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　　犉狅狌狀犱犪狋犻狅狀犻狋犲犿：ＴｈｅＮａｔｉｏｎａｌＮａｔｕｒａｌＳｃｉｅｎｃｅＦｏｕｎｄａｔｉｏｎｏｆＣｈｉｎａ（Ｎｏｓ．６１２０５０１９，６１４７５１５０）

犉犻狉狊狋犪狌狋犺狅狉：ＬＵＢａｏｌｉ（１９９０－），ｆｅｍａｌｅ，Ｐｈ．Ｄ．ｄｅｇｒｅｅｃａｎｄｉｄａｔｅ，ｍａｉｎｌｙｆｏｃｕｓｅｓｏｎｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎｔｅｃｈｎｉｑｕｅ．Ｅｍａｉｌ：ｌｕｂａｏｌｉ＠

ｓｅｍｉ．ａｃ．ｃｎ

犛狌狆犲狉狏犻狊狅狉：ＬＩＵＹｕｌｉａｎｇ（１９６６－），ｍａｌｅ，ｐｒｏｆｅｓｓｏｒ，Ｐｈ．Ｄ．ｄｅｇｒｅｅ，ｍａｉｎｌｙｆｏｃｕｓｅｓｏｎｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔｓｃｉｅｎｔｉｆｉｃｉｎｓｔｒｕｍｅｎｔｓａｎｄｏｐｔｉｃａｌｆｉｂｅｒ

ｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎ．Ｅｍａｉｌ：ｙｌｌｉｕ＠ｓｅｍｉ．ａｃ．ｃｎ

犚犲犮犲犻狏犲犱：Ｍａｙ．１３，２０１５；犃犮犮犲狆狋犲犱：Ｊｕｌｙ．７，２０１５

犺狋狋狆：∥狑狑狑．狆犺狅狋狅狀．犪犮．犮狀

犱狅犻：１０．３７８８／ｇｚｘｂ２０１５４４１０．１０１１００１
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：１００４４２１３（２０１５）１０１０１１００１６

犈狉狉狅狉犃狀犪犾狔狊犻狊狅犳犅犻狀狅犮狌犾犪狉犛狋犲狉犲狅犞犻狊犻狅狀犛狔狊狋犲犿犃狆狆犾犻犲犱犻狀

犛犿犪犾犾犛犮犪犾犲犕犲犪狊狌狉犲犿犲狀狋

ＬＵＢａｏｌｉ，ＬＩＵＹｕｌｉａｎｇ，ＳＵＮＬｉａｎｇ
（犐狀狊狋犻狋狌狋犲狅犳犛犲犿犻犮狅狀犱狌犮狋狅狉狊，犆犺犻狀犲狊犲犃犮犪犱犲犿狔狅犳犛犮犻犲狀犮犲狊，犅犲犻犼犻狀犵１０００８３，犆犺犻狀犪）

犃犫狊狋狉犪犮狋：Ａｃｏｍｐａｃｔｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎｓｙｓｔｅｍｗａｓｕｓｅｄｆｏｒｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｉｎｓｍａｌｌｓｃａｌｅ．Ｔｈｉｓｐａｐｅｒ

ａｎａｌｙｚｅｄｔｈｅｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆＣＣＤｐｉｘｅｌｄｉｓｃｏｎｔｉｎｕｉｔｙｏｎｔｈｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｃｃｕｒａｃｙａｎｄｔｈｅｎｂｕｉｌｔｔｈｅ

ｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｂｅｔｗｅｅｎｓｔｒｕｃｔｕｒａｌｐａｒａｍｅｔｅｒｓ（ｂａｓｅｌｉｎｅ，ｆｏｃａｌｌｅｎｇｔｈａｎｄｏｂｊｅｃｔｄｉｓｔａｎｃｅ）ａｎｄｄｉｓｔａｎｃｅ

ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｅｒｒｏｒｓ．Ｗｈｅｎｃｏｎｓｉｄｅｒｉｎｇｔｈｅｄｉｓｃｏｎｔｉｎｕｉｔｙｏｆｐｉｘｅｌｓ，ｔｈｅｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｃｕｒｖｅａｂｏｕｔ

ｍｅａｓｕｒｉｎｇｄｉｓｔａｎｃｅａｎｄｄｉｓｐａｒｉｔｙｗａｓｏｆａｓｔａｉｒｓｔｅｐｓｈａｐｅ．Ｔｈｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｅｒｒｏｒｄｅｃｒｅａｓｅｄｗｉｔｈｔｈｅ

ｉｎｃｒｅａｓｅｏｆｔｈｅｂａｓｅｌｉｎｅａｎｄｔｈｅｆｏｃａｌｌｅｎｇｔｈ，ｗｈｉｌｅｉｔｇｒａｄｕａｌｌｙｉｎｃｒｅａｓｅｄａｌｏｎｇｗｉｔｈｔｈｅｏｂｊｅｃｔｄｉｓｔａｎｃｅ．

Ｔｈｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｃｃｕｒａｃｙｏｆｏｕｒｓｙｓｔｅｍｃａｎｒｅａｃｈ９８．８９％．Ｏｕｒｖａｌｕａｂｌｅｔｈｅｏｒｙｃａｎｂｅｏｆｆｅｒｅｄｆｏｒ

ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｄｅｓｉｇｎｏｆｔｈｅｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎｓｙｓｔｅｍｗｈｉｃｈｉｓａｐｐｌｉｅｄｉｎｓｍａｌｌｓｃａｌｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ．

犓犲狔狑狅狉犱狊：Ｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎ；Ｄｉｓｔａｎｃｅ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ；Ｅｒｒｏｒａｎａｌｙｓｉｓ；Ｐｉｘｅｌｄｉｓｃｏｎｔｉｎｕｉｔｙ；

Ｓｔｒｕｃｔｕｒａｌｐａｒａｍｅｔｅｒｓ

犗犆犐犛犆狅犱犲狊：１１０．１７５８；３３０．１４００；１５０．５６７０；１５０．３０４０；１２０．２８３０

０　犐狀狋狉狅犱狌犮狋犻狅狀

Ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌ（３Ｄ）ｍｏｒｐｈｏｌｏｇｙｏｆｔｈｅｏｂｊｅｃｔ

ｉｓｏｎｅ ｏｆｔｈｅ ｍｏｓｔｉｍｐｏｒｔａｎｔｆｅａｔｕｒｅｓ
［１］
． Ａｓ ａ

ｓｉｇｎｉｆｉｃａｎｔ３Ｄ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｍｅｔｈｏｄ，ｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏ

ｖｉｓｉｏｎ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙｈａｓｂｅｅｎｒｅｓｅａｒｃｈｅｄ

ｅｘｔｅｎｓｉｖｅｌｙ
［２５］
．Ｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ ｉｓ ａ ｋｉｎｄ ｏｆ ｈｉｇｈ ｅｆｆｉｃｉｅｎｔ ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ

ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙａｎｄｃａｎａｃｈｉｅｖｅ３Ｄｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎｏｆａｎｏｂｊｅｃｔ

ｓｉｍｉｌａｒｔｏｔｈｅｗａｙｔｈａｔｈｕｍａｎｖｉｓｕａｌｓｙｓｔｅｍｄｏｅｓ．Ｉｔ

ｈａｓｍａｎｙａｄｖａｎｔａｇｅｓ，ｓｕｃｈａｓｃｏｎｖｅｎｉｅｎｔｏｐｅｒａｔｉｏｎ，

ｈｉｇｈ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｐｒｅｃｉｓｉｏｎａｎｄｒａｐｉｄ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

ｓｐｅｅｄ． Ｉｎ ａｄｄｉｔｉｏｎ， ｂｉｎｏｃｕｌａｒ ｓｔｅｒｅｏ ｖｉｓｉｏｎ

ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙｃａｎｂｅｕｓｅｄｉｎａｖａｒｉｅｔｙｏｆ

ｃｏｍｐｌｅｘａｎｄｈａｒｓｈｃｏｎｄｉｔｉｏｎｓｏｗｉｎｇｔｏｉｔｓｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃ

ｏｆ ｎｏｎｃｏｎｔａｃｔ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ
［６］
． Ｔｈｅｒｅｆｏｒｅ， ｔｈｅ

ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ ｈａｓ ｂｅｅｎ ｗｉｄｅｌｙ ａｐｐｌｉｅｄ ｉｎ ｏｂｊｅｃｔ

ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ，ｒｏｂｏｔ ｎａｖｉｇａｔｉｏｎ，ｔｒａｆｆｉｃ ｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇ，
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ｉｎｄｕｓｔｒｉａｌｉｎｓｐｅｃｔｉｏｎａｎｄｓｏｏｎ
［７１０］
．

Ｈｏｗｅｖｅｒ，ｉｎｃｕｒｒｅｎｔｉｎｄｕｓｔｒｙ，ｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏ

ｖｉｓｉｏｎｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙｉｓｕｓｕａｌｌｙｏｎｌｙｕｓｅｄｆｏｒ

ｌａｒｇｅｓｃａｌｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｗｈｉｃｈｉｔｓｅｆｆｅｃｔｉｖｅｍｅａｓｕｒｉｎｇ

ｒａｎｇｅｉｓｌａｒｇｅｒｔｈａｎ１００ｍｉｌｌｉｍｅｔｅｒ
［１１１３］

．Ｆｏｒｅｘａｍｐｌｅ，

Ｂｕｍｂｌｅｂｅｅｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏｓｙｓｔｅｍ ｐｒｏｄｕｃｅｄｂｙｔｈｅ

ｗｅｌｌｋｎｏｗｎＣａｎａｄｉａｎｃｏｍｐａｎｙＰｏｉｎｔＧｒａｙｈａｓａｈｉｇｈ

ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ，ｂｕｔｉｔｉｓｎｏｔａｐｐｌｉｅｄｗｈｅｎｔｈｅｄｉｓｔａｎｃｅ

ｂｅｔｗｅｅｎｏｂｊｅｃｔａｎｄｃａｍｅｒａｉｓｔｏｏｃｌｏｓｅ，ｂｅｃａｕｓｅｉｎｔｈｉｓ

ｃｏｎｄｉｔｉｏｎｓｍａｌｌｏｂｊｅｃｔｓｃａｎｎｏｔｂｅｉｍａｇｅｄｉｎｔｈｅｔｗｏ

ｃａｍｅｒａｓｓｉｍｕｌｔａｎｅｏｕｓｌｙ．Ｆｏｒｓｍａｌｌｓｃａｌｅｏｒｍｉｃｒｏｓｃａｌｅ

３Ｄ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ，ｌａｓｅｒ ｓｃａｎｎｉｎｇ ｉｓ ｕｓｕａｌｌｙ ｔｈｅ

ｔｒａｄｉｔｉｏｎａｌｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｍｅｔｈｏｄ
［１４］
．Ｔｈｅｒｅｉｓｎｏｄｏｕｂｔ

ｔｈａｔｌａｓｅｒｓｃａｎｎｉｎｇｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙｉｓｈｉｇｈｌｙ

ｅｆｆｉｃｉｅｎｔ ａｎｄ ａｃｃｕｒａｔｅ ｗｈｅｎ ｄｅｔｅｃｔｉｎｇ ｓｔａｔｉｏｎａｒｙ

ｏｂｊｅｃｔｓ．Ｂｕｔｉｔｉｓｌｉｍｉｔｅｄｗｈｅｎｕｓｅｄｔｏｄｙｎａｍｉｃｏｂｊｅｃｔｓ

ｆｏｒｔｈｅｒｅａｓｏｎｔｈａｔｓｃａｎｎｉｎｇｐｒｏｃｅｓｓｔａｋｅｓｔｉｍｅ．Ｔｏ

ｍａｋｅ ｕｐ ｔｈｉｓ ｄｅｆｉｃｉｅｎｃｙ，ｂｉｎｏｃｕｌａｒ ｓｔｅｒｅｏ ｖｉｓｉｏｎ

ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙｍａｙｂｅａｐｅｒｆｅｃｔｃｈｏｉｃｅ．Ｉｔ

ｃａｎｍｅｅｔｔｈｅｒｅｑｕｉｒｅｍｅｎｔｏｆｒｅａｌｔｉｍｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｄｕｅ

ｔｏｉｔｓｎｏｎｓｃａｎｎｉｎｇｉｍａｇｉｎｇ
［１５１７］

．Ｅｓｐｅｃｉａｌｌｙｆｏｒｐｒｏｄｕｃｔ

ｒｅａｌｔｉｍｅｏｎｌｉｎｅ ｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇｆｉｅｌｄ，ｂｉｎｏｃｕｌａｒ ｓｔｅｒｅｏ

ｖｉｓｉｏｎｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙｈａｓｉｔｓｉｎｃｏｍｐａｒａｂｌｅ

ｓｕｐｅｒｉｏｒｉｔｙ．Ｔｈｕｓ，ｔｈｅ ｒｅｓｅａｒｃｈ ｏｎ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙｏｆｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎａｐｐｌｉｅｄｉｎｓｍａｌｌ

ｓｃａｌｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｉｓｑｕｉｔｅｎｅｃｅｓｓａｒｙａｎｄｖａｌｕａｂｌｅ．

Ｎｏｗａｄａｙｓｍｏｓｔｏｆｔｈｅｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏｓｙｓｔｅｍｓａｒｅ

ｂｕｉｌｔ ｂａｓｅ ｏｎ ａｒｔｉｆｉｃｉａｌ ｅｘｐｅｒｉｅｎｃｅ， ｏｎｌｙ ａ ｆｅｗ

ｔｈｅｏｒｅｔｉｃａｌ ｐｒｉｎｃｉｐｌｅｓ ｃａｎ ｂｅ ｕｓｅｄ ｆｏｒ ｒｅｆｅｒｅｎｃｅ．

Ｍｏｒｅｏｖｅｒ，ｔｈｅｓｅｔｈｅｏｒｅｔｉｃａｌｐｒｉｎｃｉｐｌｅｓ ａｒｅ ｕｓｕａｌｌｙ

ｒｅｓｅａｒｃｈｅｄｉｎ ｔｈｅ ｌａｒｇｅ ｓｃａｌｅ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ． Ｆｏｒ

ｅｘａｍｐｌｅ，Ｒｅｆ．［５］ａｎａｌｙｚｅｓｔｈｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｅｒｒｏｒｓｏｆ

３Ｄｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓｏｆｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎｆｏｒｔｏｍａｔｏｅｓ

ａｔｔｈｅｄｉｓｔａｎｃｅｓｆｒｏｍ３００ｔｏ１０００ｍｍ，ｗｈｉｌｅＲｅｆ．［１３］

ｂｕｉｌｄｓｔｈｅｍｏｄｅｌｏｆｍｅａｓｕｒｉｎｇｓｙｓｔｅｍｗｈｏｓｅｍｅａｓｕｒｉｎｇ

ｒａｎｇｅｉｓａｂｏｕｔ４００ ｍｅｔｅｒｓａｎｄｔｈｅｎｐｅｒｆｏｒｍｓｅｒｒｏｒ

ａｎａｌｙｓｉｓｔｏｓｈｏｗｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆｅｖｅｒｙｐａｒａｍｅｔｅｒｏｎｔｈｅ

ｍｅａｓｕｒｉｎｇｓｙｓｔｅｍｅｒｒｏｒ．Ｔｈｅｒｅｆｏｒｅ，ｉｔｉｓｎｅｃｅｓｓａｒｙｔｏ

ｍａｋｅａｃｏｍｐｒｅｈｅｎｓｉｖｅｅｒｒｏｒａｎａｌｙｓｉｓｏｆｔｈｅｂｉｎｏｃｕｌａｒ

ｓｔｅｒｅｏ ｖｉｓｉｏｎ ｓｙｓｔｅｍ ａｐｐｌｉｅｄ ｉｎ ｓｍａｌｌ ｓｃａｌｅ

ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ，ｎｏｔｏｎｌｙｔｏｉｍｐｒｏｖｅｔｈｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

ａｃｃｕｒａｃｙ，ｂｕｔａｌｓｏｔｏｐｒｏｍｏｔｅｔｈｅａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ

Ｉｎｔｈｉｓｐａｐｅｒ，ｗｅｄｉｓｃｕｓｓｔｈｅｃｏｎｄｉｔｉｏｎｔｈａｔａ

ｃｏｍｐａｃｔｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎｓｙｓｔｅｍｉｓｕｓｅｄｆｏｒ

ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｉｎｓｍａｌｌｓｃａｌｅｗｈｏｓｅｍｅａｓｕｒｉｎｇｄｉｓｔａｎｃｅ

