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基于颜色内相关和自适应支撑权重的立体匹配算法
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摘要　立体匹配的关键问题是确定一个合适的匹配代价关系，颜色内相关作为像素点的固有特性，能够有效地反

映出匹配像素点间的微小差异。对传统的自适应支撑权重 （ＡＳＷ）方法进行改进，提出了一种基于颜色内相关和

自适应支撑窗口的立体匹配算法，该方法结合了颜色相似性、欧式距离相似性和颜色内相关相似性来确定匹配窗

口内像素点的权重大小。同时为了消除光照不同对图像匹配结果的影响，将匹配点先进行ｒａｎｋ变换后再进行匹

配代价关系计算。对计算出的初始视差图进行三步优化，剔除由图像遮挡、重复等引起的不同视差错误，从而得到

最终的视差结果。通过在 Ｍａｔｌａｂ软件平台上对国际标准图像进行测试，实验结果表明该方法得到的视差结果的

平均错误率低，且明显优于其他局部匹配方法，具有很强的稳健性和较低的误匹配率。
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１　引　　言

双目视觉立体匹配是计算机视觉的一个重要研

究方向，它是根据左右图像获得物体深度信息的主

要技术手段。针对目前国内外许多学者提出的立体

匹配算法，可以将其划分为全局区域立体匹配算法

和局部区域立体匹配算法两大类。全局区域立体匹

０８１２００１１
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配算法是根据最小化全局能量函数和多次迭代最终

