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结合同场景立体图对的高质量深度图像重建

杨宇翔� 高明煜� 尹克� 吴占雄
杭州电子科技大学电子信息学院� 杭州�������

摘�要� 目的�越来越多的应用依赖于对场景深度图像准确且快速的观测和分析�如机器人导航以及在电影和游

戏中对虚拟场景的设计建模等� 飞行时间深度相机等直接的深度测量设备可以实时的获取场景的深度图像�但是

由于硬件条件的限制�采集的深度图像分辨率比较低�无法满足实际应用的需要� 通过立体匹配算法对左右立体

图对之间进行匹配获得视差从而得到深度图像是计算机视觉的一种经典方法�但是由于左右图像之间遮挡以及无

纹理区域的影响�立体匹配算法在这些区域无法匹配得到正确的视差�导致立体匹配算法在实际应用中存在一定

的局限性� 方法�结合飞行时间深度相机等直接的深度测量设备和立体匹配算法的优势�提出一种新的深度图

像重建方法� 首先结合直接的深度测量设备采集的深度图像来构造自适应局部匹配权值�对左右图像之间的局

部窗立体匹配过程进行约束�得到基于立体匹配算法的深度图像�然后基于左右检测原理将采集到的深度图像

和匹配得到的深度图像进行有效融合�接着提出一种局部权值滤波算法�来进一步提高深度图像的重建质量�

结果�实验结果表明�无论在客观指标还是视觉效果上�本文提出的深度图像重建算法较其他立体匹配算法可

以得到更好的结果� 其中错误率比较实验表明�本文算法较传统的立体匹配算法在深度重建错误率上可以提升

���左右� 峰值信噪比实验结果表明�本文算法在峰值信噪比上可以得到 �� ��左右的提升� 结论�提出的深

度图像重建方法通过结合高分辨率左右立体图对和初始的低分辨率深度图像�可以有效地重建高质量高分辨率

的深度图像�
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?@引@言

获取场景中各点相对于相机的距离是计算机视

觉的重要任务* 场景中各点相对于相机的距离可以

用深度图像来表示#即深度图像中的每一个像素值

表示的是场景中某一点与相机之间的距离* 越来越

多的应用如 O 维重建)碰撞检测)手势识别)机器人

导航)工业自动化以及在电影和游戏中对虚拟场景

的设计建模等
$%*P%

#都依赖于对真实场景深度信息

的准确且快速的观测和分析* 目前#深度图像的获

取手段主要有&%"通过直接的测量仪器观测得到深

度图像'-"通过立体匹配的方法计算得到深度

图像*

飞行时间深度相机!@6EC*4K*K?61=@G/ECF/" ! =@*

@D&QQZZZ;DEB@CG;G4E"是直接测量深度图像的主

要方法* 飞行时间深度相机通过给场景发送光脉

冲#运用高速快门计算光脉冲的往返时间来确定场

景中目标物的距离#飞行时间深度相机可以快速得

到整幅场景的深度图像* 但是由于硬件的限制#飞

行时间深度相机得到的场景深度图分辨率比较低#

很难满足实际应用的需要* 如 \Z6HĤ /01CFP((( 深

度相机
$$%

只能输出 %#) _%PP 大小的深度图像#"5M

!CG=04?416CHS/EG9IC- (̀!=@@D&QQZZZ;GHCE;G=QKHQ

6E/1601;=@E"也只能输出 -(P _-(P 大小的深度图

像* 要从硬件系统方面对飞行时间深度相机进行改

进面临很难克服的技术难题#过低的分辨率限制了

飞行时间深度相机等直接的深度测量设备在一些场

合的应用*

通过立体匹配算法得到左右图像之间各对应点

的视差关系从而计算得到深度图像是计算机视觉的

经典方法* 传统上可以将立体匹配算法分为局部匹

配
$$*%(%

和全局优化
$%%*%-%

两大类* 最近#基于自适应

权值的局部窗口匹配算法
$)*%(%

取得了突破性进展*

这些算法可以有效的构造匹配代价#虽然这些算法

的视差选择方法是最简单的8!'!Z600CFH*@/]C*/??"

