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摘要 —隨著 3D 科技技術的發展，3D 立體內容提供

人們更真實的視覺饗宴，而目前多數現存的照片皆為單

視角 2D 格式，因此為了將其轉換為立體影像格式，本文

藉由投影法先將影像分類為特寫影像以及戶外影像，並

將戶外影像利用先前工作配置深度，我們將近焦影像透

過影像分割並將相機參數以及相機模型結合算出合理數

值，再透過 K-mean 分群的群心配置合理的深度，最後

可利用介面，可讓使用者藉由分割資訊之協助，手動修

正錯誤的區域深度，以得到逼近真實的深度資訊。1 

一、 簡介 

3D 影像的立體感，主要是因為左右眼接收到各自的

影像透過兩眼視差而產生，因此 3D 影像需要透過雙鏡頭

相機或攝影機取得左右眼的影像；或者單視角的影像加

上深度，透過計算兩眼視差，模擬左右眼影像而得。現

今所廣泛使用的影像或視訊仍為傳統的 2D 影像，面對目

前龐大的 2D 影像資料庫，若是能開發一套 2D 至 3D 轉

換技術，則能解決目前 3D 立體內容不足的問題。然而真

實深度資訊需透過測距儀器量測而得，或透過兩個或多

個視角的影像，計算兩眼視差而得；而單視角影像的深

度估測，是一種不適定性(ill-posed)問題。 

單視角 2D 轉 3D 深度估測法有多種深度線索，包含相

對高度、線性透視法(Linear Perspective)、大氣透視度

(Atmospheric Perspective)、紋理梯度(Texture Gradient)、
聚焦(Focus)。由於單張影像估測是屬於不適定性問題，

因此並不是每種深度線索皆適用所有類型的影像，如聚

焦只適合特寫影像，大氣透視度就只適用於戶外影像。

所以文獻[1]提出先將影像分類，再根據影像類型採用不

同之深度估測法，歸納兩者的分類方式可將影像分為室

外影像(outdoor image)[2][3] 、室內影像(indoor image)[4]
及特寫影像(closed-up image)[2][5]。本論文將提出適用於

特寫以及室外影像的深度估測方法。 

目前多數 2D 轉 3D 之文獻[2]-[5]，雖然能估測不同

物件彼此的前後關係，但卻無法提供合理的相對深度。

透過統計訓練雖然可以根據訓練資料庫逼近於真實深度

資訊，但對於不同類型或場景的影像，會因為深度線索

的泛用性不足，導致深度估測錯誤。 
因單張影像深度估測技術存在不適定性問題，以及

深度估測法採用錯誤消失點或是紋理偵測，則會導影像

的深度配置錯誤。為了確保深度符合人眼視覺，本文提

出深度估測結果後，提供使用者介面讓使用者及時修正

深度。 

 
本研究由國科會贊助，計畫編號 NSC 101-2221-E-027-078-MY2。 

二、 本論文提出之深度資訊估測法 

本論文之深度估測法架構，如圖一。首先將影像場

景分類為特寫影像以及非特寫影像，再將非特寫影像根

據天空偵測以及地面偵測將場景分類為室內影像以及室

外影像，根據場景分類結果採用不同的深度估測法。 
一般影像在拍攝時，室外影像以及室內影像皆希望

所有距離景物都可清晰拍下，亦即希望是景深是無限遠，

特寫影像希望著重在物件上而背景則模糊，亦即淺景深。

利用上述之特性，提出場景分類法。根據分類結果採用

不同的深度估測法，特寫影像使用本文提出之演算法，

室外影像則使用先前工作[6]的演算法，室外影像則因為

場景無特定之線索可估測深度，故留在未來的工作在目

前不討論。 

 
圖一： 深度估測法架構圖 

 

2.1 影像場景分類 
單視角影像深度估測法有多種深度線索可以使用，

但不同深度線索適用的場景也不同，如聚焦就只適用於

特寫影像。所以本文將輸入影像通過影像場景分類，將

場景分為三類；特寫影像、室外影像以及室內影像三種。

首先是將影像分類為特寫以及非特寫影像，並將非特寫

影像分為室外影像以及室內影像，如圖二所示三種影像

場景類型。 
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應離相機最近

因為紋理的走

但最後都可利

度估測結果的

深度估測結果

0~255，為配

使 用 的 灰 階值

獻[10]比較，經

測法，在文獻[
不見，而導致

且 JPEG 壓 縮

斷該

常的

結果

結果

理強

判斷

 

e 

度強

包含

在於

由圖

近，

走向

利用

的正

果比

配合

值 是

經由

[10]
致估

縮 後
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Rin
修正

先在

因切

出緩

文提

影像

方塊

且不

雖因

影響

影像

差

度較

磁磚

其影

法

合人

以透

nging Effect
正錯誤之區塊

(a)原圖 

 
如圖九為文

在聚焦程度相

切割深度太大

緩慢的變化較

提出之演算法

像的深度估測

塊效應，雖無

不需經過複雜

(a)原圖 

 
如圖十為文

因本論文取不

響，所以效果

像，提出方法

，但因其複雜

較低且可以透

磚那張圖片

影像是分類為

，雖說文獻[1
人眼視覺，而

透過手動修正

影響，導致雖

塊。 

 

(b)文獻

圖八： 文獻

文獻[11]比較

相比雖說文獻

大反而造成落

較無跳動，在

法，其影像是

測法，雖無法

無法公平比較

雜的數學式子

(b)文獻

圖九： 文獻

文獻[12]比較

不到原圖，且

果不佳，而無

法雖然在鳥類

雜運算式複雜

透過手動修正

，在牆壁那張

為室外影像，

12]的深度較為

而本文不需經

正即時將深度

雖分割過細，

 

 
獻[10]結果 

[10]與提出方法

較，在文獻[11
獻的距離差距

落差，而本文

在牆壁那張圖

是分類為室外

法取得原圖，

較，但仍然可

子運算。 

 

 
獻[11]結果 

[11]與提出方法

較，而在文獻[
且 JPEG 壓縮後

無法公平比較

類軀幹的部分

雜度較高，本

正部分將其誤

張圖片，雖然

，但使用特寫

為平滑，但還

經過複雜的數

度修正符合人眼

但可以藉由

(c)提出方法結果

法之比較 

1]的比較發現

距漸層較明顯

文提出方法較

圖片，雖然在

外影像，但用

且壓縮過後

可得到不錯的

(c)提出方法結果

法之比較 

[12]的比較發

後 Ringing E
較。但在鳥類

分算出之深度

本文提出方法

誤判區域修正

然在提出之演

寫影像的深度

還是有些區域

數學式子運算

眼視覺。 

由介面

果 

現，首

顯，但

較能看

在本論

用特寫

後會有

的效果，

果 

發現，

Effect
類那張

度值較

法複雜

正。在

演算法，

度估測

域不符

算且可

適用

練的

使用

及特

即可

品質

解決

場景

加的

度重

[1]

[2]

[3]

[4]

[5]

[6]

[7]

[8]

[9]  
[10]

[11]

[12]

(a)原圖 
圖十

目前多數文

用於某一種場

的場景分類法

用不同的演算

特寫影像。但

可估測出與真

質之立體影像

決目前多數文

景分類，依照

的正確。最後

重新配置，讓深
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