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Extragerea informaţiei 3D prin stereoviziune
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Principiile Stereoviziunii

– Pentru observarea lumii reale avem nevoie de informaţie 3D

– Într-o imagine avem doar două dimensiuni – lipseşte informaţia de 

profunzime

– Există mai multe metode pentru estimarea distanţei: transformata 

perspectivă inversă, raţionarea pe baza dimensiunii aparente a 

obiectelor în imagine, folosirea informaţiei de focalizare, dar acestea 

sunt doar aproximaţii pentru cazuri particulare.
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Principiile Stereoviziunii

– Stereoviziunea: observarea unei scene folosind două sau mai multe camere 

video, plasate în puncte diferite în spaţiu.

– Cerinţe:

• Camerele trebuie declanşate în acelaşi timp. În caz contrar, dacă scena este 

dinamică cele două camere nu vor observa acelaşi lucru.

• Caracteristicile interne ale camerelor trebuie cunoscute – Calibrarea 

parametrilor intrinseci

• Poziţia şi orientarea camerelor, raportată la un sistem de coordonate unic, 

trebuie cunoscute cu mare precizie – Calibrarea parametrilor extrinseci
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Principiile Stereoviziunii

– Modelul şi parametrii interni ai camerei video – permit stabilirea unei 

relaţii dintre un punct 3D P, exprimat într-un sistem de coordonate 

propriu camerei, şi un pixel p din imagine.
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Cunoscând parametrii interni 

şi externi, şi coordonatele 

corespondente din cele două 

imagini, se poate calcula 

punctul 3D – triangulaţie.
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– Problema corespondenţei: pentru un punct oarecare din 

imaginea dreaptă, care este corespondentul din imaginea 

stângă ?

– Unde căutăm punctul corespondent ? În toată imaginea ?
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Linia epipolară – locul geometric 

al corespondentului PR, dacă se 

dă un punct în imaginea stângă 

PL.
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Se selectează poziţia 

diferenţei minime

Funcţie de comparaţie 

(Distanţa) 

Valoarea diferenţei

• Căutarea corespondenţelor – se compară regiuni din jurul punctelor candidate cu 

regiunea centrată în punctul din imaginea stângă

• Există mai multe metrici de distanţă: suma diferenţelor absolute (Manhattan), 

distanţa Euclidiană, funcţia Census, etc.
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Modelul camerei - recapitulare
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Modelul camerei – parametrii intrinseci
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Modelul camerei – parametrii extrinseci
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Proiecţia unui punct 3D în imagine
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Reconstrucţia 3D din coordonate 2D

Având coordonatele xL, yL în imagine, 

dorim să obţinem:

Se cunosc:

(1)

(2)

(3)

(2)
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Reconstrucţia 3D din coordonate 2D
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(4) (5)
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Reconstrucţia 3D din coordonate 2D
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Realizarea corespondenţei între imagini
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Realizarea corespondenţei între imagini
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Rectificarea

– Rectificarea: transformarea imaginilor astfel încât locurile geometrice 

ale corespondenţelor să devină drepte orizontale, având aceeaşi 

coordonată în ambele imagini

• Punctele corespondente în cele două imagini vor fi diferite doar din punct de 

vedere al coordonatei coloană.
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Rectificarea

– Avantaje: căutarea corespondenţelor mult simplificată, cu posibilitatea de 

accelerare hardware.
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Rectificarea

– Obţinerea imaginilor rectificate: proiecţia imaginilor originale pe plane 

imagine aliniate – configuraţie canonică.
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Reconstrucţia din imagini rectificate
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Rezultatele stereoviziunii
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Stereoviziune de timp real

– Achiziţie de perechi de imagini 

sincronizate de la camere video 

industriale monocrome

– Ajustarea automată a parametrilor 

achiziţiei pentru adaptarea la 

variaţiile de iluminare

– Folosirea accelerării hardware –

procesoare dedicate pentru 

stereoviziune, sau GPU

– Algoritmii de nivel înalt se execută 

pe procesorul principal (detecţie de 

obiecte, clasificare, urmărire, etc).


