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報告大綱
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視差差值圖 高密度點雲成果

研究動機與目的
Cones 原始影像

前
言

匹配錯誤沿著物體邊緣呈現帶狀分布，其錯誤量級也較大
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Cones 原始影像 藍色為特徵偵測位置 特徵偵測與匹配錯誤

善用特徵資訊

改善視差不連續處之成果品質

研究動機與目的

研
究
目
的

前
言
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研究方法與流程
前
言
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Edge Drawing 邊緣特徵偵測法

研
究
方
法

高斯平滑化濾除雜訊

影像梯度大小與方向計算

錨點萃取

Smart Routing 連接錨點

影像梯度門檻值：
候選錨點

錨點門檻值：
錨點選取

形成邊緣特徵

(Topal & Akinlar, 2012)
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改良廣義霍夫轉換

研
究
方
法
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改良廣義霍夫轉換

研
究
方
法主影像

特徵偵測

R-Table 建
立

訓練階段

Tsukuba 主影像 Tsukuba 主影像特徵偵測成果

R-Table 建立 ( 修改自 Schenk, 1999)
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改良廣義霍夫轉換
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法

待
匹
配
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相
關
係
數
計
算

改良廣義霍夫轉換之範例說明
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改良廣義霍夫轉換

研
究
方
法

廣義霍夫轉換

改良廣義霍夫轉換

左像 右像
左像 右像

左像 右像
左像 右像
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半全域式匹配法

研
究
方
法

立體匹配

匹配成本圖
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半全域式匹配法
視差差值圖 匹配成本圖
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方
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罰
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數
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半全域式匹配法

研
究
方
法

從左至右之單一方向
匹配成本值加總 平滑約制計算

前一路徑之匹配
成本值累加

初始匹配成本值

路徑 r 上前一像元的最小匹配成本加總值

為匹配成本加總值過度累加之修正項

相應像元視差差值為 1 ，給予懲罰參數 P1

相應像元視差差值大於 1 ，給予懲罰參數 P2

能
量
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半全域式匹配法

研
究
方
法

八方向匹配成本值加總

模擬整張影像的匹配成本值加總 贏者全拿理論

視差成果產製


r

r dyxEdyxS ),,(),,( ),,(minarg),( dyxSyxd d
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邊緣特徵資訊之融合策略

研
究
方
法

分區最適懲罰參數計算

分區半全域式匹配作業

左
右
一
致
性
檢
查

信
賴
匹
配
圖

為半全域式匹配成果

為共軛邊緣特徵點成果

同性環境抑制值

主影像視差成果

副影像視差成果 白色表示匹配錯誤

共軛邊緣線區域

非共軛邊緣線區域
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• 使用影像

• 相關參數設定
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使用影像介紹與參數設定

實
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分
析
與
討
論

測試影像 Tsukuba Venus Teddy Cones
影像大小 384*288 434*383 450*375 450*375
視差範圍 0~16 0~20 0~55 0~55

影像平滑參數 S 0.1 0.1 0.1 0.1

41*41 41*41 41*41 41*41

0.96 0.96 0.96 0.96

(25, 25, 25) (25, 25, 25) (25, 25, 25) (25, 25, 25)

(35, 25) (35, 25) (25, 25) (25, 25)

(17, 17.5) (17, 17.5) (17, 17.5) (17, 17.5)

Tsukuba Venus Teddy Cones

(Scharstein & Szeliski, 2002 ； Scharstein & Szeliski, 
2003)

(Wang et al., 2014 、丁皓偉， 2014)
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實驗一：各流程成果之定量分析

實
驗
分
析
與
討
論

Tsukuba
V

enus
Teddy

C
ones

邊緣線
匹配成果

共軛邊緣點
匹配成果

初始
視差成果

半全域式匹
配視差成果

精化
視差成果

視差真值
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實驗一：各流程成果之定量分析
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實驗二：視差成果品質評比
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驗
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析
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SGM(AD + Census) Proposed
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實驗二：視差成果品質評比

實
驗
分
析
與
討
論

參考自 SGM(MI)(Hirschmüller, 2005) 、 C-SGM(Hirschmüller, 2006) 、 Global 
cuts(Scharstein & Szeliski, 2002) 、 AdaptAggrDP(Wang et al., 2014) 、 HybridSGM(Chuang 
et al., 2016) 、 Cross-SGM( 丁皓偉， 2014)
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實驗總結
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各
方
法
之
評
比

1. 計算適當懲罰參數。

2. 改變匹配成本聚合值，使邊緣特徵資

訊效益擴及至其鄰近區域。

1. 加入邊緣特徵資訊可確實提升視差不

連續處之視差成果品質。

2. 懲罰參數計算尚未臻健全。

3. 邊緣特徵資訊的效益有限。
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1. 影像梯度因子

2. 不等權投票價值

3.投票門檻值設置
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結論

結
論
與
建
議

邊緣特徵匹配

降低重複圖徵之
高敏感性

1. 共軛邊緣特徵

2. 相應平滑約制

分區懲罰參數

改善視差不連續處之
成果品質
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建議

結
論
與
建
議

邊緣特徵偵測成果品質未達最佳化

單調紋理影像對之視差不連續處
成果品質有待改善

全區 (含視差不連續、遮蔽等區 )
相互合理化與最佳化

改良廣義霍夫轉換法
支援形狀匹配相關應用
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Thanks for your listening 


	頁 1
	報告大綱
	研究動機與目的
	研究動機與目的
	研究方法與流程
	Edge Drawing 邊緣特徵偵測法
	改良廣義霍夫轉換
	改良廣義霍夫轉換
	改良廣義霍夫轉換
	改良廣義霍夫轉換
	半全域式匹配法
	半全域式匹配法
	半全域式匹配法
	半全域式匹配法
	邊緣特徵資訊之融合策略
	使用影像介紹與參數設定
	實驗一：各流程成果之定量分析
	實驗一：各流程成果之定量分析
	實驗二：視差成果品質評比
	實驗二：視差成果品質評比
	實驗總結
	結論
	建議
	參考文獻
	頁 25

