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В работе предлагается технология построения карты глубин, ориентированная на ее после-

дующую параллельную реализацию. Технология позволяет в значительной степени исключить 

влияние ряда источников погрешностей. В работе используется модель камеры-обскуры [1]. 

Рассматривается случай, когда параметры камер, а также их координаты и ориентация извест-

ны. Для их характеристики вводятся матрицы параметров камер [2] 
1

K  и 
2

K . 

Пусть M  - координаты некоторой точки в глобальной системе координат. Координаты 

этой точки в системах координат первой и второй камер определяются как 

[ ]

[ ]

1 1 1 1

2 2 2 2

,

.

 =


=

m K R t M

m K R t M

M

M
 

Здесь 
1 2
,R R  - матрицы размерности 3 3× , описывающие поворот систем координат первой и 

второй камер относительно глобальной, а  
1
t , 

2
t  – векторы координат начала глобальной си-

стемы координат в системах координат первой и второй камер, соответственно.  

Пусть некоторая точка 
1

m̂  – некоторая точка на первом виде, принадлежащая эпиполярной 

плоскости П, а 
1 2
,l l  – соответствующие  этой точке эпиполярные прямые. При точном зада-

нии матриц проекций соответствующая точка 
2

m  на втором виде обязана лежать на прямой 
2
l . 

В данном случае для 
2

m  ищется ее оценка – 
2

m̂ , а оценка M̂  пространственных координат 

точки M  в плоскости П определяется как точка пересечения лучей (
1
c , 

1
m̂ ) и (

2
c , 

2
m̂ ), где 

1
c , 

2
c  - центры соответствующих камер.  

Основанная на указанном подходе технология определения трехмерной модели сцены 

строится путем «сканирования» трехмерного пространства пучками эпиполярных линий на 

пучке эпиполярных плоскостей. Определение соответствующих точек на эпиполярных линиях 

осуществляется путем сравнения малых фрагментов, ориентированных (по углу) в соответ-

ствии с направлениями этих линий. 

Алгоритм — параллельный по обрабатываемым эпиполярным линиям. Поскольку длины 

эпиполярных линий не одинаковы, решалась задача повышения эффективности параллельной 

обработки за счет формирования заданий на обработку процессам по мере их освобождения. 

Для сравнения вычислительной сложности и оценки эффективности реализации алгоритмов [3] 

проведены эксперименты как с использованием тестовых стереоизображений, полученных пу-

тем моделирования, так и на реальных изображениях.  
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