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摘要　针对局部立体匹配算法中边缘区域易造成误匹配的问题,提出一种基于边缘加权的跨尺度局部立体匹配算

法.在代价计算阶段,根据边缘点的数量和结构信息提出一种边缘相似度测量方法,并对满足约束条件的点进行

两种策略的“奖励”加权,以提高目标图和参考图中对应点的辨识度;在代价聚合阶段,引入多尺度模型,并采用引

导滤波进行聚合;通过视差计算、视差精化得到最终视差图.在 Middlebury立体视觉测试平台下对４组标准立体

图像对和２７组扩展立体图像对进行测试.实验结果显示,在未加入任何精化步骤的情况下,非遮挡区域的平均误

匹配率为７．８８％,说明本文算法有效改善了边缘区域的匹配精度.
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１　引　　言

立体匹配旨在寻找同一场景下两幅或多幅图中

的对应点,从而进行场景深度信息估计,是计算机视

觉和机器视觉的重要组成部分,广泛应用于无人驾

驶、虚 拟 现 实、目 标 跟 踪 和 三 维 重 建 等 领 域[１Ｇ２].

Scharstein等[３]将传统立体匹配分为全局立体匹配算

法和局部立体匹配算法,并将匹配过程归纳为代价计

算、代价聚合、视差计算和视差精化４个步骤.全局

立体匹配算法通常跳过代价聚合步骤,通过最小化能

量函数来选择最佳视差值,能够获得精准的视差图,
但计算复杂度高.常见的全局立体匹配算法包括置
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信度传播匹配算法[４]、图割匹配算法[５]、动态规划匹

配算法[６Ｇ７]、马尔可夫随机场匹配算法[８]等.局部立

体匹配算法通过构建窗口,计算窗口内的像素代价并

进行聚合,采用赢者通吃(WTA)[９]算法得到视差图,
计算速度快,便于实现,极具发展前景.

在局部立体匹配过程中,处在边缘位置的像素

点大多是视差不连续的,其所在的聚合窗口背景发

生偏移,很容易造成误匹配.为了减少这种情况,

Yoon等[１０]提出一种自适应权重的立体匹配算法,
根据邻域像素和中心像素的颜色和几何相似性调整

权重;Mattoccia等[１１]引入双边滤波进行代价聚合,
取得了良好的边缘保持效果.但以上两种方法的计

算复杂度均随内核增大而增大,在实际应用中耗时

较长.Hosni等[１２]将引导滤波[１３]应用到窗口聚合

上,该方法的计算复杂度与内核大小无关.Yang[１４]

利用最小生成树进行聚合,在较低的计算复杂度下

取得了稳健的效果.传统算法都是在最精细的尺度

下进行的,忽略了尺度间的信息.Zhang等[１５]考虑

到多尺度交互[１６],将现有的方法进行归纳融合,设
计了统一的代价聚合模型.以上算法在一定程度上

减少了边缘模糊的现象,提升了匹配精度,但对图像

边缘信息的利用仍不够充分,在对边缘点的代价计

算中缺乏区分度,容易导致视差选择错误.
基于上述分析,本文提出一种基于边缘加权的

跨尺度局部立体匹配算法.在代价计算时,利用

Canny算子进行边缘检测,使用所提方法对边缘点

的数量和结构进行相似度计算,并设置自适应容错

阈值,对满足约束条件的边缘点进行分类,分别给予

两种策略的奖励加权;在代价聚合阶段,利用引导滤

波进行聚合,通过引入多尺度空间、添加正则化约

束,保持了同一像素在不同尺度下代价的一致性,有
效提高了匹配的准确率.

２　算法描述

基于文献[３]中提出的立体匹配步骤进行论述.
在代价计算阶段,融合像素强度和梯度信息作为初始

代价,使用所提出的边缘加权方法对边缘信息相似点

的代价进行加权;在聚合阶段,在跨尺度模型下使用

引导滤波进行代价聚合.采用 WTA 算法进行视差

选择,然后通过左右一致性检测、空洞填充和加权中

值滤波的方法进行后处理,得到精化视差图.

２．１　代价计算

２．１．１　初始代价

代价计算是立体匹配的基础,代价计算方法的

选择直接影响最终的匹配结果.对于两幅图像I和

I′,匹配代价计算函数可表示为

C＝f(I,I′), (１)
式中:C 为匹配代价;f()为代价计算函数.

