del vector de movimiento 76 como informacién periférica del vector de movimiento de los
blogques periféricos, con el proposito de generar la informacion para la prediccion del

vector de movimiento para el siguiente bloque.

[0184]

La unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 76 genera multiples
candidatos para la informacion para la prediccion del vector de movimiento como se
describié en NPL 1, usando la informacion periférica del vector de movimiento de los
bloques adyacentes espacio-temporales a los bloques actuales, suministrada del buffer
del vector de movimiento 96. Tenga en cuenta, sin embargo, que la diferencia con NPL 1
es el punto en el que tanto el numero de cédigo como cada informacion para la predicciéon
del vector de movimiento han sido asignados por la unidad de asignhacién del nimero de

codigo en 77.

[0185]

Es decir, con la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 76, la
informacion para la prediccion espacial del vector de movimiento (predictor espacial) se
genera de acuerdo con la expresion descrita antes (5), y la informacion para la prediccion
temporal del vector de movimiento (predictor temporal) se genera de acuerdo con la
expresion descrita antes (9), en cuanto al bloque actual. También, la informacion para la
prediccion espacio-temporal del vector de movimiento (predictor espacio-temporal) se
genera de acuerdo con la expresion descrita antes (10) en cuanto al bloque actual. Cada
candidato generado para la informacion para la prediccion del vector de movimiento, y los
nameros de codigo asignados respectivamente a las mismas, se suministran a la unidad

gue calcula la funcion de costo. 92

[0186]
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También, antes de realizar el proceso de codificacion, a informacion relativa a qué
namero de codigo se asigna a cudal informacion para la prediccion del vector de
movimiento se introduce en la unidad que asigna el nimero del codigo 77 de acuerdo con
las operaciones del usuario por ejemplo en una unidad de entrada de operacién, que no
se muestra. La unidad que asigna el nUmero de codigo 77 establece la asignacién de los
nameros de codigo segun la informacion para la prediccion del vector de movimiento de
acuerdo con la informacién de entrada, y también genera informacion que indica que el

modo es un modo variable de asignacién de numero de codigo.

[0187]

La unidad que asigna el nimero de cdodigo 77 suministra la informacion de la
asignacion del numero de cédigo a la unidad que genera la prediccion del vector de
movimiento 76. También, la unidad que asigna el nimero de cédigo 77 envia la sefal de
la informacion generada y la informacion de la asignacion del numero de cédigo, a la
unidad de codificacién sin pérdida 66. En la unidad de codificacién, sin pérdida, 66, el

proceso de codificacion de esta informacion se realiza en la cabecera del sector.

[0188]
[Descripcion del procesamiento de codificacion del dispositivo de codificacion de imagen]
A continuacion, en la fig.7 se describir4 el proceso de codificacion del dispositivo

de codificacion de imagen 51 con referencia al diagrama de flujo en la fig. 16.

[0189]

En la etapa S11, la unidad de conversion A/D 61 convierte una imagen de entrada
de analoga a digital. En la etapa S12, el buffer de reorganizacion de la pantalla 62
almacena la imagen suministrada de la unidad de conversion A/D 61, y realiza la
reorganizacion desde la secuencia para la visualizacién de las imagenes a la secuencia

para codificacion.

[190]
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En la etapa S13, la unidad de cémputo 63 computa la diferencia entre una
imagen reordenada en la etapa S12 y la imagen de prediccion. La imagen de prediccion
se suministra a la unidad de computo 63 desde la unidad de prediccion/ compensacion del
movimiento 75 en el caso de realizar la prediccion inter y desde la unidad de prediccion
intra 74 via la unidad de seleccion la imagen de prediccion 78 en el evento de llevar a

cabo la prediccion intra.

[0191]

La diferencia de los datos es mas pequefia en la cantidad de datos cuando se
compara con los datos originales de la imagen. En consecuencia, la cantidad de datos se
puede comprimir, sin cambio en comparacién con el caso de codificacion de la imagen

original.

[0192]

En la etapa S14, la unidad de transformacién ortogonal 64 somete la informacion
de diferencia suministrada de la unidad de computacién 63 a una transformada ortogonal.
Especificamente a una transformacion ortogonal, tal como una transformada discreta de
coseno, transformada Karhunen-Loéve, o similar, que se realiza y se obtiene un
coeficiente de la transformada. En la etapa S15, la unidad de cuantizacién 65 cuantiza el
coeficiente de la transformada. En el momento de esta cuantizacion, se controla la tasa, lo

gue se describira con relacion al procesamiento en la Ultima etapa descrita S26.

[0193]

La informacion de diferencia asi cuantizada se decodifica localmente como sigue.
Es decir, en la etapa S16, la unidad de cuantizacién inversa 68 somete el coeficiente
transformado cuantizado a la unidad de cuantizacibn 65 a una cuantizacion inversa
usando una propiedad correspondiente a la propiedad de la unidad de cuantizacién 65.
En la etapa S17, la unidad de la transformada ortogonal inversa 69 somete el coeficiente

transformado sometido a la cuantizacion inversa por la unidad de cuantizacion inversa 68
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a una transformacion ortogonal inversa usando una propiedad correspondiente a la

propiedad de la unidad de trasformacion ortogonal 64.

[0194]

En la etapa S18, la unidad de computacion 70 adiciona la imagen de prediccion
de entrada via la unidad de seleccién de la imagen de prediccion 78 a la informacion de
diferencia decodificada localmente y genera una imagen localmente decodificada (la
imagen correspondiente a la entrada de la unidad de computacion 63). En la etapa S19, el
filtro de desbloqueo 71 somete la salida de la imagen de la unidad de computacion 70 a
filtracidbn. Entonces se elimina la distorsion del bloque. En la etapa S20, la memoria
marco 72 almacena la imagen que se sometié a filtracion. Tenga en cuenta, que una
imagen que no se somete al proceso de filtracion con el filtro de desbloqueo 71 también
se suministra de la unidad de computacion 70 a la memoria del marco 72 para

almacenamiento

[0195]

En el caso, de que la imagen a ser procesada que se suministra desde el buffer de
reorganizacion de la pantalla 62 sea una imagen de un bloque para procesamiento intra,
una imagen decodificada que se referencia se lee de la memoria del marco 72, y se

suministra a la unidad de prediccion intra 74 via el conmutador 73

[0196]

En la etapa S21, la unidad de prediccién intra 74 realiza la prediccion intra de los
pixeles del bloque a ser procesados entre todos los modos candidatos de prediccion intra,
con base en estas imgenes. Tenga en cuenta que para los pixeles a ser referenciados,
se usan los pixeles no sometidos a filtracion por desbloqueo mediante el filtro de

desbloqueo 71.

[0197]

55



10

15

20

25

30

Mientras que los detalles del procesamiento de prediccion en la etapa S21 se
describiran mas adelante con referencia a la fig. 17, debido a este procesamiento, la
prediccion intra se lleva a cabo en todos los modos candidato de prediccion intra, y los
valores de la funcién de costo se calculan para todos los modos candidato de prediccion
intra. Un modo de prediccion intra optimo se selecciona basandose en el valor de la
funcion de costo calculado, y una imagen de prediccién generada por la prediccion intra
del modo de prediccion intra 6ptimo, y el valor de la funcién de costo, de los misma, se

suministran a la unidad de seleccion de la imagen de prediccion 78

[0198]

En el caso de que la imagen a ser procesada suministrada del buffer de
reorganizacion de la pantalla 62 sea una imagen a ser procesada inter, se lee una imagen
de referencia de la memoria marco 72, y se suministra a la unidad de
prediccion/compensacion del movimiento 75 via el conmutador 73. En la etapa S22, la
unidad de prediccion/compensacién de movimiento 75 realiza el procesamiento de

prediccion inter del movimiento con base en estas imagenes.

[0199]

Los detalles del procesamiento de prediccion en la etapa S22 se describiran mas
tarde con referencia a la fig.18. De acuerdo con este procesamiento, el procesamiento de
basqueda del movimiento se lleva a cabo con todos los modos candidato de prediccion
intra, se calculan los valores de la funcion de costo en todos los modos candidato de
prediccion intra y se selecciona la informacion para la prediccion 6ptima del vector de
movimiento. Ademas, el modo de prediccion intra 6ptimo se selecciona basandose en los
valores calculados de la funcion de costo en cuanto a todos los modos de prediccion inter.
La imagen de prediccion generada en el modo de prediccion intra 6ptimo, y el valor de la
funcién de costo de la misma, se suministran a la unidad de seleccién de imagen de

prediccién 78.

[0200]
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En este momento, por ejemplo, se asigna un numero de codigo a cada informacién
para la prediccion del vector de movimiento, con la informacion para la asignacion del
namero de codigo que se suministra a la unidad de prediccidbn /compensacion de
movimiento 75 y a la unidad codificacion sin pérdidas 66. Por consiguiente, en la unidad
de prediccion/compensacion de movimiento 75, los valores de la funcién de costo y asi
sucesivamente, se calculan usando los nimeros de cédigo asignados. Ademas, la unidad
que asigna el numero de cédigo 77 genera una sefial de informacion que indica si o0 no el
modo es modo variable con lo cual es cambiante la asignacion del nimero de codigo, que

se suministra a la unidad de codificacion sin pérdidas 66.

[0201]

En la etapa S23, la unidad de seleccion de la imagen de prediccién 78 determina
uno de los modos de prediccion intra 6ptimo y el modo de prediccion inter 6ptimo para ser
el modo de prediccion 6ptimo con base en los valores de salida de la funcion de costo a
partir de la unidad de prediccion intra 74 y la unidad de prediccion/compensacion de
movimiento 75. La unidad de seleccibn de la imagen de prediccion 78 entonces
selecciona la imagen de prediccién en el modo de prediccion éptimo determinado, y la
suministra a las unidades de computo 63 y 70. Esta imagen de prediccion se usa en los

calculos, como se describié anteriormente en las etapas S13y S18.

[0202]

Note que la informacién de seleccion de esta la imagen de prediccion se
suministra a la unidad de prediccion intra 74 o a la unidad de prediccion/compensacion de
movimiento 75. En el evento de que se seleccione la imagen de prediccion en modo de
prediccion Optimo intra, la unidad de prediccion intra 74 suministra la informacion que
indica el modo 6ptimo de prediccidn intra (i.e., informacion del modo de modos prediccion

intra) a la unidad de codificacién sin pérdidas 66.

[0203]
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En el caso que la imagen de prediccion en el modo 6ptimo de prediccion inter se
haya seleccionado, la unidad de prediccion/compensacién de movimiento 75 envia la
informacion indicando el modo 6ptimo de prediccion inter, y de acuerdo con la necesidad,
la informacién de acuerdo con el modo oOptimo de prediccién inter a la unidad de
codificacion sin pérdidas 66. Ejemplos de la informacion de acuerdo con el modo 6ptimo
de prediccion inter incluyen informacion tal como la informacion de diferencia del vector
de movimiento entre la informacién del vector de movimiento y la informacion para la
prediccion del vector de movimiento para cada bloque, nimero de cédigo asignado a la
informacion para la prediccion del vector de movimiento de cada bloque, y asi
sucesivamente. También, tenga en cuenta que al mismo tiempo, la unidad de
compensacion del movimiento 95 de la unidad de prediccion/compensacion de
movimiento 75 almacena la informacion del vector de movimiento obtenido de la
informacion de diferencia del vector de movimiento y de la informacion para la prediccion

del vector de movimiento en el buffer del vector de movimiento 96.

[0204]

En la etapa S24, la unidad de codificacion sin perdidas 66 codifica el coeficiente
transformado cuantizado de salida de la unidad de cuantizacion 65. Especificamente, la
imagen de diferencia se somete a una codificacion sin pérdidas tal como una codificacion
de longitud variable, codificaciones aritméticas o similares y se comprime. En este
momento, también se codifican, la informacién del modo de prediccion de la unidad de
prediccion intra 74, la entrada a la unidad de codificacion sin perdidas 66 en la etapa 21
descrita anteriormente, o la informacién de acuerdo con el modo 6ptimo de prediccion
inter de la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 75, y asi sucesivamente en
la etapa S22 y se afaden a la informacion de cabecera. También, la sefial de la
informacion y la informacién de la asignacion del nimero de cédigo de la unidad que
asigna el numero de cédigo 77 se afiaden también a la informacién de cabecera.

[0205]
Por ejemplo, la informacion que indica el modo de prediccion inter se codifica para

cada macrobloque. Los numeros de codigo en cuanto a la informacion de diferencia del
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vector de movimiento y la informacién para la prediccion del vector de movimiento se
codifican para cada blogue actual. Ademas, la sefal de informacién y la informacion de
asignacion del namero de cédigo de la unidad que asigna el nUmero de codigo 77 se

codifican en cada sector.

[0206]

En la etapa S25, el buffer de almacenamiento 67 almacena la imagen de
diferencia como una imagen comprimida. La imagen comprimida almacenada en el buffer
de almacenamiento 67 se lee como corresponde, y se transmite al lado de la

decodificacion via la ruta de transmision.

[0207]
En la etapa S26, la unidad de control de la tasa 79 controla la tasa de la operacién
de cuantizacion de la unidad de cuantizacion 65 con base en la imagen comprimida

almacenada en el buffer 67 a fin de no causar desbordamiento o flujo bajo.

[0208]
[Descripcion del procesamiento de prediccion intra]

A continuacién se describira el procesamiento de prediccion intra en la etapa S21
de la fig. 16 con referencia al diagrama de flujo en la Fig. 17. Tenga en cuenta en el
ejemplo de la Fig. 17, el caso de sefiales de luminancia que se describiran como un

ejemplo.

[0209]
En la etapa S41, la unidad de prediccion intra 74 realiza la prediccion intra para

cada modo de la prediccion intra de 4 x 4 pixeles, 8 x 8 pixeles, y 16 x 16 pixeles.

[0210]
Hay nueve tipos de modos de prediccion de 4 x 4 pixel y 8 x 8 pixel de

incremento de bloque y cuatro tipos de 16 x 16 pixel de incremento de macrobloque para
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los modos de prediccion intra de la sefial de luminancia en los incrementos de bloque y
hay cuatro tipos de modos de prediccion de incremento de bloque 8 x 8 pixel para los
modos de prediccion intra de la sefial de diferencia de color. El modo de prediccion intra
de la sefial de la diferencia de color se puede establecer separadamente del modo de
prediccion intra de la sefial de luminancia. Para los modos de prediccion intra de la sefal
de luminancia de 4 x 4 pixel y los modos de prediccion intra de 8 x 8 pixel, un modo de
prediccion intra se define para cada bloque de sefial de luminancia de 4 x 4 pixel y 8 x 8
pixel. Para los modos de prediccion intra de la sefial de luminancia de 16 x 16 pixel y para
los modos de prediccion intra de la sefial de diferencia de color se define un modo de

prediccion para cada macrobloque.

[0211]

Especificamente, la unidad de prediccion intra 74 hace referencia a la imagen
decodificada que ha sido leida de la memoria marco 72 y se suministra a la unidad de
prediccion intra 74 a través del conmutador 73, y lleva a cabo la prediccién intra sobre los
pixeles del bloque a ser procesado. Hacer este procesamiento de prediccion intra en cada
modo de prediccion intra produce una imagen de prediccion que se genera en cada modo
de prediccién intra. Tenga en cuenta que los pixeles que no estan sujetos al filtrado por
desbloqueo mediante el filtro de desbloqueo 71 se utilizan como los pixeles decodificados
a ser referenciados.

[0212]

En la etapa S42, la unidad de prediccion intra 74 calcula un valor de funcion de
costo en cuanto a los modos de prediccion intra de 4 x 4 pixeles, 8 x 8 pixeles, y 16 x 16
pixeles. Aqui, para una funcion de costo para obtener los valores de la funcion de costo,

se usa una funcion de costo empleada con el formato H.264/AVC.

[0213]
Con el formato H.264/AVC, se usa un método donde la seleccion se hace de dos
métodos de determinacion del modo, de modo de alta complejidad y modo de baja

complejidad estipulado en JM, por ejemplo. En el caso de estos métodos, ambos calculan
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un valor de funcion de costo relacionado con los respectivos modos de prediccion Mode, y
el modo de prediccion que produce el mas pequefio se selecciona como el modo 6ptimo

en cuanto al bloque actual o macrobloque.

[0214]
En el modo de alta complejidad, el valor de la funcién de costo se puede calcular

con la siguiente expresion (15).

[0215]

Cost (Mode eQ) =D +Ax R ... (15)

[0216]

En la expresion (15), Q es el conjunto total de modos candidato para la
codificacion del bloque actual a través del macrobloque. También, D es la diferencia de
energia entre la imagen decodificada y la imagen de entrada en el caso de la codificacion
con el modo de prediccion actual Mode. Ademas, A es un multiplicador de Lagrange dado
como una funcién de un parametro de cuantizacién. También, R es la cantidad total de
cbdigo en el caso de la codificacién con el modo actual Mode, incluyendo los coeficientes

de transformacion ortogonal.

[0217]

Es decir, con el propdésito de llevar a cabo la codificacion con el modo de alta
complejidad, hay necesidad de realizar procesamientos de codificacidn tentativos una vez
para todos los modos candidatos Mode para calcular los pardmetros anteriores D y R,

requiriendo una mayor cantidad de célculos.

[0218]

Por otra parte, el valor de la funcién de costo en el método de baja complejidad, se

puede obtener como se muestra en la siguiente expresion (16).
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[0219]

Cost (Mode €Q) = D + QP2Quant(QP) xHeaderBit...(16)

[0220]

En la expresion (16), D es la diferencia de energia entre la prediccion de la imagen
y la entrada de la imagen, a diferencia del caso del método de alta complejidad. También,
QP2Quant (QP) estd dado como una funcion de un parametro de cuantizacion QP.
Ademas, HeaderBit (cabecera de bits) es la cantidad de cddigo relacionado con la
informacién perteneciente a la cabecera no incluida en los coeficientes de transformacién

ortogonal, tal como los vectores de movimiento y modo.

[0221]

Es decir, en el modo de baja complejidad, el procesamiento de la predicciéon
necesita que se realice relacionando cada candidato de modo Mode, pero no hay
necesidad de realizar todo el camino para una imagen decodificada, asi que no hay
necesidad de hacer todo el camino para el procesamiento de decodificacion. Por
consiguiente, esta permitida la realizacidbn con una cantidad pequefia de calculos en

comparacion con el método de alta complejidad.

[0222]

En la etapa S43, la unidad de prediccién intra 74 determina el modo éptimo en
cuanto a los modos de prediccion intra de 4 x 4 pixeles, 8 x 8 pixeles, y 16 x 16 pixeles.
Es decir, como se describié anteriormente, en el caso del modo de prediccién intra de 4 x
4, y en el modo de prediccion intra 8 x 8, el numero de tipos de modos de prediccidon es
nueve, y en el evento del modo de prediccion intra de 16 x 16, el nimero de tipos de
modos de prediccidén es cuatro. Por lo tanto, la unidad de prediccion intra 74 determina,
con base en los valores de la funcion de costo calculada en la etapa S42, el modo éptimo
de prediccion intra 4 x 4, el modo 6ptimo de prediccion intra 8 x 8, y el modo 6ptimo de

prediccion intra 16 x 16 de los mismos.

62



10

15

20

25

30

[0223]

En la etapa S44, la unidad de prediccion intra 74 selecciona el modo 6ptimo de
prediccion intra fuera de los modos Optimos determinados en cuanto a los modos de
prediccion intra de 4 x 4 pixeles, 8 x 8 pixeles, y 16 x 16 pixeles con base en los valores
de la funcién de costo calculada en la etapa S42. Es decir, la unidad de prediccion intra
74 selecciona un modo para el cual el valor de la funcion de costo es el valor minimo
fuera de los modos Optimos determinados en cuanto a 4 x 4 pixeles, 8 x 8 pixeles, y 16 x
16 pixeles, segun el modo 6ptimo de prediccién intra. La unidad de prediccion intra 74
entonces suministra la imagen de prediccion generada en el modo de prediccion 6ptima
intra, y el valor de la funcién de costo de la misma a la unidad de seleccion de la imagen

de prediccion 78.

[0224]
[Descripcion del procesamiento de prediccion inter de movimiento]
A continuacion, se describira el procesamiento de prediccién de movimiento inter

en la etapa S22 en la Fig. 16 con referencia al diagrama de flujo en la Fig. 18.

[0225]

En la etapa S51, la unidad de busqueda de movimiento 91 determina un vector de
movimiento y una imagen de referencia en cuanto a cada una de las ocho clases de
modos de prediccion inter hechos de 16 x 16 pixeles hasta 4 x 4 pixeles, descritos

anteriormente con referencia a la Fig. 2.

[0226]

En la etapa S52, la unidad de busqueda de movimiento 91 somete la imagen de
referencia a un procesamiento de compensacién con base en el vector de movimiento
determinado y genera una imagen de prediccién, de acuerdo con cada uno de los modos
de prediccion inter. La unidad de busqueda de movimiento 91 suministra la informacién
del vector de movimiento buscado con base en cada modo de prediccion inter, y las

imagenes de prediccion generadas para la unidad que calcula la funcién de costo 92.
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[0227]

En la etapa S53, la unidad que genera una prediccion del vector de movimiento 76
y la unidad que calcula la funcion de costo 92 realizan el procesamiento que determina el
movimiento de la prediccion de movimiento. Este procesamiento que determina la
predicciéon del movimiento se describira mas adelante con referencia a la Fig. 19.

[0228]

De acuerdo con el procesamiento en la etapa S53, se generan mdltiples tipos de
informacion de la prediccion del vector de movimiento. La informacion generada para la
prediccion del vector de movimiento y los nimeros de codigos asignados respectivamente
se usan para calcular los valores de la funcién de costo en cuanto a cada vector de
prediccion de movimiento, para cada bloque en cada modo de prediccion inter, y se

selecciona la informacion de la prediccion 6ptima para prediccion del movimiento.

[0229]

La informacién oOptima para la prediccion del vector de movimiento entonces
seleccionada se suministra a la unidad que determina el modo 94, junto con la imagen de
prediccion, el valor de la funcién de costo, la informacién de la diferencia del vector de
movimiento, y la informacién para la predicciébn Optima del vector de movimiento y el

namero de cédigo asignado a estos, en cuanto a cada modo de prediccion inter.

[230]

En la etapa S54, la unidad que determina el modo 94 determina el modo de
prediccion optimo inter. Es decir, la unidad que determina el modo 94 afiade los valores de
la funcién de costo en cuanto a la prediccion Optima de los vectores de movimiento de
todos los bloques en cada modo de prediccién inter, compara los valores de la funcién de
costo de todos los modos candidato de prediccion inter, y determina el modo de
prediccion inter con el valor mas pequefio de la funciéon de costo como el modo 6ptimo de

prediccion inter. Determina el modo Optimo de prediccion inter. El modo de prediccion
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Optimo inter se suministra a la unidad de compensacién del movimiento 95 junto con la

informacién de la prediccion 6ptima del vector de movimiento.

[0231]

En la etapa S55, la unidad de compensacion del movimiento 95 realiza el
procesamiento de compensacion sobre la imagen de referencia a partir de la memoria
marco 72, con base en el vector de movimiento del modo 6ptimo de prediccién inter y
genera una imagen de prediccion. También la unidad de compensacion del movimiento 95
obtiene el valor de la funcién de costo del modo de prediccion optimo, otra vez, a partir de
la informacion suministrada, y envia la imagen de prediccion y el valor de la funcion de
costo del modo de prediccion 6ptimo a la unidad que selecciona la imagen de prediccion

78

[0232]
[Descripcion del procesamiento que determina la prediccion del vector de movimiento que
determina]

A continuacion, el procesamiento que determina la prediccién del vector de
movimiento en la etapa S53 en la fig. 18 se describird con referencia al diagrama de flujo
en la fig. 19. Tenga en cuenta que las siguientes etapas S71 hasta S74 son
procesamientos realizados para cada bloque, por ejemplo, y las etapas S75 y S77 son

procesamientos realizados para cada bloque.

[0233]

En la etapa S71, la unidad que asigna el nimero de codigo 77 determina si o no
la asignacion del numero de codigo en cuanto a la informacion de prediccion del vector de
movimiento ha sido definido por el usuario. Por ejemplo, en el caso que la informacion se
relacione con cual numero de codigo se debe asignar a qué informacion para la prediccion
del vector de movimiento que haya sido entrada de una unidad de entrad de operacion,
que no se muestra, y esto no es informacién por defecto, en la etapa S71 la

determinacion se hace tal que la asignacion del nimero de codigo en cuanto a la
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informacion para la prediccion del vector de movimiento se define por el usuario, y avanza

el procesamiento a la etapa S72.

[0234]

En la etapa S72, la unidad que asigna el nimero de cédigo 77 establece
mv_predictor_definition_flag = 1, y suministra la informacion sefial a la unidad de
codificacion sin pérdidas 66. En la etapa S73 la unidad que asigna el numero de cdadigo
77 entonces determina la asignacion del nimero de cédigo en cuanto a la informacion de
prediccion del vector de movimiento, con base en la informacién relacionada con el
namero de cédigo que se asigna a la informacion de entrada para la prediccion del vector
de movimiento. La asignacién determinada del nimero de cédigo se suministra a la
unidad de codificacion sin pérdida 66 y a la unidad de generacion de la prediccion del

vector de movimiento 76.

