


Понимание проблемы 

Даже в случае статичного положения устройства, значение пикселя будет колебаться в 

небольшом диапазоне. В результате (из-за колебания значения пикселя) изображение 

становится крайне нестабильным. Очевидно, что во временном отрезке, содержащем 10,000 

кадров, приблизительно 2,5% сохраняют одно значение, 20% колеблются между двумя 

значениями, 38% перескакивают между тремя различными уровнями и остальные пиксели 

имеют 4 и более уровней. Естественно, среднее число уровней у пикселей увеличивается с 

ростом длины рассматриваемого временного отрезка [7]. 

Рис.7 демонстрирует энтропию каждого пикселя на карте глубины, вычисленную на 

временном отрезке, содержащем 1000 кадров с расстоянием в 1,0 м от сканируемой 

плоскости. Ярко выраженные полосы увеличенной энтропии вызваны одним из адаптивных 

алгоритмов, который используются процессором PrimeSense. Вне полос разброс значений 

энтропии приблизительно одинаков. 

 

Рис. 7. Энтропия каждого пикселя вычисляется с помощью 1000 кадров на расстоянии 
1,0 м. 

Упрощенный фильтр Калмана 

Описанные колебания и мерцания пикселей могут быть устранены с помощью фильтра 

Калмана [3]. Данный фильтр представляет собой аккумулирующий буфер, в котором текущий 

кадр комбинируется с предыдущим через определённый коэффициент. Вес коэффициента, 

который приписывается кадру Zk+1 определяется коэффициентом Калмана K, который 

вычисляется итеративно: 

, 

где  представляет аккумулирующий буфер,  – выражение, которое описывает 

поведение каждого пикселя во времени.  

Тем не менее, оригинальный подход не может быть использован, так как мы не в 

состоянии обеспечить F (K) выражение. Таким образом, итерационное выражение для расчета 

коэффициента веса не имеет смысла, поэтому, мы используем упрощенный буфер 



накопления. Весовой коэффициент К (0,0 ≤ λ ≤ 1,0) представляет собой количество 

нестабильных пикселей в кадре, а не итеративный коэффициент. Количество нестабильных 

точек вычисляется во время сравнения текущих и предыдущих кадров, где каждая 

изменяемая точка рассматривается в качестве нестабильной. 

Буфер накопления не только уточняет края объектов, но и повышает стабильность всего 

изображения. 

Заключение 

Существуют многие параметры, которые влияют на датчик в данной ситуации. 

Например, датчик в состоянии обнаружить какие-либо отражающие материалы. Кроме того, 

любые тени от наблюдаемого объекта увеличивает количество не выявленных и пустых 

мест. Предложен подход, основанный на алгоритме закрашивания Александра TELEA и 

упрощенном фильтре Калмана. Описанный в работе подход улучшает общую стабильность 

изображения и заполняет красками пустые области. В дальнейших работах могут быть 

реализованы более сложные алгоритмы, например, совместный двусторонний фильтр или 

алгоритм восстановления глубины, как представлено в [4], который использует сегментацию 

изображения наравне с голосованием для того, чтобы восстановить недостающую 

информацию о глубине. 
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