
第２５卷　第４期

２０１０年８月

液　晶　与　显　示

ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆＬｉｑｕｉｄＣｒｙｓｔａｌｓａｎｄＤｉｓｐｌａｙｓ

Ｖｏｌ．２５，Ｎｏ．４

Ａｕｇ．，２０１０

文章编号：１００７２７８０（２０１０）０４０５９８０３

一种多视点视频中的对象提取方法

张　倩１，吴妍菲１，安　平１
，２，张兆杨１，２

（１．上海大学 通信与信息工程学院，上海　２０００７２，Ｅｍａｉｌ：ａｎｐｉｎｇ＠ｓｈｕ．ｅｄｕ．ｃｎ；

２．上海大学 新型显示技术及应用集成教育部重点实验室，上海　２０００７２）

摘　要：提出一种自由视点电视的对象提取方法，首先用Ｂｉｒｃｈｆｉｅｌｄ算法进行快速的视差估计方法得到一个

较为平滑的视差图，然后对初始的分割结果用形态学滤波，实验结果证明了所提出方法的有效性和可靠性。
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１　引　　言

视频处理的很多领域都用到了对象分割，如压

缩、对象识别和视点合成等。传统的视频对象分割

又称为单视点分割，其分割的视频由一个摄像机拍

摄生成。随着多视点捕获技术的发展，多视点视频

分割逐步发展成为一个重要的研究领域。

在多视点视频分割中视差是一个重要的依

据，基于视差的分割又被称为深度分割。然而由

于从立体视频中估计深度有很多种不同的模式，

因此有必要对于视差分割采用一种不同的处理方

式。大多数提出的方法同时利用视差和运动信息

来实现分割［１４］，只用视差而不用运动信息的分割

很少见诸报道［５］。

本文提出了一种新颖的多视点视频对象分割

方法，利用实时的深度获取算法快速获取深度信

息，进而可以得到初始的分割信息，然后再利用形

态学滤波将初始分割结果进行优化。这种方法完

全不利用运动信息，而是根据视差信息来完成分

割。Ｂｉｒｃｈｆｉｅｌｄ的视差估计方法能快速有效地获

取视差信息，尤其对背景等无纹理区域能够取得

较好的平滑视差图。分割的实验结果证实了所提

出算法的有效性。

２　Ｂｉｒｃｈｆｉｅｌｄ算法的基本原理

为了兼顾对象分割的时效性和精确性，采用

Ｂｉｒｃｈｆｉｅｌｄ算法
［６８］生成 视差图。Ｂｉｒｃｈｆｉｅｌｄ 算

法［６，７］的优点是可以比较快速地得到相对可靠的
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深度不连续点和无匹配点，缺点是使用该算法得