算法#但是最后得到的结果可以和全局优化的相比*

而且这些基于自适应权值的局部窗口匹配算法运算

效率高#是目前立体视觉研究的热点* 基于局部窗

的立体匹配方法的难点是如何选择相关窗口的大

小&一方面选取的窗口要足够大以至于窗口内的像

素值应该以一定的规律变化或者说有较好的纹理'

另一方面选取的窗口要足够小以至于窗口内的视差

是没有变化的* 这样如何选择窗口的大小就成为关

键的问题* 如果选择大的窗口#那么低纹理区域的

匹配准确率会增加#但边缘处的视差会模糊不清'如

果选择小的窗口#那么低纹理区域的匹配准确率就

会下降* 为此研究者们提出了许多改进的算法*

+可变窗,算法
$#%

试图为每一个待匹配点找到最优

的窗口大小#这种+可变窗,算法实现起来比较复

杂#算法复杂度较高* -(() 年 .440 等人
$+%

最先提

出了一种自适应权值的方法#利用自适应权值的思

想巧妙地实现了+可变窗,的功能#该方法认为图像

中彩色信息一致的点具有一致的视差值* 计算以欲

匹配像素为中心的相关窗内其他点到中心点的颜色

距离和空间距离#并由此来定义自适应权值* -((#

年 !4EI/F6等人
$,%

在构造权值时将彩色图像的

5C/0 \=6K@分割结果也考虑进来* -(%O 年 <4H06等

人
$%(%

运用引导图像滤波理论
$%O%

来定义相关窗内各

像素的自适应权值#提出了一种性能更好的局部窗

自适应立体匹配算法* 但是由于左右图像之间遮挡

以及无纹理区域的影响#无论是局部还是全局立体

匹配算法在遮挡以及无纹理区域上均无法匹配得到

理想的视差结果#这一问题也一直是立体匹配算法

很难突破的技术瓶颈#导致立体匹配算法在实际应

用中存在一定的局限性*
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考虑到飞行时间深度相机等直接的深度测量设

备采集的深度图像分辨率比较低#无法很好地满足

实际应用的需要#传统的立体匹配算法在遮挡以及

无纹理区域上无法匹配得到理想的视差结果* 故本

文结合飞行时间深度相机等深度测量设备和立体匹

配算法各自的优势#利用同场景的高分辨率左右立

体图对和直接深度测量设备采集的低分辨率深度图

像来重建高质量高分辨率的深度图像#本文拟构建

系统如图 % 所示* 首先利用高分辨率的彩色图像构

造非局部滤波权值#对初始的低分辨率深度图像进

行滤波得到初始的高分辨率深度图像* 然后本文利

用初始的高分辨率深度图像来构造左右立体图对之

间的自适应局部匹配权值#得到基于局部立体匹配

算法的深度图像* 最后提出了一种局部权值滤波算

法#将匹配得到的深度图像和采集得到的深度图像

进行有效融合#重建最终的高分辨率高质量深度图

像* 实验结果表明#无论在客观指标还是视觉效果

上#本文算法较传统的立体匹配算法都可以得到更

好的结果*

图 %&结合深度相机和左右立体相机的深度图像重建系统

U61̀%&"F4D4HCB BCD@= E/D FCG40H@F9G@640 HAH@CE

A@本文算法

对采用的符号首先进行说明&!!大小为 :_

;"表示采集得到的低分辨率深度图像#"!大小为

%:_%;"表示同场景的高分辨率彩色左图像#"<!大

小为%:_%;"表示高分辨率彩色右图像##!大小为

%:_%;"表示待重建的高分辨率高质量的深度图

像* 本文算法框图如图 - 所示*

ABA@非局部权值滤波

由于飞行时间深度相机等直接深度测量设备采

图 -&本文算法框图

U61̀-&UF/ECZ4F] 4K@=CDF4D4HCB EC@=4B

集的深度图像分辨率非常低#只有不到正常彩色图

像分辨率的 %Q$* 首先需要对飞行时间深度相机采

集的深度图像进行插值#但是由于上采样倍数比较

大#传统的插值算法得到的深度图像会存在明显的

振铃效应*

如图 O 所示#插值的深度图像存在明显振铃效

应#将影响后续算法的性能* 考虑到同场景的彩

色图像和深度图像在颜色和深度上存在相似的不

图 O&双线性插值及非局部权值滤波结果比较!) 倍上采样"

U61̀O& ĈH9?@H4KI6?60C/F60@CFD4?/@640 /0B 040?4G/?