采用目前较常用的颜色强度和梯度信息相结

合[１７Ｇ１９]的代价计算方法.视差为d 时,点i的代价

可表示为

C(i,d)＝(１－α)min[‖I(i)－I′(id)‖,τc]＋
αmin[‖ ÑxI(i)－ ÑxI′(id)‖,τg], (２)

式中:α为平衡因子,用于调节颜色强度和梯度对代

价的贡献比例;id 表示目标图上坐标点(xi－d,

yi),其中xi、yi 为像素点i 对应的x、y 轴坐标;

I(i)和I′(id)分别表示参考图和目标图的颜色强

度;ÑxI(i)和ÑxI′(id)分别表示参考图和目标图沿

x 轴方向的梯度;τc 和τg 分别为颜色和梯度的截断

阈值,用来降低异常值的影响.

２．１．２　边缘加权的代价计算方法

为了提高边缘检测的稳健性,引入预处理步骤:

１)对测试图进行直方图均衡化,以增强图像整体对

比度,凸显边缘部分;２)使用３×３均值滤波,去掉图

像中的噪声和弱纹理.常见的边缘检测算子有

Sobel算子、Roberts算子、Prewitt算子、Canny算

子.其中,Canny算子能够精确定位真实边缘,降低

噪声引起的伪边缘,是当前最好的边缘检测算法之

一.对预处理后的图片采用Canny算子进行边缘

检测,得到包含边缘信息的二值化图像.
受Census算法启发,对边缘图像进行二进制编

码.以像素i为中心、r 为半径选择一个矩形窗口

N(i),遍历该窗口,对边缘点和非边缘点分别用１
和０赋值:

IE(j)＝
１,edge
０,nonedge{ ,j∈N(i), (３)

式中:IE()为赋值后的边缘图像;j 为矩形窗口

N(i)的邻域像素.
统计以像素i 为中心的窗口内边缘点的数量

nE(i),并将窗口内所有点映射为一个比特串sE(i),
用于保存边缘结构信息:

nE(i)＝ ∑
j∈N(i)

IE(j), (４)

sE(i)＝ 
j∈N(i)

IE(j), (５)

式中:表示按位连接.图１是对一个３×３的边缘

信息窗口进行变换的示意图.
根据边缘的数量和结构信息,定义参考图和目

标图的边缘代价函数分别为
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图１ 边缘变换示意图

Fig敭１ Diagramofedgetransform

cn(i,d)＝ nE(i)－n′E(id), (６)

cs(i,d)＝HammingsE(i),s′E(id)[ ] ＝
sE(i)s′E(id), (７)

式中:Hamming[]为汉明距离计算函数;n′E(id)
和s′E(id)分别表示目标图中边缘点的数量和结构

信息;id 为视差为d 时目标图中i的对应点;cn(i,

d)表示像素点i和id 所在邻域内边缘点的数量差

值,其值越小,说明以i和id 两点为中心的矩形窗

内边缘点数量越接近;cs(i,d)表示点i和id 二进

制编码的汉明距离,其值越小,说明两点的边缘结构

越相似.传统算法在计算初始代价时,对于边缘部

分的点并没有进行有效区分,在聚合过程中,背景的

偏移常会导致视差选择错误.为了增加边缘处匹配

点的区分度,应给予边缘相似度高的匹配点更小的

匹配代价,以保证在视差选择过程中能够获得正确

的视差值.但受相机偏移、光照、噪声等因素的影

响,参考图和目标图对应点的边缘图像往往存在微

小差异,实验证明,直接将每个点的边缘信息融合到

初始代价计算中的做法对提升匹配精度的效果有

限.为此,采取奖励加权的方法,仅对满足约束条件

的代价进行加权处理.
当像素点处于弱纹理或无纹理区域时,边缘点

数量少,结构差异较小,边缘信息缺乏稳健性,对于

这部分点不进行加权.

