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RESUMO

O Video 3D é uma tecnologia baseada nas propriedades de percepcdo de profundidade humana. Duas
perspectivas diferentes da mesma imagem sdo projetadas simultaneamente para cada um dos olhos do
usuario, para fornecer a sensacao de profundidade. A tecnologia 3D esta em crescente demanda e mais
acessivel devido a facilidade de aquisi¢do, aos avangos tecnolégicos em técnicas de visualizagao e transmissdo,
e de compressao de video. Portanto, ha a necessidade de avaliar os processos de codificagao da profundidade
dos videos 3D, para garantir a qualidade e a satisfagdo por parte dos usuarios. Este artigo propde uma analise
sobre a forma de obtencdo da profundidade a partir do calculo da disparidade entre os videos. Os valores
armazenados no Mapa de Disparidade representam a distancia de cada pixel da imagem esquerda e direita,
gerando-se um mapa de profundidade segundo uma escala de valores de cinza de 8 bits. De acordo com esses
valores, é possivel identificar a distancia (profundidade) dos objetos da cena.

Palavras-chave: Video 3D, Mapa de Disparidade, Profundidade, Estereoscopia, Foco.

ABSTRACT

3D video Is a technology based on the properties of human depth perception. Two different perspectives of
the same image are projected simultaneously to each of the user’s eyes to provide a sense of depth. They are
in increasing demand and more easily accessible due of acquisition, technological advances in visualization
techniques and transmission, and video compression. Therefore, there is a need to evaluate the encoding
processes of the depth of the 3D video, to ensure quality and greater satistaction among users. This article
proposes an analysis how to obtain the depth from the calculation of the disparity between the videos. The
values stored in the Map of Disparities represents the distance of each pixel of the image left and right,
generating a depth map using a scale of gray values of 8 bits. According to these values, one can identify the
distance (depth) of scene objects.

Keywords: 30 video, Disparity map, Depth, Stereoscopy, Focus.
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1 Introducéo

A estereoscopia & um fendmeno natural do
Sistema de Visao Humano (HVS - Human Visual
System) para a percepcao da profundidade por meio
da utilizagdo de duas perspectivas diferentes de uma
mesma imagem. Os displays 3D utilizam essa carac-
teristica da visdo humana para formagdo da imagem
em terceira dimensao (CHAN et al. ,2007).

Os seres humanos utilizam caracteristicas ocu-
lomotoras’ para a percepcao da imagem 3D. Dentre
essas caracteristicas destaca-se a acomodacao, con-
vergéncia, estereoscopia binocular, oclusao linear,
tamanho relativo, borramento da retina, constroem a
percepcao de profundidade em uma cena 3D.

O processo de geragao de videos em 3D simula
o efeito de estereoscopia por meio de duas cameras
organizadas com a mesma distancia inter-ocular.
Logo, colocando-se as cameras separadas uma da
outra com base nessa distancia, é possivel simular
0 sistema visual humano. Quando cada imagem das
cameras for apresentada ao seu olho corresponden-
te, as duas imagens serdo fundidas em uma Unica
imagem pelo cérebro, produzindo o efeito estereos-
copico (JIAO e CHEOLKON, 2011).

Em termos matematicos, a profundidade pode
ser calculada a partir da disparidade entre os pixels
da imagem direita e esquerda (FENG et al,, 2011).
Profundidade e Disparidade estao relacionadas entre
si, sendo uma inversamente proporcional a outra.
Esse artigo se propde a estudar os valores da dispari-
dade gerados para alguns videos 3D.

Neste artigo, serao analisados trés métodos
de sensibilidade do HVS em relacdo a formacao e
percepcao da profundidade em imagens 3D. Das ca-
racteristicas humanas na percepgao da profundidade,
uma relacao entre disparidade e profundidade é de-
monstrada, bem como alguns exemplos do mapa de
disparidade e mapas de profundidade das imagens.

As segbes do artigo serao organizadas da se-
guinte forma: na Secdo 2 tem a introducdo sobre
formacdo, visualizacdo e codificacdo do video 3D,
apresentado um modelo matematico para o calculo
da disparidade entre duas imagens e a profundidade
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de uma imagem; os resultados obtidos serao mostra-
dos na Secao 3; e a conclusao na Secao 4.