[0235]

Por otra parte, por ejemplo en el caso de la informacion, por ejemplo, en el caso
que la informacién se relacione con cual niumero de cédigo se debe asignar a qué
informacién para la prediccion del vector de movimiento que haya sido entrada de una
unidad de entrada de operacion, que no se muestra, y esto no es informacion por defecto,
en la etapa S71, la determinacion que se hace de la asignacion del numero de codigo en
cuanto a la informacién de prediccion del vector de movimiento no ha sido definida por el

usuario, y el procesamiento avanza a la etapa S74.

[0236]

En la etapa S74, la unidad que asigna el nimero de cédigo 77 establece
mv_predictor_definition_flag = 0, y suministra esa sefial de informaciéon a la unidad de
codificacion sin pérdida 66. En este caso, la informacion de la asignacion del nimero de
codigo por defecto se suministra a la unidad que genera la prediccion del vector de

movimiento 76.
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[0237]

En la etapa S75, La unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 76
genera toda la informacion candidata de la prediccion del vector de movimiento para el
bloque actual usando la informacion del vector de movimiento periférico de bloques
periféricos espacio — temporales a partir del buffer del vector de movimiento 96. La unidad
gue genera la prediccion del vector de movimiento 76 entonces suministra, junto con la
informacién mdltiple generada para la predicciéon del vector de movimiento, los nimeros
de cadigo respectivamente asignados a cada una, a la unidad que calcula la funcién de

costo 92

[0238]

En la etapa S76, la unidad que calcula la funcién de costo 92 calcula valores de la
funcion de costo para cada uno de los vectores de prediccion del movimiento en cada
blogue en cada modo de prediccion inter, por la expresion descrita anteriormente (15) o la
expresion (16) usando la informacion suministrada. La unidad que calcula la funcién de
costo 92 calcula un valor de funcion de costo para cada de vector de prediccion de
movimiento en cada bloque en cada modo de prediccion inter, usando la informacion
suministrada tal como la informaciéon de diferencia del vector de movimiento, el nimero
de cdbdigo asignado a la informacién para la prediccion del vector de movimiento, y la

imagen de prediccidn y asi sucesivamente.

[0239]

En la etapa S77, La unidad de seleccién de la prediccion 6ptima del vector de
movimiento 93 selecciona la informacion de prediccién Optima del vector de movimiento
para cada bloque en cada modo de prediccion, con base en los valores de la funcién de
costo. La informacién para prediccion éptima del vector de movimiento seleccionada de
esta manera, se suministra a la unidad que determina el modo 94, junto con la imagen de
prediccion, el valor de la funciéon de costo, la informacién de la diferencia del vector de
movimiento, la informacion para la prediccion del vector de movimiento y del nimero de

codigo asignado a estos.
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[0240]

Como se describié anteriormente, la asignacion del nimero de codigo es por lo
tanto cambiable, asi la asignacion del nimero de codigo en cuanto a la informacién para
la prediccion del vector de ,movimiento, por ejemplo, se pueden cambiar de tal manera

gue la eficiencia de codificacion y la calidad de la imagen subjetiva se mejoren.

[0241]

Por ejemplo, se puede llevar a cabo la asignacion de numeros de cédigo mas
pequefios a la informacion para la prediccion del vector de movimiento con una
frecuencia alta (tasa) de Aparicion y asi sucesivamente, asi que se puede mejorar la

eficiencia de codificacién y la calidad de la imagen subjetiva.

[0242]
La imagen comprimida codificada se transmite via una ruta de transmision

predeterminada, y se decodifica con un dispositivo de decodificacion de imagen.

[0243]
[Ejemplo de Configuracion del dispositivo de decodificacion de imagen]

La Fig. 20 representa la configuracion de una implementacioén de un dispositivo de
decodificacién de imagen que sirve como un dispositivo de procesamiento de imagen el

cual se ha aplicado a la presente invencion

[0244]

Un dispositivo de decodificaciéon de imagen 101 se configura de un buffer de
almacenamiento, una unidad de decodificacién sin perdidas 112, una unidad de
cuantizacion inversa 113, una unidad de transformada ortogonal inversa 114 una unidad
de computo 115, un filtro de desbloqueo 116, un buffer de reorganizacion de pantalla 117,
una unidad de conversion D /A 118, una memoria marco 119 un conmutador 120, una

unidad de prediccion intra 121. Una unidad de prediccion /compensacion de movimiento
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122, un buffer de asignacion de numero de cddigo 123, una unidad de generacion de la

prediccion del vector de movimiento 124 y un conmutador 125

[0245]

El buffer de almacenamiento 111 almacena una imagen comprimida transmitida. La
unidad de decodificacién sin perdidas 112 decodifica la informacion suministrada del
buffer de almacenamiento 111 y se codifica por la unidad de codificacion sin perdidas 66
en la fig. 7 usando un formato correspondiente al formato de codificacion de la unidad de
codificacion sin perdidas 66. La unidad de cuantizacion inversa 113 somete la imagen
decodificada por la unidad de decodificacion sin perdidas 112 a la cuantizacion inversa
usando un formato correspondiente al formato de cuantizacion de la unidad de
cuantizacion 65 en fig. 7. La unidad de transformacién ortogonal inversa 114 somete la
salida de la unidad de cuantizacion inversa 113 a una transformacion ortogonal inversa
usando un formato correspondiente al formato de transformacion ortogonal de la unidad

de trasformacién ortogonal 64 en la fig. 7.

[0246]

La salida que se somete a la transformacién ortogonal inversa se decodifica al ser
adicionada con la imagen de predicciébn suministrada del conmutador 125 por la unidad
de computo 115. El filtro de desbloqueo 116 elimina el ruido del bloque de la imagen
decodificada, entonces se suministra a la memoria del marco 119 para el

almacenamiento, y también para la salida al buffer de reorganizacién de la pantalla 117.

[0247]

El buffer de reorganizacién de la pantalla 117 realiza la reorganizacion de las
imagenes. Especificamente la secuencia de los marcos reorganizada por la secuencia de
codificacion por el buffer de reorganizacion de la pantalla 62 en la fig. 7 se reordena en la
secuencia desplegable original. La unidad de conversion D/A 118 hace la conversién D/A
de la imagen suministrada del buffer de reorganizacion de la pantalla 117 y lo envia a un

display para visualizacidon, que no se muestra.
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[0248]

El conmutador 120 lee una imagen que se somete a procesamiento inter y una
imagen a ser referenciada de la memoria marco 119 la envia a la unidad de prediccion /
compensacion de movimiento 122, y también lee una imagen para ser usada en
prediccion intra a partir de la memoria marco 119, y la suministra a la unidad de prediccion

intra 121.

[0249]

La informacion que indica el modo de prediccién intra obtenido por decodificacion
de la informacién de cabecera se suministra de la unidad de decodificacion sin perdidas
112 a la unidad de prediccion intra 121. La unidad de prediccion intra 121 genera, con
base en esta informacion, una imagen de prediccion y envia la imagen de prediccion

generada al conmutador 125.

[0250]

De la informacion obtenida por la decodificacion de la informacion de cabecera, la
unidad de prediccion / compensacion del movimiento 122, se suministra con la
informacion en el modo de prediccion inter, informacion de la diferencia del vector de
movimiento, nimero de cAdigo en cuanto a la informacién para la prediccion del vector de
movimiento, informacién marco de referencia, y asi sucesivamente, a partir de la unidad
de decodificacion sin perdidas 112. La informacion del modo de prediccidén inter se
transmite para cada macro bloque. El nUmero de codigo en cuanto a la prediccion de la
informacion del vector de movimiento y a la informacién marco de referencia se tramiten a

cada bloque actual.

[0251]
La unidad de prediccion / compensacion del movimiento 122 suministra el nimero
de cadigo de la informacién para la prediccion del vector de movimiento suministrada de

la unidad de decodificacion sin perdidas 112 a la unidad que genera la prediccion del
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vector de movimiento 124 y en consecuencia, obtiene la informacion para la prediccion del
vector de movimiento generado por la unidad que genera la prediccion del vector de
movimiento 124. La unidad de prediccion / compensacion del movimiento 122 usa la
informacién de la diferencia del vector de, movimiento suministrada por la unidad de
decodificaciéon sin perdidas 112 y la informacién para la prediccion del vector de
movimiento a partir de la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 124
para generar la informacién del vector de movimiento del bloque actual. La unidad de
prediccién / compensacion del movimiento 122 usa la informacion generada para el vector
de movimiento para realizar el procesamiento de compensacion sobre la imagen de
referencia suministrada de la memoria marco 119 y genera los valores de pixel de una
imagen de prediccion en cuanto al bloque actual, en el modo de prediccion en el que
indica la informacion del modo de prediccion inter suministrado por la unidad de

decodificacién sin perdidas 112.

[0252]

El buffer de asignacion del numero de codigo 123 almacena la informacion de
asignacion del nimero de codigo la cual es la informacion que indica la correlacion entre
la informacioén para la predicciéon del vector de movimiento por defecto (en el caso de un
modo fijado o fijo) y los numeros de codigo. También, el buffer que asigna los nimeros de
codigos 123 recibe de la unidad de decodificaron sin perdidas la informacion sefial que
indica si el modo es el modo variable donde la asignacion del niamero de cdédigo se
cambia en cuanto a la informacion para la prediccién del vector de movimiento para cada
sector, o si el modo es el modo fijado donde se usa establecido por defecto. En el caso de
gque esta informacién sefial indique el modo variable, el buffer de asignacién del nimero
de codigo 123 recibe la asignacion del nimero de cédigo correspondiente a la informacion
para la prediccion del vector de movimiento, i.e., informacion de la correlacion entre la
informacién para la prediccidén del vector de movimiento y el nimero de cddigo, junto con
la informacion sefal. El buffer de asignacién del niumero de cédigo 123 entonces
almacena la informacién de la asignacién del nimero de codigo que indica la correlacion

de la informacién para la prediccion del vector de movimiento y el nimero de codigo en el
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caso de un modo variable, y suministra esto a la unidad de generacion de la prediccion

del vector de movimiento 124.

[0253]

Para cada bloque, la unidad que genera la prediccién del vector de movimiento
124 se suministra con el numero de cdédigo correspondiente a la informacion para la
prediccion del vector de movimiento para cada bloque a partir de la unidad de prediccion /
compensacion del movimiento 122 y la informacién del vector de movimiento de los
blogues espacio temporales periféricos. También la unidad de generacion de la prediccion
del vector de movimiento 124 se suministra con la asignacion del numero de coédigo
establecido por codificacion lateral o por defecto desde el buffer que asigna el nUmero de

cbdigo 123 para cada sector.

[0254]

La unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 124 usa la
informacion suministrada a ella para generar informacion para la prediccion del vector de
movimiento para cada bloque, con una expresion correspondiente a la anteriormente
descrita, expresion (5), expresion (9), y la expresion (10), y suministra la informacion de
prediccion generada del vector del movimiento a la unidad de prediccion / compensacion

de movimiento 122.

[0255]
El conmutador 125 selecciona la imagen de prediccion generada por la unidad de
prediccion / compensacion de movimiento 122 o por la unidad de prediccion intra 121, y

la suministra a la unidad de computo 115.

[0256]
Tenga en cuenta que con la unidad de prediccion / compensacion del movimiento
75 y la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 76 que se muestra en el

fig. 7, hay necesidad de generar imagenes de prediccion para todos los modos candidato,

72



10

15

20

25

30

para generar multiple informacion candidata para la prediccién del vector de movimiento,
valores para calcular la funcion de costo, y realizar la seleccion de la informacion para la
prediccion del vector del movimiento y el modo de determinacion.

[0257]

Por el contrario, con la unidad de prediccion / compensacion de movimiento 122y
la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 124 que se muestra en la fig.
20, la informacion del modo correspondiente al blogue actual, el nUmero de cédigo en
cuanto a la informacion para la prediccion del vector de movimiento y a la informacion de
diferencia del vector de movimiento recibidos forman la cabecera de la imagen
comprimida y se realizan solamente usando el procesamiento de compensacion del
movimiento. Tenga en cuenta que al mismo tiempo se usan la informacion sefal que
indica el modo variable o el modo fijo para la informacion de asignacion del nimero de
cbdigo en cuanto a la informacién para la prediccién del vector de movimiento enviado
para cada sector, y la asignacion de niamero de cédigo en cuanto a la informacioén para la
prediccion del vector de movimiento, para generar la informacién para la prediccion del
vector de ,movimiento, el cual se usa también para el procesamiento de la compensacién

del movimiento.

[0258]
[Ejemplo de Configuracion de la unidad de prediccion / compensacion del movimiento]

La Fig. 21 es un diagrama de bloques que ilustra una configuracion ejemplo
detallada de la unidad de prediccién / compensacion 122. Tenga en cuenta que en la fig.

17, el conmutador 120 se omite en la fig. 20.

[0259]

En el ejemplo de la fig. 21, la unidad de prediccién/compensacion de movimiento
122 se configura de un buffer de diferencia del vector 131, un buffer del nimero de cédigo
del nivel del bloque 132 una unidad que genera el vector de movimiento 133 un buffer del

vector de movimiento 134 y una unidad de compensacion de movimiento 135
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[0260]

La informacion de diferencia del vector del movimiento para cada bloque se
suministra de la unidad de decodificacion sin perdidas 112 al buffer del vector de
diferencia 131. El buffer del vector de diferencia 131 almacena la informacion de
diferencia del vector de movimiento suministrada a este y suministra esto a la unidad de

generacion del vector del movimiento 133.

[0261]

Los numeros de cddigo que indican la informacién para la cual se usan la
informacién para la prediccion del vector de movimiento para cada bloque, se suministran
de la unidad de decodificacién sin pérdida 112 al buffer del nimero de cédigo del nivel del
bloque 132. El buffer de numero de codigo a nivel del bloque 132 almacena los nimeros
de cddigo de la informacion para la prediccion del vector de movimiento para cada
blogue, y los suministra a la unidad de generacion de la prediccion del vector del

movimiento 124.

[0262]

La Informacién de diferencia del vector de Movimiento del buffer de diferencia del
vector 131, y la informacién para la prediccién del vector de movimiento para cada bloque
generado por la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 124, son
suministrados a la unidad que genera el vector de movimiento 133. La unidad que genera
el vector de movimiento afiade la informacion para la prediccion del vector de movimiento
del bloque actual a la Informacién de la diferencia del vector de movimiento del bloque
actual, con lo cual genera Informacion del vector de movimiento del bloque actual, La
unidad que genera el vector de movimiento 133 suministra la informacién generada del
vector de movimiento al buffer del vector de movimiento 134 y a la unidad de
compensacion del movimiento 135.

[0263]
El buffer del vector de movimiento 134 almacena la informacion del vector de

movimiento para cada bloque a partir de la unidad que genera el vector de movimiento
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133 como informacion periférica del vector de movimiento para generar la informacion
para la prediccién del vector de movimiento del préximo bloque. La informacién del vector
de movimiento periférico almacenada se suministra a la unidad que genera la prediccion

del vector de movimiento 124.

[0264]

La unidad de compensacion del movimiento 135 somete la imagen de referencia
de la memoria marco 119 al procesamiento de compensacion en el modo de prediccion
gque indica la informacion del modo de prediccidén, usando la informacién del vector de
movimiento de la unidad que genera el vector de movimiento 133, por lo tanto genera una

imagen de prediccion.

[0265]
[Descripcion del dispositivo de procesamiento de decodificacion de la imagen
decodificada]

A continuacion, el procesamiento de decodificacibn del dispositivo de
decodificacién de imagen 101 ejecutado, se describira con referencia al diagrama de flujo

en la Fig. 22

[0266]

En la etapa S131, el buffer de almacenamiento 111 almacena la imagen
transmitida. En la etapa S132 la unidad de decodificacion sin pérdida decodifica la imagen
comprimida suministrada del buffer de almacenamiento 111. La imagen I, la imagen P y la
imagen B codificadas por la unidad de codificacién sin pérdidas 66 en la Fig. 7 se

decodifican especificamente.

[0267]
Al mismo tiempo, la informacion de la diferencia del vector de movimiento, la
informacién de marco de referencia, la informacion sefial de la asignacion del numero de

cédigo como la informacion para la prediccion del vector de movimiento
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(mv_predictor_definition_flag), la informacién de asignacion del ndmero de cddigo
indicando la relacién de éstos si estan disponibles, y la informacion para el modo de
prediccion (La informacién que indica el modo de prediccion intra o el modo de prediccion

inter), y asi sucesivamente, también se decodifican.

[0268]

Es decir, en el caso de que la informacién para el modo de prediccion sea la
informacion para el modo de prediccién intra, la informacion para el modo de prediccion
se suministra a la unidad de prediccion intra 121. En el caso de que la informacion para
el modo de prediccion sea informacion para el modo de prediccion inter, de informacién de
la diferencia del vector de movimiento y la informacién de marco de referencia
correspondiente a la informacion para el modo de prediccién se suministra a la unidad de
prediccién/compensacién del movimiento 122. También, la informacion sefial de la
asignacion del numero de codigo en cuanto a la informacion para la prediccion del vector
de movimiento, y la asignacion de éste, si esta disponible, se suministran a la unidad que

determina la precision del vector de movimiento 123.

[0269]

En la etapa S133 la unidad de cuantizacion inversa, inversamente cuantiza el
coeficiente transformado decodificado por la unidad de decodificacion sin perdidas 112
utilizando una propiedad correspondiente a la propiedad de la unidad de cuantizacién 65
en la Fig. 7. En la etapa S134, la unidad de transformacion ortogonal inversa 114 somete
el coeficiente transformado cuantizado inversamente a la unidad de cuantizacion inversa
113 para transformar ortogonal inversamente utilizando una propiedad correspondiente a
la propiedad de la unidad de transformacion ortogonal 64 en la Fig. 7. Esto significa que
se ha decodificado la informacién de diferencia correspondiente a la entrada de la unidad

de informacion ortogonal 64 en la Fig. 7 (la salida de la unidad de computo 63).

[0270]
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En la etapa S135, la unidad de computo 115 afiade la imagen de prediccion
seleccionada en el procesamiento en la Ultima etapa descrita S139 y entra via el
conmutador 125, a la informacion de diferencia. Por lo tanto se decodifica la imagen
original. En la etapa S136, el filtro de desbloqueo 116 somete la imagen de salida de la
unidad de computo 115 a filtracién. Por lo tanto se elimina la distorsion del bloque. En la

etapa S137, la memoria marco 119 almacena la imagen sometida a filtracion.

[0271]

En la etapa S138, la unidad de prediccion intra 121 o la unidad de
prediccion/compensacioén de movimiento 122 realiza el procesamiento de prediccién de la
imagen correspondiente en respuesta a la informacién para el modo de prediccion

suministrada de la unidad de decodificacién sin perdidas 112.

[0272]

Es decir, en el caso de que la informacion en el modo de prediccion intra haya sido
suministrada de la unidad de decodificacion sin perdidas 112, la unidad de prediccién intra
121 realiza el procesamiento de prediccion intra en el modo de prediccion intra. En el caso
de que la informacién para el modo de prediccion inter haya sido suministrada de la
unidad de decodificacion sin perdidas 112, la unidad de prediccion/compensacion de
movimiento 122 realiza el procesamiento de predicciébn/compensacion del movimiento en
el modo de prediccion inter. Al mismo tiempo la informacion de la asignacion del numero
de cadigo correspondiente a la informacion sefial para la asignacion del numero de
cbdigo en cuanto a la informacion para la prediccion del vector de movimiento se usa para
generar la informacion de prediccion del vector de movimiento con la cual y también con
la informacién de diferencia del vector de movimiento, se genera la informacién del
vector de movimiento. La informacion del vector de movimiento generada se usa entonces
para realizar el procesamiento de compensacion en cuanto a la imagen de referencia, por

lo tanto se genera una imagen de prediccion en el modo de prediccion intra.

[0273]
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Los detalles del procesamiento de prediccion en la etapa S138 se describiran
posteriormente con referencia a la Fig. 23, pero de acuerdo con este procesamiento la
imagen de prediccion generada por la unidad de prediccién intra 121 o la imagen de
prediccion generada por la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 122 se

suministra al conmutador 125.

[0274]

En la etapa S139, el conmutador 125 selecciona la imagen de prediccion.
Especificamente, se suministra la imagen de prediccion generada por la unidad de
prediccion intra 121 o la imagen de prediccion generada por la unidad de prediccion
/compensacion de movimiento 122. Por lo tanto, la imagen de prediccion suministrada se
selecciona, se suministra a la unidad de computo 115 y se afiade a la salida de la unidad
de transformacion ortogonal inversa 114 en la etapa S135, como se describid

anteriormente.

[0275]

En la etapa S140, el buffer de reorganizacion de la pantalla 117 hace la
reorganizacion. Especificamente, la secuencia de marcos reordenados para la
codificacion por el buffer de reorganizacion de la pantalla 62 del dispositivo de codificacidon

de imagen 51, se reorganiza en la secuencia de visualizacién original.

[0276]
En la etapa S141, la unidad de conversion D/A 118 realiza la conversion D/A de la
imagen desde el buffer de reorganizacion de la pantalla 117. Esta imagen se saca a un

display, y se visualiza la imagen.

[0277]

[Descripcion del dispositivo de procesamiento de prediccion de decodificacion de la

imagen]
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A continuacion, el procesamiento de prediccion en la etapa S138 en la Fig. 22 se

describira con referencia al diagrama de flujo en la Fig. 23.

[0278]

En la etapa S171 el buffer de asignacion del nimero de codigo 123 recibe el
mv_predictor_definition_flag en la cabecera del sector a partir de la unidad de
decodificacion sin pérdidas 112. El buffer de asignacion del numero de cddigo 123

entonces determina en la etapa S172 si 0 no el mv_predictor_ definition_flag indica 1.

[0279]

En el caso de que la determinacion sea hecha en la etapa S172 el
mv_predictor_definition_flag indica 1, este es el modo variable donde la asignacion del
codigo a la informacion para la prediccion del vector de movimiento es cambiable. En
consecuencia, en la etapa S173 el buffer de asignacion del nimero de cédigo 123 recibe
la informacién de asignacién del nimero de codigo en cuanto a la informacién para la
prediccion del vector de movimiento en la cabecera del sector de la unidad de
decodificacién sin pérdidas 112, y almacena temporalmente esto. El buffer de asignacion
del numero de codigo 123 entonces suministra la asignacién del nimero de cdodigo

almacenada a la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 124.

[0280]

También, en el evento de que la determinacién se haga en la etapa S172 ese
mv_predictor_definition_flag indica 0, este es el modo fijo para la asignacién del codigo en
cuanto a la informacion para la prediccion del vector de movimiento, asi se omite la etapa
S173. En este caso, el buffer de asignacion del niumero de codigo 123 suministra la
informacién de la asignacion del nimero de cédigo almacenada por defecto a la unidad

que genera la prediccién del vector de movimiento 124.

[0281]
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En la etapa S174, la unidad de prediccion intra 121 determina si o no el bloque
actual ha sido sometido a codificacion intra. Sobre la informacién del modo de prediccién
intra siendo suministrado de la unidad de decodificacion sin pérdidas 112 a la unidad de
prediccion intra 121, en la etapa S174 la unidad de prediccion intra 121 determina que el
blogue actual ha sido sometido a codificacion intra, y el procesamiento sigue a la etapa

S175.

[0282]
En la etapa S175, la unidad de prediccion intra 121 obtiene la informacion del

modo de prediccion intra, y en la etapa S176 realiza la prediccion intra.

[0283]

Es decir, en el evento de que la imagen a ser procesada sea una imagen que se
somete al procesamiento intra, la imagen necesaria se lee de la memoria | marco 119, y
se suministra a la unidad de prediccién intra 121 via el conmutador 120. En la etapa
S176, la unidad de prediccion intra 121 realiza la prediccion intra de acuerdo con la
informacién para el modo de prediccién intra obtenido en la etapa S175 para generar una

imagen de prediccién. La imagen de prediccién generada sale al conmutador 125.

[0284]
Por otra parte, en el evento de que la determinacion sea hecha en la etapa S174

en que la codificacion intra no se ha realizado, el procesamiento sigue a la etapa S177.

[0285]

En el evento de que la imagen a ser procesada sea una imagen a ser inter-
procesada, la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 122 se suministra con la
informacién para el modo de prediccion inter para cada bloque a partir de la unidad de
decodificacion sin pérdidas 112, y también la informacion del marco de referencia para
cada bloque, informacion de diferencia del vector de movimiento, y el numero de cddigo

en cuanto a la informacioén para la prediccion del vector de movimiento.
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[0286]

En la etapa S178, la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 122
obtiene el modo de prediccion inter, la informacion del marco de referencia, la informacion
de diferencia del vector de movimiento, y el nimero de cddigo en cuanto a la informacién
para la prediccién del vector de movimiento. La informacion diferencia del vector de
movimiento obtenida se almacena en el buffer del vector de diferencia 131. El nimero de
coédigo en cuanto a la informacion para la prediccion del vector de movimiento se
almacena en el buffer del nimero de cédigo a nivel del bloque 132. La informacion para el
modo de prediccion inter y la informacion para el marco de referencia se suministran a la
unidad que genera el vector de movimiento 133, aunque no se ilustra en el ejemplo de la

Fig. 21.

