
吟

果
。

横向位移 约束和视差

在立体视觉的研究中
,

为获得立体图像
,

一般假设景物静止
,

摄像机 即观察者 沿一

直线运动
,

而且只沿横向直线运动
,

没有纵向位移和旋转 摄像机的光轴方向与运动方向

垂直 我们把摄像机运动所沿的直线叫做基线 在基线上选择一些观测点
,

如
, , ,

⋯
,

从这些观测点观测空间静止景物中同一可视点
,

其空间坐标为
, ,

一 一
收到 , 一 一

定稿
李象霖 男

, , 年生
,
付教授 , 现从事图像处理

、

三维运动分析方面的科研与教学工作

魏永斌 男 , 年生
,

现从事图像处理和模式识别方面的科研开发工作
张妙兰 女 , 年生 , 付教授 , 现从事数字信号处理

、

图像处理方面的科研与教学工作
。



一个为 即

艺
‘, 一 艺 , , 一

·

准则 对应特征点对之间应该相互兼容
,

即 仪 , · , · 叭
, 尽量大

,

这里 ‘乡花

表示对应点对 ‘ , ,户 和 , ,

之间的相容程度
,

从仅
, 愈大

,

对应点对愈相容

在立体视觉中的视差是立体视差
。

所谓视差平滑是指空间两个可视点在左
、

右两图

像上成像点的位置接近
,

视差越接近表示越相容 比如
,

左图像上的点 与 八之间
、

右图

像上的点 , 与 , 之间距离较远
,

它们之间无所谓相容与否
,

也就不考虑它们之间的相容

度量 因此
,

我们取下面的公式做为相容度量
,

即

了互 一 一小不场



很短的情况下
,

由于可视点的变化
,

也会引起景物表面反射角的变化
,

使得同一可视点在

不同的投影图像上表现为不同的灰度值 再加上摄像机特性的不稳定
,

校正不精确
,

特征

检测算子不理想以及不可避免的遮挡等原因
,

有些特征点根本不存在对应点 为此
,

我

们把准则 修改为 一个特征点与另一图像中不多于一个的特征点相匹配
,

即对每一个
, , ‘, 一

, ,

⋯
,

和 , , 友一
, ,

⋯
,

最多有一个为
,

即

见 艺 艺 , 。
, 一

走今 ,

艺 艺 艺 心叭
, 一
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下降要足够慢 为提高算法的运行速度 采用分段修正办法

当
。

时
, 。 ,

当
。

《 时
,

采用广为接受的温度下降策略

恤 。 。。 ’

其中
, 。。为参数

,

它们保证温度
。

处的连续下降

初始状态 由于立体视觉问题中左
、

右图像上特征点对满足 约束

条件
,

并且对一定的摄像机配置
,

视差也有一定的范围
。

另外
,

候选匹配点的灰度应该一

致 准则 因此初始状态考虑所有可能的匹配
,

对所有满足以上条件的特征点均视为

潜在的匹配 对于摄像机沿一直线水平移动这样一种配置
,

我们选择视差范围为一狭长

的水平带
,

视差范围有一定的高度是出于摄像机校正不够准确和量化误差的

考虑



万 方向

。 由实验结果产生的视差图
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右

绷牙



期 李象霖等 一种新的休视对应方祛 ,

百翻

占二,,月下

方法匹配成功 , 方法匹配成功

‘月眯

为检验算法对真实图像的有效性
,

我们以真实图像 —电话机进行了实验 采用文献〔幻的方法中特征点检测算子得到特征点
,

然后选取特征点数为
, ,

其中左图

像巾特征点分布见图 采用 算法正确匹配 个点 匹配对应结 果见表



电 子 科 学 学 刊 了污

表

序号 视差 结果 序号 视差 结果“”

图 “电话机 ”图像特征点分布

结 论

从实验结果看出
,

即使在提取特征时带有噪声
,

仍能得到比较满意的结果 因此
,

算法大大提高了对噪声的稳健性 另外
,

由于不连续以及遮挡等原因
,

能量函数存在许多

局部最小
,

采用 算法仍能跳出局部最小
,

趋于全局最小 与 方法相比
,

算

法稳定可靠
,

而且没有误匹配 由实验结果重建的视差图与真实视差图之间的误差
,

是由

于特征点稀疏造成的
,

不是由于匹配引起的 本文实验模拟是在 微机上完



期 李象霖等 一种新的体视对应方法

‘沼卜


