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图 获取平行多视点图象及深度恢复算法原理说明

深度获取的算法原理

如图 所示
, , ,

凡
,

⋯
,

勒 点为物点 分别在 幅图象上的 个象点
。

在图中
,

为

摄象机焦距 为物点 的深度 占 , 占 ,

⋯
,

勺 分别为象点
, ,

⋯
,

寿 点相对于光轴

的偏移量

由图
,

可设 玖 玖 一 川 △ 一
,

根据相似关系

一 一

收到 , 一 一 定稿
王新成 , , 年生 , 博士后 , 研究领域有 体成像

、

动画
、图象压缩编码

、

三维计算机视觉等
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算的关键所在 为此
,

我们特将傅

里叶变换的旋转性作一讨论

设有二维傅里叶变换对 了
,

力 , 一 ,
。 , 。 ,

这里
,

我们引

戮藻渊翼
、

廖黝撇
刀 块图 象

图 获得 块图象说明

人极坐标 一
· , 夕一 犷 · , “ ‘ ·

卿 , , 一 。
·

申 ,

则
, 夕 和

,

刃 分别地变为 了 ,
·

,

和 。 , 中 无论在连续的或离散的傅里叶变换对中用直接 代

入方法都可以证明 了
,

十 , 一 一 。 , 中 换言之
,

如果
,

被旋转
。 ,

则
, , 亦被旋转 同一角度

利用这一性质
,

在空域中对图象中一条直线斜率不好求
,

可将其变换到频域中来求

这时需要注意的是
,

时频域中的两条直线是相互垂直的 这同时也利用了傅里叶变换的
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稀

用滑动窗很小
,

而且在一幅图象中难免有多块无灰度变化的区域
,

这时就无法直接计算出

该点深度 为此必须为获取均匀网格点的深度值进行内插或补插 内插方法
,

例如
,

线

性
、

样条
、

松弛算法等
,

在图形学中已有很多描述
,

这里就不再赘述 由均匀网格点数据

可 以方便地绘制出深度图

在本文中将只获得稀疏深度图
,

后期内插或补插结果不讨论
,

以集中说明本文算法的

优越性

实验结果

仿真 实验 首先
,

通过我们 自行配置的以 微机
、 一

图象处 理

板
、

高分显示卡及彩显为主的 原理系统
,

生成平移间距为 的多幅仿真图

象
,

采用本算法计算出深度图 图 示 出了原图象及其深度图象的灰度 图形式

从图 中仍可看出图 中各个物体的基本轮廓
,

并且距离近的物体亮
,

距离远
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下面我们对图 所示图象 图象尺寸 总象素数 给 出 统计结

果
,

如表 所示

表 滑动窗宽度 与求出深度点数的关系

滑动窗宽度 一

原图象中能求出深度值点数

在原图象中所 占百分比 催矗
·

弓

由表 可知
,

随着 值的增大
, , ,

能求出深度值的点数也逐渐增多
,

在

原图象中所 占百分比从 并增加到 “ 多 根据对多幅不同的仿真图象求 出 深 度

图的统计结果表明
,

都可得出这一结果
,

即随着 值增大
,

能求出深度值点数在原图象中

所 占百分比从百分之十几增大到百分之几十 由此可得
,

越大
,

能求出深度值点数越

多
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从计算机快拟的结果可 见
,

该算法的精确度是很高的 当输人是边缘点 即定位精度

很高 时
,

所恢复的绝对深度与理论值几乎一致 误差在 痴 多 范围内 当是非边缘点

即本身定位误差较大 时
,

所恢复的绝对深度与理论值相比
,

能计算出深度值的点
,

只要

滑动窗宽度选择得当
,

其误差可控制在容许的范围内

实摄 图象实验 这时增加 了 型摄象机
、

图 象

采集卡
、

滑动平台以及必要的光照条件及景物 垂直线条较明显 在本实验中
,

暂用单摄

像机平移得到多视点 通过实验证明了这一原理算法在实用中的可行性及优越性

图 示 出了采用本算法计算 出的深度图 表 示 出了任选 点 前 点为边缘点 求

出深度值误差比较及与滑动窗宽度的关系 由表 可知
,

滑动窗宽度 一 时
,

边缘点求

出深度值相对误差 多
,

非边缘点求出深度值相对误差 多 时
,

边缘点求 出

深度 值相对误差 务
,

非边缘点求 出深度值相对误差 并 根据我们对多幅不同的实

摄图象求取深度图
,

都可得到上述结果
,

即 越大
,

求 出深度值误差越小 下面给 出多幅

图象 其中 表示图 所示图象 其它图象及其深度图的图片未给 出 的统计结

果
,

如表 所示 图象尺寸都为

。

。

。

。

。

。

。

。

。

。

。

由表 可知
,

一 时
,

原图象中有 多 以上的点可求出深度值
,

最高可达 多 以
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行计算 可得相同结果 其运行时间总可控制在 到 之内 这就可以达到准实

时实现 这与 目前见于文献的其它算法比较都要快得多 要进一步提高平行多视点算法

的速度
,

可从进一步减少以下三种算法的运算次数着手 傅里叶变换算法
、

图象二值化算

法
、

直线拟合算法

总结

本文具体给 出了平行多视点求取图象点
、

行及整幅图象深度值的实用算法
,

并给 出了

实验结果 包括仿真实验及实摄图象实验结果 将它与其它算法从计算的复杂程度
、

求

出深度的全面性
、

精度及计算时间等四个方面进行比较
,

进一步证明了平行多视点算法各

方面的优越性
,

突出说明了它在实时性方面的特点及贡献 实验结果证明了该算法的可

行性 平行多视点算法不失为一种优越的新方法

在本文实验中
,

用单摄象机平移得到多视点
,

离实用阶段还有一段距离 在实用中
,

应是特制的多镜头摄象 镜头间距可作一定程度的调整
,

一次得到多幅画面
。

这样
,

计算

效果可进一步提高 这方面工作我们还在作进一步研究
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