2 Video 3D

Na formacdo da imagem 3D sdo necessarias
duas imagens, de uma mesma cena, referente a
cada olho. As imagens sao fundidas em um processo
de codificacao, gerando a imagem estereoscopica.
As diferencas entre as imagens esquerda e direita
(disparidade horizontal) referem-se a informacao da
distancia que os objetos sao percebidos na imagem,
gerando diferentes profundidades.

A visualizacao das imagens 3D se da pelo uso
de oculos ou nao, ou seja, as imagens podem ser
multiplexadas temporalmente ou espacialmente. Os
6culos utilizados podem ser do tipo anaglificos (utiliza
filtro de cores) ou de luz polarizada (passivo ou ativo).
Na tecnologia sem 6culos, usa-se display autoestere-
0sCcOpIcos, Nos quais sao utilizadas peliculas especiais
na superficie do display, de forma que a imagem é
fatiada, residindo sobre as colunas pares e impares
do display (COTILHO et. al., 2009).

Para obter um bom resultado na geracao de vi-
deos em terceira dimensao, é necessario que haja um
processamento otimizado das partes fundamentais
como geracao do conteldo, codificacao e transmis-
sao, decodificagao e exibicao, e da percepcao huma-
na em 3D. A percepcao 3D pode ser comprometida
a medida que esses passos nao sao obtidos com
éxito, causando um efeito conhecido com crosstalk.
Esse problema pode acorrer conforme a posi¢ao do
telespectador, a qualidade da imagem, a tecnologia
de processamento, ao angulo de visao etc. O cross-
talk causa um desconforto visual aos telespectadores
(TSIRLIN et al., 2011).

Varios parametros devem ser levados em con-
sideracao no momento em que se produz e codifica
uma imagem 3D. A configuragao das cameras para
captura das imagens é uma delas. As cameras
podem ser configuradas com eixo paralelo ou eixo
convergente (toded-in). Na tecnologia 3DTV (COTI-
LHO et. al. 2009), a configuracao paralela é mais uti-
lizada, produzindo paralaxe horizontal da imagem. A
configuracao em tode-in pode gerar alguns erros na
paralaxe vertical, ocasionando o efeito de keystone’.

1 Caracteristicas responsaveis pela maioria da movimentagao ocular extrinseca. Controla a movimentagao dos musculos reto medial, reto

superior, reto inferior, elevador da palpebra superior e obliquo inferior.

2 Imagem de forma trapezoidal em dire¢bes opostas para o olho esquerdo e direito na gravagao da camera. Em imagens estereoscopicas essas
formas opostas da imagem trapezoidal induz paralaxe vertical e horizontal incorretas.
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A aceitacao do contetdo 3D por parte do mer-
cado consumidor nao s6 depende dos avancos
tecnologicos relacionados aos varios displays e suas
tecnologias disponiveis no mercado, mas também
sobre a disponibilidade de uma grande variedade de
contetdos 3D, conteldos estes que podem ser ob-
tidos a partir da captura de uma cena, com duas ou
mais cameras, ou a partir da conversao do contetdo
2D em 3D (SILVA et al,, 2010, p 4013—-4016).

Uma técnica utilizada atualmente para formagao
da imagem 3D é o DIBR (Depth Image Based Ren-
dering), no qual a imagem 3D é formada a partir da
multiplexagao das imagens esquerda e direita resul-
tantes da imagem de referéncia e o mapa de profun-
didade. Um problema inerente ao DIBR s&o as areas
de desoclusao’, ou seja, 0s pontos que sdo oclusos na
imagem de referéncia tornam-se visiveis em alguns
locais da imagem virtual esquerda e direita (JIAO e
CHEOLKON, 2011).

Esse problema é solucionado na fase de pré-
-processamento da imagem, utilizando-se filtros
passa-baixa (gaussianos). Esses filtros sao capazes
de reduzir de forma eficiente as areas de desoclusao
e manter um padrao de qualidade na criagao de ima-
gens estereoscopicas.

Figura 1 — Os “buracos” causados pela
desoclusdo. (a) Causa da desoclusao (b)
Imagem esquerda de “Ballet” com holes

Regido de Oclusao

Imagem Referéncia
Esquerda

2.1 Relacéao da profundidade e
sensibilidade da visdo humana

Os topicos a seguir apresentam trés formas com
as quais o cérebro humano interpreta a imagem 3D e
percebe a profundidade da imagem.