C′(i,d)＝
C(i,d),nE(i)≤T
λC(i,d),nE(i)＞T{ , (８)

式中:C′(i,d)表示经过边缘加权后像素点i在视

差d 下的匹配代价;T 表示边缘数量限制阈值;λ表

示边缘加权系数,λ选择策略可表示为

λ＝

k１,cn≤τni
k２,cn≤τni,cs≤τsi
１,else

ì

î

í

ï
ï

ï
ï

, (９)

式中:cn 为边缘数量代价;cs 为边缘结构代价;k１、

k２ 为奖励系数,０＜k２＜k１＜１;τni和τsi分别是数量

容错阈值和结构容错阈值.对于边缘点数量差值小

于τni的两点,即“相似点”,将该点的初始代价乘以

奖励系数k１,以获得较小的代价值;对于边缘数量

差值小于τni且边缘结构差值小于τsi的两点,即“强
相似点”,将该点的初始代价乘以奖励系数k２,以获

得更小的代价值.
容错阈值τni和τsi的选择,不应该是固定的:当

边缘数量nE(i)较小时,由于可利用的边缘信息少,
为了避免误奖励,τni和τsi在选择时应该更加严格;
当nE(i)较大时,由于像素点处于纹理较丰富的区

域,参考图和目标图中正确匹配点的边缘信息可能

存在微小差异,此时应适当放宽τni和τsi.对此,提
出自适应容错阈值的方法,即

τni＝λnnE(i), (１０)

τsi＝λsnE(i), (１１)
式中:λn 和λs分别为数量容错阈值和结构容错阈值

的调节因子.综上所述,加权系数λ的选择可描述为

λ＝

k１,１－
n′E(id)
nE(i) ≤λn

k２,１－
n′E(id)
nE(i) ≤λn,

sE(i)s′E(id)
nE(i) ≤λs

１,else

ì

î

í

ï
ï
ï

ï
ï
ï

. (１２)

图２为采取边缘加权前后泰迪熊(Teddy)局部放大

视差图,可以看出,泰迪熊手臂边缘部分误匹配点明

显减少.

２．２　代价聚合

代价聚合是立体匹配中的关键一步,大部分聚

合过程可以看作是对代价体进行滤波的过程[１２].
传统的代价聚合是在最精细的尺度下进行的,往往

在纹理丰富区域表现较好,而在低纹理区表现不理

想.使用Zhang等[１５]提出的跨尺度聚合模型,对原

始图像对进行高斯下采样,分别计算各个尺度的匹

配代价,利用多尺度聚合模型进行聚合,并引入二范

数正则化项,以保证不同尺度下同一像素代价的一

致性.基于该跨尺度聚合模型,选择计算量与窗口

大小无关且边缘保持较好的引导滤波[１３]作为相似

核函数,其表达式为

qi＝akIi＋bk,∀i∈ωk, (１３)
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图２ Teddy局部视差图.(a)加权前视差图;(b)加权后视差图

Fig敭２ Teddy′slocaldisparitymaps敭 a Disparitymapbeforeweighting  b disparitymapafterweighting

式中:qi 为输出图像上的点;Ii 为引导图像上的点;

ak 和bk 为以像素k 为中心的不变系数;ωk 为以k
为中心的矩形窗口.

２．３　视差计算和精化

在视差计算阶段,使用 WTA算法进行视差选

择,得到初始视差:

di＝argmin
d∈D

Ĉ(i,d), (１４)

式中:di 为初始视差;D 表示视差搜索范围;Ĉ(i,

d)为聚合后的代价值.
在视差精化阶段,为了进一步降低算法的误匹

配率,对得到的初始视差图进行左右一致性检测、空
洞填充和加权中值滤波处理.首先,进行左右一致

性检测:

dL(i)－dR[i－dL(i)]＜δ０, (１５)
式中:dL(i)表示i点在左视图中的视差值;dR[i－
dL(i)]表示i点在右视图中对应点的视差值;δ０ 表

示左右视差差值的阈值,一般设为１,即i不满足左

右视差值相等,则被标记为遮挡点.对于遮挡点,需
要进行填充以获得合理的视差值.对于某一遮挡点

i′,分别沿扫描线向左和向右寻找第一个非遮挡点,
记为i′L和i′R,并将其中较小的视差值赋给i′:

d(i′)＝min[d(i′L),d(i′R)], (１６)
式中:d(i′L)、d(i′R)分别为扫描线向左、向右第一个

非遮挡点的视差值.
最后,采用加权中值滤波对得到的视差图进行

平滑处理,生成最终视差图.