到的深度图的精确性不够。该算法用动态规划对

极线进行匹配，在获取深度不连续点和无匹配点

的同时得到深度图，然后在相邻极线间对匹配结

果进行校正。应注意的是，该算法在匹配过程中

没有使用基于窗口的方法，也不对像素灰度值进

行预处理，而是直接对单个像素点进行匹配，这也

是该算法不能得到较精确匹配的原因之一。

Ｂｉｒｃｈｆｉｅｌｄ算法有如下３个优点：

（１）采用采样不敏感的像素相似性判定准则，

避免了图像采样中产生的问题；

（２）解决了大块无纹理区域的匹配问题，这个

问题对于现存的许多立体匹配算法都是很大的

挑战；

（３）对非相似点进行减枝，从而减少了算法的

计算时间。

Ｂｉｒｃｈｆｉｅｌｄ算法使用一个全局的代价函数表

征匹配序列的可信度，为了节省运算时间使用一

个经验公式作为全局代价函数：

狉（犕）＝犖ｏｃｃ犽ｏｃｃ－犖ｍ犽狉＋

犖
ｍ

犻＝１

犱（狓犻，狔犻）（１）

其中，犽ｏｃｃ表示遮挡代价值，犽ｒ 是匹配增益值，

犱（狓犻，狔犻）表示两点间的非相似度。犖ｏｃｃ、犖ｍ 则分

别表示遮挡区和匹配区的数目。

其中非相似度可以定义如下：

犱（狓犻，狔犻）＝ｍｉｎ｛珚犱（狓犻，狔犻，犐Ｌ，犐Ｒ），

珚犱（狔犻，狓犻，犐Ｒ，犐Ｌ）｝ （２）

犐Ｌ，犐Ｒ 分别表示左右视图像中一对对应极线的灰

度函数，而珚犱（）定义如下：

珚犱（狓犻，狔犻，犐Ｌ，犐Ｒ）＝ ｍｉｎ
狔犻－０．５≤狔≤狔犻＋０．５

犐Ｌ（狓犻）－?Ｒ（狔）

（３）

其中，?Ｒ 为右图中某条极线上各采样点间进行线

性插值的灰度函数。

进而可以用动态规划算法和之前定义的代价函

数，使用搜索法沿着极线得到一个最佳的匹配序列。

３　形态学滤波

首先，用阈值来获得初始的分割掩模：

犛（犻，犼）＝
０ 犕（犻，犼）≥δ

｛１ ｅｌｓｅｗｈｅｒｅ
（４）

其中，δ是阈值，在实验中被设定为１２．５。犕（犻，

犼）≥δ意味着该像素属于前景物体，反之则认为

是背景区域。

接着采用形态学滤波对掩模进行滤波。

数学形态学运算［９］分为二值形态学和灰度形

态学两类，这里采用灰度数学形态学。

数学形态学的运算主要有膨胀、腐蚀两个基本

运算，以及由这些基本运算组合而成的其他运算。

设犃 为给定的灰度图像，犅 为结构元素，犃

被犅 的膨胀记为犃犅，为膨胀算子，膨胀的定

义为：

犃犅（狓）＝ｍａｘ｛犃（狓－狕）＋犅（狕）｝ （５）

腐蚀定义为：

犃Θ犅（狓）＝ｍｉｎ｛犃（狓＋狕）－犅（狕）｝ （６）

由式（５）和式（６）可知，膨胀扩充图像而腐蚀收缩

图像。

数学形态学的闭运算是先对图像进行膨胀运

算再腐蚀其结果，定义为：

犃·犅＝ （犃犅（狕））Θ犃 （７）

４　实验结果与分析

在内存为２ＧＢ、主频为２．６６ＧＨｚ的机器

上，用本文提出的算法分割立体视频序列 Ａｋｋｏ

前景中的对象。图１（ａ）、图１（ｂ）分别为Ａｋｋｏ序

列第４８和第４９帧的视点，图２为Ｂｉｒｃｈｆｉｅｌｄ算法

提取的视差图，图３（ａ）和图３（ｂ）分别为初始的

掩模和经过形态学滤波后的掩模，图４是最终的

分割结果。

!"#

!$#

图１　Ａｋｋｏ序列第４８（ａ）和第４９帧（ｂ）的视点

Ｆｉｇ．１　Ｎｏ．４８（ａ）ａｎｄ４９（ｂ）ｆｒａｍｅｓｏｆＡｋｋｏｓｅｑｕｅｎｃｅ
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图２　Ｂｉｒｃｈｆｉｅｌｄ算法提取的视差图

Ｆｉｇ．２　ＤｉｓｐａｒｉｔｙｍａｐｏｂｔａｉｎｅｄｂｙＢｉｒｃｈｆｉｅｌｄｍｅｔｈｏｄ
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图３　初始的掩模（ａ）和经过形态学滤波后的掩模（ｂ）

Ｆｉｇ．３　Ｉｎｉｔｉａｌｍａｓｋ（ａ）ａｎｄｔｈｅｍａｓｋａｆｔｅｒｍａｔｈｅｍａｔｉｃａｌ

ｍｏｒｐｈｏｌｏｇｙ（ｂ）

图４　最终的分割结果

Ｆｉｇ．４　Ｓｅｇｍｅｎｔｅｄｒｅｓｕｌｔ

由实验结果可知，本文方法可以将纹理复杂

场景中的语义对象较好地提取出来，且分割所得

前景对象的边缘也较准确平滑。由于尚无立体视

频对象分割的客观评价准则，这里只给出主观

评价。

５　结　　论

提出了一种面向多视点视频的立体对象视频

分割方法，可以快速提取视差场进行修正和分割，

并用形态学算法进行优化，最终分割出对象。实

验结果表明，所提出的算法兼顾了对象分割的时

效性和精确性，对于纹理复杂的场景有很好的分

割效果，可以获得与语义一致的对象。
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