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《光栅投影三维精密测量》

内容概要

《光栅投影三维精密测量》主要内容简介：光栅投影三维测量技术以现代光学为基础，融光电子学、
图像图形处理、计算机控制、机器视觉等技术为一体，是科学技术飞速发展所催生出的现代光学测量
方法之一，在工业生产控制与检测、机器人视觉、空间遥感、医学诊断以及社会安全等诸多领域具有
广泛的应用前景。达飞鹏、盖绍彦编著的《光栅投影三维精密测量》从构建光栅投影三维精密测量系
统的角度，按照所涉及的内容来安排，较系统地介绍了光栅投影三维测量技术的基础理论、方法、关
键技术问题及解决方案，并给出了实验论证。
《光栅投影三维精密测量》可用作从事光学三维测量、机器视觉等领域的科研人员和研究生的参考书
。
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章节摘录

版权页：插图：当前的线性方法的研究热点是选用考虑非线性畸变的摄像机模型，然后将非线性方程
转化为线性方程求解。这种算法不需迭代，它将非线性方程的变量组合成一组新的变量，称之为中间
参数，将原非线性方程转化为中间参数的线性方程，利用最小二乘法求解出中间参数后，再求得原变
量的值。线性标定方法的优点是：不需要非线性优化计算，从而运算速度快，能够实现摄像机参数的
实时计算。其缺点是：标定过程中不考虑镜头畸变，使得摄像机的系统误差不能加进去，从而使标定
精度受到一定影响。尤其做三维测量，忽略镜头畸变是不可取的。另外由于中间参数间互相存在约束
，它的维数大于原参数的维数，加上存在噪声及镜头像差的影响，使得标定精度不高。该方法能得到
隐式解却未必能得到理想的显式解。2.非线性优化方法线性标定方法的模型是针孔模型，忽略了镜头
畸变，只能用于视野较狭窄的摄像机标定，当镜头畸变较明显时，如使用广角镜头时，远离图像中心
处会有很大的畸变，这时针孔透视模型就不能准确地描述透视成像过程，因此必须考虑非线性畸变，
这就引入了摄像机的非线性模型。利用非线性优化方法求解摄像机非线性模型的各参数是摄影测量学
中的传统方法。这类标定方法的优点是可以假设摄像机的光学成像模型非常复杂，充分考虑成像过程
中的各种因素，能够得到比较高的标定精度。
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编辑推荐

《光栅投影三维精密测量》由科学出版社出版。

Page 5



《光栅投影三维精密测量》

精彩短评

1、科技书中有这么好的行文，少有。完全没有艰涩难懂的感觉。看得舒服，还每章归纳总结。学习
中。
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