ZC61=@601K6?@CF! _)"
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连续性#即颜色相同的两个区域#很有可能具有相

同的深度#本文发掘同场景彩色图像和深度图像

在颜色和深度上的内在联系#为深度图像的插值

提供约束*

非局部自相似性! 040?4G/?HC?K*H6E6?/F6@A" 最先

由 Y9/BCH等人
$%P%

提出#作为一种图像去噪的方法

得到了很好的去噪效果* M401等人
$%$*%#%

将非局部

自相似性约束引入自然图像的超分辨率重建问题

中#对自然图像的超分辨率重建取得了不错的结

果* U/[/F4

$%+%

将非局部自相似约束引入散焦测距

!BCD@= KF4EBCK4G9H"问题中#也得到了很好的重建

结果*

非局部约束通过挖掘图像自身的自相似性#可

以很好地避免高分辨率重建结果中的振铃效应* 考

虑到同场景的彩色图像和深度图像在颜色和深度上

的约束关系#结合高分辨率彩色图像和采集得到的

初始深度图像构造非局部参数模型#利用深度图像

在非局部邻域内的自相似性来避免振铃效应#提高

插值图像的质量*

基于上述分析#本文非局部自相似权重计算表

达式为

=

:

.>

?CWD

@

!

$

.

#

A

@$

>

#

A

!

-

-

B-4

-

( )
C

D

CWD

@

!

$

.

"@$

>

"

!

-

-

B-4

-

( )
E

!%"

式中##

A

是对输入的低分辨率深度图像进行双线性

插值后的结果#$

.

#

A

表示以 C

A

.

为中心的局部块#

$

.

"表示以 E

.

为中心的局部块#B是局部块内含有

的像素点个数#4

C

# 4

E

是滤波器的参数#用来控制加

权计算的指数表达式的衰减速度* =

:

.>

描述的是两

个局部块$

.

"#$

>

"的相似度#即两个局部区域具有

相同深度值的概率*

首先利用传统双线性插值对采集得到的深度图

像进行插值#然后利用上述非局部权值对插值结果

进行滤波#得到初始的高分辨率深度图像#记为

#

9D

* 图 O 给出了双线性插值及本文非局部权值滤

波算法的实验结果#由图 O 可以看出#本文的非局部

权值滤波算法可以很好的避免振铃效应#可以提高

插值图像的质量*

接下来#结合#

9D

来构造自适应局部匹配权值#

对左右彩色图像进行局部匹配#求解视差*

ABC@自适应权值局部立体匹配

在局部匹配算法中#基于自适应权值局部窗

的匹配方法是一种效率非常高的经典匹配算

法
$+*%(%

* 如图 P 所示#该类方法的核心思想是计算

以当前欲匹配像素为中心的相关窗口的相似度#

将相关性最高的那个点对记为成功的匹配* 具体

来说#该算法在参考图像中取一个以待匹配像素

为中心的窗口#在匹配图像上同一扫描行的位置

水平移动这个窗口#在视差范围内搜索最小匹配

代价*

图 P&局部匹配算法

U61̀P&a4G/?H@CFC4E/@G=601/?14F6@=E

参考图像"和目标图像 "<之间的匹配代价函

数定义为

+!##

"

#

F

" ?

#

G

$

%!#"#

"

G

F

$

%!

"

#

F

"

H!##G""!G#

"

G

F

"

#

G

$

%!#"#

"

G

F

$

%!

"

#

F

"

H!##G"

!-"

式中#+!##

"

#

F

"表示匹配误差#表示参考图像 "中

的点#视差为 F时##和目标图像"<中的对应点 "

#

F

之间的匹配度#G

$

%!#"表示 G在 #的局部窗内#

"

G

F

$

%!

"

#

F

"表示 "

G

F

在 "

#

F

的局部窗内* 选取对应点

之间的彩色和梯度差来定义匹配度#这里考虑到

是在同一个扫描行#所以只比较在I方向上的梯度

差为

"!G#

"

G

F

" ?

!

E60!

!

E!G" @E<!

"

G

F

"

!

#

"

%

" J

!% @

!

"E60!

!

!

I

E!G" @

!

I

E<!

"

G

F

"

!

#

"

-

" !O"

式中#参数!用来平衡彩色和梯度误差#

"

%

#

"

-

为误

差阈值*

按式!-"计算得到匹配代价函数#视差可由

8!'算法得到

F

#

?/F1E60

F

$

&

F

+!##

"

#

F

" !P"

式中#&

F

b. F

E60

#/# F

E/W

0表示参考图像的视差

范围*



J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

J I
G

中国图象图形学报版权所有

!

