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摘　要：在多视自由视点电视（ＦＴＶ）系统中，摄像机阵列拍摄的多视视频存在垂直视差、且水平视差分布不均等
问题，严重影响合成视频的质量效果。现有的多视图像校正方法虽然消除了垂直视差，但是校正图像过程中引

入的旋转和平移失真较大，使人眼产生不舒适感。为此，本文提出一种适于平行摄像机阵列的多视图像校正算

法，首先建立理想的摄像机安放位置，然后计算多视图像校正变换，将实拍图像映射到理想摄像机位置处，得

到校正后图像。在设计理想的摄像机安放位置时，考虑人眼视觉特性，确保坐标轴旋转和平移调整量最小化，

实现多视图像校正变换引入图像失真总量最小。实验表明，该算法不仅可以消除垂直视差，而且图像校正过程

中引入的失真小，符合人眼视觉习惯，能有效改善合成视的图像质量，提高人眼观看舒适程度。
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１　引言

多视视频是摄像机阵列同步拍摄同一场景获

取的一组视频，它可以用来生成不同视点的三维视

频。自由视点电视（ＦＴＶ）应用多视视频，向观众提

供交互选择三维（３Ｄ）视频屏前观看视点的功能，由
此产生更加逼真的临场沉浸感。目前，ＦＴＶ成为三
维视频（３ＤＶ）研究的新一轮热点［１］，ＭＰＥＧ国际标
准化组织围绕它开展了广泛的研究工作［２４］。

在ＦＴＶ系统中，由于摄像机阵列的安装及参数
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调整均由人工操作控制，摄像机参数无法做到精确