３　实验结果分析

在VS２０１３平台上,结合 Opencv３．１开源库进

行实验,采用C＋＋语言编程.为了验证本文算法

的有效性,采用 Middlebury立体匹配评估平台提供

的数据集 进 行 实 验,其 中 包 括 Tsukuba、Venus、

Teddy和Cones４组标准测试图和Aloe等２７组扩

展测试图.按照 Middlebury统一评价标准,设置误

差阈值参数为１.实验中所涉及的代价计算和代价

聚合参数如表１所示,其中部分参数与文献[１５]一
致.实验环境为Windows１０x６４系统,计算机配置

为Intel(R)Core(TM)i５Ｇ８４００,２．８GHz主频,１６G
内存.

表１　实验参数

Table１　Experimentalparameters

Parameter τc τg α k１ k２ λn λs T S λ r
Value ０．０２７４５ ０．００７８４ ０．１１ ０．９ ０．７ ０．２ ０．１ ２０ ４ ０．７５ ９

３．１　算法有效性验证

在 Middlebury提供的４组标准测试图上,分别

将本文算法与未进行边缘加权的引导滤波算法

(GF)结果进行对比,文献[１５]中提出的跨尺度方法

用前缀“S＋”表示.各算法在非遮挡区域的误匹配

率如表２所示.其中,Tsukuba、Venus、Teddy和

Cones的视差搜索范围分别为[０,１５]、[０,１９]、[０,

５９]和[０,５９],缩放倍数参数为１６,８,４,４.
从表２可以看出,文献[１５]所提出的基于跨尺

度的方法相对于传统最精细尺度下方法的误匹配率

表２　改进前后算法的误匹配率

Table２　Errormatchingratesbeforeandafterthe
improvement ％

Algorithm Tsukuba Venus Teddy Cones Average
GF ２．６２ １．７２ ８．２５ ３．５８ ４．０４
S＋GF ２．３０ １．０９ ６．９９ ３．２３ ３．４０
Proposed
algorithm

２．１２ ０．９１ ６．５９ ３．０６ ３．１７

有所下降,本文算法在４组标准测试图中的误匹配

率进一步降低,平均误码率为３．１７％,获得了更精准

的视差图.同时,对算法运行时间进行比较.如
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表３所示,相对原算法,改进算法的耗时增加仅为毫

秒级,对比另一种边缘保持型滤波算法———双边滤

波[１１],平均运行时间降低了９７％以上.
表３　不同算法的运行时间对比

Table３　Comparisonofruntimeofdifferentalgorithmss

Algorithm Tsukuba Venus Teddy Cones Average
S＋GF ０．８１ １．５６ ５．０８ ５．４３ ３．２２
S＋BF ３７．６０ ７０．８４ ２３２．０９ ２３１．７８ １４３．０８
Proposed
algorithm

０．９３ １．７２ ５．４４ ５．７４ ３．４６

　　为了进一步验证算法在跨尺度模型下的有效

性,对由目前较常用的代价计算和聚合方式组成的

算法在未加入任何视差精化步骤的条件下进行实

验,实验数据集为４组标准测试图像对和２７组扩展

测试图像对.参与实验对比的算法有以下４种:

CTＧGF(CensusTransformＧGuidFilter)、CGAＧGF
(Census ＋ Gradient ＋ ADＧGuidFilter)、GAＧ
MST[１４] (Gradient＋ ADＧMST)、GA ＋ ST[２０]

(Gradient＋ADＧSegmentTree).各算法在非遮挡

区域的误匹配率如表４所示.