[0287]

En la etapa S178, la unidad que genera el vector de movimiento 133 y la unidad
gue genera la prediccién del vector de movimiento 124 hacen la reconstruccion de la
informacién del vector de movimiento. Es decir, la unidad que genera la prediccion del
vector de movimiento 124 obtiene los tipos de informacion de la prediccidon del vector de
movimiento, con base en la informacion para la asignacion del numero de cédigo a partir
del buffer de asignacion del numero de cédigo 123 y el numero de cédigo asignado a la
informacion para la prediccion del vector de movimiento para cada bloque a partir del
buffer del numero de cédigo a nivel del bloque 132. La unidad que genera la prediccion
del vector de movimiento 124 entonces genera la informacion para la prediccion del vector
de movimiento para cada bloque por la expresién correspondiente de las expresiones
antes descritas expresion (5), expresion (9), y expresion (19), usando la informacion
periférica del vector de movimiento a partir del buffer del vector de movimiento 134. La
informacién para la prediccion del vector de movimiento generada se suministra a la

unidad que genera el vector de movimiento 133.

[0288]
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La unidad que genera el vector de movimiento 133 afiade la informacion para la
prediccion del vector de movimiento del bloque actual a partir de la unidad que genera la
prediccion del vector de movimiento 124 a la informacion de diferencia del movimiento del
bloque actual a partir del buffer del vector de diferencia 131, y genera la informacion del
vector de movimiento del bloque actual. La informacion del vector de movimiento
generada se suministra a la unidad de compensacion del movimiento 135 junto con la
informaciéon del modo de prediccidbn inter. También, la informacién del vector de

movimiento se suministra al buffer del vector de movimiento 134 y también se almacena.

[0289]

En la etapa S179 la unidad de compensacion del movimiento 135 somete la
imagen de referencia de la memoria de marco 119 a un procesamiento de compensacion
en el modo de predicciobn como lo indica la informacion del modo de prediccion, usando la
informacién del vector de movimiento a partir de la unidad que genera el vector de

movimiento 133. La imagen de prediccidon generada se suministra al conmutador 125.

[0290]

Como se describié anteriormente, con el dispositivo de codificacion de la imagen
51 y un dispositivo de decodificacion de imagen 101, se proporciona un modo variable en
el cual la asignacion del numero de codigo en cuanto a la informacion para la prediccion
del vector de movimiento es cambiable, por lo que se puede cambiar la asignacion del

namero de codigo en cuanto a la informacién para la prediccion del vector de movimiento.

[0291]

Por consiguiente, la asignacion de numero de codigo en cuanto a la informacién
para la prediccion del vector de movimiento se puede cambiar por el usuario 0 una
aplicacion, de tal manera que se mejora la eficiencia de la codificacién o la calidad de
imagen subjetiva. Como resultado, la eficiencia de la codificacion y la calidad de imagen
subjetiva se pueden mejorar, con lo que se consigue una mayor eficiencia en la

codificacion.
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[0292]
[Otro ejemplo de configuracion del dispositivo de codificacion de imagen]
La Fig. 24 ilustra la configuracion de otra implementacion de un dispositivo de

codificacion de imagenes que sirve como un dispositivo de procesamiento de imagenes.

[0293]

El dispositivo de codificacion de imagenes 151 en la Fig. 24 es comun con el
dispositivo de codificacion de imagen 51 en la Fig. 7 en relacién con el punto de tener una
unidad de conversion A/D 61, el buffer de reorganizacion de pantalla 62, la unidad de
coémputo 63, la unidad de transformacion ortogonal 64, la unidad de cuantizacién 65, el
buffer de almacenamiento de pantalla 67, la unidad de cuantizacién inversa 68, la unidad
de transformacion ortogonal inversa 69, la unidad de computo 70, el filtro de desbloqueo
71, la memoria marco 72, el conmutador 73, la unidad de prediccion intra 74, la unidad de
prediccion/compensacioén de movimiento 75, la unidad que genera la prediccion del vector
de movimiento 76, la unidad de seleccion de imagen de prediccion 78 y la unidad de
control de la velocidad 79. Ademas, el dispositivo de codificacion de imagen 151 en la Fig.
24 difiere del dispositivo de codificacion de imagen 51 Fig. 7 en cuanto al punto de la
unidad de asignacion de nimero de cédigo 77 y la unidad de codificacion sin pérdidas 66
gue han sido reemplazados por la unidad de asignacion de numero de codigo 161 y la
unidad de codificacion sin pérdida 162 respectivamente, y en el punto de una unidad que

determina la asignacion del numero de cédigo 6ptimo 163 que se tiene que agregar.

[0294]

Es decir, con el dispositivo de codificacion de imagen 51 en la Fig. 7, la asignacion
de numeros de codigo en cuanto a la informacién para cada prediccién del vector de
movimiento, que es la correlacién entre la informacion para la prediccion de vectores de
movimiento y los numeros de cédigo, se establecié por el usuario o una aplicacién. Por el
contrario, con el dispositivo de codificacion de imagen 151 en la Fig. 24, se genera la

informacion de la asignacion de cada numero de cdodigo que es posible para la imagen
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actual o sector. Toda la informacion de codificacién (imagen comprimida) que relaciona la
imagen actual o sector se genera utilizando cada nimero de codigo de informacion de la
asignacion, y éstos se almacenan temporalmente en la unidad de codificacion sin pérdida

162.

[0295]

Estas informaciones de codificacion todas se suministran a la unidad que
determina la asignacion del niamero de cédigo 6ptimo 163. La unidad que determina la
asignacion del numero de codigo 6ptimo 163 genera un valor de funcion de costo para
cada asignacién, toma una asignacioén de un nimero de cddigo de las cuales el valor mas
pequefio como asignacion Optima para la imagen actual o sector, y suministra esa

informacién a la unidad de codificacién sin pérdida 162.

[0296]

De la informacién de codificacién (imagen comprimida) en relacion con cada
asignacion de numero de codigo que estd almacenado, la unidad de codificacion sin
pérdidas 162 solo envia al buffer de almacenamiento 67 la que relaciona con la

asignacion optima.

[0297]

El dispositivo del lado de decodificacién correspondiente a este dispositivo de
codificacibn de imagenes 151 es basicamente de la misma configuracibn que el
dispositivo de decodificacion de imagen 101 en la Fig. 20, y en consecuencia su

descripcion se omitira.

[0298]

Como se describié anteriormente, la asignacibn de coédigo en cuanto a la
informacién para la prediccién del vector de movimiento no se limita a ser ajustado por el
usuario o la aplicacion, y se puede hacer una disposicidbn en donde la asignacion del

codigo 6ptimo se decodifica de la asignacion de codigo en cuanto a la informacién para la
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prediccion del vector de movimiento en el dispositivo de codificacién de imagen, asi como

para mejorar la eficiencia de codificacion y la calidad de imagen subjetiva.

[0299]

Tenga en cuenta que la descripcion que se ha hecho anteriormente en relacién con
el uso de la informacion para la prediccion temporal del vector de movimiento, la
informacién espacial para la prediccion del vector de movimiento, y la informacion
espacio-temporal para la prediccion del vector de movimiento, como candidatos a la
informacion para la prediccion del vector de movimiento, pero también se puede usar
como candidatos otra informacion de prediccion del vector de movimiento, asi, como

también por su puesto otra materia.

[0300]
[Informacion para la Prediccion del vector de movimiento]

Aunque la descripcion se ha hecho anteriormente usando el método descrito en
NPL 1 como un ejemplo de un método que genera la informacion para la prediccion del
vector de movimiento, el siguiente método, por ejemplo, se puede aplicar, sin restricciones

a esta.

[0301]

Por ejemplo, en el caso del método ilustrado en NPL 1 anteriormente descrito, el
mayor de los numeros de informacion del candidato para la prediccion del vector de
movimiento que es la informacién para la predicciéon del vector de movimiento que sirven
como candidatos, es mayor la cantidad de procesamiento que la cantidad de cémputo.
También, con un GOP actual, que mejora la calidad de imagen de una imagen de
referencia tal como una imagen P, por ejemplo, también mejora la calidad de imagen de

una imagen B haciendo referencia a la misma.

[0302]
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En consecuencia, se puede hacer una disposicion cuando la unidad de
prediccion/compensacion de movimiento 75 realiza la prediccidn/compensacion de
movimiento (procesamiento de codificacibn) usando un numero mayor numero de
candidatos para la informacion del vector de movimiento con respecto a una imagen
referenciada (e.g., imagen P, etc.) También, se puede hacer una disposicion cuando la
unidad de predicciébn/compensacion de movimiento 75 (proceso de codificacién) usando
un namero mas pequefio de informacion candidata al vector de movimiento con respecto
a la imagen que no esta referenciada (e.g., imagen B, etc.), o se realiza la codificacion del
vector de movimiento segun AVC en lugar de realizar el procesamiento tal como se ilustra

en NPL 1.

[0303]

Por ejemplo, en un caso de codificar una imagen referenciada cuando se procesa
otra imagen, la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 76 se hace para
generar mas informacion candidata del vector de movimiento que con un caso de
codificacion de una imagen no referenciada cuando se procesa otra imagen. Es decir, en
este caso, la unidad que selecciona la prediccién éptima del vector de movimiento 93
selecciona la informacion optima para la prediccidén del vector de movimiento a partir de

un nimero mayor de informacién candidata del vector de movimiento.

[0304]

También, en un caso de codificar una imagen no referenciada al procesar otra
imagen, la unidad que genera una prediccion del vector de movimiento 76 esta hecha
para generar menos informacion candidata del vector de movimiento que con un caso de
codificacion de una imagen referenciada cuando se procesa otra imagen, o
alternativamente, genera un Unica informacion para la prediccion del vector de
movimientos como con AVC. Es decir, en este caso, la unidad que selecciona la
prediccion o6ptima del vector de movimiento 93 selecciona la informacion para la
prediccion optima del vector de movimiento a partir de un nimero mas pequefio de

informacion candidata para el vector de movimiento, o toma una informaciéon Unica que
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generada para la prediccién del vector de movimiento como informacién para la prediccion

Optima del vector de movimiento.

[0305]
Asi, el dispositivo de codificacion de imagen puede mejorar la eficiencia de

codificaciéon con una menor cantidad de célculos.

[0306]

En este caso también, el dispositivo de codificacion de imagen almacena
informacién que es relativa a la que es candidata para usar en la prediccion del vector de
movimiento, en cada cabecera de sector o conjunto de parametros de imagen (e.g., la

informacién se transmite al lado del dispositivo de decaodificacion).

[0307]
[Macro-bloques]

También, en la descripcion anterior, el tamafio de macro-bloque ha sido descrito
con respecto a un caso de 16 x 16 pixeles, pero la tecnologia actual se puede aplicar
también a los tamafios de macro-bloque extendido.

[0308]
La Fig. 25 es un diagrama que ilustra un ejemplo de tamafio de macro-bloque

extendido.

[0309]

Los macro-bloques compuestos de 32 x 32 pixeles divididos en bloques
(particiones) de 32 x 32 pixeles, 32 x 16 pixeles, 16 x 32 pixeles y 16 x 16 pixeles se
muestran desde la izquierda en orden sobre el nivel superior en la Fig. 25. Los bloques
formados por 16 x 16 pixeles divididos en bloques de 16 x 16 pixeles, 16 x 8 pixeles, 8 x
16 pixeles, y 8 x 8 pixeles aparecen desde la izquierda en orden sobre el nivel medio en

la Fig. 25. También, los bloques hechos 8 x 8 pixeles divididos en bloques de 8 x 8
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pixeles, 8 x 4 pixeles, 4 x 8 pixeles y 4 x 4 pixeles se muestran desde la izquierda en

orden sobre el nivel mas bajo en la Fig. 25.

[0310]
En otras palabras, los macro-bloques de 32 x 32 pixeles pueden ser procesados
con bloques de 32 x 32 pixeles, 32 x 16 pixeles, 16 x 32 pixeles y 16 x 16 pixeles

mostrados en orden sobre el nivel mas alto en la Fig. 25.

[0311]

Asimismo, los bloques de 16 x 16 pixeles mostrados en el lado derecho en el nivel
superior se pueden procesar con bloques de 16 x 16 pixeles, 16 x 8 pixeles, 8 x 16
pixeles, y 8 x 8 pixeles mostrados sobre el nivel medio de la misma manera como con el

formato H.264/AVC.

[0312]

Ademas, los bloques de 8 x 8 pixeles mostrados en el lado derecho sobre el nivel
medio se pueden procesar con bloques de 8 x 8 pixeles, 8 x 4 pixeles, 4 x 8 pixeles, y 4 x
4 pixeles mostrados en el nivel inferior en de la misma manera como con el formato

H.264/AVC.

[0313]

Con los tamafios de macro-bloque extendidos, mediante el empleo de una
estructura jerarquica, con respecto a un bloque de 16 x 16 pixeles o menos, se define un
blogue mas grande como un superconjunto de los mismos, mientras que mantiene la

compatibilidad con el formato H.264/AVC.

[0314]
La presente tecnologia también puede aplicarse a los tamafios de macro-bloque
extendidos, propuestos como se describié antes. En el caso que la presente tecnologia se

aplique también a tamafios de macro-bloque extendido, se asignan, un numero de
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codigos diferentes a la informacion para la prediccion del vector de movimiento entre
macro-bloques normales y macro-bloques extendidos, por ejemplo. Por ejemplo, un
macro-bloque normal esta configurado de 16 x 16 pixeles, y un macro-bloque extendido

esta configurado de 32 x 32 pixeles.

[0315]

La descripcion se ha realizado hasta ahora utilizando el formato H.264/AVC como
la base de un formato de codificacién, pero no se limita a esto. Es decir, la presente
tecnologia se puede aplicar a otros formatos de codificacién/formatos de decodificacion
que realizan prediccién/compensacion de movimiento y ademas el uso de informacién
multiple para la prediccion del vector de movimiento para la codificacion de informacion
del vector de movimiento.

[0316]
[Unidad de Codificacion]

Ahora, el tamafio macro-blogue de 16 x 16 pixeles no es éptimo para cuadros de
imagen de gran tamafio como UHD (Ultra High Definition; 4000 x 2000 pixels) que se

manejara en formatos de codificacion de préxima generacion.

[0317]

En consecuencia, la estandarizacion de un formato de codificacion llamado HEVC
(High Efficiency Video Coding) actualmente ha sido adelantado por JCTVC (Joint
Collaboration Team-Video Coding) que actia como un organismo de normalizacion de la
colaboracion entre el ITU-T (International Telecommunication Union Telecommunication
Standardization Sector) e I1SO (International Organization for Standardization)/IEC con

mejora adicional en la eficiencia de codificacion.

[0318]
Con AVC, se establece una estructura jerarquica de macro-bloques y sub-macro-
blogues, como se muestra en la Fig. 2, la unidad de codificacion (CU (unidad de

codificacion)) se estipula con HEVC, como se muestra en la Fig. 31.
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[0319]

Un (CU) también se conoce como bloque de &rbol de codificacion (CTB), y es una
region parcial de una imagen en incrementos de imagen, que hace el mismo papel que un
macro-bloque AVC. Mientras que el ultimo se fija al tamafio de 16 x 16 pixeles, el tamafio
del formador no se fija, y se especifica dentro de la informacién de imagen comprimida en

la secuencia respectiva.

[0320]

Por ejemplo, CUs que tienen el tamafio maximo (LCU (unidad de codificacion
grande)), y el tamafio minimo (SCU (unidad de codificacion mas pequefia)) se estipulan
en un conjunto de parametros de secuencia (SPS (conjunto de pardmetros de secuencia))

incluidos en los datos codificados para ser enviados.

[0321]

Dentro de cada LCU, la divisibn se puede hacer en UCs de tamafios mas
pequefios mediante el establecimiento de la sefial dividida = 1 dentro de un rango que no
es menor que el tamafio de una SCU. En el ejemplo en la Fig. 31, el tamafio de la LCU es
128, y la profundidad jerarquica maxima es de 5. Una CU que tiene un tamafio de 2N x 2N
se divide en una CU que tienen un tamafio de N x N que se convierte en un nivel

jerarquico inferior cuando el valor de spilt_flag es "1".

[0322]

Ademas, un CU se divide en unidades de prediccion (unidad de prediccion (PU))
que son regiones (regiones parciales de una imagen en incrementos de imagen) que
sirven como incrementos de prediccion intra o inter, y también estan divididos en unidades
de transformacion (Unidad de Transformacion (TU)) que sirven como regiones (regiones
parciales de una imagen en incrementos de imagen) que estan procesando incrementos

de transformacion ortogonal. Actualmente, con el formato de codificacion HEVC, en
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adicion a la transformacion ortogonal 4 x 4 y 8 x 8, se pueden emplear la 16 x 16 y 32 x

32.

[0323]

En un caso de un formato de codificacion en el que se definen las CUs y las CUs
se utilizan como incrementos para realizar varios tipos de procesamiento, como se ha
descrito anteriormente con HEVC, los macro-bloques en AVC se puede considerar que
son equivalentes a LCUs. Obsérvese, sin embargo, una CU tiene una estructura
jerarquica como se muestra en la Fig. 31, por lo que el tamafio de la LCU de nivel
jerarquico mas alto generalmente se hace mas grande que un macro-bloque AVC, por

ejemplo, tal como 128 x 128 pixeles.

[0324]

La presente tecnologia también puede aplicarse a formatos de codificacion que
usan tales CUs, PUs, TUs, y asi sucesivamente, en lugar de macro-bloques. Es decir, los
incrementos de procesamiento para el procesamiento de la prediccion pueden ser

regiones opcionales.

[0325]

Ademas, el control de conmutacion de los nimeros de codigo se puede disponer
para que sea realizado en incrementos de procesamiento opcionales, y se puede realizar
en todas las regiones de unidades de procesamiento de prediccion, tales como las CUs,
PUs, y asi sucesivamente, no sélo secuencias, imagenes, y los sectores. En este caso, la
forma de asignacion de numero de cédigo en cuanto a la informacién para la prediccién
del vector de movimiento en esa region se controla de acuerdo con las caracteristicas de
movimiento de la region a ser procesada, mas concretamente, si la regién a ser
procesada (regién actual) es una regién configurada de una imagen quieta (region fija) o
es una region configurada de una imagen de un objeto en movimiento (la region de
movimiento). Es decir, en este caso, que para cada region se distingue si la region es una

region quieta o no.
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[0326]
[Dispositivo de codificacion de imagen]
La Fig. 32 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de configuracion

principal de un dispositivo de codificacién de imagen en este caso.

[0327]

El dispositivo de codificacion de imagen 700 mostrado en la Fig. 32 es
basicamente de la misma configuracién que el dispositivo de codificacion de imagen 51 en
la Fig. 7, y codifica los datos de imagen. Diremos que el dispositivo de codificacién de
imagen 700 realiza el procesamiento entre cada unidad de prediccion (PU), como se

describe con referencia a la Fig. 31.

[0328]

Como se muestra en la Fig. 32, el dispositivo de codificacion de imagen 700 esta
configurado de una unidad de conversion A/D 700, un buffer de reorganizacion de pantalla
702, una unidad de computador 703, una unidad de transformacion ortogonal 704, una
unidad de cuantizacion 705, una unidad de codificacién sin pérdida 706, y un buffer de
almacenamiento 707. Ademas, el dispositivo que codifica la imagen 700 tiene una unidad
de cuantizacién inversa 708, una unidad de transformacion ortogonal inversa 709, una
unidad de cémputo 710, un filtro de desbloqueo 711, una memoria marco 712, un
conmutador 713, wuna wunidad de prediccion intra 714, una unidad de
prediccién/compensacién de movimiento 715, una unidad de seleccion de imagen de

prediccion 716, y una unidad de control de velocidad 717.

[0329]

El dispositivo que codifica la imagen 700 tiene, ademas, una unidad que determina

la regién quieta 721 y una unidad que codifica el vector de movimiento 722.

[0330]
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La unidad de conversién A/D 701 realiza la conversion A/D de una imagen de
entrada, y suministra los datos de imagen después de la conversion (datos digitales) al
buffer de reorganizacion de pantalla 702 para almacenamiento. El buffer de
reorganizacion de pantalla 702 reorganiza las imagenes de los marcos en el orden
almacenado para su visualizacion en el orden de los marcos para la codificacion de
acuerdo con GOP, y suministra las imagenes de lo que ha sido la orden marco
reorganizado a la unidad de computo 703. Ademas, el buffer de reorganizacion de pantalla
702 suministra las imagenes de lo que ha sido la orden marco reorganizando a la unidad

de prediccién intra 714 y la unidad de prediccibn/compensacion de movimiento 715.

[0331]

La unidad de computo 703 resta, de la imagen leida del buffer de reorganizacion
de pantalla 702, la imagen de prediccién suministrada desde la unidad de prediccion intra
714 o la unidad de compensacion de movimiento/compensacion 715 a través de la unidad
que selecciona la imagen de prediccion 716 de la imagen leida del buffer de
reorganizacion de pantalla 702, y saca la informacion de diferencia de esta a la unidad de

transformacion ortogonal 704.

[0332]

Por ejemplo, en el caso en el que se va a realizar una imagen de codificacion inter,
la unidad de computo 703 resta la imagen de prediccion sustraida de la unidad de
compensacion /compensacion de movimiento 715, de la imagen leida del buffer de

reorganizacion de pantalla 702.

[0333]

La unidad de transformacion ortogonal 704 somete la informacién de diferencia de
la unidad de computo 703 a transformacién ortogonal, tal como la transformada discreta
del coseno, transformada de Karhunen-Loéve, o similares. El método de la transformacion
ortogonal aqui es opcional. La unidad de transformacion ortogonal 704 emite el

coeficiente de transformada de la misma a la unidad de cuantizaciéon 705.
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[0334]

La unidad de cuantizacion 705 cuantiza el coeficiente de transformada
suministrado desde la unidad de transformacién ortogonal 704. La unidad 705 de
cuantizacion establece parametros de cuantizacién con respecto a los valores objetivo de
cantidad de cddigo suministrada desde la unidad de control de la velocidad 717, y realiza
la cuantizacién. Tenga en cuenta que el método para esta cuantizacion es opcional. La
unidad de cuantizacion 705 suministra el coeficiente de transformacion cuantizado a la

unidad de codificacion sin pérdida 706.

[0335]

La unidad de codificacion sin pérdida 706 codifica el coeficiente de transformacion
cuantizado en la unidad de cuantizacion 705 por un método de codificacion opcional. Los
datos del coeficiente se cuantiza bajo el control de la unidad de control de la velocidad
717, y en consecuencia la cantidad de codigo de la misma es el valor objetivo fijado por la

unidad de control de la velocidad 717 (o se aproxima al valor objetivo).

[0336]

Ademas, la unidad de codificacién sin pérdidas 706 obtiene informacién que indica
prediccion intra desde la unidad de prediccion intra 714, y obtiene informacién que indica
un modo de prediccién intra inter, y asi sucesivamente desde la unidad de
prediccion/compensacién de movimiento 715. Ademas, la unidad de codificacion sin

pérdidas 706 obtiene coeficientes de filtro y similares utilizados en el filtro de bucle 711.

[0337]

La unidad de codificacion sin pérdida 706 codifica estos diversos tipos de
informacién, y toma esto como parte de la informacién de cabecera de los datos
codificados (multiplexes). La unidad de codificacion sin pérdida 706 suministra los datos

codificados al buffer de almacenamiento 707 para almacenamiento.
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[0338]

Con la unidad de codificacion sin pérdida 706, los ejemplos del procesamiento de
codificacion sin pérdidas incluyen codificaciones tales como codificacion de longitud
variable, codificacién aritmética, y asi sucesivamente. Los ejemplos de la codificacion de
longitud variable incluyen CAVLC (Context-Adaptive Variable Length Coding) estipulada
por el formato H.264/AVC, y asi sucesivamente. Los ejemplos de la codificacion aritmética

incluyen CABAC (Context-Adaptive Binary Arithmetic Coding) y asi sucesivamente.

[0339]

Al buffer de almacenamiento 707 mantiene temporalmente los datos codificados
suministrados desde la unidad de codificacion sin pérdidas 706. El buffer de
almacenamiento 707 da salida de los datos contenidos en el mismo hacia, por ejemplo, un
dispositivo de almacenamiento corriente abajo (medio de grabacion) o ruta de transmision

o similar, no mostrados en el dibujo.

[0340]

Ademas, la salida del coeficiente de transformacion cuantizado desde la unidad
de cuantizacion 705 también es la entrada a la unidad de cuantizacién inversa 708. La
unidad de cuantizacion inversa 708 realiza la cuantizacién inversa del coeficiente de
transformaciéon cuantizado con un método que corresponde a la cuantizacion mediante la
unidad de cuantizacion 705. Cualquier método sera suficiente para este método de
cuantizacion inversa, siempre y cuando corresponda al procesamiento de cuantizacion
por la unidad de cuantizacion 705. La unidad de cuantizacién inversa 708 suministra el

coeficiente de transformado obtenido a la unidad de transformacion ortogonal inversa 709.

[0341]

La unidad de transformacion ortogonal inversa 709 realiza la transformacion
ortogonal inversa del coeficiente de transformacion suministrado desde la unidad de
cuantizacion inversa 708 con un método correspondiente al procesamiento de

transformacién ortogonal mediante la unidad de transformaciéon ortogonal 704. Cualquier

95



10

15

20

25

método sera suficiente para este método de la transformacion ortogonal inversa, mientras
que corresponda al procesamiento de transformacién ortogonal por la unidad de
transformacién ortogonal 704. La salida sometida a transformacion ortogonal inversa

(informacidn restaurada de la diferencia) se suministra a la unidad de cémputo 710.

