
察到的景物
,

一般只是物体表面的亮度记录
,

在其内部或其后的物点均被遮挡而不能被观

察到
,

因而只需存储被观察到的
“

壳状
”

表面的灰度 含义包括彩色 和深度
,

就能充分反映

景物的三维性质 特别是通过图象序列的三维内插
,

就可达到大量节省存储量和高度灵

活地可控再现空间场景的自的

三维 内插的原理和算法

灰度 深度图象序列的空间稀硫化采样
如图 平面巡行情况所示

,

各空间采样点 ⋯ ⋯ 一才等点
,

以环视摄象机摄

取 。“

的环视图象进行存储
,

得到灰度图 同时设法获得各象素的深度也同时存储
,

就

得到各采样点的灰度 深度图象序列
,

采样点距离可依需要取为 间隔 在活动

频繁的三维平面上可按平面网格点进行环视采样 在一维线道上
,

可按直线间距点进行环

视采样 例如
,

设有 道路
,

则有 幅灰度 深度图象 设有 场地
,

夕, 卜
一

收到 , 一 一
定稿
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可作为管道运算的第一步实时解出

平面图象序列的三维内插

设在某观察点附近
,

已得到了
“

邻近
”

的二帧平面图象 我们的任务就是足够精确地
“
内插

”

出该视点所看到的视景图象 见图
,

我们有

运动前物点坐标
,

“ 运动后物点坐标
·

占

勺子忿

一一

皿
丫

,,

在以摄象机摄影中心 光心 为参考的坐标系中
,

所有的运动均归算至物空间的运动

从而造成的象面的表观运动 这是非常适用于 系统的 图 从已知 图象帧的象

点
,

和一确定的刚性运动参数 〔 〕
,

中
,

可导 出新的一帧图象
,

其基本方程为



乍
插的解是 完备 的

但是
,

由于
,

函数的不规则性 不连续性及不够精确
,

三维内插问题又大大

地不同于一般的 问题
。

关键问题在于不能事先求出
,

依赖于 ’
,

’ 的

反函数
,

从而找出整数坐标
护 ,

’ 点在原图象中的网格点中的位置进行插值
。

而要首

先计算出 ’
,

’ 的非整姗格坐标加以存储
,

然后再一次对 ’
,

’ 的整数栅格值加

以插值计算
。

这个双重计算过程的计算惫是相当大的
,

必须研究快速算法及实用算法 在

研究过程中
,

我们对下述二种类型的算法进行了研究

长点算法 其要点在于避免
,

’ 的非整数姗格值的存储
,

而是直接将

’
,

’ 点的灰度值
“

分配
”

给其四邻的整数栅格点
,

以避免第二次再取样过程 如图 斗

所示 其缺点是给图象带来一定程度的模糊
,

并且斋要对灰度值进行一定程度的修正
,

以

补偿“面积比
”带来的影响

之 深度适应的 算法 由 式可以看出
,

在 为常数的区域中
,

’
,

,

是可以求逆的
,

因而可以直接求取 ’
,

’ 整数栅格点在原
,

栅格网中的取徉插

值 这相当于将图象按深度分为“ 块片
” ,

对不同深度的
“
块片

”

按扭曲算法求出新图象 这

© 1994-2008 China Academic Journal Electronic Publishing House. All rights reserved.    http://www.cnki.net
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帧时 存在由空间关系失调引起的画面跳动等弊病 而三维内插完全克服了以上诸种原

理上的弊病
,

得到合乎空间投影关系的平滑图象序列

横向位移

当运动方向与象面投影中心视线方向成直角时
,

就得到横向位移的情况 此时象素

位移矢量场为

△义 一
·

占 , △
· , 占 ,

为横向位移

斜向位移

当运动方向与象面投影中心视线方向成一般角度时
,

就得到斜向位移的情形 它可

看作正向位移之后又作横向位移的结果
。

象素运动矢量场为

矿

一
·

占 十
· 占

‘孟砚飞 八
一

· ·
占

十 占

此时
,

所有象点的象素运动矢量均指向象面
·
占 扭

,

绕投形中 的旋转

占

·

占 占 处



,

·

十
·
占丫

兹
·

占

占

由
,

一
‘ 口

可得

了
,

城。

一
,

戚

护

在每 度的 上 丫

豹
一 ‘

·

笋
’

一
,

·

攀
均可按上式找出新象面整数栅格点 ’

,
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相对深度为 的图象 相对深度为 的图象 。 相对深度为 的内插图象

图 三维空间内插的计算机仿真结果 正向位移

讨论

由我们的仿真结果得知
,

灰度 深度图象序列的三维内插的方法是完全可行的
,

计算

先是相对固定并可望实时解决的 三维内插的计算量约相当于图象实时 的

倍 对于深度的求取
,

我们采用了两种方法 一是脱机生成逼真度极 高的灰度 深度图

象序列加以存储 二是设法恢复实摄图象序列之深度 后一工作还在

继续进行之中 我们的仿真工作展示 了这一套方法的极为突出的特点和广阔 的 应 用 前

景

结 束 语

本文介绍的灰度 深度图象的三维空间内插算法
,

形式简单
,

可 同时完成消隐运算
,

易

于实时实现
,

且运算量固定
,

不随景物复杂度的增大而变化
,

是 中背景生成的一种新

方法 通过
“

灰度 深度 ” 综合图象处理
,

数据量压缩与原始图象序列法相比可达 一

倍 这是光学环境仿真
、

视景背景生成的一个新的发展方向



, 期 王新成等 一种新的计算机图象生成技术 斗
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