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 (فارسی):چکیده
اند. در پروسه تصویربرداري، اطلاعات فضاي سه بعدي واقعی به صورت دو بعدي بر روي تصویر هاي چندمنظري به صورت گسترده مورد توجه قرارگرفتههاي اخیر سیستمدر سال

و حسگر تصویربرداري باشد، با کمک قیود هندسی موجود بین رود. یک سیستم دیداري که حداقل شامل دشود و طی این فرایند اطلاعات مربوط به عمق از دست میثبت می
برداري، با فاصله گرفتن از هایی به دلیل ماهیت گسسته نمونهتواند این اطلاعات از دست رفته را بار دیگر بازیابی کند. در چنین سیستمشده از زوایاي مختلف، میتصاویر گرفته

شود در صورت برطرف شدن همه عوامل بروز خطا باز هم دقت تخمین عمق در ها است که باعث میین یک ضعف ذاتی در این سیستمیابد. اها دقت محاسبه عمق کاهش میدوربین
رتبط خطاي توان ناشی از دو عامل اصلی دانست. گروه نخست پارامترهاي مگیري را میبعدي، محدود باشد. در یک سیستم چندمنظري، به طور کلی خطاي اندازه3بازیابی مختصات 

باشد. نامه تمرکز اصلی ما بر روي بررسی دسته دوم از پارامترها میاند. در این پایانگیري، به ساختار سیستم وابستهتناظریابی است. دسته دوم از پارامترهاي موثر بر خطاي اندازه
ها به دست آوریم. به این منظور هاي مختلف دوربینبعدي، پارامترهاي دقیق براي چیدمان3برداري فضاي نامه بر این است تا با کمک روابط حاکم بر نمونهسعی ما در این پایان

. میدان تناظري مجموعه همه نقاط حاصل از تلاقی پرتوهاي گذرنده از ایمبعدي است بکار گرفته3برداري یک سیستم سازي از فضاي نمونهمفهوم میدان تناظري را که به نوعی مدل
بعدي 3توان انتظار داشت که توسط یک سیستم ها مجموعه همه نقاطی هستند که میهاست. اینبعدي پیش روي دوربین3ها و نحوه قرار گرفتن آنها در فضاي مراکز دوربین

شود.در مرحله نخست به استخراج روابط مربوط به میدان نقاط برروي سطح شئ واقع شود به صورت یک پیکسل در تصویر ظاهر میبرداري شود و در صورتی که هریک از این نمونه
این جهت حائز  پردازیم. این کار بهقطعیت موجود در میدان دید میایم. در مرحله بعدي به کمک این روابط، به تخمین عدمتناظري بر اساس پارامترهاي حاکم بر سیستم پرداخته

قطعیت است. در نهایت الگوریتمی را براي گیري، محاسبه عدمبعدي تنها مرجع تصمیم3اهمیت است که در زمان نبود مدل مرجع براي قضاوت در مورد عملکرد و دقت یک سیستم 
شوند که میدان ها به نحوي انتخاب میتم، پارامترهاي مرتبط با چیدمان دوربینایم. بر اساس این الگوریها در فضا ارائه کردهمناسب شامل محل و زاویه دوربین انتخاب چیدمان

قطعیت در تخمین عمق حاصل شود. این امر کمک شایانی به بهبود کیفیت خروجی سیستم تناظري بیشترین انطباق را با سطح شئ داشته باشد و در عین حال کمترین میزان عدم
 گردد.هاي موجود اثبات میي آن برروي مدلسازکه با پیادهبعدي خواهد داشت 3
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