统一，直接拍摄的多视视频通常存在水平视差和垂

直视差，且水平视差分布不均匀。ＦＴＶ系统构建通
常有两种方式，一种只使用多视彩色视频，另一种

使用多视彩色视频及对应的深度视频。前一种方

式下，邻近的两个视视频组成一个视点视频，如果

多视视频存有垂直视差，视点切换时观众会感觉到

明显的跳变，引起视觉不舒适感，影响观看效果。

后一种构建方式下，在接收端用彩色视频和深度视

频合成虚拟中间视视频，虚拟视视频和真实视视频

一起为全自动立体显示器提供多视点视频。由于

深度摄像机在成本、精度方面还不尽完善，现在ＦＴＶ
系统中通常利用多视视频的视间相关性估计得到

深度视频。此时，多视视频中存在的垂直视差和水

平视差分布不均匀现象，使得深度视频质量降低，

导致虚拟视视频质量恶化，严重影响 ３ＤＶ观看效
果。由此可见，进行多视图像校正预处理，消除垂

直视差，实现水平视差均等分布，对于改善 ＦＴＶ系
统质量至关重要。

在双目和三目立体图像校正研究的基础

上［５，６］，多视图像校逐步发展起来，并取得一些研究

成果［８１３］。图像校正，中心问题是设计一个合理的

图像校正变换，将摄像机实拍图像映射到校正后摄

像机图像坐标系下。理想情况下，校正后多视图像

间不存在垂直视差，水平视差均等分布。按照是否

使用摄像机阵列标定参数，多视图像校正方法分为

未标定多视图像校正方法和标定多视图像校正方

法。未标定多视图像校正方法利用各视图像特征

点的对应关系计算图像校正变换矩阵，算法差异点

主要在于特征点选择机制和视图像校正顺序安排

不同。总体看来，这类校正方法精确度不好，进一

步发展应用受到制约。标定多视图像校正校正方

法利用摄像机阵列标定参数，可以准确计算图像校

正变换矩阵，精确度较好。其关键环节在于校正后

各摄像机坐标系的确定。不同的确定方法导致图

像校正过程中引入的图像失真不同。文献［１１］先
确定公共基线，再确定光轴和摄像机坐标系纵轴，

在校正过程中引入的图像失真较大。文献［１２］分
别以校正前各摄像机系坐标方向为校正后摄像机

坐标系方向，逐一计算各视图像校正过程中坐标轴

旋转总量，选择最小的一个作为校正后摄像机坐标

系方向。与文献［１１］相比，减小了校正过程中引入
的旋转失真。但是，它有以下几个方面不足：１）需
要多次尝试才能确定校正后摄像机坐标系方向，计

算复杂，实时性差；２）最佳的校正后摄像机坐标系
方向不一定与某一个摄像机坐标系重合，因此无法

保证图像校正变换引入的旋转调整量最小；３）人眼
对于纵轴旋转失真最敏感，而这种方法没有考虑这

一人眼视觉特性，将三个坐标轴旋转失真同一对

待；４）没有考虑平移变换对图像失真的影响。
因此，本文提出一种适用于平行摄像机阵列的

标定多视图像校正算法，首先依据人眼视觉特性依

次对Ｙ坐标轴旋转、Ｚ坐标轴和 Ｘ坐标轴施加最小
化调整量约束，确定各理想摄像机坐标系方向；再

以各摄像机光心调整总量最小为约束，确定校正后

摄像机光心；然后计算图像校正矩阵，完成多视图

像校正。它能够保证校正过程中引入的旋转调整

量和平移调整量都达到最小，把图像校正对多视图

像质量带来的损伤降到最小。实验表明，该算法不

仅可以消除了垂直视差，实现水平视差均等分布；

而且在图像校正过程中引入的失真小，合成视的图

像质量有明显改善，人眼观看舒适程度提高。

２　摄像机成像模型与图像校正

２．１　摄像机成像模型
假定Ｍ是空间中的一个物点，在世界坐标系中

的坐标是（ＸＷ，ＹＷ，ＺＷ），对应的齐次坐标为Ｍ＝
（ＸＷ，ＹＷ，ＺＷ，１）

Ｔ。Ｍ在成像平面中对应的像点为
ｍ，在图像坐标系中的坐标是（ｕ，ν），对应的齐次坐

标表示为ｍ＝（ｕ，ν，１）Ｔ。根据透视投影关系，场景中
的物点与其像点的对应关系为：

ｍＡ［Ｒ　ｔ］Ｍ （１）
式中［Ｒ　ｔ］是摄像机的外参矩阵，Ｒ为旋转矩阵，ｔ为
平移矢量；Ａ是摄像机的内参矩阵，具有如下形式：

Ａ＝
ｆｕ γ１ ｕ０
０ ｆν ν０









０ ０ １

（２）

其中（ｕ０，ν０）为主点坐标，ｆｕ和 ｆν分别为水平坐标
轴和垂直坐标轴的尺度因子，γ１表示坐标轴倾斜
因子。

由于摄像机镜头加工装配存在误差，物点实际

６９４１
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所成像位置与针孔模型下理想成像位置之间存在

径向畸变和切向畸变误差。

忽略高阶项的情况下，水平轴向和垂直轴向的

径向畸变误差和切向误差分别用（３）式和（４）式
表示：

δｕｒ＝１＋ｋ１（ｕ
２＋ν２）

δνｒ＝１＋ｋ１（ｕ
２＋ν２）

（３）

δｕｄ＝ｐ１（３ｕ
２＋ν２）＋２ｐ２ｕν

δνｄ＝２ｐ１ｕν＋ｐ２（ｕ
２＋３ν２）

（４）

其中，ｋ１为径向畸变系数，ｐ１和ｐ２为切向畸变系数。

图１　立体摄像系统几何模型
Ｆｉｇ．１　Ｇｅｏｍｅｔｒｉｃｍｏｄｅｌｏｆｔｈｅｓｔｅｒｅｏｃａｍｅｒａｓｙｓｔｅｍ

２．２　图像校正

图１给出了立体摄像系统几何模型。设空间物
点Ｍ在两个成像平面 Ｉ１、Ｉ２中的像点分别为 ｍ１、
ｍ２，Ｃ１、Ｃ２分别为两个摄像机的光心，通过Ｃ１、Ｃ２的
直线称为基线。任何包含基线的平面称为极平面。

基线与极平面的交点 ｅ１，ｅ２称为极点。在像平面 Ｉ１
中，ｍ１与ｅ１确定的直线ｍ１ｅ１称为像平面Ｉ２中的像
点ｍ２在像平面Ｉ１中对应的外极线。类似地，像平面
Ｉ１中的像点ｍ１在像平面Ｉ２中对应的外极线为ｍ２ｅ２。

