
 ( چهارم)سری تمرين 

 مهلت تحويل: 

 را مرور نمايیم. Lecture 3خواهیم بخشي از مباحث مطرح شده در مي -هدف

 

 .تفکیک کند t|R[K=P[را به قالب  3x4Pافکنش ماتريس ای بنويسید که برنامه: 1مساله 

مشخص   ِ -Objectدانیم يک روش معمول برای کالیبره کردن دوربین، تصويربرداری از يک  گونه که ميهمان  :2مساله  

 بُعدی است. ها در تصوير و در فضای سههای دوبُعدی از آن و سپس برقراری تناظر بین اين ويژگيو يافتن ويژگي 

از آن برداشته شده است.   640زه  متر است که تصويری مربعي با اندا5در اين تمرين، جسم مورد نظر يک مکعب با ابعاد  

شکل   در  ويژگي  راست(  نقاط  شده)سمت  فايلمشخص  در  صحنه  در  و  تصوير  در  نقاط  اين  موقعیت  که  های اند 

Features2D.mat  وFeatures3D.mat ها،در اختیار شما قرار گرفته است. به کمک اين اندازه 

 پارامترهای دوربین را بیابید. همه -الف 

دست آمده، تعیین بعدی داده شده را تحت ماتريس نگاشت دوربین بهنقاط حاصل از نگاشت نقاط سه-ب 

 کرده و دقت مدل دوربین را ارزيابي نمايید. 

 توانید از اين تجربه استخراج کنید؟چه اطلاعات ديگری مي-ج

 
                          چپ: صحنه                                                                                  راست: تصوير گرفته شده 
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