%&

"#!

(

$#

%&(-

%

(

& '()*+,-*./*012

.

3456789:;<+=>?@:ABC

!!!'####

所以基于自适应权值局部窗的匹配算法的关键

是如何定义描述局部窗口内各点相对于中心点相似

度的权值H!##G"* 将结合 % %̀ 节得到的初始深度

图像#

9D

来构造自适应局部匹配权值*

% -̀ %̀&自适应匹配权值计算

结合上述分析#对参考图像 "定义局部参数模

型为

H!##G" ?

H

-

!##G"-H

F

!##G" G

$

%!#"

(

{
其他

!$"

式中#H

-

!##G"为颜色相似系数#H

F

!##G"为深度相

似系数*

颜色相似系数H

-

!##G"定义为

H

-

!##G" ?

CWD!@

!

E!#" @E!G"

!

-

K

#

-

-

" G

$

%!#"

(

{
其他

!)"

式中#E!#"#E!G"为参考图像中 ##G点对应的彩色

值* H

-

!##G"描述了 G##的颜色差异#若它们的颜

色相近#则权值较大#它们有相同视差的概率也

越大*

深度相似系数H

F

!##G"定义为

&H

F

!##G" ?

CWD!@

!

C

9D

!#" @C

9D

!G"

!

-

K

#

-

F

" G

$

%!#"

(

{
其他

!#"

式中##

9D

表示采集的深度图像经过双线性插值和

非局部权值滤波后得到的初始高分辨率深度图

像* C

9D

!#"#C

9D

!G"为 ##G点对应的初始深度值*

H

F

!##G"描述了 G##点的深度差异#它们的深度

越相似#权值越大#它们有相同视差的概率也

越大*

那么对每一个点 ##计算得到其局部窗内其

他点 G及其权值 H!##G" * 这样对于和点 #有相

似彩色值及相近深度值的点会被分配得到较大

的权值* 从而以自适应权值的方式实现 +可变

窗,的功能* 在初始深度图像 #

9D

的约束下#本文

的自适应权值能更好地反映局部窗内各点相对

于中心点的相似性#能够得到更理想的左右视差

匹配结果*

图 $ 给出了本文自适应权值和引导图像滤波

权值
$%(%

的匹配结果比较* 由图 $ 可看出#本文结

合初始深度图像的自适应权值匹配的结果更加

理想*

图 $&立体匹配结果比较

U61̀$& ĈH9?@H4K49F/B/D@6[C?4G/?H@CFC4E/@G=601

% -̀ -̀&左右检测

但是立体匹配算法得到的初始结果仍存在很多

误匹配!如图 $"#其中大部分是由遮挡以及无纹理

区域引起的* 接下来采用左右检测来寻找那些正确

匹配的点*

由于采集得到的初始深度图像是与左图像配准

的#所以当以左图像为参考图像#右图像为目标图像

进行匹配时#本文运用 % -̀ %̀ 节中的自适应局部匹

配权值来构造匹配代价函数#从而由 8!'算法计

算得到视差'*

但当以右图像"<为参考图像#左图像"为目标

图像时#由于初始的深度图像是与左图像配准的#以

右图像为参考图像时#无法计算局部窗内各点的深

度相似系数#所以我们运用传统的颜色相似系数

H

-

!##G"和欧氏距离相似系数 H

/

!##G"来构造自适

应局部匹配权值#计算得到以右图像为参考图像时

的视差#记为'<*

H!##G" ?

H

-

!##G"-H

/

!##G" G

$

%!#"

(

{
其他

?

CWD

@

!

E<!#" @E<!G"

!

-

#

-( )
-

D

&CWD

@

!

#@G

!