[0342]

La unidad de cémputo 710 afiade los resultados de transformacion ortogonal
inversa suministrados desde la unidad de transformacién ortogonal inversa 709, es decir,
la informacion de diferencia restaurada, a la imagen de prediccion suministrada desde la
unidad de prediccion intra 714 o de la unidad de compensacion /compensacion de
movimiento 715 via la unidad que selecciona la imagen de prediccion 716, a fin de
obtener una imagen localmente decodificada (imagen decodificada). La imagen

decodificada se suministra al filtro de bucle 711 o la memoria marco 712.

[0343]

El filtro de bucle 711 incluye un filtro de desbloqueo y un filtro de bucle adaptativo y
similares, y realiza el procesamiento de filtrado segun sea apropiado en la imagen
decodificada suministrada desde la unidad de computo 710. Por ejemplo, el filtro de bucle
711 elimina el ruido de bloque de la imagen decodificada mediante la realizacion del
procesamiento de filtro de desbloqueo sobre la imagen decodificada. También, por
ejemplo, el filtro de bucle 711 realiza la mejora de calidad de imagen en los resultados del
procesamiento del filtro de desbloqueo (imagen decodificada sometida a bloquear la
eliminacion de ruido) mediante la realizacién del procesamiento del filtro de bucle usando

un filtro de Wiener (filtro Wiener).

[0344]
Tenga en cuenta que se puede realizar una disposicion cuando el filtro de bucle
711 realiza el procesamiento de filtro opcional en la imagen decodificada. También, una

puede realizarse una disposicion cuando el filtro de bucle 711 suministra informacién tal
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como coeficientes de filtro y similares utilizados en el procesamiento de filtro a la unidad

de codificacién sin pérdida 706 segun sea necesario, a fin de tener estos codificados.

[0345]

El filtro de bucle 711 proporciona los resultados de procesamiento de filtro (imagen
decodificada después del procesamiento de filtro) a la memoria marco 712. Obsérvese
que, como se ha descrito anteriormente, la salida de la imagen decodificada de la unidad
de coémputo 710 se puede suministrar a la memoria marco 712 sin pasar por el filtro de

bucle 711. Es decir, el procesamiento de filtro por el filtro de bucle 711 se puede omitir.

[0346]
La memoria marco 712 almacena la imagen suministrada a la misma, y suministra
la imagen almacenada decodificada a la unidad de seleccion 713 en un momento

predeterminado, como una imagen de referencia.

[0347]

La unidad de seleccion 713 selecciona el destino de suministro de la imagen de
referencia suministrada desde la memoria marco 712. Por ejemplo, en el caso de
prediccion inter, la unidad de seleccion 713 suministra la imagen de referencia
suministrada desde la memoria marco 712 a la unidad de compensacion /compensacion

de movimiento 715.

[0348]

La unidad de prediccion intra 714 utiliza los valores de pixeles dentro de la imagen
a procesar, que es la imagen de referencia suministrada desde la memoria marco 712 a
través de la unidad de seleccion 713, para llevar a cabo la prediccion intra (prediccion
intra pantalla) para generar una imagen de prediccién, basicamente en el procesamiento
de incrementos de PUs. La unidad de prediccion intra 714 realiza esta prediccion intra en

multiples modos (modos de prediccion intra) preparadas de antemano. La unidad de
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prediccion intra 714 no se limita a los modos establecidos por el formato de codificacion

AVC, y también puede realizar esta prediccién intra con otros modos opcionales.

[0349]

La unidad de prediccion intra 714 genera imagenes de prediccion en todos los
modos de prediccion intra candidatos, evalla los valores de la funcién de costo de las
imagenes de prediccion utilizando la imagen de entrada suministrada desde el buffer de
reorganizacion de pantalla 702, y selecciona un modo éptimo. Al seleccionar el modo
Optimo de prediccion intra, la unidad de prediccion intra 714 suministra una imagen de
prediccion generada con aquel modo Optimo a la unidad que selecciona la imagen de

prediccion 716.

[0350]

También, como se ha descrito anteriormente, la unidad de prediccion intra 714
suministra informacién en el modo de prediccién intra que indica el modo de prediccién
intra que se ha empleado, y asi sucesivamente, a la unidad de codificacion sin pérdida

706, segun proceda.

[0351]

La unidad de de prediccion/compensacion de movimiento 715 utiliza la imagen de
entrada suministrada desde el buffer de reorganizacion de pantalla 702, y la imagen de
referencia suministrada desde la memoria marco 712 a través de la unidad de seleccion
713, para llevar a cabo la prediccion de movimiento (prediccion inter) basicamente en el
procesamiento de incrementos de PUs, y realizar el proceso de compensacién de
movimiento de acuerdo con los vectores de movimiento detectados, lo que genera una
imagen de prediccion (informacién de imagen de prediccion inter). La unidad de
prediccion/compensacién de movimiento 715 realiza esta prediccidon entre en multiples
modos (modos de prediccion inter) preparadas de antemano. La unidad de

prediccion/compensacioén de movimiento 715 no se limita a los modos establecidos por el
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formato de codificacion AVC, y también puede realizar esta prediccion intra con otros

modos opcionales.

[0352]

La unidad de prediccién/compensacion de movimiento 715 genera imagenes de
prediccion en todos los modos de prediccion inter candidatos, evalla los valores de la
funcién de costo de las imagenes de prediccion, y selecciona un modo Optimo. Al
seleccionar un modo Optimo de prediccion inter, La unidad de prediccion/compensacion
de movimiento 715 suministra la imagen de prediccidon generada en este modo éptimo a

la unidad que selecciona la imagen de prediccién 716.

[0353]

La unidad de prediccion/compensacion de movimiento 715 suministra la unidad de
codificacion sin pérdida 706 con informacion que indica el modo de prediccién inter que se
ha empleado, y la informacidn necesaria para realizar el procesamiento en ese modo de
prediccion inter en el momento de decodificar los datos codificados, y asi sucesivamente

a la unidad de codificacién sin pérdida 706, con el fin de ser codificado.

[0354]

La unidad que selecciona la imagen de predicciobn 716 selecciona la fuente de
suministro de la imagen de prediccién que se suministran a las unidades de computacion
703 y 710. Por ejemplo, en el caso de la codificacién inter, la unidad que selecciona la
imagen de prediccion 716 selecciona la unidad de prediccion/compensacion de
movimiento 715 como la fuente de suministro de la imagen de prediccion, y suministra la
imagen de prediccion suministrada desde la unidad de predicciébn/compensacion de

movimiento 715 a las unidades de cémputo 703y 710.

[0355]

La unidad de control de velocidad 717 controla la velocidad de las operaciones de

cuantizacion de la unidad de cuantizacion 705, basado en la cantidad de cdodigos de los
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datos codificados almacenados en al buffer de almacenamiento 707, de tal manera que no

ocurra desbordamiento o flujo bajo.

[0356]

La unidad que determina la regién quieta 721 distingue si 0 no la region actual es
una region quieta (determinacion de la region quieta). La unidad que determina la region
quieta 721 suministra los resultados de la determinacion respecto de si es 0 no una regién
quieta, a la unidad de codificacion del vector de movimiento 722.

[0357]

La unidad de codificacién del vector de movimiento 722 controla la asignacion del
namero de codigo segun la informacién para la prediccidn del vector de movimiento en un
modo de competencia MV, basada en los resultados de la determinacion respecto de si es

0 No una region quieta, suministrados desde la unidad que determina la regién quieta 721.

[0358]

Mas especificamente, la unidad que codifica el vector de movimiento 722 genera
toda la informacién para la prediccion del vector de movimiento con respecto a todos los
modos de prediccién inter usando la informacién de movimiento de la region periférica de
la regién actual, y asigha numeros de cédigo para cada informacién para la prediccion del
vector de movimiento generado con un método basado en los resultados de la
determinacion de la region quieta. Ademas, la unidad que codifica el vector de movimiento
722 determina una informacién optima para la prediccion del vector de movimiento, y
genera la diferencia entre la informacién 6ptima para la prediccion del vector de
movimiento y la informacion de movimiento (vector de movimiento) de la region actual
(informacion de la diferencia de movimiento). La unidad que codifica el vector de
movimiento 722 suministra la informacion de la diferencia de movimiento generado y el
namero de cédigo de informacion para la prediccidon del vector de movimiento a la unidad

de prediccién/compensacion de movimiento 715.

[0359]

100



10

15

20

25

30

[Determinacion de la region quieta y Asignacion del numero de codigo]
En primer lugar, la determinacibn de la region quieta por la unidad de

determinacion de region quieta 721 se describira con més detalle.

[0360]

Como se muestra en la Fig. 33 por ejemplo, la determinacion de la region quieta
por la unidad que determina la region quieta 721 se realiza usando la informacion de
movimiento en cuanto a la region co-localizada sobre una imagen de referencia que ya se
ha procesado (la informacién de movimiento ya se ha calculado) en el punto en que se
procesa la region actual. En el caso de la Fig. 33, la region actual es la PUcurr mostrada
al lado derecho en la Fig. 33, y la region co-localizada conjunta de la misma es la PUCOL
de la imagen de referencia mostrada al lado izquierdo en la Fig. 33. La Unidad que
determina la regién quieta 721 usa (MVhcol, MVvcol), que son el componente horizontal y
el componente vertical de la informacion del vector de movimiento de esta region Co-
localizada PUcurr, y el indice de referencia Refcol, para llevar a cabo la determinacién de

la regién quieta de la region actual PUcurr.

[0361]

Es decir, en un caso en el que la siguiente expresion (17) y la expresion (18)
mantengan, y también la expresion (19) se mantenga, con un valor umbral®, un caso en
el que se aplica Ref_PicR_reordering, o un caso en el que el indice de referencia Refcol
tiene un valor POC que indica una imagen inmediatamente antes de, la unidad que

determina la region quieta 721 determina la region actual PUcurr para que sea la region

quieta.

[0362]

| MVhcol | <6 .. (17)
| MVvcol | <6 ... (18)
Refcol =0 .. (19)
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[0363]

Mediante el valor del indice de referencia Refcol que es 0 en la Expresion (19), la
unidad que determina la regién quieta 721 determina que la region de referencia PUcol de
la regién co-localizada en la imagen de referencia esta configurada casi sin lugar a dudas
de una imagen fija. También, el valor d& en la Expresin (17) y e n la Expresién (18)
debe ser 0 si tanto la imagen de entrada y la imagen de referencia son imagenes
originales en si mismas, sin distorsion de codificacién. Sin embargo, en la realidad,
aunque la imagen de entrada es el propio original, la imagen de referencia es una imagen
decodificada y generalmente incluye la distorsion de codificacién. Por consiguiente,
incluso en el caso de una imagen fija, el valor 0 como valor de 6 no es necesariamente

adecuado.

[0364]

Por consiguiente, en el caso que el valor del vector de movimiento tenga precision
de 1/4 de pixel, la unidad que determinacion la region quieta 721 establéce 4. Es
decir, en el caso de que la precision del vector de movimiento este dentro de la precision
1.0 pixel entero, la unidad que determina la regién quieta 721 determina esta como una

region quieta.

[0365]

A continuacion, se describird en mas detalle la asignacion de los numeros de
cbdigo a la informacion de prediccion del vector de movimiento mediante la unidad que
codifica el vector de movimiento 722. En lo sucesivo, nosotros diremos que la unidad de

informacion para la prediccion del vector de movimiento PUX es MVPUX.

[0366]

La NPL 1 y Joel Jung, Guillaume Laroche, "Competition-Based Scheme for Motion
Vector Selection and Coding", VCEG-ACO06, ITU — GRUPO DE ESTUDIO (16) del Sector
de Estandarizacion de Telecomunicaciones Pregunta 6 Grupo de expertos de Codificacion

de Video (VCEG), 292 reunion: Klagenfurt, Austria, 17-18 Julio, 2006 (en lo sucesivo
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referida como, NPL 2) propone un método de uso adaptativo, como informacion para la
prediccion del vector de movimiento, bien sea la informacién para la prediccion temporal
del vector de movimiento (Predictor Temporal) o la informacion para la prediccion espacio-
temporal del vector de movimiento (Predictor espacio-temporal) descrito con referencia a
la Fig. 6, en adicién a la informacion para la prediccion espacial del vector de movimiento

(predictor espacial) obtenido por la expresion descrita antes (5).

[0367]

Con NPL 2, el numero més grande de cédigo se asigha a la informacion para la
prediccion temporal del vector de movimiento (predictor temporal). Es decir, en el caso de
este método, con la informacién para la prediccion de vector de movimiento para la cual el
namero de cédigo (numero de codigo) "y" como PMVy, en el caso del ejemplo en la Fig.

33, se asignan los numeros de cddigo con las siguientes expresiones (20) a (23).

[0368]

PMVO = MVPUa ... (20)
PMV1 = MVPUb .. (21)
PMV2 = MVPUc .. (22)
PMV3 = MVPUcol ... (23)

[0369]

Como se describié anteriormente, en un caso de realizar la determinacion del
modo por optimizacion RD, se selecciona facilmente un modo con un nimero de codigo
mas pequefio asignado a este, con una tasa de bits mas baja en particular, y en
consecuencia, con el método descrito en el NPL 2, se observara facilmente deterioro entre

las regiones que se mueven y regiones quietas.

[0370]

Es decir, como se ha descrito anteriormente con referencia a la Fig. 13, existe la

preocupacion de que usando la correlacién de movimiento en la direccion espacial en una
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region quieta adyacente a una regién en movimiento de lugar a la informacién del vector
de movimiento de la propagacién de la regiébn que se mueve hacia la region quieta y que
cause deterioro de la calidad de la imagen. Sin embargo, con el método descrito en NPL
2, un numero de codigo pequefio que se puede seleccionar facilmente siempre se asigha
a la informacion para la prediccion espacial del vector de movimiento (Predictor espacial),
por lo que el deterioro se observa facilmente entre las regiones en movimiento y las

regiones quietas.

[0371]

Como se describidé anteriormente, la unidad que codifica el vector de movimiento
722 también genera informacion para la prediccion del vector de movimiento usando
informacién de movimiento de las regiones periféricas de la regién actual que debe ser
procesada. En el caso del ejemplo en la Fig. 33, PUcurr de la imagen actual es la region
actual, PUa, PUb, y PUC son regiones espacialmente periféricas en cuanto a la region
actual, y PUcol es una region situada temporalmente periférica en cuanto a la regién

actual.

[0372]

En lo siguiente, una region que es tanto espacial o temporalmente (espacio-
temporal) periférica se referira como una region periférica. Es decir, nos referiremos a la
PUa, PUb, y PUC como regiones espaciales periféricas de PUcurr, y se referird a PUcol

como una regioén periférica temporal de PUcurr.

[0373]

La unidad que codifica el vector de movimiento 722 asigna los numeros de cédigo
a esta informacion de movimiento de las regiones periféricas, y en este momento, controla
la forma en la que los nimeros de codigo son asignados de acuerdo a los resultados de la
determinacion la regién quieta. M&s especificamente, en un caso en el que la expresion
descrita antes (17) y la expresion (18) se mantienen, y también la expresion (19) se

mantiene, se aplica un caso de Ref_PicR_reordering o un caso en donde el indice de
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referencia Refcol tiene un valor POC que indica una imagen inmediatamente anterior, en
la determinacion de la regidn quieta, la unidad que codifica el vector de movimiento 722

cambia la asignacion de numero de cédigo segun las siguientes expresiones (24) a (27).

[0374]

PMVO = MVPUcol .. (24)

PMV1 = MVPUa ... (25)
PMV2 = MVPUb ... (26)
PMV3 = MVPUc .. (27)
[0375]

Es decir, con respecto a una regidn quieta, el nimero de codigo mas pequefio se
asigna a la informacién para la prediccién temporal del vector de movimiento (predictor
temporal), con el fin de suprimir la propagacion de vectores de movimiento en una regién
en movimiento. Por lo tanto, la unidad que codifica el vector de movimiento 722 puede
mejorar la precision de la prediccion de la informacién para la prediccién del vector de
movimiento y puede mejorar la eficiencia de codificacion.

[0376]

Tenga en cuenta que la unidad que determina la regién quieta 721 realiza la
determinacion de la region quieta para cada unidad de prediccion, por lo que la unidad
gue codifica el vector de movimiento 722 realiza la asignacion de numero de cdédigo
después que la determinacién de la unidad que determina la regién quieta 721 permite
una mejora adicional de la precision de la prediccion de la informacion para la prediccion

del vector de movimiento, y permite una mejora adicional de la eficiencia de codificacion.

[0377]

Tenga en cuenta que el modo de asignacion de los nimeros de codigo en un caso
de determinaciébn que se hace como una region quieta puede ser distinto de las
expresiones (24) a (27). Es decir, en un caso de determinacion que se haga de esa region

quieta, es suficiente con asignar numeros de codigo a la informacion para la prediccion
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temporal del vector de movimiento (predictor temporal) que sean mas pequefios que en
un caso de determinacion que se haga a una region en movimiento configurada de una
imagen de un objeto en movimiento, por lo menos. Por ejemplo, la unidad que codifica el

vector de movimiento 722 puede asignar PMV1 o PMV2 a MVPUcol.

[0378]

También, se puede hacer una disposicién en la que la unidad que codifica el vector
de movimiento 722 puede cambiar el nimero de codigo que se asigna, de acuerdo con la
precision (exactitud) de la determinacién de la region fija. Por ejemplo, se puede hacer
una disposicion en la que la determinacion de la region quieta es una decisién suave, y la
unidad de codificacién del vector de movimiento 722 asigna a la exactitud mas alta el

namero de codigo mas pequefio.

[0379]

Ademas, la descripcion se ha hecho anteriormente con respecto a un ejemplo de
PUa, PUb, PUC, y PUcol como regiones periféricas para asignar numeros de cédigo, pero
una disposicion en donde se pueden hacer otras regiones opcionales son regiones
periféricas, y la asignacion de numero de codigo también se realiza en cuanto a la
informacién del vector de movimiento de aquellas regiones periféricas. Es decir, no sélo
es la posicion de las regiones periféricas para las cuales la asignacion del nimero de
cbdigo se hace opcional, sino también el nimero de estas (e.i., el nUmero de los nimeros

de cbdigo a ser asignados) es opcional.

[0380]

Ademas, la descripcién hecha anteriormente tal que la manera de asignacion de
los numeros de cédigo mas pequefios a la informacién para la prediccion espacial del
vector de movimiento (predictor espacial) es un estado inicial, y en el caso que la unidad
gue determina la region quieta 721 determina que la region actual es una region quieta, la
forma de asignacion se cambia con el fin de asignhar los numeros de cdédigo mas

pequefios a la informacién para la prediccion temporal del vector de movimiento (predictor
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temporal), sin embargo, no se limita a esto, se “puede hacer una disposicién en donde la
forma de asignacién de los niumeros de codigo mas pequefios a la informacion para la
prediccion temporal del vector de movimiento (predictor temporal) es un estado inicial, y
en el caso de que la unidad que determina la region quieta 721 determine que la region
actual es una regién quieta, la forma de asignacién se cambia con el fin de asignar los
nameros de codigo mas pequefios a la informacion para la prediccion espacial del vector

de movimiento (predictor espacial).

[0381]

Ademas, la descripcion hecha anteriormente en el caso de que la unidad que
determina la region quieta 721 determine que la region actual es una region quieta, la
unidad que codifica el vector de movimiento 722 asigna ndmeros de codigo mas
pequefios a la informacién para la prediccion temporal del vector de movimiento (predictor
temporal), pero puede hacer un arreglo en donde ademas, la informacion para la
prediccion temporal del vector de movimiento (predictor temporal) se selecciona
forzosamente como informacion para la prediccion del vector de movimiento (solamente
se genera informacion para la prediccion temporal del vector de movimiento (MVPUcol)

como informacion candidata para la prediccion del vector de movimiento).

[0382]

En consecuencia, la unidad que codifica el vector de movimiento 722 puede
seleccionar la informacién para la prediccion temporal del vector de movimiento (predictor
temporal) como la informacion para la prediccion del vector de movimiento de la regién
quieta de una manera mas segura. En consecuencia, la unidad que codifica el vector de
movimiento 722 puede suprimir vectores de movimiento en la region de movimiento de la
propagacion a la region quieta de una manera mas segura. Sin embargo, en el caso de
que exista la posibilidad de terminacién errénea que ocurre en la region de determinacién
quieta, la informacion para la prediccion del vector de movimiento se selecciona
preferiblemente de la manera convencional usando los valores de funcién de costos y

similares.
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[0383]

Ademas, la descripcion se ha hecho anteriormente con PUa, PUb, PUC, y PUcol
como regiones periféricas espaciales de PUcurr y PUcol como una region periférica
temporal de PUcurr, pero las regiones periféricas espaciales y las regiones periféricas
temporales no se limitan a esto, y puede ser cualquier region siempre y cuando la
informacién de movimiento ya se haya generado en el punto en el momento de tomar la
region actual como un objeto de procesamiento.

[0384]
[Unidad de prediccion//compensacion de movimiento, unidad que determina la region
quieta, y unidad que codifica el vector de movimiento]

La Fig. 34 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de configuracion
principal de la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 715, la unidad que

determina la regién quieta 721, y la unidad que codifica el vector de movimiento 722.

[0385]

Como se muestra en la Fig. 34, la unidad para la prediccion/compensacion del
movimiento 715 tiene una unidad de busqueda de movimiento 731, una unidad que
calcula la funcién de costos 732, una unidad que determina el modo 733, una unidad de

compensacion de movimiento 734, y un buffer de informacion de movimiento 735.

[0386]
Ademas, la unidad que codifica el vector de movimiento 722 tiene una unidad que
asigna el numero de codigo 741, una unidad que genera la prediccién del vector de

movimiento 742, y una unidad que genera la diferencia del vector de movimiento 743.

[0387]
La unidad de busqueda de movimiento 731 recibe la entrada de valores de pixel
de la imagen de entrada del buffer de reorganizacion de pantalla 702 y los valores pixel de

la imagen de referencia de la memoria marco 712. La unidad de busqueda de movimiento
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731 realiza el procesamiento de busqueda de movimiento en todos los modos de
prediccion inter y genera informacién de movimiento que incluye un vector de movimiento
y el indice de referencia. La unidad de busqueda de movimiento 731 suministra la
informacién de movimiento a la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento
742 de la unidad de codificacion del vector de movimiento 722.

[0388]

Ademas, la unidad que determina la regiébn quieta 721 obtiene informacion
periférica que es la informacion de movimiento de las regiones periféricas almacenadas
en el buffer de informacion de movimiento 735 de la unidad de prediccion/compensacion
de movimiento 715, y determina si 0 no la region a ser procesada (region actual) es o no

una region quieta, a partir de la informacion de movimiento periférico.

[0389]

Por ejemplo, en consideracion con la region periférica temporal PUcol en un caso
en el que la expresion (17) y la expresién (18) mantengan, y también la expresion (19)
mantenga, se aplica un caso Ref_ PicR_reordering, o un caso en el que el indice de
referencia Refcol tiene un valor POC, la unidad que determina la regiébn quieta 721
determina que la regién actual PUcurr es una region quieta. La unidad que determina la
region quieta 721 suministra tales resultados de la determinacion de la region a la unidad
gue asigna el numero de cddigo 741 de la unidad que codifica el vector de movimiento

722,

[0390]

La unidad que asigna el nimero de cddigo 741 de la unidad que codifica el vector
de movimiento 722 obtiene informacion de movimiento periférico del bufer de informacion
de movimiento 735 de la unidad de prediccion/compensacion de movimiento 715, y
también obtiene resultados de la determinacion de la region quieta a partir de la unidad
gue determina la region quieta 721. La unidad que asigna el numero de codigo 741
determina la forma para asignar los nimeros de cddigo a cada informacion de movimiento

adyacente, y suministra esta forma de asignacion a la unidad que genera la prediccion del
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vector de movimiento 742 que controla las sefiales de control de asignacion de nimeros
de cabdigo.
[0391]

Al obtener informacion de movimiento de cada modo de prediccion para la PU
actual a partir de la unidad de busqueda de movimiento 731, la unidad que genera la
prediccion del vector de movimiento 742 obtiene informacion de movimiento periférico
correspondiente a cada informacion de movimiento del budfer de informacion de
movimiento 735. La unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 742 utiliza
esta informacion de movimiento periférico parta generar informacion candidata multiple
para la prediccion del vector de movimiento como se describe en NPL 2. Obsérvese, sin
embargo, que a diferencia del método descrito en el NPL 2, los numeros de cédigo fijados
por la unidad que asigna el numero de cédigo 741 se asighan a cada informacion para la

prediccion del vector de movimiento.

[0392]

Es decir, la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 742 genera
un la informacion para la prediccidn espacial para el vector de movimiento (Predictor
espacial) de acuerdo con la expresion descrita antes (5) en cuanto a la PU actual.
Ademds, la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 742 genera
informacion para la prediccion temporal del vector de movimiento (Predictor temporal) de
acuerdo con la expresion descrita antes (9) en cuanto a la PU actual. Ademés, la unidad
que genera la prediccion del vector de movimiento 742 genera informacion para la
prediccion espacio-temporal del vector de movimiento (Predictor Espacio-Temporal) de
acuerdo con la expresion descrita antes (10) en cuanto a la PU actual. La unidad que
genera la prediccion del vector de movimiento 742 asigna los numeros de codigo fijados
por la unidad que asigna el nimero de cdédigo 741 para cada uno de la informacion

obtenida para la prediccion del vector de movimiento.