表４　不同算法在非遮挡区域的平均误匹配率

Table４　AveragematchingerrorratesofdifferentalgorithmsonnonＧocclusionregions ％

Stereopairs CTＧGF CGAＧGF GAＧMST GAＧST Proposedalgorithm
Tsukuba ３．５４ ２．９２ １．７６ ２．０４ ２．１２
Venus １．９９ ２．５０ １．２４ １．４１ ０．９１
Teddy ８．５６ ８．２３ ５．７３ ６．２２ ６．５９
Cones ４．８７ ３．７５ ４．４２ ４．７６ ３．０６
Aloe ７．０４ ５．８０ ４．８８ ４．８３ ５．５７
Art １２．１５ ９．７９ １０．６９ １０．３８ ８．５６
Baby１ ３．３１ ３．３１ ８．２１ ４．４９ ３．５６
Baby２ ４．０３ ３．７９ １３．５４ １５．１２ ２．７６
Baby３ ４．９７ ５．２８ ５．５９ ３．９６ ３．８５
Books ９．９６ ９．１３ １０．６６ １０．０４ ８．５１
Bowling１ ６．１８ ７．４６ １９．５６ １８．８８ ８．７５
Bowling２ ８．４７ ６．９０ １０．１１ １０．５３ ５．２７
Cloth１ １．９６ １．１６ ０．６３ ０．６９ １．２９
Cloth２ ４．３３ ３．５６ ４．３５ ４．３５ ３．５３
Cloth３ ２．８０ ２．０５ ２．９０ ２．９６ ２．２８
Cloth４ ２．３８ １．９５ １．８８ １．８４ １．６８
Dolls ７．２７ ５．７１ ５．８９ ５．４９ ４．８０

Flowerpots ９．６７ １２．９２ １６．７９ １２．５０ ８．５４
Lampshade１ １０．６４ １１．６３ ９．８１ ９．１３ ７．１０
Lampshade２ １０．５２ １５．９７ １２．０８ ９．８９ １２．４６
Laundry １８．４５ １８．５０ １１．９２ １１．９０ １２．０３
Midd１ ３３．４５ ３７．６１ ２４．４３ ２２．０１ ３２．９０
Midd２ ３２．９６ ３５．５３ ２０．５７ １８．９０ ２６．６１
Moebius １０．９２ １０．７５ ７．５７ ７．３０ ８．１１
Monopoly １８．９９ ２３．４３ ２１．０３ ２０．７５ ２１．６８
Plastic ２２．２３ ２９．３９ ４５．０２ ３７．３９ ２５．７４
Reindeer ８．１５ ９．３６ ９．７９ ７．８３ ６．０５
Rocks１ ４．０３ ３．９４ ３．３５ ３．０６ ３．００
Rocks２ ２．７４ ２．２０ ２．２８ １．９９ １．５３
Wood１ ４．９３ ４．９９ １０．１８ ５．４６ ３．６６
Wood２ ２．９５ ２．９６ ３．１７ ４．８４ １．７８

Averagematchingerrorrate ９．１８ ９．７６ １０．００ ９．０６ ７．８８
Averagerank ３．６１ ３．４２ ３．３９ ２．６８ １．９３

　　从表４可以看出,本文算法在Middlebury评测数

据集提供的３１组测试图像中,有１７组排名第一,其
中既包括Venus、Baby２、Wood１、Wood２等低纹理图

片,也包括Cones、Art、Dolls等纹理复杂的图片,充分
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体现了本文算法的适用性.在未加入视差精化步骤

的条件下,本文算法的平均误匹配率仅为７．８８％,平
均误匹配率和排名均优于其他算法.其中,Art、

Baby２、Bowling２、Flowerpost、Wood２等５组测试图像

的视差图如图３所示,图中误匹配用红色标记.可以

看出,跨尺度模型下弱纹理区域使用引导滤波进行聚

合(CTＧGF、CGAＧGA、本文算法)的匹配效果明显优

于另外两种方法;在边缘区域和视差不连续区域,本
文算法的红色标记最少,说明在该区域本文算法对边

缘保持得较好,有效提高了匹配精度.

图３ 不同算法的视差图.(a)真实视差图;(b)CTＧGF;(c)CGAＧGF;(d)GAＧMST;(e)GAＧST;(f)本文算法

Fig敭３ Disparitymapsfordifferentalgorithms敭 a Groundtruthmaps  b CTＧGF  c CGAＧGF  d GAＧMST 

 e GAＧST  f proposedalgorithm

３．２　算法对比

本文算法在Tsukuba、Venus、Teddy和Cones
４组标准测试图上的实验结果如图４所示.为了充

分说明本文算法整体的优越性,对初始视差图加入

视差精化步骤,并选取另外７种热门算法,在非遮

挡 区域(NonＧocc)、所有区域(All)和视差不连续

图４ 本文算法实验结果.(a)左原图;(b)真实视差图;(c)本文算法视差图(未加入精化步骤);
(d)本文算法(加入精化步骤)视差图;(e)本文算法(加入精化步骤)误匹配标记图