得到稠密的视差图，虽然该类方法得到的立体匹配

视差结果的正确匹配率较高，但是该类方法存在计

算复杂、运算时间长、不利于实现等缺点，而对于局

部立体匹配算法［１］，其执行效率更高、计算量小、易

于实现，且在一个合适的匹配代价关系下能得到较

高的正确匹配率。

局部立体匹配算法对左右图像匹配窗口有如下

要求：１）匹配窗口尺寸要尽量大，以便在窗口内包

含足够多的灰度变化，从而得到更可靠的匹配关系，

如果窗口太小，对于纹理单一、场景重复的匹配窗口

计算出的视差将会不准确；２）匹配窗口尺寸要尽量

小，以避开图像视差不连续处像素点的错误匹配。

目前，国内外许多学者在这方面进行了研究，Ｚｈａｎｇ

等［２］以一种十字骨架的方式，通过阈值设定限制臂

长的大小，从而得到最佳的匹配窗口。Ｖｅｋｓｌｅｒ
［３］提

出逐点自适应选取方法，从而得到合适的支撑窗口。

但比较经典的是Ｙｏｏｎ等
［４］提出的自适应支撑窗口

（ＡＳＷ）匹配方法，该方法依据每个像素点与窗口内

匹配点的颜色相似性、欧式距离相似性来选择合适

的匹配窗口代价关系，从而计算出每个像素点准确

的视差值，但该方法也存在如下缺点：对于匹配窗口

内视差不连续的点，仅根据自身的颜色和距离相似

性来匹配并不能得到正确的视差值，容易在匹配过

程中造成误判。因此本文在Ｙｏｏｎ等
［４］的基础上进

行了改进，提出了一种基于颜色相似性、欧式距离相

似性和颜色内相关相似性的自适应支撑权重的立体

匹配算法。同时为了得到合适的匹配代价关系，消

除左右图像因光照不同对立体匹配结果的影响，在

匹配过程中对匹配的像素点先进行ｒａｎｋ变换，然后

再确定最终的匹配代价关系。

２　ＲＧＢ颜色内相关定义

ＲＧＢ颜色内相关反映的是像素点颜色空间变

化的信息，对于摄像机获得的彩色图像犐（狓，狔），可

建立ＲＧＢ颜色空间向量，如图１所示，二维图像上

拍摄到的空间点可以用ＲＧＢ三通道颜色向量表示

为犐犚（狓，狔）、犐犌（狓，狔）、犐犅（狓，狔），其中狓、狔表示图像

像素点行列方向上的坐标值。通过大量的实验数

据，证明了图２中ＲＧＢ颜色空间向量的内在关系可

以有效地提高立体匹配正确率，即像素点的颜色内

相关特性可以有效提高立体匹配正确率，图１、２如

下所示。

图１和图２中红色方框表示像素点的犚分量，

图１ ＲＧＢ颜色空间

Ｆｉｇ．１ ＲＧＢｃｏｌｏｒｓｐａｃｅ

图２ 颜色内相关

Ｆｉｇ．２ Ｉｎｔｅｒｃｏｌｏｒｃｏｒｒｅｌａｔｉｏｎ

绿色方框表示像素点的犌分量，蓝色方框表示像素

点的犅分量，由ＲＧＢ三个分量间的内在关系，可以

得到颜色内相关空间向量，表示为犚分量到犌 分量

的变化为犐ｒｃｅ１，犌分量到犅 分量的变化为犐ｒｃｅ２，犅分

量到犚 分量的变化为犐ｒｃｅ３，具体为

犐ｒｃｅ１ ＝犐犚（狓，狔）－犐犌（狓，狔）， （１）

犐ｒｃｅ２ ＝犐犌（狓，狔）－犐犅（狓，狔）， （２）

犐ｒｃｅ３ ＝犐犅（狓，狔）－犐犚（狓，狔）， （３）

所以待匹配像素点颜色内相关空间特性可用犐ｒｉｎ向

量表示为

犐ｒｉｎ＝ 犐ｒｃｅ１，犐ｒｅｃ２，犐［ ］ｒｃｅ３ ． （４）

３　提出的立体匹配算法

３．１　匹配窗口的权重函数定义

为了提高左右图像的立体匹配准确率，特别是

针对视差不连续处像素点的匹配，在原始的自适应

支撑权重（ＡＳＷ）的基础上，增加了颜色内相关的性

质来重新定义匹配窗口的权重函数，通过结合颜色

相似性、空间欧式距离相似性和颜色内相关相似性

来确定最终匹配窗口权重函数表示，定义为

狑（狆，狇）＝犳（Δ犮狆狇，Δ犱狆狇，Δ狉狆狇）， （５）

式中狆和狇分别表示当前匹配点和区域内的相关匹

配点，Δ犮狆狇表示狆和狇的ＲＧＢ颜色值相似性，Δ犱狆狇表

０８１２００１２
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示狆和狇空间欧式几何相似性，Δ狉狆狇表示狆和狇点三

