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一、 摘要 

深度相機，構成上是由彩色鏡頭與紅

外線鏡頭所結合而成。因此選用微軟所提

的 Kincet 2來實作本專題，在擷取影像的

部分，藉由 Kinect 2與官方套件來進行影

像擷取，擷取過後將影像過濾，最後所獲

得的影像，包含深度與彩色，而由於目前

沒有適當的格式來儲存這樣的資訊，故我

們創早了一個新的格式來保存這樣的檔

案，以供未來的深度相片使用。 

在有新的影像格式後，必須有適當的

讀取與編輯方式，因此編輯器透過微軟的

WPF來實現。而有了基本呈現方式後，將

得到的影像資訊，對深度做臨界值判斷，

因此可將一張圖片以深度分層做不同的

特效處理。在特效上，藉由所學的影像處

理與深度資訊，可以造成前景、背景與中

間的物體分別有不同的影像效果。 
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二、 緣由與目的 

當我們拍照之後，想進行圖片的修改，

都只能藉由肉眼所見的影像來分辨該人

或物的位置，並且選出欲修區域後，一點

一點的修改，而某些時候，這樣微微的修

改，如果能得知該物件位於圖片三度空間

中的前與後，就能省去肉眼判別的步驟，

進而對圖片進行美編與修改。 

在影像處理上，由於時常沒有深度值

的輔助，所以在分辨物件與切割物件方面，

在開發特效上，只能對整體的相片進行美

化，不然就是將圖片中的人與其他物件做

區隔後進行美化，在深度值引進後，我們

希望能改善這樣的問題，當以後相機陸續

多了深度攝影的功能後，在未來圖片的編

輯上能有所改善。 

 

三、 研究報告內容 

1. 影像去除雜訊方法： 

    體感器接受深度影像後，會有許多的

雜訊，因此必須先濾除，來將必要的資訊

留在資料中。 

  
圖 1、雜訊濾除 

 

𝑓 ̂(𝑥, 𝑦) = median(𝑠,𝑡)∈𝑆𝑥𝑦{𝑔(𝑠, 𝑡)}       (1) 

 

2. 未知區域圖像修補： 

    濾除雜訊後，仍然有許多較大的未知

區塊，為了使深度資訊連續不破碎，所以

利用「快速行進法」將未知區域層層修補

回來。 

  
圖 2、影像修補 

3. 定義新影像格式： 

    由於深度值並不屬於 RGBA 任何一

部分，因此我們創造出一個新的影像格式
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「.rgbd」來存放這樣的資訊。 

 
圖 3、影像格式 

  

四、 預計進行方式 

 

 
 

五、 預計成果 

 

 
預計特效功能: 

深度分層☑ 高斯模糊☑ 銳化☑ 亮度☑  

邊緣化☑ 深度合成☒  深度層位移☒  
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