技术交底书模板-多视点视频编码边信息融合的方法

（一）技术交底书的要求：

□应清楚、完整地写明发明或实用新型的内容；

□使所属技术领域的普通技术人员能够根据此内容实施发明创造；

□使上述人员相信本发明确实可以解决现有技术不能解决的问题。

（二）技术交底书的具体样本如下：

 1）发明创造的名称：

一种多视点视频编码边信息融合的方法

 2）所属技术领域：

技术领域：

本发明涉及一种多视点视频编码边信息融合的方法。

 3）背景技术：

3.1）详细介绍技术背景，并描述申请人所知的与发明方案最接近的已有技术（应详细介绍，以不需再去看文献即可领会该技术内容为准，如果现有技术出自专利、期刊、书籍，则提供出处）；

3.2）对现有技术存在的缺点进行客观的评述（现有技术的缺点是针对于本发明的优点来说的；如果找不出对比技术方案及其缺点，可用反推法，根据本发明的优点来找对应的缺点；本发明不能解决的缺点，不需提供；缺点可以是成本高、处理时间慢等类似问题）。
背景技术：

近年来，传统的视频编码技术在诸如无线传感器网络等应用时遇到瓶颈，如何减轻编码端的运算负担成为重要的课题。针对这一问题，学者所提出的分布式视频编码技术可以将运算负担由编码端转移至解码端。同时，多视点视频可从多个不同的视角对场景进行观测，能够获取更为丰富的信息，使得多视点视频编码被大量应用于教育、娱乐、生产等诸多领域。

在分布式视频编码中，边信息的质量是关乎系统性能的重要因素，同样，在分布式多视点视频编码的研究中，如何得到高质量的边信息亦是关键所在。多视点带来了视点间的相关性，有学者们开始在如何利用时间，视点间的联合相关性以期得到质量更好的边信息的方向上进行了一些有意义的探索与尝试，并取得了可观的成果。但现有的相关技术多具有因主观性过强而导致普适性较差的缺陷，导致作者在论文中所进行的实验难以得到复现，而当测试视频序列有变化时，解码性能的波动是较明显的。本项发明就是致力于减少这种主观性的影响，使得所提出的边信息生成技术更具有普遍适用的特性。

在现有的相关技术中，通过制定相应的评价准则以实现对时间与视点间边信息的融合。这其中，目标物体的运动显著与否是重要的评价因素。在已有的技术中，多通过设定阈值以进行评价判决，而阈值的合理设定并非易事。

 4）发明内容：

4.1）正面描述本发明所要解决的技术问题（对应现有技术的所有缺点；本发明解决不了的，不需提供）；

4.2）清楚完整的叙述发明创造的技术方案，应结合工艺流程图、原理框图、电路图、仿真图、布局图、设备结构图进行说明（越详细越好，可与第6部分合写；发明中每一功能的实现都要有相应的技术实现方案，不能只有原理，也不能只做功能介绍；需要详细提供与现有技术的区别技术和关联技术；每个附图都应有对应的文字描述，以他人不看附图即可明白技术方案为准；所有英文缩写都应中文注释）：

对于机械产品的发明创造应详细说明每一个结构零部件的形状、构造、部件之间的连接关系、空间位置关系、工作原理等；

对于电器产品应描述电器元件的组成、连接关系；

对于无固定形状和结构的产品，如粉状或流体产品、化学品、药品，应描述其组分及其含量、制造工艺条件和工艺流程等；

对于方法发明，应描述操作步骤、工艺参数等。

4.3）简单点明本发明的关键点和欲保护点（逐项列出1、2、3、、、），并简单介绍与最好的现有技术相比，本发明有何优点（一两个自然段即可；结合技术方案来描述，做到有理有据，即用推理或因果关系的方式推理说明；可以对应所要解决的技术问题或发明目的来描述）。
发明内容：
本发明所要解决的技术问题是提出一种杜绝了阈值设定等所带入的主观因素的影响的多视点视频编码边信息融合的方法。

具体如何设定阈值，没有明确的量化标准来界定，即没有量化标准来界定何为显著。因而基于控制论中的模糊控制技术，本发明提出了一种基于模糊控制的边信息融合技术，不需要设定阈值来获取边信息。

具体来说，本发明提供一种多视点视频编码边信息融合的方法，包括如下步骤： 

参考帧步骤：在一时刻点，标准视点获取目标帧，并同时分别在所述标准视点附近的第一参考视点和第二参考视点获取第一参考帧和第二参考帧；所述标准视点在该时刻点前获取前参考帧，在该时刻点之后获取后参考帧；

运动估计步骤：采用运动估计的方式，分别由所述前参考帧估计出标准视点在该时刻点的前估计帧，由所述后参考帧估计出标准视点在该时刻点的后估计帧，并获得所述前估计帧和后估计帧的加权值为时间估计帧；

视差估计步骤：采用视差补偿的方式，分别由第一参考帧估计出该目标帧在所述第一参考视点的第一估计帧，由第二参考帧估计出该目标帧在所述第二参考视点的第二估计帧，并获得所述第一估计帧和第二估计帧的加权值为空间估计帧；