维颜色内相关分量的相似性，其中Δ犮狆狇、Δ犱狆狇、Δ狉狆狇

具体表达式为

Δ犮狆狇 ＝ ‖狆－狇‖２ ＝ （狆犚－狇犚）
２
＋（狆犌－狇犌）

２
＋（狆犅－狇犅）槡

２， （６）

Δ犱狆狇 ＝ ‖犱狆－犱狇‖２ ＝ （狓狆－狓狇）
２
＋（狔狆－狔狇）槡

２， （７）

Δ狉狆狇 ＝ ‖犐ｒｉｎ狆 －犐ｒｉｎ狇‖２ ＝ （犐ｒｃｅ１
狆
－犐ｒｅｃ１

狇
）２＋（犐ｒｃｅ２

狆
－犐ｒｅｃ２

狇
）２＋（犐ｒｃｅ３

狆
－犐ｒｅｃ３

狇
）槡
２， （８）

式中 （狆犚，狆犌，狆犅）表示狆点的 ＲＧＢ颜色像素值，

（狇犚，狇犌，狇犅）表示狇点的犚犌犅 颜色像素值，（狓狆，狔狆）

表示狆的坐标值，（狓狇，狔狇）表示狇的坐标值，犐ｒｉｎ狆 表示

狆点处颜色内相关函数值，犐ｒｉｎ
狇
表示狇点处颜色内相

关的函数值。

为了进一步确定权重函数表达式，Δ犮狆狇、Δ犱狆狇、

Δ狉狆狇 可以当作独立分量来处理，则权重函数方程可

以改写为

狑（狆，狇）＝犳犮（Δ犮狆狇）·犳犱（Δ犱狆狇）·犳狉（Δ狉狆狇），（９）

式中犳犮（Δ犮狆狇）表示颜色相似性函数，犳犱（Δ犱狆狇）表示

欧式距离函数分量，犳狉（Δ狉狆狇）表示颜色内相关函数

分量。其中匹配像素点颜色差值越小，相关性越大，

则犳犮（Δ犮狆狇）可以写为

犳犮（Δ犮狆狇）＝ｅｘｐ －
Δ犮狆狇
τ（ ）
犮

， （１０）

式中τ犮为固定常数，取为５。

同理，窗口内欧式距离越小的像素点，其相关性

也越大，则犳犱（Δ犱狆狇）可以写为

犳犱（Δ犱狆狇）＝ｅｘｐ －
Δ犱狆狇
τ（ ）
犱

， （１１）

式中τ犱 为固定常数，取为１７．５。

匹配像素点颜色内相关变化越小，其相似性也

越大，则犳狉（Δ狉狆狇）可以写为

犳狉（Δ狉狆狇）＝ｅｘｐ －
Δ狉狆狇
τ（ ）
狉

， （１２）

式中τ狉为固定常数，取为５。

所以最终的权重函数表达式可以写为

狑（狆，狇）＝ｅｘｐ －
Δ犮狆狇
τ（ ）
犮

·ｅｘｐ －
Δ犱狆狇
τ（ ）
犱

·

ｅｘｐ －
Δ狉狆狇
τ（ ）
狉
＝ｅｘｐ －

Δ犮狆狇
τ犮
＋
Δ犱狆狇
τ犱

＋
Δ狉狆狇
τ（ ）［ ］
狉

．

（１３）

３．２　匹配像素点进行狉犪狀犽变换

３．１节中确定了左右匹配窗口内像素点的权重

分配关系，但由于左右图像在拍摄过程中受光照不

同的影响，直接进行匹配代价运算会影响确定好的

匹配权重关系。因此对匹配的点先进行ｒａｎｋ变换，

消除两幅图像因光照不同而产生相应的匹配错误，

然后再进行匹配代价计算，具体的ｒａｎｋ变换表达式

如下：

犚（狇）＝

－２， 犐犘－犐狇 ＜－τ１

－１， －τ１ ≤犐犘－犐狇 ≤－τ２

０， －τ２ ＜犐犘－犐狇 ≤τ２

１， τ２ ＜犐犘－犐狇 ≤τ１

２， 犐犘－犐狇 ＞τ

烅

烄

烆 １

，（１４）

式中犐狆 为当前匹配像素点的灰度值，犐狇 为窗口内像

素点的灰度值，τ１、τ２为ｒａｎｋ变换分类条件，实际中

为固定常数。由于窗口内的匹配点进行ｒａｎｋ变换

后在不同分类等级上为一固定常数，因此在匹配过

程中可以消除光照不同对左右图像匹配结果的影

响，提高左右图像匹配精度。

３．３　左右图像视差值计算

由计算机视觉原理可知，左右相机拍摄同一场

景，其相应的匹配点在同一条极线上，经过相机标

定［５］后，将左右图像像素匹配约束在同一行上。再

根据双目测距原理，对于摄像机拍摄到的一定距离

范围内的场景，匹配点的视差范围可设定为｛犱ｍｉｎ，

…，犱ｍａｘ｝，其中犱ｍｉｎ为左右图像上匹配点的最小视差

值，犱ｍａｘ为匹配像素点的最大视差值，经过上述分

析，可以对左右图像匹配点的视差值进行计算。

对于左右图像上的匹配点狆和狆犱，左右像素点

的匹配代价犈（狆，狆犱）为

犈（狆，狆犱）＝

∑狇∈犖犘
，狇犱∈犖犘

犱

狑（狆，狇）狑（狆犱，狇犱）犲犿（狇，狇犱）

∑狇∈犖犘
，狇犱∈犖犘

犱

狑（狆，狇）狑（狆犱，狇犱）
，（１５）

式中狆和狆犱 是对应匹配窗口的中心像素点，狇和狇犱

是对应匹配窗口内的像素点，犲犿（狇，狇犱）表示左右图

像在狇和狇犱 处的匹配值，定义为

犲犿（狇，狇犱）＝
１， 犚（狇）＝犚（狇犱）

０，
烅
烄

烆 ｏｔｈｅｒｗｉｓｅ
， （１６）

根据胜者为王（ＷＴＡ）算法，最终狆点的视差值为

犱狆 ＝ａｒｇ［ｍａｘ犱∈犇狆
犈（狇，狇犱）］， （１７）
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式中犇狆 ＝｛犱ｍｉｎ，…，犱ｍａｘ｝，对于计算像素级的视差，