[0393]
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La una unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 742 suministra
entonces la informacién de movimiento obtenida a partir de la una unidad de basqueda de
movimiento 731, cada informacion candidata generada para la prediccién del vector de
movimiento, y asigna a cada una respectivamente los nimeros de codigo, a una unidad

que genera la diferencia del vector de movimiento 743.

[0394]

La unidad que genera la diferencia del vector de movimiento selecciona una
informacion Optima a partir de la informacion para la prediccion del vector de movimiento
suministrada a esta, para cada modo de prediccion inter, y genera la informacion de la
diferencia del vector de movimiento incluyendo la diferencia entre el valor de la
informacién de movimiento y la informacién para la prediccion del vector de movimiento
de los mismos. La unidad que genera la diferencia del vector de movimiento 743
suministra la informacion generada de la diferencia del vector de movimiento en cada
modo de prediccién inter, la informacion para la prediccion del vector de movimiento de
modo de prediccion inter seleccionado, y el niumero de cédigo de este, a la unidad que
calcula la funcion de costos 732 o la unidad de prediccion/compensacion de movimiento

715.

[0395]

Ademas, la unidad de busqueda de movimiento 731 usa la informacion buscada
del vector de movimiento para realizar el proceso de compensacion en la imagen de
referencia, y por lo tanto genera una imagen de prediccion. Ademas, la unidad de
basqueda de movimiento 731 calcula la diferencia entre la imagen de prediccion y la
imagen de entrada (valores pixel de diferencia), y suministra los valores pixel de

diferencia a la unidad que calcula la funcién de costos 732.

[0396]

La unidad que calcula la funcion de costos 732 utiliza los valores pixel de

diferencia de cada modo de prediccion inter, suministrados desde la unidad de busqueda
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de movimiento 731, y calcula los valores de funcion de costo en cada modo de prediccion
inter. La unidad que calcula la funcién de costos 732 suministra el valor de funcién de
costo en cada modo de prediccion inter que se ha calculado, la informacion de la
diferencia de movimiento en cada modo de prediccion inter, la informacion para la
prediccion del vector de movimiento en cada modo de prediccién inter, y los nimeros de

cadigo de los mismos, a la unidad que determina el modo 733.

[0397]

La unidad que determina el modo 733 determina cual de los modos de prediccion
inter usar, utilizando los valores de funcion de costo en cuanto a los modos de prediccion
inter, y toma el modo de prediccion inter con el valor de funcién de costo mas pequefia
como un modo de prediccion éptimo. La unidad que determina el modo 733 suministra la
informacioén de modo 6ptimo, que es la informacion relacionada con el modo de prediccién
optimo de los mismos, y la informacion de diferencia de movimiento, la informacion del
vector de prediccion, y el nimero de codigo, del modo de prediccion inter seleccionado
para que sea el modo de prediccion éptimo, a la unidad de compensacion de movimiento

734.

[0398]

La unidad de compensacién de movimiento 734 obtiene un vector de movimiento a
partir de la informacion de la diferencia de movimiento del modo de prediccion 6ptimo y de
la informacién para la prediccion del vector de movimiento, y hace la compensacion de la
imagen de referencia de la memoria marco 712 usando el vector de movimiento obtenido,

con lo cual genera asi una imagen de prediccién para el modo de prediccion 6ptimo.

[0399]

En el caso de que la prediccion inter haya sido seleccionada por la unidad de
seleccidon de imagen de prediccion 716, una sefal que indica esta se suministra desde la
unidad que selecciona la imagen de prediccion 716. En respuesta a esto, la unidad de

compensacion de movimiento 734 suministra la informacion para la prediccion 6ptima, y la
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informacion de la diferencia del vector de movimiento de ese modo, y también el nUmero
de cddigo de la informacién para la prediccion del vector de movimiento de ese modo que,

a la unidad de codificacion sin pérdida 706.

[0400]

Ademas, la unidad de compensacion de movimiento 734 almacena en el buffer de
informacién de movimiento la informacion obtenida a partir de la informacién de diferencia
del vector de movimiento del modo seleccionado para ser el modo de prediccion éptimo y
la informacion para la prediccion del vector de movimiento, i.e., la informacion de
movimiento del modo de prediccién Optimo. Tenga en cuenta que en el caso de que la
prediccion inter no sea seleccionada por la unidad que selecciona la imagen de prediccion
716 (i.e., en el caso que se seleccione una imagen de prediccion intra), se almacena un
vector O en el buffer de informacién de movimiento 735 como informacion del vector de

movimiento.

[0401]

El buffer de informacibn de movimiento 735 almacena la informacion de
movimiento del modo de prediccion Optimo de regiones procesadas en el pasado. La
informacion de movimiento almacenada se suministra a la unidad de determinacion de la
region quieta 721, a la unidad que asigna el numero de codigo 741, y a la unidad que
genera la prediccion del vector de movimiento 742, como informacién de movimiento
periférico, en el procesamiento en cuanto a regiones procesadas mas tarde en el tiempo

gue esa region.

[0402]

Como se describié anteriormente, la unidad que determina la region quieta 721
realiza la determinacidon en cuanto a si una region es o no quieta, para cada unidad de
procesamiento de prediccion. La unidad que codifica el vector de movimiento 722 controla
entonces la asignacién de los numeros de codigo basados en los resultados de la

determinacion de la region quieta, y en el caso de una region quieta, asigna el nimero de
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movimiento (predictor temporal). La unidad de prediccibn/compensacion de movimiento
715 codifica entonces la informacion de diferencia de movimiento y el nimero de codigo
de la informacion para la prediccion del vector de movimiento generado por la unidad que
codifica el vector de movimiento 722. Por consiguiente, el dispositivo que codifica la
imagen 700 puede mejorar la precision de la prediccion de la informacion para la

prediccion del vector de movimiento, y puede mejorar la eficiencia de codificacion.

[0403]
[Flujo de Procesamiento]

A continuacion, se describird el flujo de procesamiento ejecutado en el dispositivo
de caodificacion de imagen 700. El proceso de codificacion y procesamiento de prediccion
intra se ejecutan basicamente en la misma forma que con los diagramas de flujo descritos
con referencia a la Fig. 16 y la Fig. 17. Es decir, se realiza, ejecutando el mismo proceso
como con el caso del dispositivo de codificacion de imagen 51. En consecuencia, la

descripcion de estos se omitira.

[0404]
A continuacién, un ejemplo de procesamiento de prediccion inter de movimiento
ejecutado En la etapa S22 de la Fig. 16 se describird con referencia al diagrama de flujo

en la Fig. 35.

[0405]

Después de procesar la predicciéon de movimiento inter iniciada en la etapa S701,
en este caso, la unidad de busqueda de movimiento 731 realiza la busqueda de
movimiento para cada modo de prediccion inter, y genera informacién de movimiento y la

diferencia en los valores pixel.

[0406]
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En la etapa S702, la unidad que determina la region quieta 721 obtiene
informacién de movimiento de la region co-localizada, que es una region periférica
temporal. En la etapa S703, la unidad que determina la region quieta 721 determina si 0
no la regién actual es una regidén quieta, basada en la informacién de movimiento de la

region co-localizada.

[0407]
En la etapa S704, la unidad que asigna el numero de cédigo 741 determina el
namero de coédigo de asignacion de la informacion para la prediccion del vector de

movimiento de acuerdo con los resultados de la determinacion de la region quieta.

[0408]
En la etapa S705, la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento 742

genera toda la informacion candidata para la prediccion del vector de movimiento.

[0409]

En la etapa S706, la unidad que genera la diferencia del vector de movimiento 743
determina la informacion para la prediccién 6ptima para cada modo de prediccion inter.
Ademas, la unidad que genera la diferencia del vector de movimiento 743 genera
informacion de diferencia de movimiento que incluye un vector de diferencia de
movimiento, que es la diferencia entre la informacién para la prediccion del vector de

movimiento y la informacién del vector de movimiento.

[0410]
En la etapa S707, la unidad que calcula la funcion de costos 732 calcula un valor

de la funcién de costos para cada modo de prediccion inter.

[0411]

En la etapa S708, la unidad que determina el modo 733 determina el modo de

prediccion inter 6ptimo (también llamado modo de prediccion 6ptimo), que es el modo
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optimo de prediccidn inter, utilizando los valores de la funcién de costos calculados en la

etapa S707.

[0412]

En la etapa S709, la unidad de compensacion de movimiento 734 realiza la
compensacion de movimiento en el modo de prediccion 6ptimo inter. En la etapa S710, la
unidad de compensacion de movimiento 734 suministra la imagen de prediccion obtenida
por compensacion de movimiento en la etapa S709 a la unidad de cémputo 703 y la
unidad de cémputo 710 via la unidad que selecciona la imagen de prediccion 716, y
genera la informacién de la diferencia de imagen y una imagen decodificada. También, en
la etapa S711, la unidad de compensacion de movimiento 734 suministra la informacion
relacionada con el modo de prediccion éptimo inter, tal como la informacién para la
prediccion de modo 6ptimo, la informacién de diferencia de movimiento, y el numero de
cbdigo de la informacién para la prediccion del vector de movimiento y asi sucesivamente,

a la unidad de codificacion sin perdidas 706, con el fin de ser codificada.

[0413]

En la etapa S712, el buffer de informacién de movimiento 735 almacena la
informacién de movimiento seleccionado en el modo de prediccion oOptimo inter. Al
almacenar la informacion de movimiento, el buffer de informacién de movimiento 735

termina el procesamiento de prediccion de movimiento inter.

[0414]

Mediante la implementacion del procesamiento como se describe anteriormente, el
dispositivo que codifica la imagen 700 puede mejorar la precision de la prediccion de la
informacién para la prediccion del vector de movimiento, y puede mejorar la eficiencia de

codificacion.

[0415]

[Dispositivo decodificador de imagen]
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La Fig. 36 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de configuraciéon
principal de un dispositivo de decodificacibn de imagenes correspondiente al dispositivo

de codificacion de imagen 700 en la Fig. 32.

[0416]

El dispositivo de decodificacion de imagen 800 mostrado en la Fig. 36 tiene,
basicamente, la misma configuracion que el dispositivo de decodificacion de imagen 101
en la Fig. 20. Los dispositivos de decodificacion de imagen 800 decodifican los datos
codificados generados por el dispositivo de codificacion de imagen 700, con un método de
decodificacion correspondiente al método de codificacion de los mismos. Ademas,
diremos que el dispositivo de decodificacion de imagen 800 realiza prediccion inter en
cada unidad de prediccion (PU), de la misma manera que con el dispositivo de

codificacion de imagen 700.

[0417]

Como se muestra en la Fig. 36, el dispositivo de decodificacion de imagen 800
incluye un buffer de almacenamiento 801, una unidad de decodificacién sin pérdida 802,
una unidad de cuantizacion inversa 803, una unidad de transformacién ortogonal inversa
804, una unidad de computo 805, un filtro de bucle 806, una buffer de reorganizacion de
pantalla 807, un unidad de conversién D/A 808. También, el dispositivo de decodificacion
de imagen 800 incluye la memoria marco 809, una unidad de seleccion 810, una unidad
de prediccioén intra 811, una unidad de prediccion/compensacién de movimiento 812, y

una unidad de seleccion 813.

[0418]

Ademas, el dispositivo de decodificacién de imagen 800 incluye una unidad que

determina la regién quieta 821 y una unidad que codifica el vector de movimiento 822.

[0419]
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El buffer de almacenamiento 801 almacena los datos codificados transmitidos al
mismo, y suministra los datos codificados a la unidad de decodificacion sin pérdida 802 en
un momento predeterminado. La unidad de decodificacion sin pérdida 802 decodifica la
informacién que ha sido codificada por la unidad de codificacién sin pérdida 706 en la Fig.
32, suministrados por la memoria intermedia 801, por un formato correspondiente al
formato de codificaciébn de la unidad de codificacién sin pérdida 706. La unidad de
decodificacién sin pérdida 802 suministra los datos de coeficientes cuantizados de la
imagen de diferencia obtenida mediante la decodificacién de la unidad de cuantizacion
inversa 803. Ademas, la unidad de decodificacién sin pérdida 802 determina si un modo
de prediccion intra ha sido seleccionado o el modo de prediccién inter ha sido
seleccionado para el modo de prediccion Optimo, y suministra la informacion relativa a
dicho modo optimo a la unidad de prediccion intra 811 y a la unidad de
prediccién/compensacion de movimiento 812 del modo que se ha determinado para ser

seleccionado.

[0420]

Es decir, por ejemplo, en el caso de que el modo de prediccion inter haya sido
seleccionado como el modo de prediccion éptimo en la unidad de codificacion de imagen
700, la informacion relativa a ese modo de prediccion éptimo se suministra a la unidad de

prediccién/compensacion de movimiento 812.

[0421]

La unidad de cuantizacion inversa 803 realiza la cuantizacion inversa de los datos
de coeficientes cuantizados obtenidos al ser decodificados por la unidad de decodificacion
sin pérdida 802 con un formato correspondiente al formato de cuantizacion de la unidad
de cuantizacion 705 en la Fig. 32, y suministra los datos de coeficientes obtenidos a la

unidad de transformacién ortogonal inversa 804.

[0422]
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La unidad de transformacion ortogonal inversa 804 realiza la transformacion
ortogonal inversa de los datos de coeficientes suministrados desde la unidad de
cuantizacion inversa 803 con un formato correspondiente al formato de transformacion
ortogonal de la unidad de transformacion ortogonal 704 en la Fig. 32. La unidad de
transformacion ortogonal inversa 804 obtiene los datos residuales decodificados
correspondientes a los datos residuales antes de ser sometidos a transformacion
ortogonal en la unidad de codificacion de imagen 700, por este procesamiento de

transformacién ortogonal inversa.

[0423]

Los datos residuales obtenidos al ser sometidas a transformacion ortogonal se
suministran a la unidad de cémputo 805. Ademas, la imagen de prediccidon se suministra
desde la unidad de prediccion intra 811 o la unidad de prediccion/compensacion de

movimiento 812, a la unidad de computo 805, a través de la unidad de seleccion 813.

[0424]

La unidad de cdmputo 805 afiade los datos residuales decodificados y la imagen
de prediccién, a fin de obtener datos decodificados de imagen correspondientes a los
datos de imagen antes que la imagen de prediccion sea restada por la unidad de cémputo
703 del dispositivo de codificacion de imagen 700. La unidad de cémputo 805 suministra

los datos de imagen decodificados al filtro de bucle 806.

[0425]

El filtro de bucle 806 somete la imagen decodificada suministrada a procesamiento
en el filtro de desbloqueo y el procesamiento en el filtro de desbloqueo incluye
procesamiento del filtro de bucle adaptable y los similares segun sea apropiado y

suministra éstos al buffer de reorganizacién de pantalla 807.

[0426]
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El filtro de bucle 806 incluye un filtro de desbloqueo y un filtro de bucle adaptable y
los similares, y realiza el procesamiento de filtrado segun sea apropiado en la imagen
decodificada suministrada desde la unidad de computo 705. Por ejemplo, el filtro de bucle
806 elimina el ruido de bloque de la imagen decodificada realizando el procesamiento de
filtro de desbloqueo en la imagen decodificada. También, por ejemplo, el filtro de bucle
806 realiza la mejora de la calidad de imagen en los resultados del procesamiento de
desbloqueo de filtro (imagen decodificada sometida a eliminacion del ruido de bloque)
mediante la implementacion de procesamiento de filtro de bucle utilizando un filtro Wiener

(filtro Wiener).

[0427]

Tenga en cuenta que se puede hacer una disposicién cuando el filtro de bucle 806
realiza el procesamiento de filtro opcional en la imagen decodificada. También, se puede
realizar una disposicion cuando el filtro de bucle 806 utiliza coeficientes de filtro
suministrados desde el dispositivo de codificacion de imagen 700 en la Fig. 32 para

realizar el procesamiento de filtro.

[0428]

El filtro de bucle 806 suministra los resultados del procesamiento de filtro (imagen
decodificada después del procesamiento de filtro) al buffer de reorganizacion de pantalla
807 y a la memoria marco 809. Tenga en cuenta que la salida de la imagen decodificada
de la unidad de computo 805 se puede suministrar al buffer de reorganizacion de pantalla
807 y a la memoria marco 809 sin pasar por el filtro de bucle 806. Es decir, el

procesamiento de filtro por el filtro de bucle 806 se puede omitir.

[0429]

El buffer de reorganizacion de pantalla 807 reorganiza las imagenes. Es decir, la
secuencia de tramas reorganizadas para la secuencia de codificacion por el buffer de
reorganizacion de pantalla 702 en la fig. 32 se reorganiza en la secuencia de la pantalla

original. La unidad de conversion D/A 808 hace la conversion D/A de la imagen
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suministrada desde el buffer de reorganizacién de pantalla 807, y las saca a una pantalla

no mostrada para visualizacion.

[0430]

La memoria marco 809 almacena la imagen decodificada suministrada al mismo, y
suministra la imagen almacenada decodificada a la unidad de seleccion 810 como imagen
de referencia, ya sea en un momento predeterminado o sobre la base de una solicitud
externa de la unidad de prediccion intra 811 o la unidad de prediccion/compensacion de

movimiento 812 o los similares.

[0431]

La unidad de seleccion 810 selecciona el destino de suministro de la imagen de
referencia suministrada desde la memoria marco 809. En el caso de la decodificacion de
una imagen sometida a la codificacion intra, la unidad de seleccion 810 suministra la
imagen de referencia suministrada desde la memoria marco 809 a la unidad de prediccion
intra 811. También, en el caso de la decodificacién de una imagen sometida a codificacion
inter, la unidad de seleccion 810 suministra la imagen de referencia suministrada desde la

memoria marco 809 a la unidad de prediccién/compensacién de movimiento 812.

[0432]

La unidad de prediccion intra 811 se suministra con informacion que indica el modo
de prediccion intra, obtenido mediante la decodificacion de la informacién de cabecera, y
asi sucesivamente, desde la unidad de decodificacion sin pérdida 802. La unidad de
prediccion intra 811 realiza prediccion intra utilizando la imagen de referencia obtenida a
partir de la memoria marco 809 en el modo de prediccion intra utilizado en la unidad de
prediccion intra 714 en la Fig. 32, generando asi una imagen de prediccion. La unidad de
prediccion intra 811 suministra la imagen de prediccion generada a la unidad de seleccion

813.

[0433]
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La unidad de prediccion/compensacion de movimiento 812 obtiene la informacion
obtenida mediante la decodificacion de la informacion de cabecera (informacion del modo
optima de prediccién, informacion de diferencia, y el numero de cédigo de informacion
para la prediccion del vector de movimiento y asi sucesivamente) a partir de la unidad de

decodificacién sin pérdida 802.

[0434]

La unidad de prediccién/compensacién de movimiento 812 realiza prediccién inter
usando la imagen de referencia obtenida de la memoria marco 809, en el mismo modo de
prediccion inter utilizado por La unidad de prediccion/compensacién de movimiento 715
en la Fig. 32, generando asi una imagen de prediccion. Es decir, La unidad de
prediccion/compensacién de movimiento 812 puede realizar esta prediccion inter en un
modo opcional que no sean los modos establecidos por el formato de codificacion AVC, en
la misma forma que con La unidad de prediccion/compensacién de movimiento 715 en la

Fig. 32.

[0435]

La unidad que determina la regién quieta 821 realiza basicamente el mismo trabajo
que la unidad que determina la region quieta 721, y determina si o no la regién actual es
una region quieta. Es decir, en un caso donde la expresion (17) y la Expresion (18) se
mantenga, y también la expresion (19) se mantenga, es un caso en el que se aplica
Ref_PicR_reordering, o un caso en el que el indice de referencia Refcol tiene un valor
POC, de la informacion de movimiento de la region co-localizada de la region actual, la
unidad que determina la region actual 821 determina que la regién actual PUcurr es una

region quieta.

[0436]

La unidad que determina la region quieta 821 realiza tal determinacion de la regién

quieta en las unidades de procesamiento de prediccidn, y suministra los resultados de
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determinacion de la region quieta a la unidad de decodificacion del vector de movimiento

822.

[0437]

La unidad que codifica el vector de movimiento 822 controla la forma en la que se
asignan los numeros de cédigo a la informacion para la prediccion del vector de
movimiento después que los resultados de la determinacion de la regiébn quieta
suministrados desde la unidad que determina la region quieta 821, analiza los nUmeros de
cbdigo de la informacién para la prediccion del vector de movimiento suministrada desde
la unidad de prediccién/compensacion de movimiento 812 bajo este control, y reconstruye

la informacion para la prediccion del vector de movimiento.

[0438]

Es decir, controlando la manera como se asignan los nimeros de cédigo después
de la determinacion de la regidn quieta resulta determinada por la unidad que determina
la regién quieta 821 con el mismo método como con la unidad que determina la regién
quieta 721 en la Fig. 32, la unidad de decodificacion del vector de movimiento 822 puede
replicar correctamente la manera de asignacion de nameros de codigo por la unidad de
codificacion del vector de movimiento 722 en la Fig. 32. Por lo tanto, replicando
correctamente la manera de asignar los numeros de cédigo por la unidad de codificacion
del vector de movimiento 722, la unidad de decodificacién del vector de movimiento 822
puede analizar correctamente los nimeros de cddigo de la informacién para la predicciéon
del vector de movimiento suministrados del dispositivo de codificacién de imagen 700, y
la reconstruccion correctamente la informacion para la prediccion del vector de

movimiento.

[0439]
La unidad de decodificacion del vector de movimiento 822 suministra la
informacion reconstruida para la prediccion del vector de movimiento a la unidad de

prediccion/compensacion 812. La unidad de prediccion/compensacion 812 usa esta
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informacion para la prediccion del vector de movimiento para reconstruir la informacion
del vector de movimiento, usa esta informacién del vector de movimiento para realizar la
compensacion del movimiento, y por lo tanto genera una imagen de prediccion. La unidad
de prediccion/compensacion de movimiento 812 suministra la imagen de prediccion

generada a la unidad de seleccién 813.

[0440]

La unidad de seleccion 813 selecciona la fuente de suministro de la imagen de
prediccion para suministrarla a la unidad de computo 805. Es decir, la unidad de
seleccion 813 suministra la imagen de prediccibn generada por la unidad de
prediccién/compensacion de movimiento 812 o la unidad de prediccion intra 811 a la

unidad de computo 805.

[0441]

Por lo tanto, controlando los nimeros de cédigo a ser asignados a la informacion
para la prediccion del vector de movimiento con base en la determinacién resulta de la
determinacion de la region quieta en las unidades de procesamiento de prediccion por la
unidad que determina la regién quieta 821, la unidad de decodificacion del vector de
movimiento 822 puede correctamente replicar la manera de asignacion de los niumeros
de cadigo en el dispositivo de codificacién de imagen 700. En consecuencia, la unidad
de decodificacion del vector de movimiento 822 puede correctamente analizar los
nameros de codigo de la informacidon para la prediccion del vector de movimiento,
suministrados por el dispositivo de codificacion de imagen 700, y reconstruir

correctamente la informacion para la prediccidon del vector de movimiento.

[0442]
En consecuencia, el dispositivo de decodificacion de imagen 800 puede
correctamente decodificar los datos codificados con el dispositivo de codificacion de

imagen 700 que tienen codificacion, y realizar mejoras en la eficiencia de codificacion.
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[0443]
[Unidad de Prediccion/Compensacion de movimiento, unidad de determinacion de la
region quieta, y unidad de decodificacién del vector de movimiento]

La Fig. 37 es un diagrama en bloques que ilustra una configuraciéon primaria de
ejemplo de la unidad de prediccién/compensacién de movimiento 812, la unidad que
determina la region quieta 821, y la unidad de decodificacion del vector de movimiento

822.

[0444]

Como se muestra en la Fig. 37, la unidad de prediccion/compensacion de
movimiento 812 tiene un buffer de informacion de diferencia de movimiento 831, un buffer
de la informacion para la prediccion del vector de movimiento 832, una unidad de
reconstruccion de la informacién de movimiento 833, una unidad de compensacion de

movimiento 834, y un buffer de informacion de movimiento 835.

[0445]
También, la unidad de decodificacion del vector de movimiento 822 tiene una
unidad de asignacién de numero de codigo 841 y una unidad de reconstruccién de la

prediccion del vector de movimiento 842.