Fig敭４Experimentalresultsofproposedalgorithm敭 a Leftimages  b groundtruthmaps  c disparitymapsof

proposedalgorithm withoutdisparityrefinement   d disparitymapsofproposedalgorithm withdisparity
　　　　　refinement   e mismatchedmapsofproposedalgorithm withdisparityrefinement 
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区域(Disc)进行误匹配率比较(表５).可以看出,
本文算法的整体效果明显优于其他算法,４组标准

测试图的平均误匹配率为５．８１％.尤其是在Teddy

图中,非遮挡区域、所有区域和视差不连续区的误匹

配率均低于其他算法,分别比最高误匹配率降低了

５．０９％,６．００％和４．０３％ .
表５　不同算法在不同区域的误匹配像素百分比

Table５　Percentageofmismatchingpixelsindifferentregionsfordifferentalgorithms ％

Algorithm
Tsukuba Venus Teddy Cones

NonＧocc All Disc NonＧocc All Disc NonＧocc All Disc NonＧocc All Disc
Average

GC＋occ[５] １．１９ ２．０１ ６．２４ １．６４ ２．１９ ６．７５ １１．２ １７．４ １９．８ ５．３６ １２．４ １３．０ ８．２６
AdaptWeight[１０] 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
TiwceGF[１７] １．８２ ２．９９ ７．３５ ０．３４ １．５３ ３．４５ ６．９３ １４．７４ １６．０８ ３．２ １２．２９ １１．４５ ６．８４
ASSW[２１] １．８１ ２．１７ ７．８５ ０．３２ ０．５１ ３．７３ ７．０２ １２．５ １７．４ ３．２１ ８．４０ ８．９９ ６．１６
iFBS[２２] １．７８ ２．１０ ７．５７ ０．３１ ０．５０ ２．１７ ７．９４ １２．８ １７．１ ３．０７ ８．７３ ８．４６ ６．０５
SDDS[２３] ３．３１ ３．６２ １０．４ ０．３９ ０．７６ ２．８５ ７．６５ １３．０ １９．４ ３．９９ １０．０ １０．８ ７．１９
VSW[２４] 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

Proposedalgorithm ２．０２ ２．２９ ８．６６ ０．２６ ０．４８ ２．８８ ６．１１ １１．４ １５．７７ ２．９４ ８．８０ ８．０７ ５．８１

３．３　参数选择

对奖励系数k１、k２ 和容错阈值调节因子λn、λs
的选择进行分析,不同参数下的误匹配率如图５所

示.从图５(a)和(b)中可以看出,当k１＝０．９、k２＝
０．７时,误匹配率较低,奖励系数过大或过小都会导

致误匹配率上升,出现该现象的主要原因是:当奖励

系数较大时,加权力度弱,算法效果难以体现;当奖

励系数较小时,过分加权导致视差选择错误.在图

５(c)中,当λn 的值大于０．２后,误匹配率逐渐上升,
出现该现象的主要原因是:随着λn 的增大,容错阈

值变大,误加权的点增多.图５(d)中,随着λs 值的

增大,整体误匹配率微弱上升,λs＝０．１时可以取得

较好的匹配结果.

４　结　　论

提出一种基于边缘加权的跨尺度局部立体匹配

算法,用于减少立体匹配过程中图像边缘的误匹配.
利用Canny算子进行边缘检测,统计所得边缘图像

的数量和结构信息,为边缘信息近似的初始代价提

供两种策略的“奖励”加权,增强了相似点的辨识度,
并在跨尺度聚合模型下使用引导滤波进行代价聚

合.实验结果表明,生成的视差图边缘保持良好,误
匹配率得到有效降低,但边缘信息易受噪声影响.
如何增强算法的抗噪性能是今后研究的重点.