犇狆 的离散化为｛犱ｍｉｎ，犱ｍｉｎ＋１，犱ｍｉｎ＋２，…，犱ｍａｘ－１，

犱ｍａｘ｝。

３．４　多步视差优化

１）左右一致性检查

对于上述步骤得到的初始视差值，由于遮挡和

深度不连续处得到的视差值可能不准确，为进一步

提高最终匹配结果，对立体匹配计算出的视差图进

行左右一致性检查。过程如下：犇犔（狓，狔）表示从左

图向右图搜索计算出的视差值：犇犚（狓，狔）表示从右

图向左图搜索计算出的视差值，对于正确的匹配点，

犇犔（狓，狔）和犇犚（狓，狔）应该满足如下关系：

犇犔（狓，狔）＝犇犚［狓，狔－犇犔（狓，狔）］． （１８）

　　为了提高左右一致性检查对视差结果的稳健性

和一般性，犇犔（狓，狔）和犇犚（狓，狔）的约束关系可以改

写成

狘犇犔（狓，狔）－犇犚［狓，狔－犇犔（狓，狔）］狘＜εｔｈ，（１９）

式中ε狋犺为设定好的阈值常数，如果匹配像素点满足

上述关系，则认为该点计算出的视差值是正确的，否

则，该点的视差值是错误的并将其剔除。

２）中值滤波

左右一致性检查虽然可以剔除错误匹配点的视

差值，但在视差图上，该位置上的视差点却没有用正

确的视差值进行替换，由实验结果可知，将检测后的

视差图进行３ｐｉｘｅｌ×３ｐｉｘｅｌ的中值滤波，可以很好

地填充错误的视差点，提高立体匹配的匹配精度。

３）采用统计直方图的方式对视差图进一步优化

对于有些视差不连续的像素点处，左右一致性

检查还不能完全剔除掉视差图上的错误匹配点，采

用统计直方图的方式可以进一步去掉深度边缘上错

误的视差点，提高视差结果的正确匹配率，具体过程

如下：对视差图上的每一个视差点，以该点为中心，

建立一个犿ｐｉｘｅｌ×狀ｐｉｘｅｌ的邻域窗口，对该窗口内

的点进行直方图统计，用直方图上值最大的视差点

代替该中心点的视差值。实验结果表明，该方法可

以有效地剔除深度边缘上的错误视差点。

４　实验结果及分析

为了说明所提算法计算得到的视差结果的正确

匹配率高于现有的局部立体匹配算法，实验中计算

机使用Ｉｎｔｅｌｉ５２３１０处理器，主频为３．１０ＧＨｚ，内

存 为４ＧＢ，在 Ｍａｔｌａｂ（２０１２ｂ）软 件 上 分 别 对

“Ｔｓｕｋｕｂａ”、“Ｖｅｎｕｓ”、“Ｔｅｄｄｙ”、“Ｃｏｎｅｓ”４幅国际标

准图进行测试，从而得出相应的实验结果，在此之前

需要分析算法中相应的参数、颜色内相关和ｒａｎｋ变

换对算法的具体作用。

４．１算法分析

为了说明“颜色内相关”和“ｒａｎｋ变换”对提高

算法正确匹配的作用，表１是仅加入颜色内相关、仅

