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牗１２３４５７８牘 ３７５２２５
牗０１５牘

９７６５７
牗０３８牘

８０５６１
牗－０２９牘

３７６７３０
牗０１１牘

１０８８８０
牗００４牘

８０６３９
牗０１２牘

牗１２３４６７８牘 ３７５８９９
牗０３３牘

９８３３８
牗７１９牘

８０２３５
牗－３５５牘

３７６５３６
牗００６牘

１０８９５６
牗０８０牘

８０５２９
牗－０９８牘

牗１２３５６７８牘 ３７４５６４
牗－００３牘

９７７３７
牗１１８牘

８０７２７
牗１３７牘

３７５２４１
牗－０２９牘

１０９４２７
牗５５１牘

８０８４８
牗２２１牘

牗１２４５６７８牘 ３７４２６１
牗－０１１牘

９７４９１
牗－１２７牘

８０３８９
牗－２０１牘

３７５３６０
牗－０２５牘

１０９３４８
牗４７２牘

８０９３９
牗３１２牘

牗１３４５６７８牘 ３７４３６８
牗－００８牘

９７５４６
牗－０７３牘

８０４４８
牗－１４２牘

３７６０１６
牗－００８牘

１０８７６７
牗－１０９牘

８０５２２
牗－１０５牘

牗２３４５６７８牘 ３７４００５
牗－０１８牘

９７５７０
牗－０４９牘

８０４７７
牗－１１３牘

３７７０２４
牗０１９牘

１０８０９５
牗－７８１牘

７９６９０
牗－９３７牘

μ
σ

３７４６７６
６１７

９７６１９
３３２

８０５９０
２７０

３７６３１５
７１３

１０８８７６
４１４

８０６２７
４４６

６９１ ＬｉｕＴｉａｎｌｉａｎｇ牞ＪｉｎＦｅｉｙｉ牞ａｎｄＬｕｏＬｉｍｉｎ　



Ｔａｂ．２　Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｒｅｓｕｌｔｓｏｎｅｘｔｒｉｎｓｉｃｐａｒａｍｅｔｅｒｓｆｏｒｒｅａｌｄａｔａ

Ｉｍａｇｅｓｅｔ
Ｒｏｔａｔｉｏｎａｎｇｌｅ／牗°牘 Ｔｒａｎｓｌａｔｉｏｎ／ｍｍ

θｘ θｙ θｚ ｔｘ ｔｙ ｔｚ

牗１２３４５６７牘
０６５２
牗－０００７牘

－１７９５１
牗００２４牘

０３４０
牗－００２５牘

４５３６７
牗０４７牘

－１０１４
牗０３２牘

４２４８
牗－２９２牘

牗１２３４５６８牘
０６８９
牗００３０牘

－１７９５５
牗００２０牘

０３６３
牗－０００２牘

４５４７２
牗１５２牘

－１０４２
牗００４牘

４２１８
牗－３２２牘

牗１２３４５７８牘
０６４２
牗－００１７牘

－１７９７４
牗０００１牘

０３５４
牗－００１１牘

４５３６０
牗０４０牘

－１０７０
牗－０２４牘

４５８１
牗０４１牘

牗１２３４６７８牘
０５６２
牗－００９８牘

－１８０２２
牗－００４７牘

０３４７
牗－００１８牘

４５２０１
牗－１１９牘

－１２０４
牗－１５８牘

４９７８
牗４３８牘

牗１２３５６７８牘
０６２２
牗－００３７牘

－１７９３７
牗００３８牘

０３６２
牗－０００３牘

４５２５３
牗－０６６牘

－１１１６
牗－０７０牘

４９７７
牗４３７牘

牗１２４５６７８牘
０６００
牗－００５９牘

－１７９３０
牗００４５牘

０３６０
牗－０００５牘

４５３２１
牗００１牘

－９８４
牗０６２牘

４８０９
牗２６９牘

牗１３４５６７８牘
０６８２
牗００２３牘

－１７９８０
牗－０００５牘

０３７８
牗００１３牘

４５２７２
牗－０４７牘

－９６９
牗０７７牘

４５５４
牗０１４牘

牗２３４５６７８牘
０８１９
牗０１６０牘

－１８０４９
牗－００７４牘

０４１５
牗００５０牘

４５３１１
牗－００９牘

－９７０
牗０７６牘

３９５１
牗－５８９牘

μ
σ

０６５９
００７７

－１７９７５
００４２

０３６５
００２３

４５３２０
０８３

－１０４６
０８２

４５４０
３７７

　　　　Ｎｏｔｅ牶Ｅａｃｈｔｅｒｍｉｎｂｒａｃｋｅｔｓｄｅｎｏｔｅｓｔｈｅａｂｓｏｌｕｔｅｅｒｒｏｒｒｅｌａｔｅｄｔｏｔｈｅｃｕｒｒｅｎｔｐａｒａｍｅｔｅｒ．

Ｔａｂ．３　Ｃｏｍｐａｒｉｎｇｉｎｔｒｉｎｓｉｃｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆｏｕｒｒｅｓｕｌｔｓｗｉｔｈｔｈａｔｏｆｔｈｅｃｌｏｓｅｄｆｏｒｍｓｏｌｕｔｉｏｎｓ犤１犦

