
摘要 

 

折射反射式攝影機憑藉著廣大視角的優點，近來被廣泛的應用在視訊監控及

自動車導航等許多的電腦視覺的應用當中。然而，折射反射式攝影機的相機結構

比傳統透視投影攝影機較為複雜，因此其校正問題也比傳統透視投影攝影機更為

困難。根據是否具有單一視點的性質，折射反射式攝影機可以分為置中式與非置

中式兩種。置中式折射反射式攝影機具備單一視點的性質，因此我們可以利用

epipolar geometry，以及空間中幾何形狀在影像中的幾何不變性來估測其相機

參數。但是在實際的應用上，置中式折射反射式攝影機體積相當龐大，且精準的

將傳統攝影機與反射鏡放置在正確的位置是個非常困難的問題，因此大部分的折

射反射式攝影機皆屬於非置中式折射反射式攝影機。因為非置中式折射反射式攝

影機沒有單一視點的性質，而且我們還必須估測傳統攝影機與反射鏡的相對位

置，所以其校正問題就更為困難了。因此非置中式折射反射式攝影機的校正法皆

是利用空間中特徵點與其在影像的成像點的對應關係，再透過一個最佳化流程來

估測出精準的相機參數。 

 

在此論文中，我們提出了新的校正法來估測置中式以及非置中式折射反射式

攝影機的相機參數。在所提出的方法中，我們利用平面校正物來進行相機的校

正，且利用此平面校正物，我們就可以透過簡單的校正流程來估測出精準的相機

參數。對於置中式折射反射式攝影機，我們可以利用觀視球模型來描述三維空間

中的座標點與其在影像的成像點之間的對應關係。在我們的校正流程中，我們只

需從一些不同角度來拍攝此校正版數張影像。利用觀視球模型及其相關參數，我

們可以透過設定一台虛擬的透視投影攝影機，從原始環場影像計算出其反扭曲影

像。我們證明了環繞著環場攝影機拍攝一個平面校正物，會等同於一個靜態虛擬

的透視投影攝影機從許多不同角度拍攝同一個校正物。接下來我們就可以利用所

計算出的這組反扭曲影像，計算出虛擬相機與校正物之間的相對姿勢，且再利用

homography 方法我們可以計算出校正版上每個特徵點的校正誤差。最後再透過

一個非線性的最佳化過程，我們即可估測出準確的觀視球模型參數。 

 

對於非置中式折射反射式攝影機，由於該攝影機不遵守單一視點的限制，因

此我們不能使用觀視球模型來描述其成像。也因如此，校正非置中式折射反射式

攝影機為一個更困難的問題。在我們所提出的方法中，我們利用一個已校正完成

的置中式折射反射式攝影機來當作我們校正的媒介。首先，我們擺放一組位置固

定的液晶螢幕，該螢幕會顯示一連串的特殊樣式讓置中式折射反射式攝影機來拍

攝影像。因為置中式折射反射式攝影機已經校正完成，因此我們可以自動的估測



出螢幕上所有特徵點的三維空間座標。接下來我們讓所要校正的非置中式折射反

射式攝影機拍攝相同位置的液晶螢幕。對於每個螢幕上的特徵點，我們得到其在

非置中式攝影機的影像上的對應點。且所有特徵點其三維座標在先前已被估測出

來，因此我們可以利用照相測量術來估測出其相機參數。在所提出的方法中，我

們利用 Mashita 的方法來估測出相機參數的起始值，接下來再透過一個最佳化過

程來估測出一組精準的相機參數。 

 

模擬及實體的實驗皆證明了我們所提出的校正法的準確性及穩定性。在模擬

實驗中，我們加入了不同程度的高斯雜訊在模擬資料中來驗證我們方法的效能。

其結果顯示我們的方法的確是穩定且準確的。我們也實作了 Ying 的校正法，與

我們所提出的方法比較效能，其結果也顯示我們所提出的方法效能較好。在實體

實驗部份，我們校正了由 Marlin 1394 以及一個雙曲面鏡所組成的置中式環場攝

影機。非置中式方面，我們也校正了由宜昇科技公司所生產的 MAPCAM。此外，

我們也實作了一個整合式的監控系統，在此系統中，我們會利用一個已校正好的

非置中式折射反射式攝影機來對自動車進行導航。 

 

 