加入ｒａｎｋ变换、同时加入颜色内相关和ｒａｎｋ变换

下的视差结果对比。其中“Ｎｏｎ”表示非遮挡区域

误匹配率，“Ｄｉｓｃ”表示深度不连续区域误匹配率，

“Ａｌｌ”表示所有区域误匹配率（其中在相应点的位置

上，计算出的视差值与标准视差值之差大于１个像

素，则认为该点为错误的视差点），“Ａｖｇ．ｒａｎｋ”栏表

示上述三者平均错误匹配率，用于算法的比较。

表１ 颜色内相关和ｒａｎｋ变换对视差结果的影响

Ｔａｂｌｅ１　Ｅｆｆｅｃｔｓｏｆｃｏｌｏｒｃｏｒｒｅｌａｔｉｏｎａｎｄｒａｎｋｔｒａｎｓｆｏｒｍｏｎｔｈｅｄｉｓｐａｒｉｔｙｒｅｓｕｌｔｓ

Ｄｉｆｆｅｒｅｎｔｃｏｎｄｉｔｉｏｎｓ
Ｔｓｕｋｕｂａ Ｖｅｎｕｓ Ｔｅｄｄｙ Ｃｏｎｅｓ

Ｎｏｎ Ａｌｌ Ｄｉｓｃ Ｎｏｎ Ａｌｌ Ｄｉｓｃ Ｎｏｎ Ａｌｌ Ｄｉｓｃ Ｎｏｎ Ａｌｌ Ｄｉｓｃ
Ａｖｇ．ｒａｎｋ

Ｉｎｔｅｒｃｏｌｏｒｃｏｒｒｅｌａｔｉｏｎａｎｄ
　ｒａｎｋｔｒａｎｓｆｏｒｍ

１．６２ ２．２１ ６．６５ ０．１２ ０．５５ １．６６ ６．０１ １３．４２１３．７８ ２．３４ １０．２５ ７．０１ ５．４７

Ｉｎｔｅｒｃｏｌｏｒｃｏｒｒｅｌａｔｉｏｎ １．６５ ２．３２ ６．８０ ０．３７ ０．８５ ２．４０ ６．６７ １３．５ １４．０ ２．４７ １０．８５ ７．１２ ５．７５

Ｒａｎｋｔｒａｎｓｆｏｒｍ １．６６ ２．２３ ６．８５ ０．６１ １．０７ ５．０２ ７．３５ １３．４７１６．７６ ３．２３ １０．３４ ８．０２ ６．３８

　　由表１可知，颜色内相关和ｒａｎｋ变换对提高立

体匹配视差结果的正确率都有一定的效果，但颜色内

相关比ｒａｎｋ变换对提高视差结果的正确匹配率有更

好的效果，且在视差不连续区域的效果更明显，说明

颜色内相关的固有特性可以很好地反映出像素点间

的微小差异，对提高匹配正确率具有更大的影响。

同时在提出的算法中，相应参数的改变也会对匹

配结果产生很大的影响，由于τ犮、τ犱 在原始的ＡＳＷ

中已经进行分析，τ１、τ２ 在光照不一致左右两幅图像

下效果更明显，因此主要分析图像窗口的大小犖＝

犔ｐｉｘｅｌ×犔ｐｉｘｅｌ和颜色内相关控制参数τ狉 对实验结

果的影响，如图３所示。图３（ａ）表示不同大小的匹配

窗口犖＝犔ｐｉｘｅｌ×犔ｐｉｘｅｌ对视差结果的影响，图３

（ｂ）表示颜色内相关控制量τ狉对视差结果的影响。
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图３ 不同参数（ａ）犔和（ｂ）τ狉 下４幅标准图像的视差结果