2.1.1 Estereoscopia binocular

A estereoscopia ocorre devido ao fato dos olhos
estarem horizontalmente separados, aproximada-
mente 6,3 cm, proporcionando a cada olho, um ponto
de vista Unico sobre uma imagem (ZHANG; TAM,
2005). A imagem ¢é formada na regido central da
retina (fovea) de tal forma que cada olho observa a
imagem em angulos diferentes. A diferenga entre os
angulos é chamada de disparidade binocular e forne-
ce informacdes sobre a distancia relativa dos objetos
até o observador, a estrutura de profundidade e o
ambiente em geral (SILVA et al., 2010).

Na Figura 2 & demonstrado como a imagem &
formada na retina do telespectador.

Figura 2 — Geometria da Estereoscopia Binocular

Distancia de Profundidade

B/he:Eaquerds Visualizagdo d

e — -
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Olho Direito

Fixando-se um ponto P no centro de cada olho,
fixamos outros dois pontos, Q e R, de forma que Q
esteja localizado depois do ponto central e R antes
de ponto central. Cada imagem projetada por esses
pontos formara angulos em relacdo ao ponto central,
caracterizando a disparidade angular em que Q tem
disparidade positiva e R negativa. Essa diferenca de
sinal estimula ao cérebro a perceber a profundidade
dos objetos em relacao a posicao deles (SILVA et al.,
2010).

A disparidade angular de R e Q pode ser obtida
por:

n,=B-a). (1)

Similarmente, podemos calcular a disparidade
angular no ponto R da seguinte forma:

3 Problema relacionado a visualizagdo de pontos sem textura nas imagens virtual esquerda e direita.
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M =—(P)-a=—(f+a) 2)

Analisando geometricamente a Figura 2, obser-
va-se que a disparidade é diretamente proporcional
a profundidade d e inversamente proporcional ao
quadrado da distancia v.

770<:

i (3)
2

>OenR<Q

De acordo com a Equacao 3, Mo
cérebro interpreta esta diferenca de sinais como o
posicionamento relativo dos pontos Q e R em relacao
ao ponto P. Quando a disparidade binocular é maior
do que zero, a imagem é formada atras do ponto de
fixagdo. Ja para a disparidade menor que zero, a ima-
gem é formada na frente do ponto de fixagdo. Assim,
a disparidade binocular fornece estimulo ao cérebro
para perceber a profundidade de objetos em relacao
ao ponto de fixagao.

A Figura 3 relaciona a sensibilidade da visao
humana com a formagao da imagem em um display
estereoscopico.

Figura 3 — Estereoscopia Binocular e Display 3D
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2.1.2 Borramento da retina e campo de
profundidade

O borramento da retina € um método visual no
qual a profundidade é percebida com apenas um
olho. O borramento de uma imagem simula a percep-
¢ao da profundidade, pois os olhos automaticamente
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focam (acomodacdo) no objeto fixado, fazendo com
que este objeto sobressaia dentre os outros objetos
ao seu redor, provocando um borramento nos obje-
tos mais distantes (SILVA et al.,, 2010).

Na Figura 4 pode ser observada a forma geomé-
trica para analise da formagao da imagem na retina,
por meio do borramento da imagem.

Figura 4 — Geometria do Desfoque na Retina
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Fixando o ponto P, a capacidade optica (conver-
gir ou divergir a luz) dos olhos é ajustada para que a
imagem do ponto P esteja focada na regiao central
daretina (fovea). No entanto, a capacidade Optica dos
olhos varia em certa frequéncia e, assim, o olho pode
tolerar certa quantidade de desfoque da retina sem
reajuste de acomodacéo.

Esta diferenca de capacidade 6ptica é conhecida
como a profundidade de foco ocular e é apresentada
em dioptrias* (D). Em outras palavras, o ponto P pode
ser deslocado ao longo do eixo Optico dentro de um
periodo determinado, sem perceber o desfoque da
imagem. Este periodo é conhecido como a profundi-
dade de campo dof .