[0446]

El buffer de informacion de diferencia de movimiento 831 almacena la informacion
de diferencia de movimiento suministrada de la unidad de decodificacion sin pérdidas
802. Esta informacion de diferencia de movimiento es la informacion de diferencia de
movimiento del modo de prediccion inter seleccionado como el modo de prediccion
Optimo, suministrado del dispositivo de codificacion de imagen 700. El buffer de
informacion de diferencia de movimiento 831 suministra la informacion de diferencia de
movimiento almacenada a la unidad de reconstruccién de informacion de movimiento
833, ya sea en un lapso predeterminado o con base en una solicitud externa de la unidad

de reconstruccién de informacién de movimiento 833.
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[0447]

El buffer para la informacién para la prediccion del vector de movimiento 832
almacena la informacion para la prediccion del vector de movimiento suministrada de la
unidad de decodificacion sin pérdidas 802. El niumero de cddigo de esta informacion para
la prediccion del vector de movimiento ha sido suministrado de la unidad de codificacion
de la imagen 700, y es un numero de codigo asignado a la informacién para la prediccion
del vector de movimiento del modo de prediccién inter seleccionado como que es el modo
de prediccion éptimo. El buffer para la informacién para la prediccion del vector de
movimiento 832 suministra un nimero de cddigo almacenado de la informacion para la
prediccion del vector de movimiento a la unidad de reconstruccién para la prediccion del
vector de movimiento 842 de la unidad de decodificacion del vector de movimiento 822,
ya sea en un lapso predeterminado o con base en una solicitud externa de la unidad de

reconstruccion para la prediccion del vector de movimiento 842.

[0448]

También, la unidad que determina la regidén quieta 821 obtiene la informacién de
movimiento de la region co-localizada del buffer de informacion de movimiento 835, para
cada regién en las unidades del procesamiento de prediccion, y realiza la determinacion
de la region quieta. La unidad que determina la region quieta 821 suministra los
resultados de la determinacion (resultados de la determinacién de la region quieta) a la
unidad que asigna el numero de cddigo 841 de la unidad de decodificacion del vector de

movimiento 822.

[0449]

La unidad que asigna el numero de cddigo 841 de la unidad de decodificacion del
vector de movimiento 822 sigue con los resultados de la determinacién de la regién
quieta suministrados de la unidad que determina la region quieta 821 para controlar la
manera de asignacion del numero de cdédigo, cada regibn en las unidades de

procesamiento de prediccion, suministra sefiales de control de la asignacion del nimero
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de codigo a la unidad de reconstruccion para la prediccion del vector de movimiento 842.

[0450]

La unidad de reconstruccién para la prediccion del vector de movimiento 842
analiza el nimero de cédigo de la informacién para la prediccion del vector de
movimiento obtenido del buffer de informacion para la prediccion del vector de
movimiento 832, usando la manera de la asignacién de los numeros de cdédigo,
especificados para cada region en las unidades de procesamiento de prediccion, de la
unidad que asigna el numero de cdédigo 841. La unidad de reconstruccion para la
prediccion del vector de movimiento 842 identifica la informacién para la prediccion del
vector de movimiento correspondiente al nUmero de codigo analizado, y reconstruye esa
informacién para la prediccibn del vector de movimiento. Es decir, la unidad de
reconstruccion para la prediccién del vector de movimiento 842 obtiene informacién de
movimiento periférica de una region periférica correspondiente al numero de cédigo del
buffer de informacién de movimiento 835, y toma la informacién de movimiento periférico

como siendo la informacion para la prediccion del vector de movimiento.

[0451]

La unidad de reconstruccion para la prediccion del vector de movimiento 842
suministra la informacion para la prediccion del vector de movimiento reconstruido a la
unidad de reconstruccion de informacion de movimiento 833 de la unidad de

prediccion/compensacion de movimiento 812.

[0452]

La unidad de reconstruccion de la informacion de movimiento 833 de la unidad de
predicciébn/compensacion de movimiento 812 afiade la informacion para la prediccion del
vector de movimiento obtenida de la unidad de reconstruccién para la prediccién del
vector de movimiento 842 a la informacion de diferencia de movimiento obtenida del
buffer de informacion de diferencia de movimiento 831, y reconstruye la informacion de

movimiento de la regién actual (actual PU). La unidad de reconstruccion de informacion
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de movimiento 833 suministra la informacion de movimiento de la region actual

reconstruida a la unidad de compensacion de movimiento 834.

[0453]

La unidad de compensacion de movimiento 834 hace la compensacién de
movimiento sobre los valores de pixel de la imagen de referencia obtenida de la memoria
marco 809, usando la informacion de movimiento de la region actual, y genera una
imagen de prediccion. La unidad de compensaciéon de movimiento 834 suministra los
valores de pixel de la imagen de referencia a la unidad de computo 805 via la unidad de

seleccion 813.

[0454]
También, la unidad de reconstruccidn de informacién de movimiento 833
suministra la informacion de movimiento de la region actual que ha sido reconstruida

también por el buffer de informacion de movimiento 835.

[0455]

El buffer de informacion de movimiento 835 almacena la informacion de
movimiento de la region actual suministrada de la unidad de reconstruccion de
informacion de movimiento 833. El buffer de informacion de movimiento 835 suministra
la informacion de movimiento a la unidad que determina la region quieta 821 y a la unidad
de reconstruccion para la prediccion del vector de movimiento 842 como informacion
periférica de movimiento, en el procesamiento como en otras regiones procesadas

posteriormente de la region actual.

[0456]

Por cada parte del procesamiento que se hace como se describié anteriormente,
el dispositivo de decodificacién de imagen 800 puede codificar los datos codificados
decodificados correctamente por el dispositivo de codificacion de imagen 700, y se puede

lograr mejora en la eficiencia de codificacion.
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[0457]
[Flujo del procesamiento]

A continuacion, se describira el flujo de procesamiento ejecutado por éste
dispositivo de decodificacion de imagen 800. El dispositivo de decodificacién de imagen
800 realiza el procesamiento de decodificacion para decodificar los datos codificados de
la misma manera como se describié con referencia al diagrama de flujo en la Fig. 22. Es
decir, el dispositivo de decodificacion de imagen 800 hace el procesamiento de
decodificaciébn basicamente de la misma manera como en el caso del dispositivo de
decodificacibn de imagen 101. Tenga en cuenta sin embargo, el procesamiento de

prediccion en la etapa S138 en la Fig. 22 se ejecuta como sigue.

[0458]
Un ejemplo del flujo de procesamiento de prediccion ejecutado en la etapa S138
en la Fig. 22 con el dispositivo de decodificacion de imagen 800 se describirhd con

referencia al diagrama de flujo en la Fig. 38.

[0459]

Sobre el procesamiento de prediccién que se ha iniciado, en la etapa S801 la
unidad de decodificacién sin pérdidas 802 determina si 0 no los datos codificados a ser
procesados han sido codificados intra, con base en la informacion relacionada al modo de
prediccion optimo suministrada por el dispositivo de codificacion que forma la imagen
700. En el caso que la determinacion haga esto, que se haya codificado intra, la unidad

de decodificacién sin pérdidas 802 avanza el procesamiento a la etapa S802.

[0460]

En la etapa S802, la unidad de prediccion intra 811 obtiene la informacion en el
modo de prediccion intra. En la etapa S803, la unidad de prediccion intra 811 hace la
prediccion intra usando la informacién del modo de prediccion intra obtenida en la etapa

S8002 para generar una imagen de prediccion. Sobre la generacion de la imagen de
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prediccion, la unidad de prediccion intra 811 finaliza el procesamiento de prediccion, y

regresa al procesamiento de la Fig. 22.

[0461]
También, en el caso de que la determinacion se haga en la etapa S801 que es en
donde se haya hecho la codificacion inter, la unidad de decodificacion sin pérdidas 802

avanza en procesamiento a la etapa S804.

[0462]

En la etapa S804, la unidad de prediccién/compensacion de movimiento 812 hace
el procesamiento de prediccion del movimiento inter. Sobre el procesamiento de
prediccion de movimiento inter finalizando, la unidad de predicciébn/compensacion de
movimiento 812 termina el procesamiento de prediccion, y retorna al procesamiento en la

Fig. 22.

[0463]
A continuacién, un ejemplo del procesamiento de movimiento inter del flujo
ejecutado en la etapa S804 en la Fig. 38 se describira con referencia al diagrama de flujo

en la Fig. 39.

[0464]

Sobre el procesamiento de prediccion del movimiento inter que se ha iniciado, en
la etapa S821, la unidad de prediccion/compensacién de movimiento 812 obtiene la
informacion relacionada con la prediccion del movimiento como a la region actual. Por
ejemplo el buffer de informacion para la prediccion del vector de movimiento 832 obtiene
el numero de codigo de la informacion para la prediccion del vector de movimiento, y el
buffer de informacion de diferencia de movimiento 831 obtiene la informacion de

diferencia de movimiento.

[0465]
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En la etapa S822, la unidad que determina la region quieta 821 obtiene la
informacién de movimiento de una region co-localizada del buffer de informacion de
movimiento 835. En la etapa S823, la unidad que determina la region quieta 821
determina si 0 no la regién actual es una regién quieta, con base en la informacién como

se describié anteriormente.

[0466]

En la etapa S824, la unidad que asigna el niumero de cédigo 841 decide un
namero de cddigo en cuanto a la informacion para la prediccion del vector de movimiento
de acuerdo con los resultados de determinacion de la region quieta en la etapa S823. En
la etapa S825, la unidad de reconstruccion para la prediccion del vector de movimiento
842 analiza el numero de cdodigo de la informacién para la prediccién del vector de
movimiento siguiendo la asignacién decidida en la etapa S824, y reconstruye la

informacion para la prediccion del vector de movimiento.

[0467]

En la etapa S826, la unidad de reconstruccion de informaciéon de movimiento 833
reconstruye la informacion de movimiento de la regién actual, usando la informacién para
la prediccién del vector de movimiento en la etapa S825, y la informacién de diferencia

obtenida en la etapa S821.

[0468]
En la etapa S827, la unidad de compensacion de movimiento 834 hace la
compensacion de movimiento sobre la imagen de referencia obtenida de la memoria

marco 809, con la informacién reconstruida de movimiento en la etapa S826.

[0469]
En la etapa S828, la unidad de compensacion de movimiento 834 suministra la
imagen de prediccion generada por el procesamiento en la etapa S827 a la unidad de

coémputo 805 via la unidad de seleccion 813, en cuanto a la generacion de la imagen de
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prediccion. En la etapa S829, el buffer de informacion de movimiento 835 almacena la
informacién reconstruida de movimiento en la etapa S826. Esta informacion de
movimiento se usa como informacion periférica en el procesamiento en cuanto a otras

regiones hechas posteriormente.

[0470]
Sobre la informacion de movimiento que ha sido almacenada, el buffer de
informacion de movimiento 835 termina el procesamiento de prediccion de movimiento, y

regresa al procesamiento en la Fig. 38.

[0471]

Al realizar cada procesamiento como se describié anteriormente, el dispositivo de
decodificacién de imagen 800 puede decodificar correctamente los datos codificados,
codificados por el dispositivo de codificacion de imagen 700, y puede realizar mejoras en

la eficiencia de codificacion.

[0472]

Tenga en cuenta que la tecnologia actual se puede aplicar para los dispositivos de
codificacién de imagen y para los dispositivos de decodificacion de imagen usados para
recibir la informacién de la imagen (corriente de bits) comprimidos por la transformacion
ortogonal tal como una transformacion discreta de coseno o similares y la compensacion
de movimiento en cuanto a MPEG, H.26x, o los similares, via los medios de la red tales
como radiodifusion por satélite, television por cable, Internet, teléfono celulares, o los
similares. También, la presente tecnologia se puede aplicar a los dispositivos de
codificacion de imagen y a los dispositivos de decodificacién de imagen usados para el
procesamiento en medios de almacenamiento tales como discos Opticos, discos
magnéticos, memorias flash y asi sucesivamente. Ademas, la presente tecnologia se
puede aplicar a los dispositivos de prediccion/compensacion incluidos en estos
dispositivos de codificacion de imagen y a los dispositivos de decodificacion de imagen y

asi sucesivamente.
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[0473]

Las series de procesamiento descritas anteriormente se pueden ejecutar por un
hardware, 0 se pueden ejecutar por un software. En el caso de ejecutar las series de
procesamiento por un software, se instala un programa que constituye el software del
mismo, en un computador. Aqui, los ejemplos del computador incluyen un computador
que se construye con un hardware dedicado, un computador personal de propdsito
general donde se deben instalar varias funciones que se pueden ejecutar por varios tipos

de programa de estos, y asi sucesivamente.

[0474]
[Ejemplo de configuracion de un computador personal]

La Fig. 26 es un diagrama en bloques que ilustra un ejemplo de configuracion del
hardware de un computador que ejecuta la serie de procesamientos anteriormente

descritos, usando un programa.

[0475]
Con el computador, estan mutuamente conectados por un bus 204, una CPU
(unidad de procesamiento central) 201, una ROM (memoria de solo lectura) 202, y una

RAM (memoria de acceso aleatorio) 203.

[0476]

Ademas, una interfase entrada/salida 205 esta conectada al bus 204. Una unidad
de entrada 206, una unidad de salida 207, una unidad de almacenamiento 208, una
unidad de comunicacién 209, y un drive 210 estdn conectados a la interfase

entrada/salida 205.

[0477]

La unidad de entrada 206 esta conformada por un teclado, un raton, un altavoz, y

asi sucesivamente. La unidad de salida 207 est4 conformada por un display, a micréfono,
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y asi sucesivamente. La unidad de almacenamiento 208 est4 conformada por un disco
duro, una memoria no volatil y asi sucesivamente. La unidad de comunicacién 209 esta
conformada de una interfase de red y asi sucesivamente. El drive 210 maneja un medio
removible 211 tal como un disco magnético, un disco 6éptico, un disco magnético-optico, o

los similares.

[0478]

Con el computador asi configurado, por ejemplo, la CPU 201 carga un programa
almacenado en la unidad de almacenamiento 208 a la RAM 203 via la interfase
entrada/salida 205 y al bus 204, y ejecuta el programa, y en consecuencia, se llevan a

cabo la serie de procesamiento anteriormente descrita.

[0479]

El programa que el computador (CPU 201) ejecuta se puede proporcionar por un
registro que estd en el medio removible 211 que sirve, como por ejemplo, un medio de
empaque o similar. También, el programa se puede proporcionar via un cable o por un
medio de transmision inalambrica tal como una red de area local, la internet, o

radiodifusion digital.

[0480]

Con el computador, el programa se puede instalar en la unidad de
almacenamiento 208 via la interfase de entrada/salida 205 por el montaje del medio
removible 211 en el drive 210. También, se puede recibir el programa por la unidad de
comunicacion 209 via un cable o un medio de transmision inalambrica e instalarse en la
unidad de almacenamiento 208. Adicionalmente, el programa se puede instalar en la

ROM 202 o en la unidad de almacenamiento 208 de antemano.

[0481]

Tenga en cuenta que el programa que ejecuta el computador puede ser un

programa en donde el procesamiento se realiza en una secuencia de tiempo a lo largo de
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la secuencia descrita en la presente especificacion, o puede ser un programa donde el
procesamiento se lleva a cabo en paralelo o en un lapso de tiempo necesario como

cuando se hace una llamada.

[0482]
Las implementaciones de la presente invencion no estdn restringidas a la
implementacion antes descrita y se pueden hacer varias modificaciones sin apartarse de

la esencia de la presente invencion.

[0483]
Por ejemplo, los dispositivos de codificacion de imagen anteriormente descritos y
los dispositivos de decodificacion de imagen se pueden aplicar a un dispositivo eléctrico

opcional. De aqui en adelante se describirdn ejemplos de estos.

[0484]
[Ejemplo de Configuracion de un receptor de television]

La Fig. 27 es un diagrama en bloques que ilustra un ejemplo de configuracion
principal de un receptor de televisién que usa un dispositivo de decodificacién de imagen

para el que se aplica la presente invencion.

[0485]

Un receptor de televisiébn 300 que se muestra en la Fig. 27 incluye un sintonizador
terrestre 313, un decodificador de video 315, un circuito de procesamiento de sefal de
video 318, un circuito de generacién de graficas 319, un circuito que dirige el panel 320, y

un panel para el display 321.

[0486]
El sintonizador terrestre 313 recibe las sefiales de onda de radiodifusion de una
radiodifusora analoga terrestre via una antena, las demodula, y obtiene sefales de video,

y suministra estas al decodificador de video 315. El decodificador de video 315 someta
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las sefiales de video suministradas del sintonizador terrestre 313 a un procesamiento de
decodificacion, y suministra las sefiales obtenidas del componente digital al circuito de

procesamiento de la sefial de video 318.

[0487]

El circuito de procesamiento de la sefal de video 318 somete los datos de video
suministrados por el decodificador de video 315 a un procesamiento predeterminado tal
como la eliminacion del ruido o similares y suministra los datos de video obtenidos al

circuito que genera los graficos 319.

[0488]

El circuito que genera los graficos 319 genera los datos de video de un programa
que se visualiza en el panel del display 321, o los datos de la imagen debidos al
procesamiento con base en una aplicacion que se suministra via una red, o los similares,
y suministra los datos de video generados o los datos de la imagen a un circuito que
dirige el panel 320. También, el circuito que genera los graficos 319 también realiza el
procesamiento tal como suministrar los datos de video obtenidos por los datos de video
generados (gréaficos) para que el usuario, que visualiza una pantalla que se usa para la
seleccion de un item o similares, y superpone esto en los datos de video de un programa,

al circuito que dirige el panel 320 como apropiado.

[0489]

El circuito que dirige el panel 320 dirige el panel de visualizacion 321 con base en
los datos suministrados del circuito que genera los graficos 319 para visualizar el video
de un programa, o las diversas pantallas descritas anteriormente sobre el panel de

visualizacion 321.

[0490]

El panel de visualizacion 321 esta conformado de un LCD (un display de cristal

liquido) y asi sucesivamente, y visualiza el video de un programa o los similares de
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acuerdo con el control del circuito que dirige el panel 320.

[0491]

También, el receptor de television 300 también incluye un circuito de conversién
de audio A/D (Analogo/Digital) 314, un circuito de procesamiento de sefial de audio 322,
un circuito de eliminacion de eco/sintetizador de audio 323, un circuito amplificador de

audio 324, y un altavoz 325.

[0492]

El sintonizador terrestre 313 desmodula la sefal de onda de radiodifusion recibida
y por lo tanto obtiene no solamente una sefial de video sino también una sefial de audio.
El sintonizador terrestre 313 suministra la sefial de audio obtenida al circuito de

conversion de audio A/D 314.

[0493]
El circuito de conversion de audio A/D 314 somete la sefial de audio suministrada
por el sintonizador terrestre 313a un procesamiento de conversién A/D, y suministra la

sefal de audio digital obtenida al circuito de procesamiento de la sefial de audio 322.

[0494]

El circuito de procesamiento de la sefial de audio 322 somete los datos de audio
suministrados por el circuito de conversion de audio A/D 314 a un procesamiento
predeterminado tal como eliminacion del ruido o los similares, y suministra los datos de

audio obtenidos al circuito de eliminacién de eco/sintetizador de audio 323.

[0495]
El circuito de eliminacion de eco/sintetizador de audio 323 suministra los datos de
audio suministrados por el circuito de procesamiento de la sefial de audio 322 al circuito

amplificador de audio 324.
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[0496]

El circuito amplificador de audio 324 somete los datos de audio suministrados por
el circuito de eliminacion de eco/sintetizador de audio 323 al procesamiento de
conversion D/A, somete al procesamiento del amplificador para ajustar a un volumen

predeterminado, y luego saca el audio del altavoz 325.

[0497]
Ademas, el receptor de television 300 también incluye un sintonizador digital 316,

y un decodificador MPEG 317.

[0498]

El sintonizador digital 316 recibe las sefiales de onda de radiodifusién de una
radiodifusora digital (radiodifusora digital terrestre, BS (Radiodifusora por satélite)/CS
(Comunicaciones satelitales) radiodifusién digital) via la antena, las desmodula para
obtener MPEG-TS (grupo de corriente de transporte expertos en movimiento de cuadros),

y suministra esto a un decodificador MPEG 317.

[0499]

El decodificador MPEG 317 decodifica lo aleatorio dado al MPEG-TS suministrado
del sintonizador digital 316, y extrae una corriente que incluye los datos de un programa
gue sirve como un objeto representado (visualizacion del objeto). El decodificador MPEG
317 decodifica un paquete de audio que constituye la corriente extraida, suministra los
datos de audio obtenidos al circuito de procesamiento de la sefial de audio 322, y
también decodifica un paquete de video que constituye la corriente, y suministra los datos
de video obtenidos al circuito de procesamiento de la sefal de video 318. También, el
decodificador MPEG 317 suministra los datos EPG (guia de programa electrénico)

extraidos de MPEG-TS a la CPU 332 via una ruta no conocida.

[0500]

El receptor de television 300 usa los dispositivos de decodificacion de imagen
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anteriormente descritos como el decodificador MPEG 317 para decodificar de esta
manera los paquetes de video. En consecuencia, el decodificador MPEG 317 puede
lograr alta eficiencia de codificacion, de la misma manera que con el caso de los

dispositivos de decodificacion de imagen anteriormente descritos.

[0501]

Los datos de video suministrados por el decodificador MPEG 317 son, de la
misma manera como en el caso de los datos de video suministrados por el decodificador
de video 315, sometidos a un procesamiento predeterminado en el circuito de
procesamiento de la sefial de video 318. Los datos de video sometidos a un
procesamiento predeterminado entonces se superponen sobre los datos de video
generados y asi sucesivamente en el circuito que genera los graficos 319 como
apropiado, suministrado al panel de visualizacion 321 via el circuito que dirige el panel

320, y la imagen de este se visualiza al respecto.

[0502]

Los datos de audio suministrados por el decodificador MPEG 317 son, de la
misma manera que como con el caso de los datos de audio suministrados por el circuito
de conversion de audio A/D 314, sometidos a un procesamiento predeterminado en el
circuito de procesamiento de la sefial de audio 322, suministrado al circuito amplificador
de audio 324 via el circuito de eliminacion de eco/sintetizador de audio 323, y sometido a
un procesamiento de conversion D/A y un procesamiento de amplificacion. Como un
resultado de esto, el audio se ajusta a un volumen predeterminado que es la salida de los

altavoces 325.

[0503]

También, el receptor de television 300 también incluye un micréfono 326, y un

circuito de conversion A/D 327.

[0504]
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El circuito de conversion A/D 327 recibe las sefiales de audio del usuario
recogidas por el micréfono 326 proporcionadas al receptor de televisibn 300 que sirve
para la conversacion por audio, y somete la sefial de audio recibida a un proceso de
conversion A/D, y suministra los datos de audio digitales obtenidos al circuito de

eliminacion de eco/sintetizador de audio 323.

[0505]

En el caso de que el usuario, los datos de audio del (usuario A) del receptor de
television 300 se han suministrado del circuito de conversion A/D 327, el circuito de
eliminacion de eco/sintetizador de audio 323 hace la eliminacion del eco sobre los datos
de audio del usuario A, y saca los datos de audio obtenidos por el sintetizador con otros

datos de audio, o los similares del altavoz 325 via el circuito amplificador de audio 324.

[0506]

Ademas, el receptor de television 300 también incluye un codec de audio 328, un
bus interno 329, SDRAM (una memoria de acceso aleatoria sincronica dinamica) 330,
una memoria flash 331, una CPU 332, una USB (un bus en serie universal) I/F 333, y una

red I/F 334.

[0507]

El circuito de conversion A/D 327 recibe la sefial de audio del usuario recogida por
el microfono 326 proporcionado al receptor de television 300 que sirve como
conversacion por audio, y somete la sefial de audio recibida a un procesamiento de
conversion A/D, y suministra los datos de audio digitales obtenidos a un codec de audio

328.

[0508]
El codec de audio 328 convierte los datos de audio suministrados por el circuito de
conversion A/D 327 en los datos de un formato predeterminado para la transmision via

una red, y suministra a la red I/F 334 via el bus interno 329.
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[0509]

La red I/F 334 esta conectada a la red via un cable montado en un terminal de la
red 335. La red I/F 334 transmite los datos de audio suministrados por el codec de audio
328 a otro dispositivo conectado, por ejemplo, a la red de estos. También, la red |I/F 334
recibe, via el terminal de la red 335, los datos de audio transmitidos de otro dispositivo
conectado a este via la red, y suministra esto al codec de audio 328, por ejemplo, via el

bus interno 329.

[0510]
El codec de audio 328 convierte los datos de audio suministrados por la red I/F
334 en los datos de un formato predeterminado, y suministra estos al circuito de

eliminacion de eco/sintetizador de audio 323.

[0511]

El circuito de eliminacion de eco/sintetizador de audio 323 hace la eliminacion del
eco con los datos de audio suministrados por el codec de audio 328 tomados como un
objeto, y saca los datos de audio obtenidos por la sintonizacién de los datos de audio y
otros datos de audio, o los similares, del altavoz 325 via el circuito amplificador de audio

324.

[0512]
La SDRAM 330 almacena diversos tipos de datos necesarios para la CPU 332

gque hace el procesamiento.

[0513]

La memoria flash 331 almacena un programa para que sea ejecutado por la CPU
332. El programa almacenado en la memoria flash 331 se lee con la CPU 332 en un
lapso de tiempo predeterminado tal como cuando se activa el receptor de television 300,

0 los similares. Los datos EPG obtenidos via una radiodifusora digital, los datos
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obtenidos de un servidor predeterminado via la red, y asi sucesivamente también son

almacenados en la memoria flash 331.

[0514]

Por ejemplo, MPEG-TS incluye el contenido de datos contenidos obtenidos de un
predeterminado servidor via la red por el control de la CPU 332, se almacenan en la
memoria flash 331. La memoria flash 331 suministra MPEG-TS de estos al decodificador

MPEG 317 via el bus interno 329 por el control de la CPU 332, por ejemplo.