依据外极几何约束关系［７］，同一物点在不同成

像平面中所成的像点，其中一个像点一定在其对应

像点的外极线上。基于此，可得：

ｍＴ２Ｆｍ１＝０ （５）
其中Ｆ为基础矩阵。校正后理想的基础矩阵为：

Ｆ^＝
０ ０ ０
０ ０ －１







０ １ ０

（６）

相应的，依据外极约束关系，校正后图像点对应

满足：

（Ｈ２ｍ２）
ＴＦ^（Ｈ１ｍ１）＝０ （７）

Ｈ１和 Ｈ２分别为成像平面 Ｉ１、Ｉ２的图像校正变换
矩阵。

３　多视图像校正方法

本文提出的标定摄像机阵多视图像校正方法，

考虑了摄像机坐标系旋转变换对人眼视觉感受的

影响，以调整量最小为约束条件，利用摄像机阵列

标定参数建立校正后的摄像机坐标系；在此基础上

计算各视图像素校正变换矩阵，由其控制完成多视

图像校正。

３．１　建立校正后摄像机坐标系
为了完全消除垂直视差、实现水平视差均匀分

布，各个校正后摄像机坐标系方向应该一直，坐标

系原点—校正后摄像机光心位置沿公共基线均等

分布。考虑到人眼的视觉特性，新坐标系相对于原

坐标系的旋转和平移调整量要尽可能小。相比较

而言，垂直坐标轴—Ｙ轴旋转引起图像上下、俯仰倾
斜变换更明显，人眼对此更敏感。因此，先确定校

正后摄像机坐标系Ｙ轴方向，再确定其他坐标轴方
向更加合理［６］。校正后摄像机坐标系水平轴—Ｘ轴
方向由公共基线确定，需要结合各摄像机坐标系原

点位置确定。若先确定Ｘ轴，后确定摄像机坐标系
光轴—Ｚ轴，虽然可以保证摄像机坐标系平移调整
量较小，但是可能会引入额外的 Ｘ轴旋转调整量，
进而导致 Ｚ轴旋转调整量加大。而如先确定 Ｚ轴，
则Ｘ轴方向被动决定，限制了它引入的旋转调整
量，确保总体旋转量最小。因此，本文提出的算法

中，按照先Ｙ轴、后Ｚ轴、再Ｘ轴的次序对摄像机坐
标轴方向调整施加最小化旋转约束，从而确定校正

后摄像机坐标系方向。然后以各摄像机光心到公

共基线投影距离和最小为代价函数，确定公共基线

位置，最后将各摄像机光心投影到公共基线上，沿

公共基线间距均等地调整校正后摄像机光心，确定

各校正后摄像机坐标系原点。

１）按照先Ｙ轴、再 Ｚ轴、最后 Ｘ轴的顺序确定
校正后摄像机坐标系方向

（１）　确定 Ｙ轴方向：计算校正前各摄像机坐
标系Ｙ轴的方向中值ｙｍｅｄｉａｎ，通过式（８）选择最接近
ｙｍｅｄｉａｎ的第ｋ个摄像机坐标系 Ｙ轴方向作为校正后
摄像机坐标系Ｙ轴方向。

ｋ＝ａｒｇｍｉｎ
ｎ
（ ｙｎ－ｙｍｅｄｉａｎ ） （８）

其中ｙｎ为第ｋ个摄像机坐标系的Ｙ轴方向。
（２）　确定 Ｚ轴方向：将校正前各摄像机光轴

投影到与校正后摄像机坐标系 Ｙ轴方向垂直的平
面上，以投影向量的中值作为校正后摄像机坐标系
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Ｚ轴方向，以保证Ｚ轴旋转调整角度最小。
（３）　确定 Ｘ轴方向：校正后摄像机坐标系 Ｘ

