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(54) PHƯƠNG PHÁP GIẢI MÃ VIĐEO, PHƯƠNG PHÁP VÀ THIẾT BỊ LẬP MÃ 
VIĐEO



 

(21) 1-2020-04600 

(57) Sáng chế đề cập đến phương pháp giải mã viđeo, phương pháp và thiết bị 

lập mã viđeo, trong đó phương pháp giải mã viđeo bao gồm các bước: nhận, từ 

luồng bit, thông tin cho phép chế độ dự báo liên cấu trúc thứ nhất chỉ báo việc 

chế độ dự báo liên cấu trúc thứ nhất để dự báo vectơ chuyển động có được cho 

phép cho đơn vị dữ liệu phía trên hay không; khi chế độ dự báo liên cấu trúc thứ 

nhất được cho phép cho đơn vị dữ liệu phía trên dựa trên thông tin cho phép chế 

độ dự báo liên cấu trúc thứ nhất, thì nhận, từ luồng bit, thông tin phạm vi khoảng 

cách hiệu chỉnh; khi chế độ dự báo liên cấu trúc thứ nhất được cho phép cho đơn 

vị dữ liệu phía trên, thì xác định việc chế độ dự báo liên cấu trúc thứ nhất có 

được áp dụng cho khối hiện thời được chứa trong đơn vị dữ liệu phía trên hay 

không; khi chế độ dự báo liên cấu trúc thứ nhất được áp dụng cho khối hiện thời, 

thì nhận thông tin về vectơ chuyển động từ luồng bit và xác định vectơ chuyển 

động cơ sở được chỉ báo bởi thông tin về vectơ chuyển động từ danh sách ứng 

cử vectơ chuyển động của khối hiện thời; nhận, từ luồng bit, thông tin về khoảng 

cách hiệu chỉnh và thông tin về chiều hiệu chỉnh; xác định khoảng cách hiệu 

chỉnh bằng cách sử dụng thông tin về khoảng cách hiệu chỉnh và phạm vi 

khoảng cách hiệu chỉnh được chỉ báo bởi thông tin phạm vi khoảng cách hiệu 

chỉnh; xác định chiều hiệu chỉnh bằng cách sử dụng thông tin về chiều hiệu 

chỉnh; xác định vectơ chuyển động của khối hiện thời bằng cách hiệu chỉnh 

vectơ chuyển động cơ sở theo khoảng cách hiệu chỉnh và chiều hiệu chỉnh; và 

cấu thành lại khối hiện thời dựa trên vectơ chuyển động của khối hiện thời. 
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