[0515]

El decodificador MPEG 317 procesa el MPEG-TS de los mismos de la misma
manera como en el caso de la MPEG-TS suministrados por el sintonizador digital 316.
De esta manera , el receptor de television 300 recibe el contenido de los datos que
forman el video, el audio, y asi sucesivamente via la red, los decodifica usando el
decodificador MPEG 317, donde se puede visualizar el video de los mismos, y el audio de
los mismos se puede sacar.

[0516]
También, el receptor de television 300 también incluye una unidad de recepcion de

luz 337 para recibir la sefial infra-roja transmitida desde un controlador remoto 351.

[0517]
La unidad de luz de recepcion 337 recibe los rayos infra-rojos desde el
controlador remoto 351, y saca un cédigo de control que representa el contenido de las

operaciones del usuario obtenido por demodulacién, a la CPU 332.

[0518]

La CPU 332 ejecuta el programa almacenado en la memoria flash 331 para
controlar toda la operacion del receptor de television 300 de acuerdo con el cédigo de
control suministrado de la unidad de recepcion de luz 337, y asi sucesivamente. La CPU

332, y las unidades del receptor de television 300 estan conectados via una ruta que no
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se muestra.

[0519]

La USB I/F 333 realiza la transmision/recepcién de los datos en cuanto se refiere a
un dispositivo externo del receptor de television 300 el cual esta conectado via una USB
montada en un cable sobre el terminal USB 336. La red |I/F 334 se conecta a la red via
un cable montado sobre el terminal de la red 335, también realiza la
transmision/recepcioén de los datos distintos de los datos de audio en cuanto a los

distintos dispositivos conectados a la red.

[0520]

El receptor de television 300 puede mejorar la eficiencia de codificacion por el uso
de los dispositivos de decodificacion de imégenes anteriormente descritas como el
decodificador MPEG 317. Como resultado de esto, el receptor de television 300 puede
obtener y visualizar una alta calidad de imagen de imagenes decodificadas de sefiales de

radiodifusion recibidas via una antena o de un contenido de datos obtenidos via una red.

[0521]
[Ejemplo de configuracion de un teléfono celular]

La fig. 28 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de una configuracién
principal de un teléfono celular usando el dispositivo de codificacion de imagen y el

dispositivo de decodificacion de imagen para lo que aplica la presente invencion.

[0522]

Un teléfono celular 400 que se muestra en la fig. 28 incluye una unidad de control
principal 450 configurada como las unidades de control integralmente, una unidad de
circuito de suministro de energia 451, una unidad de control de la operacién de entrada
452, un codificador de imagen 453, una unidad I/F de cdmara 454, una unidad de control
LCD 455, un decodificador de imagen 456, una unidad de multiplexacién/separacion 457,

una unidad de grabacion/reproduccion 462, wuna unidad de circuito de
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modulacion/demodulacion 458, y un audio codec 459. Estos estan mutuamente

conectados mediante un bus 460.

[0523]

También, el teléfono celular 400 incluye claves de operacién 419, una camara
CCD (Dispositivos de carga acoplada) 416, un display de cristal liquido 418, una unidad
de almacenamiento 423, una unidad de circuito de transmisidn/recepcion 463, una antena

414, a micréfono (MIC) 421, y un altavoz 417.

[0524]

Tras el fin de la llamada una tecla de energia se enciende por la operacion del
usuario, la unidad del circuito que suministra la energia 451 activa el teléfono celular 400
en un estado operacional por el suministro de energia a las unidades desde el paquete

de baterias.

[0525]

El teléfono celular 400 realiza diversas operaciones, tales como
transmision/recepcién de una sefial de audio, transmision/recepcion de un correo
electrénico y de imagenes de datos, toma de fotografias, re-codificacion de datos, y asi
sucesivamente, en diversos modos tales como modo de llamada de voz, un modo de
comunicacion de datos, y asi sucesivamente, con base en el control de la unidad de

control principal 450 conformada por una CPU, ROM, RAM, y asi sucesivamente.

[0526]

Por ejemplo, en el modo de llamada de voz, el teléfono celular 400 convierte la
sefial de audio recogida por el micréfono (mike) 421 en datos digitales de audio por codec
de audio 459 y lo somete a un procesamiento de ensanchamiento del espectro en la
unidad de circuito de modulacion/demodulacion 458, y somete esto a un procesamiento
de conversion digital/analogo y a un procesamiento de conversion de frecuencia en la

unidad del circuito de transmisidén/recepcion 463. El teléfono celular 400 transmite la
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sefial de la transmisién obtenida por el proceso de conversién de esta a una estacion
base que no se muestra via la antena 414. La sefial de transmision (sefial de audio)
transmitida a la estacién base se suministra al teléfono celular de la otra parte, via red de

teléfonos publicos.

[0527]

También, por ejemplo, en la voz en el modo de llamada, el teléfono celular 400
amplifica la sefial de recepcién recibida en la antena 414, en la unidad del circuito de
transmision/recepcion 463, ademas la somete a un procesamiento de conversion de
frecuencia y a un procesamiento de conversion analogo/digital, la somete a un
procesamiento de ensanchamiento inverso del espectro en la unidad del circuito de
modulacion/demodulacion 458, y la convierte en una sefial analoga de audio por el codec
de audio 459. EI teléfono celular 400 saca la sefial analoga de audio convertida y

obtenida de esta por el altavoz 417.

[0528]

Ademas, por ejemplo, en el caso de la transmisién de un correo electrénico en el
modo de comunicacion de los datos, el teléfono celular 400 acepta datos de texto de la
entrada del correo electronico por la operacion de las teclas de operacion 419 en la
unidad de control de la entrada de operacion 452. El teléfono celular 400 procesa los
datos de texto del mismo en la unidad de control principal 450, y los visualiza en el

display de cristal liquido 418 via la unidad de control LCD 455 como una imagen.

[0529]

También, el teléfono celular 400 genera datos de correo electrénico en la unidad
de control principal 450 con base en los datos de texto aceptados por la unidad de control
de operacion de entrada 452, las instrucciones del usuario, y asi sucesivamente. El
teléfono celular 400 somete los datos de correo electronico de los mismos al
procesamiento de ensanchamiento del espectro en la unidad del circuito de

modulacion/demodulacion 458, y la somete a un procesamiento de conversion
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digital/anéloga y a un procesamiento de conversion de frecuencia en la unidad del circuito
de transmision/recepcion 463. El teléfono celular 400 transmite la sefial para transmision
obtenida por el procesamiento de conversion de los mismos a una estacion base, que no
se muestra via la antena 414. La sefial para la transmision (e-mail) transmitida a la
estacidén base se suministra a un destino predeterminado via la red, un servidor de correo

electronico, y asi sucesivamente.

[0530]

También, por ejemplo, en el caso de recibir un correo electronico en el modo de
comunicacion de datos, el teléfono celular 400 recibe la sefial transmitida de la estacion
base via la antena 414 con la unidad del circuito de transmision/recepcion 463, la
amplifica, y ademas la somete a un procesamiento de conversion de frecuencia y de
procesamiento de conversion analoga/digital. El teléfono celular 400 somete la sefial de
recepcion de los mismos a un procesamiento de ensanchamiento inverso en la unidad del
circuito de modulacién/demodulacion 458 para restaurar los datos originales del correo
electronico. El teléfono celular 400 visualiza los datos restaurados de correo electrénico

sobre el display de cristal liquido 418 via la unidad de control de LCD 455.

[0531]
Tenga en cuenta que el teléfono celular 400 puede grabar (almacenar) los datos
recibidos del correo electronico en la unidad de almacenamiento 423 via la unidad de

grabacion/reproduccion 462.

[0532]

Esta unidad de almacenamiento 423 es un medio opcional en el que se puede re-
escribir. La unidad de almacenamiento 423 puede ser una memoria de semiconductor tal
como una RAM, construida en una memoria flash, o similares, puede ser un disco duro, o
puede ser un medio removible tal como un disco magnético, un disco magneto-6ptico, un
disco optico, una memoria USB, una tarjeta de memoria, o similares. No hace falta decir

gque la unidad de almacenamiento 423 puede ser distinta de estas.
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[0533]

Ademas, por ejemplo, en el caso de transmision de datos de imagen en el modo
de comunicacion de datos, el teléfono celular 400 genera datos de imagen mediante la
formacion de imagen en una cdmara CCD 416. La camara CCD 416 incluye un servicio
de CCD como un dispositivo 6ptico tal como un lente, diafragma, y asi sucesivamente, y
sirve como un dispositivo de conversion fotoeléctrico, el cual forma la imagen de un tema,
convierte la intensidad de la luz recibida en una sefial eléctrica, y genera los datos de
imagen de una imagen del tema. La camara CCD 416 realiza la codificacion de la
compresion de los datos de imagen en el codificador de imagen 453 via la unidad I/F de
la cAmara 454 por ejemplo, por el formato predeterminado tal como MPEG 2, MPEG 4, y

asi sucesivamente, y los convierte en datos de la imagen codificada.

[0534]

El teléfono celular 400 emplea los dispositivos de codificacion de imagen
anteriormente descritos como el codificador de imagen 453 para realizar tal
procesamiento. En consecuencia, de la misma manera, como en los dispositivos de
codificacion de imagen, anteriormente descritos, el codificador de imagen 453 puede

lograr alta eficiencia de codificacion.

[0535]
Tenga en cuenta que, simultaneamente, el teléfono celular 400 convierte el audio
recogido por el micréfono (mike) 421, mientras que se graba con la camara CCD 416,

desde lo analogo a lo digital en el codec de audio 459, y ademas lo codifica.

[0536]

El teléfono celular 400 multiplexa los datos codificados de la imagen
suministrados del codificador de imagen 453, y los datos de audio digital suministrados
por el codec de audio 459 en la unidad de multiplexado/separacion 457 usando un

método predeterminado. El teléfono celular 400 somete los datos multiplexados
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obtenidos como resultado de los mismos a un procesamiento de ensanchamiento del
espectro en la unidad del circuito de modulacion/demodulacion 458, y lo somete a un
procesamiento de conversion digital/analogo y a un procesamiento de conversion de
frecuencia en la unidad del circuito de transmision/recepcién 463. El teléfono celular 400
transmite la sefial para la transmision obtenida por el procesamiento de conversion de los
mismos a una estacion base, que no se muestra, via una antena 414. La sefial para la
transmisién (datos de imagen) transmitida a la estacién base se suministra a la otra parte

via lared o similares.

[0537]

Notese que en el caso que los datos de imagen no se transmitan, el teléfono
celular 400 puede también visualizar los datos de imagen generados en la camara CCD
416 en la pantalla de cristal liquido 418 via la unidad de control LCD 455 en vez del

codificador de imagen 453.

[0538]

También, por ejemplo, en el caso de recibir los datos de un archivo de imagenes
en movimiento ligados a un website simple o similares en el modo de comunicacion de
datos, el teléfono celular 400 recibe la sefial transmitida de la estacion base en la unidad
del circuito de transmision/recepcion 463 via la antena 414, la amplifica, y ademas la
somete a procesamiento de conversion de frecuencia y a un procesamiento de
conversion analogo/digital. El teléfono celular 400 somete la sefial recibida a un
procesamiento de ensanchamiento inverso en la unidad del circuito de
modulacion/demodulacion 458 para restaurar los datos originales multiplexados. El
teléfono celular 400 separa los datos multiplexados de los mismos en la unidad de

multiplexado/separacion 457 en los datos de imagen codificada y en los datos de audio.

[0539]

El teléfono celular 400 decodifica los datos codificados de la imagen en el

decodificador de imagen 456 por un formato de decodificacion correspondiente a un
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formato de codificacion predeterminado tal como MPEG 2, MPEG 4, y asi sucesivamente,
generando de este modo datos de reproduccion de la imagen en movimiento, y
visualizando esto sobre la pantalla de cristal liquido 418 via la unidad de control LCD 455.
Por lo tanto, los datos de la imagen en movimiento, incluidos en un archivo de imagen en
movimiento, ligados a un sitio web simple, por ejemplo, se visualizan sobre la pantalla de

cristal liquido 418.

[0540]

El teléfono celular 400 emplea los dispositivos de decodificacion de imagen,
anteriormente descritos como el decodificador de imagen 456 para efectuar tal
procesamiento. En consecuencia, de la misma manera como con los dispositivos de
decodificacion de imagen, anteriormente descritos el decodificador de imagen 456 se

puede lograr mas alta eficiencia de codificacion.

[0541]

Al mismo tiempo, simultdneamente, el teléfono celular 400 convierte los datos
digitales de audio en una sefial analoga de audio en el codec de audio 459, y saca esto
del altavoz 417. Por lo tanto, los datos de audio incluidos en el archivo de la imagen en

movimiento ligados un sitio web simple, por ejemplo, se reproducen.

[0542]
Note que, de la misma manera como en el caso el correo electronico, el teléfono
celular 400 puede grabar (almacenar) los datos recibidos ligados a un sitio web simple o

similar en la unidad de almacenamiento 423 via la unidad de grabacion/reproduccion 462.

[0543]
También, el teléfono celular 400 analiza el cédigo bidimensional de la imagen
formada obtenida por la camara CCD 416 en la unidad de control principal 450, en donde

se grabd la informacion con el cédigo bidimensional que se puede obtener.
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[0544]
Ademas, el teléfono celular 400 se puede comunicar con un dispositivo externo

en una unidad de comunicacién por infra-rojo 481 usando rayos infra-rojos.

[0545]

El teléfono celular 400 emplea los dispositivos de codificacion de imagen
anteriormente descritos 453, en donde la eficiencia de codificacién se puede mejorar.
Como resultado, el teléfono celular 400 puede proporcionar datos codificados (datos de

imagen) con buena eficiencia de codificacion a otro dispositivo.

[0546]

También, el teléfono celular 400 emplea los dispositivos de decodificacién de
imagen, descritos anteriormente, como el decodificador de imagen 456, con el cual se
puede mejorar la eficiencia de codificacion de imagen. Como resultado de esto, el
teléfono celular 400 puede obtener y visualizar imagenes decodificadas de alta definicidn
de un archivo de imagenes de movimiento ligado por ejemplo, a un sitio web simple o

similar.

[0547]

Tenga en cuenta que la descripcion se ha hecho hasta el momento con el teléfono
celular 400 que emplea la cAmara CCD 416, pero el teléfono celular 400 puede emplear
un sensor de imagen (sensor de imagen CMOS) usando CMOS (semiconductor
complementario de 6xido de metal) en vez de esta camara CCD 416. En este caso
también, el teléfono celular 400 puede formar imagenes de un tema y generar los datos
de imagen de una imagen del tema de la misma manera como en el caso donde se

emplea la camara CCD 416.

[0548]

También, la descripcion se ha realizado hasta ahora sobre el teléfono celular 400,

pero los dispositivos de codificacion de imagen y los dispositivos de decodificacion de
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imagen anteriormente descritos se pueden aplicar a cualquier clase de dispositivo de la
misma manera que como en el caso del teléfono celular 400 con tal que el dispositivo
tenga la misma funcion de formar imagenes y la funcion de comunicacién como las del
teléfono celular 400, por ejemplo, tal como un PDA (Asistentes digitales personales), un
smartphone, UMPC (un computador personal ultra movil), un net-book, un computador

personal de formato mini, o similares.

[0549]
[Ejemplo de configuracion de una grabadora de disco duro]

La fig. 29 es un diagrama de bloques que ilustra un ejemplo de configuracién
principal de una grabadora de disco duro que emplea el dispositivo de codificacion de
imagen y un dispositivo de decodificacion de imagen los cuales se aplican en la presente

invencion.

[0550]

Una grabadora de disco duro (grabadora HDD) 500 que se muestra en la fig. 29,
es un dispositivo que almacena, en un disco duro incorporado, datos de video y datos de
audio de un programa de radiodifusion incluido en sefales de onda de radiodifusion
(sefiales de television) recibidas por un sintonizador y transmitidas desde un satélite o por
una antena terrestre o similares, y proporciona los datos almacenados al usuario en un

lapso de tiempo de acuerdo con las instrucciones del usuario.

[0551]

La grabadora de disco duro 500 puede extraer datos de audio y datos de video de
sefiales de onda de radiodifusion, decodificar estas apropiadamente, y almacenar estas,
por ejemplo, en el disco duro incorporado. También, la grabadora de disco duro 500
también, puede obtener datos de audio y datos de video de otro dispositivo via la red,
decodificarlos de una manera apropiada, y por ejemplo, almacenarlos en el disco duro

incorporado.
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[0552]

Ademas, la grabadora de disco duro 500 puede decodificar datos de audio y
datos de video grabados en el disco duro incorporado , suministrandolos a un monitor
560, visualizar una imagen de estos en la pantalla del monitor 560, y sacar por ejemplo,

el audio de esta del altavoz del monitor 560.

[0553]

La grabadora de disco duro 500 puede decodificar datos de audio y datos de
video extraidos de sefiales de radiodifusion obtenidas via un sintonizador, o los datos de
audio y datos de video obtenidos de otro dispositivo via una red, suministrados estos al
monitor 560, visualizando una imagen de estos sobre la pantalla del monitor 560, y sacar,

por ejemplo, el audio de la misma del altavoz del monitor 560.

[0554]

Desde luego, se pueden hacer operaciones distintas a estas.

[0555]

Como se muestra en la fig. 29, la grabadora de disco duro 500 incluye una unidad
de recepcion 521, una unidad de demodulacion 522, un demultiplexador 523, un
decodificador de audio 524, un decodificador de video 525, y una unidad de control de
grabacion 526. La grabadora de disco duro 500, ademas incluye una memoria de datos
EPG 527, una memoria de programa 528, una memoria de trabajo 529, un convertidor de
visualizacién 530, una unidad de control OSD (sobre la visualizacién en pantalla) 531,
una unidad de control de visualizacién 532, una unidad de grabacién/reproduccion 533,

un convertidor D/A 534, y una unidad de comunicacion 535.

[0556]
También, el convertidor de visualizacion 530 incluye un codificador de video 541.
La unidad de grabacién/reproduccién 533 incluye un codificador 551 y un decodificador

552.
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[0557]

La unidad de recepcion 521 recibe la sefal infra-roja desde un controlador remoto
(no se muestra), y la convierte en una sefial eléctrica, la envia a la unidad de control de
grabacién 526. La unidad de control de grabacién 526 se configura con, por ejemplo, un
microprocesador y asi sucesivamente, y ejecuta varios tipos de procesamiento de
acuerdo con el programa almacenado en la memoria del programa 528. Al mismo
tiempo, la unidad de control de grabacion 526 usa la memoria de trabajo 529 de acuerdo

con la necesidad.

[0558]

La unidad de comunicacion 535, la cual esta conectada a la red, hace el
procesamiento de comunicacion con otro dispositivo via la red. Por ejemplo, la unidad de
comunicacion 535 esta controlada por la unidad de control de grabacién 526 para
comunicarla con un sintonizador (que no se muestra), y para la salida principalmente, de

una sefal de control de seleccion de canal para el sintonizador.

[0559]

La unidad de demodulacion 522 demodula la sefial suministrada del sintonizador,
y la envia al demultiplexador 523. El demultiplexador 523 separa los datos suministrados
de la unidad de demodulaciéon 522 en datos de audio, datos de video, y en datos EPG, y
los envia, respectivamente, al decodificador de audio 524, al decodificador de video 525,

y a la unidad de control de grabacion 526.

[0560]

El decodificador de audio 524 decodifica los datos de entrada de audio, por
ejemplo, con el formato MPEG, y los envia a la unidad de grabacion/reproduccién 533. El
decodificador de video 525 decodifica los datos de entrada de video, por ejemplo, con el
formato MPEG, y los envia al convertidor de visualizacion 530. La unidad de control de

grabacion 526 suministra los datos de entrada EPG a la memoria de datos EPG 527 para
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almacenamiento.

[0561]

El convertidor de visualizacion 530 codifica los datos de video suministrados por el
decodificador de video 525 o por la unidad de control de grabacion 526 en, por ejemplo,
los datos conforme al formato de la NTSC (Comité de los estandares Nacional de
television) usando el codificador de video 541, y los envia a la unidad de
grabacion/reproduccion 533. También, el convertidor de visualizacion 530 convierte el
tamafio de la pantalla de los datos de video suministrados por el decodificador de video
525 o por la unidad de control de grabacion 526 al tamafio correspondiente a la medida
del monitor 560, que convierte los datos de video para los cuales la medida de la pantalla
se ha convertido en los datos de video conforme al formato de la NTSC usando el
codificador de video 541, que los convierte en una sefal analoga, y los envia a la unidad

de control de visualizacion 532.

[0562]

La unidad de control de visualizacion 532 sobrepone, con el control de la unidad
de control de grabacion 526, la sefial OSD que sale de la unidad de control OSD
(visualizacion en la pantalla) 531 sobre la entrada de la sefial de video del convertidor de

visualizacién 530, y la envia al display del monitor 560 para la visualizacion.

[0563]
También, la salida de los datos de audio desde el decodificador de audio 524 ha
sido convertida en una sefial analoga usando el convertidor D/A 534, y suministrada al

monitor 560. El monitor 560 envia esta sefial de audio del altavoz incorporado.

[0564]
La unidad de grabacién/reproduccion 533 incluye un disco duro como un medio de
grabacién en el cual los datos de video, y los datos de audio, y asi sucesivamente se

graban.
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[0565]

La unidad de grabacion/reproduccion 533 codifica los datos de audio
suministrados del decodificador de audio 524 con el formato MPEG por el codificador
551. También, la unidad de grabacion/reproduccion 533 codifica los datos de video
suministrados por el codificador de video 541 del convertidor de visualizacion 530 con el
formato MPEG por el codificador 551. La unidad de grabacion/reproduccion 533 sintetiza
los datos codificados de los datos de audio de los mismos, y los datos codificados de los
datos de video de los mismos usando el multiplexador. La unidad de
grabacién/reproduccion 533 amplifica los datos sintetizados de los mismos por el canal
de codificacion, y escribe los datos de los mismos en el disco duro via la cabeza de

grabacion.

[0566]

La unidad de grabacion/reproduccion 533 reproduce los datos grabados en el
disco duro mediante la cabeza de grabacion, los amplifica, y los separa en datos de audio
y datos de video usando el demultiplexador. La unidad de grabacién/reproduccion 533
decodifica los datos de audio y los datos de video con el decodificador 552 usando el
formato MPEG. La unidad de grabacién/reproduccion 533 convierte los datos de audio
decodificados de digitales a analogos, y los envia al altavoz del monitor 560. También, la
unidad de grabacién/reproduccion 533 convierte los datos de video decodificados de

digital a analogo, y los envia a la visualizacién del monitor 560.

[0567]

La unidad de control de grabacion 526 lee los ultimos datos EPG de la memoria
de datos EPG 527 con base en las instrucciones del usuario indicadas por la sefal
infrarroja desde el controlador remoto, la cual se recibe por via la unidad de recepcién
521, y la suministra a la unidad de control OSD 531. La unidad de control OSD 531
genera los datos de imagen correspondientes a la entrada de los datos EPG, y los envia

a la unidad de control de visualizacion 532. La unidad de control de visualizacién 532

155



10

15

20

25

30

envia la entrada de datos de video desde la entrada de la unidad de control OSD 531 al
display del monitor 560 para visualizacién. Por lo tanto, la EPG (Guia de programa

electronico) se visualiza sobre el display del monitor 560.

[0568]
También, la grabadora de disco duro 500 puede obtener diversos tipos de datos
tales como datos de video, datos de audio, datos de EPG, y asi sucesivamente

suministrados de otro dispositivo via la red tal como la internet o similares.

[0569]

La unidad de comunicacion 535 es controlada por la unidad de control de
grabacién 526 para obtener datos codificados tales como datos de video, datos de audio,
datos de EPG, y asi sucesivamente transmitidos desde otro dispositivo via la red, y para
suministrar estos a la unidad de control de grabacion 526. La unidad de control de
grabacién 526 suministra los datos codificados de los datos de video y de los datos de
audio obtenidos a la unidad de grabacion/reproduccion 533, y los almacena en el disco
duro, por ejemplo. Al mismo tiempo, la unidad de control de grabacién 526 y la unidad de
grabacion/reproduccion 533 puede hacer el procesamiento tal como re-codificacion o

similar de acuerdo con la necesidad.

[0570]

También, la unidad de control de grabacién 526 decodifica los datos codificados
de los datos de video y de los datos de audio obtenidos y suministra los datos de video
obtenidos al convertidor de visualizacion 530. El convertidor de visualizacion 530
procesa, de la misma manera como con los datos de video suministrados del
decodificador de video 525, los datos de video suministrados de la unidad de control de
grabacién 526, y los suministra al monitor 560 via la unidad de control de visualizacion
532 para la visualizacion de una imagen de estos.

[0571]

Alternativamente, una disposicion que se puede hacer de acuerdo con esta
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visualizacién de la imagen, la unidad de control de grabacion 526 suministra los datos de
audio decodificados al monitor 560 via el convertidor D/A 534, y envia el audio de estos

desde el altavoz.

[0572]
Ademas, la unidad de control de grabacion 526 decodifica los datos codificados de
los datos EPG obtenidos, y suministra los datos decodificados EPG a la memoria de los

datos de EPG 527.