轴方向与Ｙ轴和Ｚ确定的平面垂直。
２）确定各个理想摄像机坐标系原点
（１）　确定公共基线位置：以校正前各摄像机

光心到公共基线投影距离最小为代价函数，确定公

共基线位置，使摄像机坐标系在旋转调整量最小的

前提下，平移调整量也最小。这样校正图像在保证

旋转形变最小的前提下，平移、缩放量也尽可能小。

（２）　确定校正后基线间距：将校正前各摄像
机光心投影到公共基线上，计算出两端摄像机光心

投影位置之间的距离 ｌ，校正后基线间距为 ｄ＝ｌ／
（ｎνｉｅｗ－１），其中ｎνｉｅｗ为视数。

（３）　确定校正后中心摄像机坐标系原点位
置：选取第ｍ个摄像机坐标系光心在公共基线上的

投影位置作为校正后中心摄像机坐标系原点位置

ｍ＝ａｒｇｍｉｎ
ｎ ∑

Ｎ

ｉ＝１
Ｃｎｅｗ，ｉ－Ｃｏｌｄ，ｉ （９）

其中，Ｃｎｅｗ，ｉ＝Ｃｎｅｗ，ｍ＋（ｉ－ｍ）×ｄ，为第ｉ个校正后摄像机坐
标系原点，Ｃｏｌｄ，ｉ为第ｉ个校正前摄像机坐标系原点。

（４）　确定其他校正后摄像机坐标系原点位
置：以校正后中心摄像机坐标系原点位置为中心，

以校正后基线间距为间隔，在公共基线上设置其他

校正后摄像机坐标系原点。

校正前后各摄像机坐标系位置分布如图２所
示。可以看出，校正前各摄像机坐标系位置不共

线，基线间距有明显差异，Ｙ轴和 Ｚ轴朝向各不相
同。校正后各摄像机坐标系位置共线，基线间距均

等。这样可以保证校正后各视图像间消除垂直视

差、水平视差分布均匀。

图２　校正前后视点位置对比
Ｆｉｇ．２　Ｔｈｅｖｉｅｗｐｏｉｎｔｌｏｃａｔｉｏｎｓｂｅｆｏｒｅａｎｄａｆｔｅｒｃｏｒｒｅｃｔｉｏｎ

３．２　校正过程
假定Ａｏｌｄ，ｎ、Ｒｏｌｄ，ｎ、ｔｏｌｄ，ｎ为标定的第ｎ个摄像机的

内参和外参中的旋转矩阵及平移向量，世界坐标系

到校正前摄像机图像坐标系的投影矩阵为 Ｐｏｌｄ，ｎ＝
Ａｏｌｄ，ｎ［Ｒｏｌｄ，ｎ ｔｏｌｄ，ｎ］。世界坐标系与校正后中心摄像
机物理坐标系之间的转换由 Ｈｔｒａｎｓ＝［Ｒｔｒａｎｓ ｔｔｒａｎｓ］决
定。一旦校正后摄像机物理坐标系方向确定下来，

Ｈｔｒａｎｓ就可确定。其中，Ｒｔｒａｎｓ＝［ｒｔｒａｎｓ１，ｒｔｒａｎｓ２，ｒｔｒａｎｓ３］，
ｒｔｒａｎｓ１，ｒｔｒａｎｓ２，ｒｔｒａｎｓ３分别为世界坐标系下校正后摄像机
坐标系中Ｘ轴、Ｙ轴和Ｚ轴的方向向量；ｔｔｒａｎｓ为校正
前后中心摄像机物理坐标系原点平移向量。校正后

第ｎ个摄像机物理坐标系原点 Ｃｎｅｗ，ｎ确定以后，再将
校正后摄像机内参统一设定为Ａｎｅｗ，ｎ，就可以计算出世
界坐标系到校正后第ｎ个摄像机图像坐标系的投影

矩阵Ｐｎｅｗ，ｎ＝Ａｎｅｗ，ｎ［Ｒｎｅｗ，ｎ ｔｎｅｗ，ｎ］，其中Ｒｎｅｗ，ｎ和ｔｎｅｗ，ｎ为校
正后第ｎ各摄像机外参数中第旋转矩阵和平移向量

Ｒｎｅｗ，ｎ＝Ｒ－１ｔｒａｎｓ （１０）
ｔｎｅｗ，ｎ＝ｔｔｒａｎｓ＋Ｃｎｅｗ，ｎ （１１）
在本文算法中，校正后摄像机内参数Ａｎｅｗ，ｎ为

Ａｎｅｗ，ｎ＝
ｆｕ ０ ｕ０
０ ｆν ν０









０ ０ １

（１２）

其中，ｆｕ、ｆν取为各摄像机水平焦距、垂直焦距的均
值，ｕ０、ν０分别为视图像长度、宽度的一半。至此，
可以得出多视图像的投影矩阵：

Ｔｎ＝Ｐｎｅｗ，ｎＰ
＋
ｏｌｄ，ｎ （１３）

其中Ｐ＋ｏｌｄ，ｎ为Ｐｏｌｄ，ｎ的伪逆矩阵。
最后，各视图像在其投影矩阵控制下，投影变换到
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校正后摄像机图像坐标系下，得到校正后的视图像。