Os pontos mais proximos e mais distantes do
limite s&@o conhecido como ponto "Proximal” (P_p) e
ponto "Distal"(P_d), como mostrado na Figura 3. Por-
tanto, qualquer objeto dentro do limite é percebido
nitidamente e os objetos fora do limite s&o percebidos
"borrados”, o que estimula a sensacao de Profundi-
dade (SILVA et al, 2010, p 4013-4016). A Equacao
4 relaciona a distancia do olho ao ponto O(v+d) e o
valor do borr&o da retina o:

FrS,
rS,—F(r+o)

o(v+d)=

-1
4 Dioptria € uma unidade de medida que afere a capacidade de divergéncia de um sistema o6ptico (11

poténcia de uma lente corretiva (popularmente conhecido como grau).
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Em que v representa a distancia visual, d a pro-
fundidade, F o tamanho focal das lentes, r o raio de
abertura dos olhos e S. a distancia do centro da reti-
na (févea) aos olhos.

A magnitude do campo de profundidade (dof)
difere de pessoa para pessoa, dependendo da pro-
fundidade do foco ocular. A Equagao 5 representa o
calculo da profundidade do foco ocular T relacionan-
do o ponto "Proximal” e "Distal", de acordo com os
padroes das equagdes opticas,

1 1
= - , (5)
dof, dof,
e os valores de dof , e dof, séo dados por:
dof = 2v (6)
P@2+vD)
2v
dof, = o-7) (7)

Nao ha nenhuma indicagao na literatura sobre
como calcular os valores de T. No entanto, ele varia
entre 0.6 D e 0.8 D. Portanto, quando um objeto é
nitido e o outro é borrado tem-se a sensacao além da
distancia do objeto nitido. Desta forma, sdo definidos
limites para os objetos projetados em uma tela este-
reoscopica para minimizar o desconforto visual.

2.1.3 Tamanho relativo

O tamanho relativo da imagem é outro método
visual no qual a profundidade é percebida pela ima-
gem formada na retina. O angulo visual de um objeto
projetado na retina diminui @ medida que a distancia
até o objeto aumenta e vice-versa. Utilizando a pro-
priedade de semelhanca dos triangulos, o tamanho
da imagem na retina R em fung¢do do tamanho real da
imagem H, distancia focal G e da distancia do objeto
D se relacionam como demonstra a Equacao 8:

R H H
—=—=R=—-—, (8)
F D D
, onde os valores de D referem-se a distancia
fisica.
O aumento na distancia do objeto interfere no
tamanho da imagem formada na retina, diminuindo-a
de tamanho. O cérebro interpreta essas diferengas

como uma mudanca de profundidade AR. A Equagao
9 representa matematicamente esse comportamen-
to:

H

= (9)
(D+Ad)

E possivel estimular uma mudanca no tamanho
daimagem projetada na retina por meio da mudanca
do tamanho do objeto AH. Com isso, as mudangas no
tamanho dos objetos que sao fisicamente similares
proporcionam a sensacao de profundidade devido a
uma mudanca na retina do tamanho da imagem.

R—AR=(H—AH)% (10)

2.2 Disparidade X Profundidade

Disparidade refere-se as diferengas espaciais
entre duas imagens, esquerda e direita, e é definida
como sendo a distancia horizontal entre dois pixels
correspondentes. Eles usualmente se encontram em
posicdes diferentes nos frames ou pode acontecer
que o pixel nao tenha seu homdlogo. Determinar o
valor da disparidade é essencial para se determinar a
distancia dos objetos as cameras.

Dada a informacdo da disparidade associada
a qualquer par de imagens, o cérebro pode gerar a
percepcdo de profundidade, fundindo essas imagens.
Aideia de gerar a percepcao de profundidade a partir
de informacoes da disparidade inspirou a captura
de imagens estereoscopicas, de uma mesma cena,
usando duas cameras com a mesma configuragao.
A relacdo entre profundidade e disparidade em uma
camera para captura das imagens, é mostrada na
Figura 5.

Figura 5 — Geometria da Camera

A
N
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Os dados do calculo da disparidade s&o armaze-
nados na forma de mapas de disparidades, que sao
vetores de informacdo com os valores da distancia
do pixel horizontal para cada coordenada de pixel
da imagem. Podem ser representados também por
uma imagem resultante de todas as diferencas entre
0s pixels, que sao os mapas de profundidade. Alguns
problemas como oclusao podem dificultar a obtencao
da disparidade (CHAN et al., 2007).