ｗｉｔｈｏｒｗｉｔｈｏｕｔａｓｓｕｍｅｄａｓｐｅｃｔｒａｔｉｏｓｆｏｒｔｈｅｓａｍｅｒｅａｌｄａｔａ ｐｉｘｅｌ
Ｐａｒａｍｅｔｅｒｓ α１ β１ ｕ０１ ｖ０１ α２ β２ ｕ０２ ｖ０２
Ｏｕｒ μ ３７４６７６ ３７４６７６ ９７６１９ ８０５９０ ３７６３１５ ３７６３１５ １０８８７６ ８０６２７
ｒｅｓｕｌｔｓ σ ６１７ ６１７ ３３２ ２７０ ７１３ ７１３ ４１４ ４４６
Ｚｈａｎｇｓ犤１犦

牗ｋｉ≠１牘
μ ３７５８００ ３７５５９０ ９９１７４ ７８７５９ ３７４８５０ ３７４６７０ １１０８７５ ８２１５３
σ ５５５ ３４４ １６６ ４１３ １７０５ １１５８ ７１３ １５８９

Ｚｈａｎｇｓ犤１犦

牗ｋｉ＝１牘
μ ３７５７００ ３７５７００ ９９１７４ ７８７５９ ３７４７６０ ３７４７６０ １１０８７５ ８２１５３
σ ４４９ ４４９ １６６ ４１３ １４３１ １４３１ ７１３ １５８９

Ｔａｂ．４　Ｃｏｍｐａｒｉｎｇｅｘｔｒｉｎｓｉｃｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆｏｕｒｒｅｓｕｌｔｓｗｉｔｈｔｈａｔｏｆｔｈｅｃｌｏｓｅｄｆｏｒｍｓｏｌｕｔｉｏｎｓ犤１犦

ｗｉｔｈｏｒｗｉｔｈｏｕｔａｓｓｕｍｅｄａｓｐｅｃｔｒａｔｉｏｓｆｏｒｔｈｅｓａｍｅｒｅａｌｄａｔａ

Ｐａｒａｍｅｔｅｒｓ
Ｒｏｔａｔｉｏｎａｎｇｌｅ／牗°牘 Ｔｒａｎｓｌａｔｉｏｎ／ｍｍ

θｘ θｙ θｚ ｔｘ ｔｙ ｔｚ

Ｏｕｒｒｅｓｕｌｔｓ
μ ０６５９ －１７９７５ ０３６５ ４５３２０ －１０４６ ４５４０
σ ００７７ ００４２ ００２３ ０８３ ０８２ ３７７

Ｚｈａｎｇｓ犤１犦

牗ｋｉ≠１牘
μ ０４７１ －１７９５６ ０３３２ ４５１８６ －０７１８ ６０９０
σ ０１４０ ００４７ ００６５ １２４ ３４１ ６９８

Ｚｈａｎｇｓ犤１犦

牗ｋｉ＝１牘
μ ０４７０ －１７９５３ ０３３０ ４５１７３ －０７３３ ６０８６
σ ０１５５ ００４３ ００６４ １２７ ３０８ ６９８

Ｆｉｇ．３　Ｔｈｅｅｐｉｐｏｌａｒｌｉｎｅｒｅｃｔｉｆｉｃａｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓｆｏｒｔｈｅｉｍａｇｅｐａｉｒｉｎｔｈｅｂｉｎｏｃｕｌａｒｃａｍｅｒａｓ．牗ａ牘Ｌｅｆｔｉｍａｇｅ牷牗ｂ牘Ｒｉｇｈｔｉｍａｇｅ牷
牗ｃ牘Ｒｅｃｔｉｆｉｅｄｌｅｆｔｉｍａｇｅ牷牗ｄ牘Ｒｅｃｔｉｆｉｅｄｒｉｇｈｔｉｍａｇｅ

４　Ｃｏｎｃｌｕｓｉｏｎ
　Ａｎｅｗｐｌａｎｅｂａｓｅｄｃａｍｅｒａｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄ牞ｓｉｍｐｌｅ
ａｎｄｉｎｔｕｉｔｉｖｅ牞ｉｓｐｒｅｓｅｎｔｅｄｉｎａｇｒｅｅｄｙｆｒａｍｅｗｏｒｋｆｏｒｔｈｅ

ｂｉｎｏｃｕｌａｒｃａｍｅｒａｓｙｓｔｅｍｉｎｃｌｏｓｅｒａｎｇｅ．Ｔｈｅｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｐｒｏ
ｃｅｄｕｒｅｒｅｌｉｅｓｏｎａｎｅｘｃｅｌｌｅｎｔｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｏｆｔｈｅｐｌａｎａｒｈｏ
ｍｏｇｒａｐｈｙｍａｔｒｉｘａｎｄｏｎｔｈｅａｓｓｕｍｅｄｃｏｎｓｔｒａｉｎｔｗｉｔｈｇｅｎｅｒ
ｉｃｐｒｉｏｒｋｎｏｗｌｅｄｇｅａｂｏｕｔｔｈｅｕｎｉｔｃｅｌｌｓｉｚｅｏｆｔｈｅＣＣＤｓｅｎ

７９１　Ｇｒｅｅｄｙｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄｆｏｒｂｉｎｏｃｕｌａｒｃａｍｅｒａｓｙｓｔｅｍｖｉａｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｈｏｍｏｇｒａｐｈｙｍａｔｒｉｘ



ｓｏｒ牞ａｓｗｅｌｌａｓｔｈｅｉｎｈｅｒｅｎｔｃｏｎｓｉｓｔｅｎｃｙｃｏｎｓｔｒａｉｎｔｓｉｎ３
ｓｐａｃｅｇｅｏｍｅｔｒｙ．Ａｎｄｓｅｖｅｒａｌｐｒｅｄｅｆｉｎｅｄｐａｒａｍｅｔｅｒｓ牞ｗｈｉｃｈ
ｒｅｐｒｅｓｅｎｔｔｈｅｉｎｔｒｉｎｓｉｃａｎｄｅｘｔｒｉｎｓｉｃｇｅｏｍｅｔｒｉｅｓｉｎｓｕｃｈａ
ｓｔｅｒｅｏｓｙｓｔｅｍ牞ａｒｅｅｓｔｉｍａｔｅｄｏｐｔｉｍａｌｌｙｓｔｅｐｂｙｓｔｅｐｉｎａｌｉｎｅ
ａｒｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｆｒａｍｅｗｏｒｋｖｉａｍｉｎｉｍｉｚｉｎｇｔｈｅｇｅｏｍｅｔｒｉｃａｌ
ｏｒｐｈｙｓｉｃａｌｃｏｓｔｆｕｎｃｔｉｏｎｓ．Ｂｏｔｈｃｏｍｐｕｔｅｒｓｉｍｕｌａｔｉｏｎａｎｄｒｅ
ａｌｄａｔａａｒｅｅｘｐｌｏｉｔｅｄｔｏｔｅｓｔｔｈｉｓａｐｐｒｏａｃｈ牞ａｎｄｒｅａｓｏｎａｂｌｙ
ｓａｔｉｓｆａｃｔｏｒｙｒｅｓｕｌｔｓａｒｅｏｂｔａｉｎｅｄ．Ｔｈｅｒｅｆｏｒｅ牞ｔｈｅｇｉｖｅｎａｌｇｏ
ｒｉｔｈｍｉｓｓｕｆｆｉｃｉｅｎｔｆｏｒａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓｗｈｅｒｅｈｉｇｈａｃｃｕｒａｃｙｉｓ
ｎｏｔｒｅｑｕｉｒｅｄａｎｄｃａｎｂｅｅａｓｉｌｙｐｅｒｆｏｒｍｅｄｂｙｃｏｍｍｏｎｃｏｍ
ｐｕｔｅｒｕｓｅｒｓｗｈｏａｒｅｎｏｔｅｘｐｅｒｔｓｉｎｃｏｍｐｕｔｅｒｖｉｓｉｏｎ牞ｗｈｅｎ
ｃｏｍｐａｒｅｄｗｉｔｈｔｈｅｔｒａｄｉｔｉｏｎａｌａｌｇｏｒｉｔｈｍ．Ｉｎｏｕｒｆｕｔｕｒｅ
ｗｏｒｋ牞ｗｅｐｌａｎｔｏｏｂｓｅｒｖｅｔｈｅｔｅｃｈｎｉｑｕｅｗｉｔｈｌｅｎｓｄｉｓｔｏｒｔｉｏｎ
ｏｒｇｌｏｂａｌｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｆｏｒｏｂｔａｉｎｉｎｇｍｏｒｅｒｅｌｉａｂｌｅｒｅｓｕｌｔｓ．
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基于特征单应矩阵的双目摄像机系统贪婪标定方法

刘天亮 　金飞逸 　罗立民

（东南大学影像科学与技术实验室，南京 ２１００９６）

摘要：在贪婪及直觉的框架下，针对双目摄像机系统提出一种基于平面模板且未考虑光学畸变的线性标定方法．
利用单应矩阵的特性及近距离的双目一致性约束进行标定．首先，为计算双摄像机内部几何特性，根据所有模板
平面各自的单应矩阵具有特征线的属性，构造具有几何意义的成本函数；采用鲁棒的总误差最小二乘拟合策略，

恢复精确的主点坐标．其次，引入像素单元纵横比的先验信息，求取精确的主轴长．然后，精确地获取所有平面模
板关于各自相机的外部几何．最后，利用强加于三维几何空间中的一致性约束来计算双目摄像机之间的刚体变
换关系．仿真及真实图像实验表明，所提算法能获得较可靠的标定结果，满足精度要求不是很高的应用需求，且
对计算机视觉不是很内行的普通用户，能较容易地实现．
关键词：近距离；标定；单应矩阵；一致性约束；立体视觉
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