[0573]

La grabadora de disco duro 500 entonces emplea los dispositivos de
decodificacion de imagen anteriormente descritos como el decodificador de video 525,
decodificador 552, y el decodificador alojado en la unidad de control de grabacion 526.
En consecuencia, de la misma manera como con los dispositivos de decodificacion de
imagen mencionados anteriormente, el decodificador de video 525, el decodificador 552,
y el decodificador alojado en la unidad de control de grabacion 526 pueden lograr altas

eficiencias de codificacion.

[0574]

En consecuencia, la grabadora de disco duro 500 puede generar imagenes de
prediccion de alta definicibn. Como resultado de esto, la grabadora de disco duro 500
puede obtener imagenes decodificadas de alta definicion a partir de datos codificados de
datos de video recibidos via el sintonizador, desde los datos codificados de los datos de
video leidos del disco duro de la unidad de grabacién/reproduccion 533, y los datos
codificados de los datos de video obtenidos de la red, y por ejemplo, visualizarlos en el

monitor 560.

[0575]

También, la grabadora de disco duro 500 emplea los dispositivos de codificacion

de imagen, descritos anteriormente como el codificador 551. En consecuencia, de la
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misma manera que como en el caso de los dispositivos de codificacion de imagen,

anteriormente descritos, el codificador 551 puede mejorar la eficiencia de codificacion.

[0576]

En consecuencia, la grabadora de disco duro 500 puede aumentar la velocidad de
procesamiento, y también mejorar la eficiencia de codificacion de los datos codificados
gue se van a grabar en el disco duro, por ejemplo. Como resultado de esto, la grabadora
de disco duro 500 puede usar mas eficientemente la regién de almacenamiento del disco

duro.

[0577]

Tenga en cuenta que la descripcion que se ha hecho hasta ahora es sobre la
grabadora de disco duro 500 para grabar los datos de video y los datos de audio en el
disco duro, pero no hace falta decir que se puede emplear cualquier tipo de medio de
grabacién. Por ejemplo, incluso con una grabadora que tenga un medio de grabacion
diferente a un disco duro. Tal como una memoria flash, un disco 6ptico, una videocinta, o
similares, se aplican, los dispositivos de codificacién de imagen y los dispositivos de
decodificacién de imagen, anteriormente descritos se pueden aplicar a esos de la misma

manera que como en el caso de la grabadora de disco duro 500.

[0578]
[Ejemplo de configuracion de la cdmara]

La Fig. 30 es un diagrama en bloques que ilustra una configuracion principal de
una camara que emplea el dispositivo de codificacion de imagen y el dispositivo de

decodificacién de imagen para el que se aplica la presente invencion.

[0579]
Una camara 600 que se muestra en la fig. 30 forma una imagen de un tema,
visualiza una imagen del tema sobre LCD 616, y la graba en un medio de grabacion 633

como datos de imagen.
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[0580]

En un bloque de lentes 611 entra luz (i.e., un cuadro de un tema) a un CCD/CMOS
612. ElI CCD/CMOS 612 es un sensor de imagen que emplea CCD o CMOS, los cuales
convierten la intensidad de la luz recibida en una sefial eléctrica, y la suministra a una

unidad de procesamiento de sefial de la camara 613.

[0581]

La unidad de procesamiento de la sefal de la camara 613 convierte la sefial
eléctrica suministrada de la CCD/CMOS 612 en sefiales de diferentes colores de Y, Cr, y
Cb, y las suministra a una unidad de procesamiento de la sefial de la imagen 614. La
unidad de procesamiento de la sefial de la imagen 614 somete, con el control de un
controlador 621, la sefial de la imagen suministrada de la unidad de procesamiento de la
sefal de la cdmara 613 para predeterminar el procesamiento de la imagen, o codificar la
sefal de la imagen de esta con un codificador 641 usando, por ejemplo, el formato
MPEG. La unidad de procesamiento de la sefial de la imagen 614 suministra datos
codificados generados por codificaciéon de una sefial de la imagen, a un decodificador
615. Ademas, la unidad de procesamiento de la sefial de la imagen 614 obtiene los
datos para la visualizacion en un display de pantalla (OSD) 620, y los suministra al

decodificador 615.

[0582]

Con el procesamiento anteriormente descrito, la unidad de procesamiento de la
sefial de la camara 613 apropiadamente aprovecha la DRAM (Memoria de acceso
aleatorio dinamico) 618 conectada via un bus 617 para mantener los datos de imagen,
los datos codificados, codificados de los datos de imagen de los mismos, y asi

sucesivamente en la DRAM 618 de la misma, segln la necesidad.

[0583]

El decodificador 615 decodifica los datos codificados suministrados por la unidad
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de procesamiento de la sefal de la imagen 614, y suministra los datos de la imagen
obtenidos (datos decodificados de la imagen) a la LCD 616. También, el decodificador
615 suministra los datos para visualizacién suministrados de la unidad de procesamiento
de la sefal de la imagen 614 a la LCD 616. La LCD 616 sintetiza la imagen de los datos
decodificados de la imagen, y los datos de la imagen para visualizacion, suministrados

del decodificador 615 segun el caso, y visualiza una imagen de sintesis de los mismos.

[0584]

La visualizacion en pantalla 620 envia, con el control de controlador 621, datos
para visualizacibn como un menu en la pantalla o un icono o similar hechos de simbolos,
caracteres, o0 una figura a la unidad de procesamiento de la sefial de la imagen 614 via el

bus 617.

[0585]

Con base en una sefial que indica el contenido comandado por el usuario usando
una unidad de operacion 622, el controlador 621 ejecuta diversos tipos de procesamiento,
y también controla la unidad de procesamiento de la sefal de la imagen 614, la DRAM
618, la interfase externa 619, la visualizacion en la pantalla 620, los medios de soporte
(drive) 623, y asi sucesivamente via el bus 617. Programas, datos, y asi sucesivamente
necesarios para el controlador 621 que ejecuta diversos tipos de procesamiento, son

almacenados en la FLASH ROM 624.

[0586]

Por ejemplo, el controlador 621 puede codificar los datos de imagen almacenados
en la DRAM 618, o decodificar los datos codificados almacenados en la DRAM 618 en
vez de la unidad de procesamiento de la sefial de la imagen 614 y el decodificador 615.
Al mismo tiempo, el controlador 621 puede hacer el procesamiento de
codificacion/decodificacion usando el mismo formato como el formato de codificacion/
decodificacion de la unidad de procesamiento de la sefial de la imagen 614 y el

decodificador 615, o puede hacer el procesamiento de codificacion/decodificacion usando
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un formato que ni la unidad de procesamiento de la sefial de la imagen 614 ni el

decodificador 615 pueda manejar.

[0587]

También, por ejemplo, en el caso de que se haya dado la orden de impresién de
imagen desde la unidad de operacion 622, el controlador 621 lee los datos de imagen de
la DRAM 618, y los suministra a una impresora 634 conectada a una interfase externa

619 via el bus 617 para la impresion.

[0588]

Ademas, por ejemplo, en el caso que se haya dado la orden de grabar la imagen
de la unidad de operacién 622, el controlador 621 lee los datos codificados de la DRAM
618, y los suministra a un medio de grabacion 633 montado sobre los medios de soporte

(drive) 623 via el bus 617 para su almacenamiento.

[0589]

El medio de grabacion 633 es un medio removible, opcional que se puede leer/re-
escribible, por ejemplo, tal como un disco magnético, un disco magnético-optico, un disco
Optico, una memoria de semiconductor, o similares. No hace falta decir que el medio de
grabacion 633 también es un medio opcional en cuanto al tipo de medio removible, y en
consecuencia puede ser un dispositivo de cinta, o puede ser un disco, 0 puede ser una
tarjeta de memoria. No hace falta decir que el medio de re-codificacion 633 puede ser

una tarjeta IC sin contacto, o similar.

[0590]

Alternativamente, los medios de soporte (drive) 623 y el medio de grabacion 633
se puede configurar para ser integrado en un medio de grabacién no transportable, por
ejemplo, como una unidad incorporada en el disco duro, SSD (Drive de estado sélido), o

similares.
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[0591]

La interfase externa 619 se configura de, por ejemplo, un terminal de
entrada/salida de USB y asi sucesivamente, y esta conectada a la impresora 634 en el
caso de hacer una impresion de la imagen. También, un drive 631 esta conectado a la
interfase externa 619 de acuerdo con la necesidad, en la que el medio removible 632 tal
como un disco magnético, un disco éptico, un disco magneto-6ptico se monta segln sea
apropiado, y se instala un programa de computador leido desde alli, en la FLASH ROM

624 segun se necesite.

[0592]

Ademas, la interfase externa 619 incluye una interfase para la red que se conecta
a una red predeterminada tal como LAN, la internet, o similares. Por ejemplo, de acuerdo
con las instrucciones desde la unidad de operacion 622, el controlador 621 puede leer los
datos codificados de la DRAM 618, y suministrados estos de la interfase externa 619 a
otro dispositivo conectado via la red. También, el controlador 621 puede obtener, via la
interfase externa 619, los datos codificados o los datos de imagen suministrados de otro
dispositivo via la red, y mantenerlos en la DRAM 618, o suministrarlos a la unidad de

procesamiento de la sefial de la imagen 614.

[0593]

La cdmara 600 ya configurada emplea, los dispositivos de decodificacion de
imagen, anteriormente mencionados, como el decodificador 615. En consecuencia, de la
misma manera que con los dispositivos de decodificacion de imagen, anteriormente

mencionados, el decodificador 615 puede lograr alta eficiencia de codificacion.

[0594]

En consecuencia, la cAmara 600 puede generar una imagen de prediccion con
alta precision. Como resultado de esto, la cAmara 600 puede obtener una definicion méas
alta de imagenes decodificadas de, por ejemplo datos de imagen generados en

CCD/CMOS 612, datos codificados de datos de video leidos de DRAM 618 o de un
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medio de grabacion 633, y datos codificados de video obtenidos por la red, y un display

enla LCD 616.

[0595]

También, la cdmara 600 emplea los dispositivos de codificacion de imagen
anteriormente descritos como el codificador 641. En consecuencia, de la misma manera
como en el caso de los dispositivos de codificacion de imagen anteriormente descritos, el

codificador 641 puede lograr mas alta eficiencia de codificacion.

[0596]

En consecuencia, la cAmara 600 puede mejorar la eficiencia de codificacion de los
datos codificados a ser grabados en el disco duro, por ejemplo. Como resultado de esto,
la cdmara 600 puede usar, mas efectivamente, la region de almacenamiento de la DRAM

618 o un medio de grabacién 633.

[0597]

Tenga en cuenta que el método de decodificacion de los dispositivos de
decodificacién de imagen anteriormente descritos se pueden aplicar al procesamiento de
decodificacion lo cual hace el controlador 621. De la misma manera, el método de
codificacion de los dispositivos de codificacion de imagen anteriormente descritos se

puede aplicar al proceso de codificacion lo cual hace el controlador 621.

[0598]
También, los datos de imagen los que toma la camara 600 pueden ser imagenes

en movimiento o pueden ser imagenes quietas.

[0599]
Como una cuestion de rutina, los dispositivos de codificaciéon de imagen antes
descritos y los dispositivos de decodificacion de imagen se pueden aplicar a dispositivos y

sistemas diferentes de los dispositivos antes descritos.
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[0600]

Tenga en cuenta que la tecnologia actual también puede asumir las siguientes
configuraciones.

(1) Un dispositivo de procesamiento de imagen que incluye:

Una unidad de asignacién de numero de cédigo configurada para controlar una
manera en la que los nimeros de codigo se asighan a la informacion para la prediccion
del vector de movimiento, de acuerdo con las caracteristicas de movimiento de una
imagen; y una unidad que genera la prediccion del vector de movimiento configurada para
utilizar la informacién de movimiento periférica que es la informacién de movimiento de
una region periférica de una region actual que debe ser procesada para generar la
informacién para la prediccion del vector de movimiento de la regién, y asignar el nimero
de cdédigo a la informacién para la prediccion del vector de movimiento que se ha
generado, siguiendo la forma en que se asignan los nimeros de cédigo que ha sido

decidido por la unidad que asigna el numero de cddigo.

(2) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (1), en el que la
unidad que asigna el nimero de cédigo controla la forma en la que se asignan los
nameros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de movimiento, para

cada region de incremento del procesamiento de prediccion.

(3) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (2), en el que, en
el caso que la region sea una region quieta, la unidad que asigna el nimero de cddigo
controla la forma en que se asignan los nimeros de cédigo de manera que un nimero
pequefio de cAdigo se asigna a la informacién para la prediccion temporal del vector de

movimiento.

(4) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (3), en el que, en

el caso que la regién sea una region quieta, la unidad que genera la prediccion del vector

de movimiento genera solamente la informacion para la prediccion temporal del vector de
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movimiento, y asigna a la informacién para la prediccion temporal del vector de

movimiento un nimero de codigo decidido por la unidad que asigna el nUmero de codigo.

(5) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion (2)
a (4), en el que, en el caso que la region es una region en movimiento, la unidad que
asigna el numero de codigo controla la forma en la que se asignan los nimeros de codigo
de manera que se asigne un numero de cddigo pequefio a la informacién para la

prediccion espacial del vector de movimiento.

(6) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion (2)
a (5), que incluye ademas:

Una unidad que determina la regidén quieta configurada para determinar si 0 no una
region actual es una region quieta;

En el que la unidad que asigna el numero de cédigo controla la forma en la que se
asignan los numeros de cdodigo a la informacién para la prediccion del vector de
movimiento de la region actual, siguiendo los resultados de la determinacion de la unidad

gque determina la region quieta.

(7) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (6), en el que la
region quieta que determina la region determina si la region actual es 0 no una region
quieta utilizando la informacion de movimiento de una regién co-localizada de la region

actual.

(8) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (7), en el que la
region quieta que determina la region determina una region actual para que sea una
region quieta en el caso que los valores absolutos de un componente horizontal de la
informacién de movimiento de la region co-localizada de la region actual y un componente
vertical de la informacién de movimiento estan dentro de un valor umbral predeterminado,

y también en el caso que un indice de referencia sea 0, se aplique un
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Ref_PicR_reordering, o un indice de referencia tenga un valor POC que indica una

imagen inmediatamente anterior.

(9) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion (1)
a (8), en el que la unidad que asigna el niumero de cédigo controla la forma en la que se
asignan los numeros de cédigo a la informacion para la prediccion del vector de

movimiento, de acuerdo con la configuracion del usuario.

(10) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(1) a (9), en el que la unidad que asigna el numero de cadigo controla el modo en el que
se asignan los numeros de codigo a la informacién para la prediccion del vector de

movimiento, a fin de aumentar la eficiencia de codificacion.

(11) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(1) a (10), en el que la unidad que asigna el nimero de cbdigo controla la forma en la que
se asignan los numeros de codigo a la informacién para la prediccion del vector de

movimiento, a fin de optimizar la calidad de imagen subijetiva.

(12) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (1), en el que la
unidad que asigna el numero de cédigo controla la forma en la que se asignan los
nameros de cédigo a la informacién para la prediccion del vector de movimiento, para

cada sector.

(13) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(1) a (12), que incluye ademas:

Una unidad que genera una sefial configurada para generar una sefial que indica
un modo variable en el que la forma en la que se asighan los nimeros de cédigo es

cambiable.
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(14) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicaciéon
(1) a (13), en el que la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento genera
informacion multiple para la prediccion del vector de movimiento para cada modo de
prediccion;

y que incluye ademas:

una unidad que genera diferencia del vector de movimiento configurada para
seleccionar, para cada modo de prediccién, la informacion de prediccién optima del vector
de movimiento a partir de la pluralidad de informacion para la prediccién del vector de
movimiento generada por la unidad que genera la prediccion del vector de movimiento, y
que genera un vector de movimiento de diferencia que es la diferencia en cuanto a un
vector de movimiento de la regién actual;

una unidad que determina el modo configurada para determinar a partir de los
modos de prediccién, un modo de prediccidén 6ptimo; y

una unidad de transmisién configurada para transmitir la informacion de la
diferencia del vector de movimiento del modo de prediccion determinado por la unidad
gue determina el modo, y el nimero de codigo de la informacién para la prediccion del

vector de movimiento del modo de prediccion.

(15) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (14), que incluye
ademas:

una unidad de codificacion configurada para codificar la informacién de diferencia
del vector de movimiento del modo de prediccién determinado por la unidad que
determina el modo, y el numero de codigo de la informacién para la prediccion del vector
de movimiento del modo de prediccion;

en el que la unidad de transmision transmite la informacion de diferencia del vector
codificada por la unidad de codificacion, y el numero de cédigo de la informacién para la

prediccion del vector de movimiento.

(16) Un método de procesamiento de imagen de un dispositivo de procesamiento

de imagen, el método incluye:
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Una unidad que asigna un numero de cddigo que controla una forma en la que se
asignan los numeros de cddigo a la informacién para la prediccion del vector de
movimiento, de acuerdo con las caracteristicas de movimiento de una imagen; y

una unidad que genera la prediccion del vector de movimiento utilizando la
informacion de movimiento periférico que es la informacién de movimiento de una regién
periférica de una regién actual que debe ser procesada para generar la informacion para
la prediccion del vector de movimiento de la region, y la asignacién del numero de cédigo
a la informacién para la prediccion del vector de movimiento que ha sido generada,

siguiendo la forma en que se asighan los numeros de cddigo que se ha decidido.

(17) Un dispositivo de procesamiento de imagen que incluye:

una unidad que asigna el numero de cddigo configurada para controlar una forma
en la que se asignan los numeros de codigo a la informacién para la prediccién del vector
de movimiento, de acuerdo con las caracteristicas de movimiento de una imagen; y

una unidad que reconstruye la prediccién del vector de movimiento configurada
para obtener un nimero de codigo de la informacién para la prediccion del vector de
movimiento de una regidén actual que debe ser procesada, y reconstruir la informacion
para la prediccion del vector de movimiento a partir del nimero de cddigo, siguiendo la
forma en la que se asignan los numeros de cédigo que ha sido decidida por la unidad que

asigna el numero de cadigo.

(18) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (17), en el que la
unidad que asigna el nimero de cédigo controla la forma en la que se asignan los
nameros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de movimiento, para

cada region de incremento de procesamiento de prediccion.

(19) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (18), en el que, en

el caso que la region sea una region quieta, la unidad que asigna el nimero de cddigo

controla la forma en que se asignan los nimeros de cédigo de manera que un nimero
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pequefio de cddigo se asigna a la informacién para la prediccion temporal del vector de

movimiento.

(20) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (18) o (19), en el
que, en el caso que la regidon sea una regidon en movimiento, la unidad que asigna el
namero de cédigo controla la forma en la que se asignan los numeros de cédigo tal que
se asigne un numero de cddigo pequefio a la informacion para la prediccion espacial del

vector de movimiento.

(21) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(18) a (20), que incluye ademas:

una unidad que determina la regién quieta configurada para determinar si una
regidn actual es 0 no una region quieta;

en el que la unidad que asigna el numero de codigo controla la forma en la que se
asignan los numeros de cddigo a la informacién para la prediccion del vector de
movimiento de la region actual, siguiendo los resultados de la determinacion de la unidad

gque determina la region quieta.

(22) EI dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (21), en el que la
region quieta que determina la region determina si una region actual es o no una region

quieta utilizando la informacién de una region co-localizada de la region actual.

(23) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (22), en el que la
region quieta que determina la regién determina una regidén actual para que sea una
region quieta en el caso que los valores absolutos de un componente horizontal de la
informacion de movimiento de la region co-localizada de la region actual y un componente
vertical de la informacion de movimiento estén dentro de un valor umbral predeterminado,
y también en el caso que un indice de referencia sea 0, se aplica un Ref_PicR_reordering,
o un indice de referencia tiene un valor POC que indica una imagen inmediatamente

anterior.
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(24) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(17) a (23), en el que la unidad que asigna el numero de cédigo controla la forma en la
gque se asignan los nimeros de cdadigo a la informacion para la prediccion del vector de

movimiento, de acuerdo con la configuracion de usuario.

(25) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(17) a (24), en el que la unidad que asigna el numero de codigo controla la forma en la
que se asignan los nimeros de cdadigo a la informacion para la prediccion del vector de

movimiento, a fin de aumentar la eficiencia de codificacion.

(26) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(17) a (25), en el que la unidad que asigna el numero de codigo controla la forma en la
gque se asignan los nimeros de cdadigo a la informacion para la prediccion del vector de

movimiento, a fin de optimizar la calidad de imagen subijetiva.

(27) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con (17), en el que la
unidad que asigna el nimero de cédigo controla la forma en la que se asignan los
nameros de codigo a la informacion para la prediccién del vector de movimiento, para

cada sector.

(28) El dispositivo de procesamiento de imagen de acuerdo con la reivindicacion
(16) a (27), que incluye ademas:

una unidad que obtiene una sefial configurada para obtener una sefial que indica
un modo variable en el que la forma en la que se asignan los niumeros de codigo es
cambiante;

en el que, en el caso que la sefal obtenida por la sefial indica el modo variable, la
unidad que asigna el nimero de cédigo controla la forma en la que se asignan los

nameros de cadigo a la informacién para la prediccion del vector de movimiento.
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(29) Un método de procesamiento de imagen de un dispositivo de procesamiento
de imagen, el método incluye:

Una unidad que asigna un namero de codigo que controla la forma en la que se
asignan los numeros de codigo a la informacion para la prediccion del vector de
movimiento, de acuerdo con las caracteristicas de movimiento de una imagen; y

Una unidad que reconstruye la prediccion del vector de movimiento que obtiene un
namero de codigo de la informacidn para la prediccién del vector de movimiento de una
region actual que debe ser procesada, y la reconstruccion de la informacion para la
prediccion del vector de movimiento a partir del nimero de cédigo, siguiendo la forma en

gque se asignan los numeros de cédigo que se ha decidido.

Lista de signos de referencia

[0601]

51 Dispositivo de codificacion de imagenes

66 Unidad de codificacion sin pérdida

74 Unidad de prediccion intra

75 Unidad de prediccion/compensacion de movimiento

76 Unidad que genera la prediccion del vector de movimiento
77 Unidad de asignacién de nimero de cédigo

91 Unidad que busca el movimiento

92 Unidad que calcula la funcion de costo

93 Unidad que selecciona la prediccién 6ptima del vector de movimiento
94 Unidad que determina el modo

95 Unidad de compensacién de movimiento

101  Dispositivo de decodificacion de imagen

112  Unidad de decodificacion sin pérdida

121  Unidad de prediccion intra

122  Unidad de prediccién/compensacién de movimiento

123  Buffer que asigna el nimero de cadigo

124  Unidad que genera la prediccion del vector de movimiento

171



10

131

132

133

134

135

151

161

162

163

Buffer de diferencia del vector

Nivel de bloque del buffer del nimero de codigo
Unidad que genera el vector de movimiento
Buffer del vector de movimiento

Unidad de compensacién de movimiento
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NUEVAS REIVINDICACIONES

RESPUESTA EXAMEN DE FONDO

[Reivindicacion 1]

Un dispositivo de procesamiento de imagen que comprende:

Una prediccion del vector de movimiento que genera una unidad configurada para
usar un vector de movimiento periférico el cual es un vector de movimiento de una regién
periférica situada en la periferia de una region actual de una imagen la cual es procesada
para generar una prediccion del vector de movimiento de dicha region actual; y

Un cbdigo de numero asignado a una unidad configurada para asignar un nimero
de cddigo a dicha prediccion de vector de movimiento que ha sido generada por dicha
unidad generadora de prediccién del vector de movimiento, dinamicamente cambiable en
la forma en la cual dicho nUmero de cédigo es asignado a una prediccion de vector de
movimiento generado por dicha unidad de generacion de prediccion de vector de

movimiento.

[Reivindicacion 2]

Un método de procesamiento de imagen que comprende:

Una prediccion del vector de movimiento que genera una unidad configurada para
usar un vector de movimiento periférico el cual es un vector de movimiento de una regién
periférica situada en la periferia de una region actual de una imagen la cual es procesada
para generar una prediccién del vector de movimiento de dicha region actual; y

Un codigo de namero asignado a una unidad configurada para asignar un namero
de cddigo a dicha prediccion de vector de movimiento que ha sido generada por dicha
unidad generadora de prediccién del vector de movimiento, dinamicamente cambiable en
la forma en la cual dicho nUmero de cédigo es asignado a una prediccion de vector de
movimiento generado por dicha unidad de generacidbn de prediccion de vector de

movimiento.
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RESUMEN

La presente divulgacion se refiere a un dispositivo de procesamiento de imagen y

el método mediante el cual se puede lograr una mayor eficiencia de codificacion.

Una unidad que genera la prediccion de un vector de movimiento 76 usa la
informacion del vector de movimiento periférico suministrada a esta para generar tipos
multiples de informacién para la prediccion del vector de movimiento y suministra cada
informacion para la prediccion del vector de movimiento y asigna numeros de cédigo a la
informacion para la prediccion del vector de movimiento mediante una unidad que asigna
el numero de cddigo 77 a una unidad de prediccion/compensacion del movimiento 75. La
unidad que asigna el numero de codigo 77 suministra la informacion de la asignacién del
namero de cddigo que indica cuales numeros de cédigo han sido asignados a cual
informacion para la prediccion del vector de movimiento, a una unidad de codificacion sin
pérdidas 66. La presente tecnologia se puede aplicar por ejemplo a un dispositivo de

codificacién de imagen que realiza la codificacion con base en el formato H.264/AVC.
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