图５ 不同参数的实验结果.(a)k１;(b)k２;(c)λn;(d)λs
Fig敭５ Experimentalresultsofdifferentparametersettings敭 a k１  b k２  c λn  d λs

参 考 文 献

 １ 　ZhangZ Z Wang H Wu Q etal敭３D shape

reconstructionbasedondigitalholographyofstereo
matchingtechonology J 敭Laser& Optoelectronics
Progress ２０１４ ５１ １１  １１０９０１敭

２１１５０４Ｇ７



激 光 与 光 电 子 学 进 展

　　　张赞赞 王辉 吴琼 等敭基于立体匹配技术的数字

全息三维形貌重构 J 敭激光与光电子学进展 ２０１４ 

５１ １１  １１０９０１敭

 ２ 　Howard A敭RealＧtimestereovisualodometryfor

autonomousgroundvehicles C ∥２００８IEEE RSJ
InternationalConferenceonIntelligentRobotsand

Systems September２２Ｇ２６ ２００８ Nice France敭
NewYork IEEE ２００８ ３９４６Ｇ３９５２敭

 ３ 　ScharsteinD SzeliskiR敭Ataxonomyandevaluation
ofdensetwoＧframestereocorrespondencealgorithms

 J 敭Internationaljournalofcomputervision ２００２ 
４７ １ ２ ３  ７Ｇ４２敭

 ４ 　BesseF RotherC FitzgibbonA etal敭PMBP 
PatchMatch beliefpropagationforcorrespondence

field estimation J 敭 International Journal of
ComputerVision ２０１４ １１０ １  ２Ｇ１３敭

 ５ 　Kolmogorov V Zabih R敭 Computing visual

correspondencewithocclusionsusinggraphcuts C 
∥ProceedingsEighthIEEEInternationalConference

onComputerVision敭ICCV２００１ July７Ｇ１４ ２００１ 
Vancouver BC Canada敭NewYork IEEE ２００１ 

５０８Ｇ５１５敭

 ６ 　XuJX LiQ W LiuY etal敭Stereomatching
algorithmbasedoncolorweightsandtreedynamic

programming J 敭ActaOpticaSinica ２０１７ ３７ １２  

１２１５００７敭
　　　许金鑫 李庆武 刘艳 等敭基于色彩权值和树形动

态规划的立体匹配算 J 敭光学学报 ２０１７ ３７ １２  
１２１５００７敭

 ７ 　Veksler O敭 Stereo correspondence by dynamic

programmingonatree C ∥２００５IEEEComputer

SocietyConferenceonComputerVisionandPattern
Recognition CVPR＇０５  June２０Ｇ２５ ２００５ San

Diego CA USA敭 New York IEEE ２００５ 

７０２４３２０敭

 ８ 　LiJ QianW X ChenQ etal敭Anefficientstereo
matchingmethodbasedonBayesiantheory J 敭Laser
&OptoelectronicsProgress ２０１４ ５１ １０  １０１００１敭

　　　李娇 钱惟贤 陈钱 等敭一种基于贝叶斯理论的高

效立体匹配方法 J 敭激光与光电子学进展 ２０１４ 

５１ １０  １０１００１敭

 ９ 　ZhangDY HuangC敭ThealgorithmofWTAstereo

matchingbasedonthehumandetectionmethod J 敭
ElectronicTest ２０１３ ５  ６６Ｇ６８敭

　　　张大禹 黄灿敭基于 WTA立体匹配算法的人体检测

方法研究 J 敭电子测试 ２０１３ ５  ６６Ｇ６８敭

 １０ 　YoonK J KweonIS敭AdaptivesupportＧweight
approach for correspondence search J 敭IEEE

Transactions on Pattern Analysis and Machine
Intelligence ２００６ ２８ ４  ６５０Ｇ６５６敭

 １１ 　MattocciaS GiardinoS GambiniA敭Accurateand
efficient cost aggregation strategy for stereo

correspondencebasedonapproximatedjointbilateral
filtering M ∥ZhaH TaniguchiR MaybankS敭

Computer visionＧACCV ２００９敭 Lecture notes in
computer science敭Berlin Heidelberg Springer 

２０１０ ５９９５ ３７１Ｇ３８０敭

 １２ 　HosniA RhemannC BleyerM etal敭FastcostＧ
volumefilteringforvisualcorrespondenceandbeyond

 J 敭IEEE Transactionson Pattern Analysisand

MachineIntelligence ２０１３ ３５ ２  ５０４Ｇ５１１敭

 １３ 　HeKM SunJ TangXO敭Guidedimagefiltering
 J 敭IEEE Transactionson Pattern Analysisand
MachineIntelligence ２０１３ ３５ ６  １３９７Ｇ１４０９敭