O valor da disparidade entre todos os pixels da
imagem direita e esquerda é obtido pela Equagao 11.
Nessa equagao, sao calculadas as diferencas entre
dois pixels homdlogos, chamando de Método de
Correspondéncia.

d=|X,-X,

(1)

O Meétodo de Correspondéncia consiste em de-
terminar um pixel homdélogo da imagem esquerda,
na imagem direita. A determinacao desses pixels
homdlogos depende da qualidade da imagem e da
precisdo com que a cena foi reconstruida. Os mapas
de profundidade podem ser classificados como ma-
pas esparsos ou mapas densos. Os mapas esparsos
sao obtidos a partir do calculo da disparidade para
alguns pontos e 0s mapas densos sao obtidos pelo
calculo da disparidade por todas as areas da imagem.

Uma vez determinado o valor da disparidade
entre os pixels da imagem, pode-se converter esse
dado em distancias fisicas (CHAN et al,, 2007). Para
se determinar a profundidade Z com base nos valores
de disparidade, é necessario conhecer os parametros
fisicos das cameras, B e f, como demonstrado na
Equacao 12:

S BS
d

, onde B representa a distancia entre as cameras
e frepresenta a distancia focal de cada camera. O
valor de B e fsdao sempre positivo e, portanto para
profundidades positiva ou infinita, a disparidade d é
sempre positiva ou nula. Os valores de B e fdevem
ser descritos nas especificacbes de cada video, pois
sao valores inerentes a eles levando em consideragao
a estrutura de filmagem (ZHANG et al., 2005).
Convém ressaltar que o valor da disparidade
pode ser positivo, negativo ou nulo. No caso de uma
disparidade nula, entende-se que foi encontrada uma
distancia tal que ja nao se consegue distinguir uma

(12)
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diferenca de posicao, pois aquele ponto encontra-
-Se na mesma posicao para ambas as cameras. Na
disparidade positiva, a imagem sera formada "para
dentro" do plano do display, enquanto que a dispari-
dade negativa sera formada "para fora" do plano do
display.

3 Resultados e discusséo

Nesse trabalho, verificamos os valores da dispa-
ridade para alguns videos 3D disponibilizados por ins-
tituicbes de pesquisa na area de processamento de
imagens. O método para estimativa da profundidade
utilizado neste trabalho foi o depth-from-disparity, ou
seja, a informacao de profundidade é obtida através
do calculo da disparidade entre as vistas esquerda e
direita.

Para obtencao dos resultados, foram utilizados
videos em YUV, com resolucao de 432x240 e .AVI
com resolucao 1856x1036. Os videos em. AV/ foram
decodificados para. YUV utilizando os softwares YUV
Tools, Mencoder e o JM versao 18.4.

Na Figura 6 sao apresentadas as imagens de
formato yuv:4:2:0. Esse banco de dados foi disponibi-
lizado por Mobile 3DTV (SMOLIC et al., 2011).

Figura 6 — Banco de Dados 1

O banco de dados 2 foi disponibilizado pela Ecole
Polytechnique Federale de Lausanne (EPFL) (GOLD-
MANN et. al., 2010).

Figura 7 — Banco de Dados 2

Os mapas de profundidades foram obtidos a
partir do calculo da disparidade entre as imagens
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esquerda e direita. Um algoritmo em C foi imple-
mentado, no qual sao utilizados como parametro os
videos referentes ao olho esquerdo e direito, gerando
em arquivo de texto todos os valores da disparidade
entre os pixels.

Figura 8 — Mapas de Profundidade das
Imagens do Banco de Dados .YUV

Dos valores obtidos, foi observado que a dispa-
ridade varia dentro do intervalo [-128... 127], e que
0s mapas de profundidade s&o imagens de 8 bits na
escala cinza, no qual as cores mais claras tém valores
de disparidades maiores e as cores mais escura, va-
lores de disparidade menores (Figura 8).

Para visualizagao 3D utilizando 6culos anaglifi-
cos, os videos foram decodificados usando software
JM Reference versao 18.4.

Figura 9 — Video codificados para
formar a imagem 3D anaglifica

Dos valores de disparidades calculados para os
videos do banco de dados 1, no video “Hands.yuv”,
foram encontrados valores positivos, negativos e
nulos, de forma que os trés tipos de profundidade
puderam ser observados. O video “Caryuv” e “Horse.
yuv” tiveram valores de disparidade predominan-
temente positivas, indicando que a profundidade
desse video é “para dentro” do display. Ja os videos
“Grasshopper,yuv”, “Floweryuv” e “Caterpillar.yuv”,
tiveram valores de disparidade positivos e iguais a
zero, indicando que as profundidades sao projetadas
no plano do display e “para dentro” do display.