４　实验结果及分析

本文的实验平台为８个 ＰｏｉｎｔＧｒｅｙ２．０工业相
机组成的平行摄像机阵列，采集分辨率为 １２８０

９６０，帧率为２５帧／秒，以拍摄的棋盘格标定模版图
像作为测试对象。为了验证算法的有效性，分别从

残留垂直视差、主观评价、图像旋转角度三方面进

行验证，并与文献［１１，１２］中的算法进行对比。
４．１　残留垂直视差

为了评价本算法校正垂直视差的性能，以特征

点垂直视差的平均值作为评价函数：

ｆ（Ｈ１，Ｈ２）＝
１
Ｎ∑

Ｎ

ｉ＝１
（Ｈ２ｍ２）^Ｆ（Ｈ１ｍ１） （１４）

式中，Ｈ１，Ｈ２为两个校正矩阵，ｍ１，ｍ２为两个带校正
视点图像中的特征点对，^Ｆ为理想状态下的基础矩
阵。当校正准确时，评价函数取值为０，存在校正误
差时，评价函数的值表征残留垂直视差大小。

验证实验中，提取棋盘标定模版的角点作为测

试像素点，以视５的校正图像为参考图像，分别计算
视５图像与其他视图像所组成的图像对残存的平均
垂直视差。测试结果如表１所示。

表１　校正后残存垂直视差（像素）
Ｔａｂ．１　Ｖｅｒｔｉｃａｌｍｉｓｍａｔｃｈａｆｔｅｒｒｅｃｔｉｆｉｃａｔｉｏｎ（ｐｉｘｅｌ）

视点图像对 １５ ２５ ３５ ４５ ６５ ７５ ８５ Ａｖｅｒａｇｅ

文献［１２］算法 ０．３３４４ ０．０７０２ ０．０８７５ ０．１５８２ ０．０６３１ ０．１４５３ ０．２３４１ ０．１５６１

文献［１１］算法 ０．７７４０ ０．２６８２ ０．１３８５ ０．０５８４ ０．１７９４ ０．３８３７ ０．５７４０ ０．３３９５

本文算法 ０．３３０５ ０．０７３６ ０．０８７９ ０．１５９３ ０．０６２２ ０．１４３２ ０．２３１１ ０．１５５４

　　从表１数据可以看出，本文算法校正后的图像
对之间的残存垂直视差明显小于文献［１１］算法；和
文献［１２］算法相比，也有所降低。校正后相邻视图
像对的水平视差与残存垂直视差分别如表２和表３

所示，可见在三种算法中，本文算法的水平视差方

差最小、残存垂直视差最小，表明本文算法校正后

的多视图像水平视差的分布最为均匀，垂直视差消

除效果最佳。

表２　校正后相邻视点图像水平视差（像素）
Ｔａｂ．２　Ｈｏｒｉｚｏｎｔａｌｍｉｓｍａｔｃｈｅｓｉｎａｄｊａｃｅｎｔｖｉｅｗｉｍａｇｅｓａｆｔｅｒｒｅｃｔｉｆｉｃａｔｉｏｎ（ｐｉｘｅｌ）

视点图像对 １２ ２３ ３４ ４５ ５６ ６７ ７８ Ｖａｒｉａｔｉｏｎｓ

文献［１２］算法 ２８．７５ ２８．６４ ２８．５９ ２８．８６ ２８．７０ ２８．６０ ２８．８１ ０．１０５

文献［１１］算法 ２８．４３ ２８．２９ ２８．２３ ２８．４９ ２８．３４ ２８．２４ ２８．４５ ０．１０５

本文算法 ２８．７２ ２８．６１ ２８．５６ ２８．８３ ２８．６７ ２８．５８ ２８．７８ ０．１０４

表３　校正后相邻视点图像垂直视差（像素）
Ｔａｂ．３　Ｖｅｒｔｉｃａｌｍｉｓｍａｔｃｈｅｓｉｎａｄｊａｃｅｎｔｖｉｅｗｉｍａｇｅｓａｆｔｅｒｒｅｃｔｉｆｉｃａｔｉｏｎ（ｐｉｘｅｌ）