Ｆｉｇ．３ Ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｅｖａｌｕａｔｉｏｎｏｆｔｈｅｐｒｏｐｏｓｅｄｍｅｔｈｏｄｔｅｓｔｅｄｏｎｆｏｕｒｓｔｅｒｅｏｉｍａｇｅｓｗｉｔｈｄｉｆｆｅｒｅｎｔｐａｒａｍｅｔｅｒ

ｖａｌｕｅｓ（ａ）犔ａｎｄ（ｂ）τ狉

　　由图３（ａ）可以看出，在保持上述其他量不变的

条件下，当匹配窗口大小犖＞２９ｐｉｘｅｌ×２９ｐｉｘｅｌ时，

该算法计算出的视差结果随窗口的影响不大，且平

均正确率都很高。由图３（ｂ）可以看出，τ狉 在５～１５

的条件下比较稳定，且计算得到的视差结果平均准

确率高。

４．２　实验结果

由上述的算法分析可知，为得到一个精度比较

高的立体匹配结果，匹配窗口大小犖狆＝３５ｐｉｘｅｌ×

３５ｐｉｘｅｌ，犖狆犱＝３５ｐｉｘｅｌ×３５ｐｉｘｅｌ，权重函数中的

τ犮＝５，τ犱＝１７．５，τ狉＝５；ｒａｎｋ变换阈值τ１＝９，τ２＝

２，实验结果如图４所示，其中图４（ａ）表示测试左

图，图４（ｂ）表示测试的标准视差图，图４（ｃ）表示所

提算法计算出的视差图，图４（ｄ）表示错误视差点

（计算出的视差值与标准视差值之差大于１ｐｉｘｅｌ，

黑色的点表示错误的视点）。

图４ 视差计算结果比较。（ａ）左图；（ｂ）标准视差图；（ｃ）所提算法计算出的视差图；（ｄ）视差计算错误的像素点

Ｆｉｇ．４ Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｒｅｓｕｌｔｓ．（ａ）Ｌｅｆｔｉｍａｇｅ；（ｂ）ｇｒｏｕｎｄｔｒｕｔｈ；（ｃ）ｄｉｓｐａｒｉｔｙｍａｐｇｅｎｅｒａｔｅｄｂｙｐｒｏｐｏｓｅｄａｌｇｏｒｉｔｈｍ；

（ｄ）ｂａｄｐｉｘｅｌｉｍａｇｅｏｆｏｕｒａｌｇｏｒｉｔｈｍ

　　为了说明提出的算法相比于其他局部算法计算

得到的立体视差结果要好，表２通过具体的实验数

据对视差结果进行比较。表３通过比较提出的算法

与其他几种立体匹配算法的计算时间进行比较。

由表 ２ 和 表 ３ 可 知，虽 然 “ＤｏｕｂｌｅＢＰ
［６］”、

“ＡｄａｐｔｉｎｇＢＰ
［７］”算法计算出视差结果比提出的算

法要好，但是该类算法属于全局立体匹配算法，其算

法复杂度高、计算速度慢、消耗的资源多。相对于原

始的ＡＳＷ 局部立体匹配算法，提出的算法在视差

结果正确率上有明显的改善，而算法执行时间只是

略微的增加，时间的增加主要是所提算法在 ＡＳＷ

算法的基础上增加了颜色内相关和ｒａｎｋ变换。所
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以，提出的算法计算出的视差结果要明显优于其他

局部区域立体匹配算法，平均错误率更低，且运算时

间与现有的局部立体匹配算法相当。

表２ 提出的算法与其他算法进行比较（视差错误值大于１ｐｉｘｅｌ）

Ｔａｂｌｅ２　Ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｐｒｏｐｏｓｅｄｍｅｔｈｏｄａｎｄｏｔｈｅｒｍｅｔｈｏｄｓ（ｅｒｒｏｒｔｈｒｅｓｈｏｌｄｍｏｒｅｔｈａｎ１ｐｉｘｅｌ）