Nas imagens disponiveis no banco de dados 2,
0 video “Car-outdoor”, de acordo com os resultados
do mapa de disparidade, esse video apresenta 0s
trés tipos de profundidade, pois os valores das dis-
paridades resultantes sao negativos, positivos e zero.
Apesar de serem encontrados valores negativos, a
profundidade predominante nessa imagem é “para
dentro” do display (Figura 10).

Figura 10 — (a) Imagens Esquerda e
Direita (b) Mapa de Profundidade

a) b)

Profundidade em videos 3D é um assunto am-
plamente estudado ao longo dos Ultimos anos e
varios métodos para extragao da profundidade foram
estudos e documentados. Métodos para extracao da
profundidade disponiveis na literatura sdo baseados
em geometria, movimento, segmentacao, classifica-
¢ao cena e Inteligéncia Artificial. Foi utilizado nesse
trabalho uma analise geométrica da profundidade,
pois a profundidade é inversamente proporcional ao
valor da disparidade e os parametros do tamanho fo-
cal f'e a distancia entre as cameras B sao facilmente
acessiveis. Além disso, a escolha das imagens para
estimativa da profundidade nesse método é muito
importante, pois em imagens pouco esparsas a pro-
fundidade é melhor observada para objetos mais pro-
Ximos e, para imagens mais esparsas a profundidade
€ melhor percebida para objetos mais distantes. As
imagens escolhidas apresentam profundidades de to-
dos os tipos, de acordo com o célculo da disparidade,
0 que proporcionou uma visao geral sobre os tipos de
profunidade existentes.
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4 Conclusdo

Neste artigo, apresentamos uma analise da sen-
sibilidade humana na percepcao da profundidade que
proporciona a visualizacao em displays 3-D.

Na estereoscopia binocular, o telespectador
percebe a profundidade a partir da diferenca das
imagens formadas nas duas retinas. Na sensibilidade,
a imagem borrada na retina, o usuario percebe a pro-
fundidade da imagem de acordo com o borramento
de objetos mais distantes do plano da imagem, de
forma que os objetos mais proximos figuem mais
visiveis. J& no tamanho relativo do objeto, a profundi-
dade é vista pela diferenca do tamanho dos objetos.
O tamanho dos objetos pode ser aumentado ou dimi-
nuido a medida que os objetos ficam mais préximos
ou distantes do plano da imagem. Em contrapartida,
se 0 objeto tiver uma reducao brusca de tamanho,
podem ser observadas nas imagens areas de deso-
clus&o. Portanto, essas caracteristicas sao fundamen-
tais na percepcao da profundidade e na naturalidade
dos contetdos produzidos.

Utilizando caracteristicas relativas a estereos-
copia binocular, é apresentada uma forma para cal-
cular a disparidade das imagens esquerda e direita
para obter o mapa de profundidade da imagem 3D.
Existem alguns métodos mais robustos para calcular
0s mapas de profundidade como, por exemplo, o
software DERS (Depth Estimation Software), que for-
nece uma estimativa da profundidade e a sintese das
vistas direita e esquerda, como é realizado na explo-
racao de experimentos (EE) em 3D Video(3DV) com
0 MPEG-FTV(Free-viewpoint TV). Esse algoritmo foi
desenvolvido pela Nagoya University Tanimoto, utili-
zando algoritmos de Stereo Matching e Graph Cuts.

Levando em consideracao a qualidade da
imagem codificada, alguns métodos de filtragem
podem reduzir a quantidade de ruidos nas imagens
de referéncia, melhorando os resultados obtidos. Na
literatura, alguns autores utilizam filtros assimétricos
e filtros passa-baixa (Gaussiano). Neste trabalho nao
foi utilizado nenhum método de reducdo de ruidos
que ocasionam os problemas de holes® nas imagens
(SHAO et al., 2009, pg 1-4).

Em trabalhos futuros pretendemos utilizar os
outros métodos para estimar a profundidade, ava-
liar a profundidade da imagem a partir dos valores
obtidos dos mapas de disparidades, gerar valores
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para quantiza-la, definindo quais tipos é preferivel
pelos usuarios, levando em consideracao a avaliacao
tanto subjetiva quanto objetiva. Além disso, serao
utilizados filtros na fase de pré-processamento das
imagens, para que os problemas em decorréncia da
desoclusdo sejam reduzidos.
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