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Stereo Vision & Stereo Triangulation

 Stereo Vision

 양안 시차를 이용한 거리 정보 산출 방법
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단,
•두 카메라의 영상 평면은 동일한 평면에 위치할 것.
•두 카메라의 초점거리는 동일할 것.
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: 초점거리

: P와의거리

: 1번 카메라 영상에서 영상중심 기준 P점의 좌표

: 2번 카메라 영상에서 영상중심 기준 P점의 좌표

: 베이스라인거리
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Stereo Vision & Stereo Triangulation

 Stereo Triangulation

 삼각 측량법을 이용한 거리 정보 산출 방법

 카메라 중심과 영상 평면의 정합점을 지나는 두 직선의 교점을 통해 거리 산출

M: 실제 정합점 위치
m,m’: 영상 평면에서의 정합점
f: 초점 거리
C,C’ 양 카메라의 영상중심

f

http://www.powerpointstyles.com/


Powerpoint Templates

Page 5

World & Image Coordinate

 Single Camera model

월드좌표계

기준좌표

카메라좌표계

기준좌표

영상좌표계

기준좌표

픽셀좌표계

기준좌표

 월드 좌표계 카메라 좌표계
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World & Image Coordinate

 카메라 좌표계 정규화

 카메라 좌표계 영상 좌표계
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World & Image Coordinate

 왜곡 보정

 방사 왜곡(Radial distortion)
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World & Image Coordinate

 접선 왜곡(Tangential distortion)

 최종 왜곡 모델
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World & Image Coordinate

 영상 좌표계 픽셀 좌표계
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현실단위계와 Pixel 간의 Scale factor

(but, 일반적으로 f에 포함됨)

 최종 모델
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Depth Estimation

 Stereo Triangulation Formula

 Perspective projection matrix 분석
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Depth Estimation

 3차원 위치 산출
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최종방정식의 해가
존재하지 않음
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Singular Value Decomposition

 해가 존재 하지 않는 연립방정식의 해 구하기

 SVD를 이용한 근사해 산출

• SVD (Singular Value Decomposition)
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