-

#

-( )
/

G

$

%!#"

(













其他

!+"

式中#H

/

!##G"描述了 G)#两个点的在空间距离上

的相似性*

然后运用'<#对视差'进行左右检测#即
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#

!,"

若视差满足式!,"#则认为该点的视差是正确

的* 由这些正确匹配的视差#可以计算得到深度

图像#

H@CFC4

* 对那些错误匹配的点#首先用#

9D

中对

应的深度值来填充 #

H@CFC4

!如图 ) 所示"'然后采用

局部权值滤波算法对错点区域的深度进一步

修正*

图 )&左右检测及深度填充的效果!其中黑点表示错误点"

U61̀)&aCK@*F61=@BC@CG@640 /0B BCD@= K6??601

ABD@局部权值滤波算法

为了对深度图像 #

H@CFC4

中错点区域的深度进一

步修正#使重建的深度图局部边缘质量更好* 本文

将结合同场景的高分辨率彩色图像构造局部自相似

性参数模型*

本文的局部自相似性权值计算方案是基于如下

的两点观察得到的&

%"在彩色图像中含有相似颜色的两个区域#很

有可能有相似的深度值'

-"真实场景的表面基本都是分段光滑的*

结合上述假设#定义如下的局部自相似性参

数#本文局部权值可以分解为 O 个部分&颜色相似

性)距离相似性和深度相似性* 颜色相似度越大

说明它们有相同深度值的概率越大#结构相似度

越大表示它们有相同深度值的概率越大#初始深

度相似度越大说明它们有相同深度值的概率也越

大#即

=

L

.>

?CWD!@

!

E

.

@E

>

!

-

K

#

-

-

"-

CWD!@

!

C

.

@C

>

!

-

K

#

-

F

"-

CWD!@

!

.@>

!

-

K

#

-

/

"#&>

$

%!." !%("

式中#

#

-

)

#

F

和#

/

是滤波器的参数#用来控制加权

计算的指数表达式的衰减速度* =

L

.>

越大说明它们

有相同深度值的概率越大* 以 #

H@CFC4

作为 #的初始

值#按式!%("计算局部权值#对 #进行权值迭代滤

波#每次迭代结束对权值进行更新#实验中一般需要

$ 次的迭代#即可达到基本的收敛*

图 # 给出了局部权值滤波算法的效果* 由图 #

可以看出#本文的局部权值滤波算法可以进一步提

高深度图像的重建质量*

图 #&局部权值滤波的效果

U61̀#&a4G/?ZC61=@601K6?@CF601

C@实验分析

采用 56BB?CI9FA数据集! =@@D&QQ[6H640;E6BB?C*

I9FA;CB9QH@CFC4QB/@/Q"来验证本文算法的有效性*

低分辨率深度图像由数据集中的高分辨率深度图

!),$ _$$$"通过 ) 倍下采样来获得*

实验中#非局部相似性权值时的搜索范围设为

%# _%##局部块设为 $ _$#参数 4

E

设为 %$# 4

C

设为

-(* 在计算局部窗口内相似性权值时#局部窗口的

大小设为 %% _%%#

#

/

设为窗口大小#计算 "当前局

部窗 内 其 他 点 和 中 心 点 的 颜 色 值 差 异

!

E

.

cE

>

!

-

槡 -

#自适应以当前颜色差异的中值作

为当前 #

-

'计算 C当前局部窗内其他点和中心点

的深度差异 !

C

.

cC

>

!

-

槡 -

#自适应以当前深度差

异的中值作为当前 #

F

* 参数 !用来平衡彩色和梯

度误差#选为 ( -̀'参数 "

%

#

"

-

分别选为 # 和 -*
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图 + 描述了本文算法的重建过程* 由图 + 可以

看出#本文算法重建的深度图像具有非常好的边缘

质量和视觉效果*

为了进一步说明本文算法的效果#图 , 给出了

本文算法和 -(%O 年 <4H06等人
$%(%

的基于引导图像

滤波权值的局部匹配算法#以及与匹配效果非常好

的全局立体匹配算法
$%-%

的实验结果比较* 图 ,!/"

是引导图像滤波权值匹配算法
$%(%

的匹配结果#可以

看出由于遮挡及无纹理区域的影响#该匹配算法在

一些区域无法得到正确的匹配结果'图 ,!I"是全局

立体匹配算法
$%-%

的匹配结果#该算法在局部匹配的

基础上通过区域协同全局优化算法进一步对深度图

像进行迭代优化#由图 ,!I"可以看出#在一些区域

全局优化算法
$%-%

可以提升深度图像的质量得到更

好的视觉效果#但是会将彩色图像的纹理映射到最

终的深度图像中#严重影响重建的深度图像的质量'

