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2. Kalibracija stereo sustava i rektifikacija slika 
     

Parametre koji karakteriziraju kameru kao matematički model možemo podijeliti na                   
ekstrinsične i intrinsične. Matrica koja sadrži linearne intrinsične parametre naziva se matrica                       
kamere i ona opisuje linearnu transformaciju normaliziranih koordinata projekcije u koordinate                     
slike. 

 

 
Slika 2.1. Ilustracija intrinsičnih parametara matrice kamere 
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Nelinearni intrinsični parametri su koeficijenti distorzije koji opisuju efekt radijalne i                     

tangencijalne distorzije. Radijalna distorzija pojavljuje se kao posljedica toga što prijelom zrake                       
na leći ovisi o mjestu upada zrake na leću. Tangencijalna distorzija je uzrokovana greškom u                             
poravnanju leće i senzora kamere koji u realnoj fizičkoj izvedbi nisu međusobno savršeno                         
paralelni. 

 
Slika 2.2. Nejednolik lom svjetlosti koji uzrokuje radijalnu distorziju 

 
Matrica koja sadrži ekstrinsične parametre naziva se transformacijska matrica.                 

Transformacijska matrica sadrži parametre rotacije i translacije i služi za modeliranje gibanja                       
točaka u odnosu na kameru koja se uvijek nalazi u ishodištu koordinatnog sustava. Točnije,                           
promatrane točke transformiramo u položaj u kojem bi se našle da se kamera giba s                             
koordinatnim sustavom svijeta. Ekstrinsični parametri kamere također opisuju međusoban odnos                   
položaja dvaju kamera u prostoru što je prikazano na slici 2.2. 

 

 
Slika 2.3. Prikaz ekstrinsičnih parametara kamera 
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Nakon utvrđivanja intrinsičnih parametara svake pojedine kamere i ekstrinsičnih                 

parametara međusobnog odnosa stereo kamera, možemo provesti postupak rektifikacije slike.                   
Rektifikacija slika je transformiranje slika tako da dobijemo slike koje bi se dobile ako bi                             
projekcijske ravnine kamera ležale u istoj ravnini paralelno jedna uz drugu na način da se                             
horizontalne osi dviju slika preklapaju. 

 

2.1. Kalibracija stereo sustava 
 
Jedan od načina kalibriranja kamere je da se kamerom promatra neki objekt čija je                           

geometrija poznata. Koristili smo uzorak šahovske ploče koji je pogodan jer se kutovi šahovskih                           
polja lako detektiraju pa se time umanjuje mogućnost da neki kut ostane nepronađen. Stereo                           
sustavom kamera  snimili smo 20 parova slika šahovskog polja na LCD ekranu . 1 2

 
Slika 2.1.1. Prikaz uzorka šahovskog polja na LCD ekranu   

1 korištene kamere stereo sustava 
http://www.baslerweb.com/en/products/area­scan­cameras/scout 

2 LCD ekran na kojem su prikazani uzorci šahovskog polja 
http://www.dell.com/hr/p/dell­u2713hm/pd 
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http://chart.googleapis.com/chart?cht=tx&chl=%5Cleft%5B%20%5Cbegin%7Bmatrix%7D%20%0A-0.1297%20%26%20-0.2731%20%26%20-0.0012%20%26%200.0028%20%26%201.5545%0A%20%5Cend%7Bmatrix%7D%20%5Cright%5D
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