 １４ 　YangQX敭AnonＧlocalcostaggregationmethodfor

stereo matching C ∥２０１２IEEE Conferenceon
ComputerVisionandPatternRecognition June１６Ｇ

２１ ２０１２ Providence RI USA敭NewYork IEEE 
２０１２ １４０２Ｇ１４０９敭

 １５ 　ZhangK FangY Q MinDB etal敭CrossＧscale
costaggregationforstereomatching C ∥２０１４IEEE

Conference on Computer Vision and Pattern
Recognition June２３Ｇ２８ ２０１４ Columbus OH 

USA敭NewYork IEEE ２０１４ １５９０Ｇ１５９７敭

 １６ 　Menz M D Freeman R D敭Stereoscopic depth

processingin the visualcortex a coarseＧtoＧfine
mechanism J 敭NatureNeuroscience ２００３ ６ １  

５９Ｇ６５敭

 １７ 　WangK LiZ W ZhuCD etal敭Localstereo
matching algorithm based on secondary guided
filtering J 敭Laser & Optoelectronics Progress 

２０１９ ５６ ８  ０８１００４敭

　　　王凯 李志伟 朱成德 等敭基于二次引导滤波的局

部立体匹配算法 J 敭激光与光电子学进展 ２０１９ 

５６ ８  ０８１００４敭

 １８ 　HanPX ZhaoM ChenSY敭Fusionoftexture 

colorandgradientinformationforstereo matching
costcomputation C ∥ ２０１７ ２nd International

Conference on Image Vision and Computing
 ICIVC  June２Ｇ４ ２０１７ Chengdu China敭New

York IEEE ２０１７ １１８Ｇ１２１敭

 １９ 　SuX ChenXD XuHY etal敭Adaptivewindow
localmatchingalgorithmbasedonHSVcolorspace

 J 敭Laser & OptoelectronicsProgress ２０１８ ５５

 ３  ０３１１０３敭
　　　苏修 陈晓冬 徐怀远 等敭基于 HSV颜色空间的

２１１５０４Ｇ８



激 光 与 光 电 子 学 进 展

自适应窗口局部匹配算法 J 敭激光与光电子学进

展 ２０１８ ５５ ３  ０３１１０３敭

 ２０ 　MeiX SunX Dong W M etal敭SegmentＧtree
basedcostaggregationforstereomatching C ∥２０１３
IEEEConferenceonComputerVisionandPattern
Recognition June ２３Ｇ２８ ２０１３ Portland OR 
USA敭NewYork IEEE ２０１３ ３１３Ｇ３２０敭

 ２１ 　GongW B GuG H Qian W X etal敭Stereo
matching algorithm based on the inter color
correlationandadaptivesupportweight J 敭Chinese
JournalofLasers ２０１４ ４１ ８  ０８１２００１敭

　　　龚文彪 顾国华 钱惟贤 等敭基于颜色内相关和自

适应支撑权重的立体匹配算法 J 敭中国激光 ２０１４ 
４１ ８  ０８１２００１敭

 ２２ 　DeＧMaeztuL MattocciaS Villanueva A etal敭
Efficient aggregation via iterative blockＧbased

adaptingsupportＧweights C ∥２０１１International
Conferenceon３DImaging IC３D  December７Ｇ８ 
２０１１ Liege Belgium敭New York IEEE ２０１１ 
１３７１２８７５敭

 ２３ 　WangY L DunnE FrahmJ M敭Increasingthe
efficiencyoflocalstereobyleveragingsmoothness
constraints C ∥ ２０１２ Second International
Conferenceon３DImaging Modeling Processing 
Visualization&Transmission October１３Ｇ１５ ２０１２ 
Zurich Switzerland敭NewYork IEEE ２０１２ ２４６Ｇ
２５３敭

 ２４ 　HuWD ZhangK SunLF etal敭Virtualsupport
windowforadaptiveＧweightstereomatching C ∥
２０１１VisualCommunicationsandImageProcessing
 VCIP  November６Ｇ９ ２０１１ Tainan Taiwan 
China敭NewYork IEEE ２０１１ １２４９３６９５敭

２１１５０４Ｇ９