图 ,!G"是本文算法的结果#我们可以看出本文算法

重建得到的细节更加可信* 传统的立体匹配算法均

无法有效处理遮挡以及无纹理区域错误匹配的问

题#本文结合初始的低质量低分辨率深度图像#通过

非局部及局部的权值滤波算法可以有效解决该问

题#本文算法可以重建得到高质量的深度图像*

进一步#图 %( 给出了上述不同算法重建的深

度图像 O 维渲染后的结果比较* 由图 %( 可以看

出#由本文算法重建的深度图像得到的 O 维渲染

图像有更好的视觉效果#更符合实际场景的真实

情况*

表 % 给出了本文算法和其他算法重建结果在错

误率上的比较* 本文实验中#将重建的深度图像与

真实的深度图像进行比较#两者之间在视差上的差

距大于 % 的点#则认为是错点* 由此计算得到重建

深度图像的错误率* 由表 % 的数据结果可以看出#

虽然全局匹配算法
$%-%

较局部匹配算法
$%(%

可以得到

更好的视觉效果#但是由于全局匹配算法
$%-%

会引入

错误的纹理映射#全局匹配算法
$%-%

最终的错误率反

而是最差的* 本文通过结合立体匹配思想和初始的

低分辨率深度图像的算法可以得到最好的错误率*

表 - 同时也给出了本文算法和其他算法重建结果在

"\d̂ 上的比较* 由表 - 可以看出#本文算法也可

以得到最好的"\d̂ 值* 结合图 , 和图 %(#表 % 和

表 -#可以看出#本文算法可以得到最好的重建结

果#通过结合立体匹配思想和初始的低分辨率深

度图像#可以很好地克服立体匹配算法存在的

缺陷*

图 +&深度图像重建过程

U61̀+&<61=*>9/?6@ABCD@= E/D FCG40H@F9G@601
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图 ,&重建结果比较

U61̀,&T9/?6@/@6[CG4ED/F6H40 4KFCG40H@F9G@640 K4FB6KKCFC0@EC@=4BH

图 %(&O 维渲染结果比较

U61̀%(&T9/?6@/@6[CG4ED/F6H40 K4F@=FCC*B6EC0H640/?FC0BCF601
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表 A@各算法的深度错误率比较

E(5)-A@<2/.(0"4232F-00200(*-

Q!

算法 FC60BCCF?/90BFAE4CI69H /F@ B4??HI44]H

局部匹配
$%(%

%( )̀ -) Ò %P ,̀ %, Ò %O %̀ -( P̀

全局匹配
$%-%

-, -̀ -, ,̀ -O -̀ -# -̀ -% $̀ -, #̀

本文算法 GBH IBH HBC IBJ HBJ GBK

表 C@各算法的LMN;比较

E(5)-C@<2/.(0"4232FLMN;

QBY

算法 FC60BCCF?/90BFAE4CI69H /F@ B4??HI44]H

局部匹配
$%(%

-$ )̀ %, ,̀ -P $̀ -- $̀ -+ %̀ -( $̀

全局匹配
$%-%

-# %̀ -- ,̀ -P #̀ -P $̀ -) P̀ -- P̀

本文算法 DGBJ DHBJ DJBH DABD G?BC DIBC

D@结@论

直接深度测量设备采集的深度图像分辨率比较

低#无法满足实际应用的需要* 传统的立体匹配算

法由于左右图像之间遮挡以及无纹理区域的影响在

实际应用中也存在很大的局限性* 结合左右彩色立

体图对和初始低分辨率深度图像#提出一种新的深

度图像重建方法* 首先利用高分辨率的彩色图像构

造非局部滤波权值#对采集得到的低分辨率深度图

像进行滤波得到初始的高分辨率深度图像'然后结

合初始的深度图像来构造自适应局部匹配权值#对

左右图像之间的局部窗立体匹配过程进行约束'接

着基于左右检测原理将采集得到的深度图像和匹配

得到的深度图像进行有效融合'最后提出一种局部

权值滤波算法#来进一步提高重建的深度图像的质

量* 实验表明#通过结合初始低分辨率深度图像和

左右高分辨率彩色立体图对#本文算法可以很好地

克服传统立体匹配算法的缺陷#重建高质量高分辨

率的深度图像* 后续我们将构造实时采集系统#利

用飞行时间深度相机采集的低分辨率深度图像和对

应的高分辨率彩色立体图对#通过本文算法重建高

质量高分辨率的深度图像*
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