Ａｌｇｏｒｉｔｈｍ
Ｔｓｕｋｕｂａ Ｖｅｎｕｓ Ｔｅｄｄｙ Ｃｏｎｅｓ

Ｎｏｎ Ａｌｌ Ｄｉｓｃ Ｎｏｎ Ａｌｌ Ｄｉｓｃ Ｎｏｎ Ａｌｌ Ｄｉｓｃ Ｎｏｎ Ａｌｌ Ｄｉｓｃ
Ａｖｇ．ｒａｎｋ

ＤｏｕｂｌｅＢＰ
［６］ ０．８８ １．２９ ４．７６ ０．１３ ０．４５ １．８７ ３．５３ ８．３０ ９．６３ ２．９０ ８．７８ ７．７９ ４．１９

ＡｄａｐｔｉｎｇＢＰ
［７］ １．１１ １．３７ ５．７９ ０．１０ ０．２１ １．４４ ４．２２ ７．０６ １１．８ ２．４８ ７．９２ ７．３２ ４．２３

Ｐｒｏｐｏｓｅｄｍｅｔｈｏｄ １．６２ ２．２１ ６．６５ ０．１２ ０．５５ １．６６ ６．０１ １３．４２１３．７８ ２．３４ １０．２５ ７．０１ ５．４７

ＶＳＷ
［８］ １．６２ １．８８ ６．９８ ０．４７ ０．８１ ３．４０ ８．６７ １３．３ １８．０ ３．３７ ８．８５ ８．１２ ６．２９

ＧｒａｄＡｄａｐｔＷｇｔ
［９］ ２．２６ ２．６３ ８．９９ ０．９９ １．３９ ４．９２ ８．００ １３．１ １８．２ ２．６１ ７．６７ ７．４３ ６．５５

ＲｅｇｉｏｎＴｒｅｅＤＰ
［１０］ １．３９ １．６４ ６．８５ ０．２２ ０．５７ １．９３ ７．４２ １１．９ １６．８ ６．３１ １１．９ １１．８ ６．５６

Ａｄａｐｔｗｅｉｇｈｔ
［４］ １．３８ １．８５ ６．９０ ０．７１ １．１９ ６．１３ ７．８８ １３．３ １８．６ ３．９７ ９．７９ ８．２６ ６．６７

Ｃｒｏｓｓｂａｓｅｄ
［２］ １．９９ ２．６５ ６．７７ ０．６２ ０．９６ ３．２０ ９．７５ １５．１ １８．２ ６．２８ １２．７ １２．９ ７．６０

表３ 所提算法运行时间比较（最小）

Ｔａｂｌｅ３　Ｔｉｍｅｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｔｈｅｐｒｏｐｏｓｅｄａｌｇｏｒｉｔｈｍｓ（ｍｉｎ）

Ｉｍａｇｅ Ｐｒｏｐｏｓｅｄｍｅｔｈｏｄ Ａｄａｐｔｗｅｉｇｈｔ ＤｏｕｂｌｅＢＰ

Ｔｓｕｋｕｂａ ２．２ ２．０８ ２８．６

Ｖｅｎｕｓ １．５５ １．３２ ２３．２５

Ｔｅｄｄｙ ３．１５ ２．８５ ３７．８

Ｃｏｎｅｓ ３．０２ ２．７２ ３４．７３

５　结　　论

提出了一种基于颜色内相关和自适应支撑权重

的局部立体匹配算法，该方法根据颜色相似性、空间

欧式距离相似性和颜色内相关相似性来确定匹配窗

口间的权重关系，从而提高立体匹配视差值计算的

正确率。同时在匹配代价关系计算过程中，对待匹

配的像素点进行ｒａｎｋ变换，可以有效消除左右图像

受光照不同而影响最终的视差计算结果。实验结果

表明，提出的算法获得的视差精度要优于当前局部

立体匹配算法的精度，但在运算时间上与现有的局

部立体匹配算法相当。
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