边信息估计步骤：构建隶属度函数，并获得所述时间估计帧和空间估计帧的该隶属度函数值，由此获得边信息。

上述技术方案基于模糊控制理论，构造一个隶属度函数，以期能够更加充分地利用视点内、视点间的联合相关性。本方法阵对环形摄像机阵列，给定需解码的当前帧作为目标帧，分别确定其视点内与视点间的参考帧。利用运动估计得到视点内时间上预测结果，并通过视差补偿得到视点间的预测结果。由所构造的隶属度函数得到相应的权值，对所得到的两种预测结果进行融合，得到解码所需的边信息。

不同于传统的阈值判别进行信息融合，在降低了阈值设定所带入的主观因素的影响。在上述技术方案中，不仅进行融合时的权值是跟随视频内容的特点自适应调节的，且隶属度函数也能够进行自适应的调整，这就提高了本方法的普遍适用性。同时，在实践过程中，可以对隶属度函数的形式加以后期改进，具有较大的发展空间。且该技术方案方法计算简单，易于物理实现。

优选的，所述运动估计步骤包括：

分别估计出前参考帧对目标帧的前运动向量，和后参考帧对目标帧的后运动向量；

由所述前运动向量和后运动向量分别获得所述前估计帧和前后估计帧。

进一步的，所述运动估计步骤中，设所述前运动向量为
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优选的，所述视差估计步骤包括：

分别估计出第一参考帧对目标帧的第一运动向量，和第二参考帧对目标帧的第二运动向量；

由所述前第一运动向量和第二运动向量分别获得所述第一估计帧和第二后估计帧。

进一步的，所述视差估计步骤中，设所述第一运动向量
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，所述第二运动向量为
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优选的，所述边信息估计步骤包括如下步骤：

构建隶属度函数
[image: image13.wmf](1)
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分别定义
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优选的，所述第一参考视点设置在标准视点左边，所述第二参考视点设置在标准视点右边。
    与现有技术相比，本发明的技术方案的优点在于，不仅避免了阈值设定所带入的主观因素的影响，还在进行融合时的权值是跟随视频内容的特点自适应调节的，而且，隶属度函数也能够进行自适应的调整，这样该技术方案更加具有良好的普遍适用性。

 5）附图：实用新型专利必须提供附图；附图中构成件可以有标记，尺寸和参数不必标注。

附图说明：

图1是本发明的方法一种实施例中获取相应的图像帧的硬件设置结构示意图；

图2是本发明的方法一种实施方式的结构示意图。

 6）优选具体实施方式（可与第4部分合写；尽量写明所有同样能完成发明目的的替代方案，所述替代可以是部分结构、器件、方法步骤的替代，也可以是完整的技术方案）：
对于产品发明应描述产品构成、电路构成或者化学成分、各部分之间的相互关系、工作过程或操作步骤；对于方法发明应写明步骤、参数、工艺条件等，可提供多个具体实施方式。

具体实施方式

下面结合附图，对本发明的较优的实施例作进一步的详细说明：
如图1所示，为一环形摄像机阵列。

其中，摄像机M为标准视点，摄像机L为第一参考视点，摄像机R为第二参考视点，分别对观测场景获取图像帧。

如图2所示，一种多视点视频编码边信息融合的方法包括如下步骤：

1) 在分布式多视点视频编码中，对摄像机M所给定需要解码的当前帧
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作为目标帧，确定该帧在视点内时间顺序上的前后两个参考帧
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，以及左右相邻摄像机L、R的视点在同一时刻的两个参考帧
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。在其他的实施例的实时系统中，也可设定一个虚拟后向参考帧，令其与前向参考帧相等，本方法同样适用；

2) 通过运动估计技术分别得到视点内参考帧对目标帧的前后运动向量
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。可将视频帧分为若干像素块，从参考帧的某个位置的等大小的块对目标帧的当前块进行预测，预测的过程中只有平移，平移的大小被称为运动向量；

3) 根据所得的运动向量可以分别计算得到时间预测结果
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4) 采用视差补偿技术分别得到视点间参考帧对目标帧的左右方向两个运动向量
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。视差补偿技术在原理上类似于运动补偿技术，将时间顺序上的参考帧用摄像机之间的参考帧代替，对目标帧进行预测，以获取运动向量；

5) 根据所得的运动向量可以分别计算得到视点间预测结果
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6) 计算四个运动向量的模
[image: image30.wmf]v

f

、
[image: image31.wmf]v

b

、
[image: image32.wmf]v

l

，
[image: image33.wmf]v

r

；

7) 通过
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    得到时间预测结果
[image: image35.wmf]I

T

ˆ

；

8) 计算
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    得到视点间预测结果
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9) 构造隶属度函数
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该隶属度函数具有以下特点：

1　 单调递增性；

2　 由于视点内时间相关性在多数情况下是强于视点间关联性的，所以即使有x=1时，函数值不应为1，以保证视点内时间相关性的可利用性；

3　 由于t为一变量，所构造的函数具有自适应调节能力，可根据视频内容进行调节。上述三点也是在构造合适隶属度函数是所必须考虑的因素。

10) 定义：
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通过所构造的模糊变量与隶属度函数分别得到进行融合时视点间边信息与视点内 边信息所占有的权重，利用这种方式得到的权值可根据视频内容进行自适应调整，消除了阈值设定等环节所带来的主观因素影响。

11) 解码所需的边信息为：
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以上内容是结合具体的优选实施方式对本发明所作的进一步详细说明，不能认定本发明的具体实施只局限于这些说明。对于本发明所属技术领域的普通技术人员来说，在不脱离本发明构思的前提下，还可以做出若干简单推演或替换，都应当视为属于本发明的保护范围。
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