视点号 １２ ２３ ３４ ４５ ５６ ６７ ７８ 平均

文献［１２］算法 ０．４０４５ ０．０１７６ ０．０７０７ ０．１５８２ ０．０６３１ ０．０８１９ ０．０８８９ ０．１２６４

文献［１１］算法 ０．４７５７ ０．１３０１ ０．１９６７ ０．０５８４ ０．１７９４ ０．２０３７ ０．１９０３ ０．２０４９

本文算法 ０．４０２３ ０．０１７１ ０．０６９３ ０．１５９３ ０．０６２２ ０．０８０９ ０．０８７６ ０．１２５５

　　从表３数据可以看出，本文算法校正后的相邻
视图像之间垂直视差明显降低。从残留垂直视差

来看，本文提出的算法明显优于文献［１１］算法，好
于文献［１２］算法。
４．２　图像旋转角度

为了说明本算法校正后图像引入的旋转失真

小于文献［１１］和文献［１２］算法的结果，图３将本算
法各视在校正变换中引入的旋转角度与文献［１１］
和文献［１２］算法进行比较。

可以看出，本文校正算法各摄像机坐标系总体

平均旋转角度及各轴平均旋转角度小于文献［１１］和
［１２］算法，在校正过程中引入的旋转失真最小。这
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样，图像边缘和内部因图像旋转而出现的空洞数目就

会减少，合成视频保留的场景范围较大，图像校正后

需要填补的空白像素较少，对提高校正速度有益。

４．３　校正后主观图像质量
本文算法以 Ｙ轴、Ｚ轴和 Ｘ轴为序，依次施加

坐标轴旋转调整量最小化约束，与人眼视觉习惯相

符，合成视图像质量由此得以改善。图４为原始未校
正的８个视的图像，第一行从左至右为视１～视４图
像，第二行从左至右为视５～视８图像。可以看出，未
经校正的图像垂直视差明显、水平视差分布不均匀。

图３　校正旋转角度
Ｆｉｇ．３　Ｔｈｅｒｏｔａｔｉｏｎａｎｇｌｅｉｎｄｕｃｅｄｉｎｃｏｒｒｅｃｔｉｏｎ

图４　未校正图像
Ｆｉｇ．４　Ｔｈｅｏｒｉｇｉｎａｌｖｉｅｗｉｍａｇｅｓ
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　　图５为用本文算法校正后的各个视的图像，可
以看出校正后各视图像几乎不存在垂直视差、水平

视差均匀分布。

图６和图７为文献［１２］和文献［１１］算法校正
后的各个视图像。可以看出，本算法校正后图像的

旋转失真明显小于文献［１１］中的算法，比文献［１２］
算法略有改善，主要表现在本文算法校正后图像产

生的空白区域较小。为了体现本算法引入旋转失

真小，能够较好保持图像中拍摄景物的垂直度，将

各算法校正后图像墙柱局部细节（红圈圈出的部

位）进行放大对比，如图８所示。可以看出，与文献
［１１］算法相比，本算法引入的旋转失真有明显改
善；与文献［１２］算法相比，本算法在保持拍摄物体
垂直度方面占有优势。

图５　本文算法校正后各视图像
Ｆｉｇ．５　Ｔｈｅｃｏｒｒｅｃｔｅｄｖｉｅｗｉｍａｇｅｓｕｓｉｎｇｔｈｅｍｅｔｈｏｄｐｒｏｐｏｓｅｄｉｎｔｈｅｐａｐｅｒ

图６　文献［１２］算法校正后的各视点图像
Ｆｉｇ．６　Ｔｈｅｃｏｒｒｅｃｔｅｄｖｉｅｗｉｍａｇｅｓｕｓｉｎｇｔｈｅｍｅｔｈｏｄｐｒｏｐｏｓｅｄｉｎ［１２］
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图７　文献［１１］算法校正后的各视点图像
Ｆｉｇ．７　Ｔｈｅｃｏｒｒｅｃｔｅｄｖｉｅｗｉｍａｇｅｓｕｓｉｎｇｔｈｅｍｅｔｈｏｄｐｒｏｐｏｓｅｄｉｎ［１１］

图８　校正后视图像局部细节放大对比
Ｆｉｇ．８　Ｔｈｅｃｏｒｒｅｃｔｅｄｌｏｃａｌｖｉｅｗｉｍａｇｅｓｃｏｎｔｒａｓｔ
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５　结论

本文提出基于平行摄像机阵列标定的多视图像

校正算法，以考虑到人眼视觉特性为指导，建立校正

后摄像机坐标系。实验结果显示，该算法有效可行，

校正后多视图像基本消除相邻视之间的垂直视差，水

平视差均匀分布。由于图像校正过程中，坐标系旋转

和平移调整量较小，图像失真情况有所改善，合成的

视点视频主管质量好。由此可见，采用本文算法进行

多视图像校正，有利于提高深度估计准确度、３Ｄ视频
编码的压缩效率以及３Ｄ视频显示质量。
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