ｉｓａｂｏｕｔ１０ｍｉｌｌｉｍｅｔｅｒ．Ｗｅｐｒｅｓｅｎｔｔｈｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

ｐｒｉｎｃｉｐｌｅｏｆｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎ．Ｔｈｅｎｔｈｅｉｎｆｌｕｅｎｃｅ

ｏｆｐｉｘｅｌｄｉｓｃｏｎｔｉｎｕｉｔｉｅｓｏｎｔｈｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｃｃｕｒａｃｙｉｓ

ａｎａｌｙｚｅｄ．Ｆｉｎａｌｌｙｗｅｄｅｓｃｒｉｂｅｔｈｅｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｂｅｔｗｅｅｎ

ｓｔｒｕｃｔｕｒａｌ ｐａｒａｍｅｔｅｒｓ ａｎｄ ｔｈｅ ｍｅａｓｕｒｉｎｇ ｄｉｓｔａｎｃｅ

ｅｒｒｏｒ．

１　犕犲犪狊狌狉犲犿犲狀狋狆狉犻狀犮犻狆犾犲狅犳犫犻狀狅犮狌犾犪狉

狊狋犲狉犲狅狏犻狊犻狅狀

　　Ｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎｉｓａｎｉｍｐｏｒｔａｎｔｂｒａｎｃｈｏｆ

ｃｏｍｐｕｔｅｒｖｉｓｉｏｎ．Ａｃｃｏｒｄｉｎｇｔｏｔｈｅｐｒｉｎｃｉｐｌｅｏｆｓｔｅｒｅｏ

ｄｉｓｐａｒｉｔｙ，ｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎｓｙｓｔｅｍｃａｎａｃｈｉｅｖｅ３Ｄ

ｓｐａｃｅｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓｏｆａｎｏｂｊｅｃｔｆｒｏｍｉｔｓｔｗｏｄｉｆｆｅｒｅｎｔ

ｖｉｅｗｐｉｃｔｕｒｅｓｃａｐｔｕｒｅｄａｔｏｎｅｔｉｍｅ．Ａｓｉｌｌｕｓｔｒａｔｅｄｉｎ

Ｆｉｇ．１，犗Ｌａｎｄ犗Ｒｉｓｔｈｅｏｐｔｉｃａｌｃｅｎｔｅｒｓｏｆｔｈｅｌｅｆｔａｎｄ

ｒｉｇｈｔｃａｍｅｒａ．Ｔｈｅｔｗｏｃａｍｅｒａｓａｒｅｐｌａｃｅｄｈｏｒｉｚｏｎｔａｌｌｙ

ａｎｄｍｏｄｅｌｅｄｂｙｔｈｅｗｅｌｌｋｎｏｗｎｌｉｎｅａｒｐｉｎｈｏｌｅｍｏｄｅｌ．

Ｔｈｅｙｈａｖｅｔｈｅｓａｍｅｆｏｃａｌｌｅｎｇｔｈ犉．Ｔｈｅｄｉｓｔａｎｃｅ

ｂｅｔｗｅｅｎｏｐｔｉｃａｌｃｅｎｔｅｒ犗Ｌａｎｄ犗Ｒｉｓｂａｓｅｌｉｎｅｄｅｎｏｔｅｄｂｙ

犅．犗Ｌ犗ｌａｎｄ犗Ｒ犗ｒｉｎｄｉｖｉｄｕａｌｌｙｅｘｐｒｅｓｓｔｈｅｏｐｔｉｃａｌａｘｅｓ

ｏｆｔｈｅｌｅｆｔａｎｄｒｉｇｈｔｃａｍｅｒａｗｈｉｃｈａｒｅｐａｒａｌｌｅｌｔｏｅａｃｈ

ｏｔｈｅｒ．犘 （犡，犢，犣）ｉｓａｎｏｂｊｅｃｔｐｏｉｎｔｉｎｔｈｅｗｏｒｌｄ

ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅ ｓｙｓｔｅｍ．Ｉｔ ｉｓ ｐｒｏｊｅｃｔｅｄ ｔｈｒｏｕｇｈ ｔｈｅ

ｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｃｅｎｔｅｒｏｆｔｈｅｌｅｎｓｔｏｔｈｅｐｏｉｎｔ犘Ｌ 狓ｌ，狔（ ）ｌ ａｎｄ

犘Ｒ 狓ｒ，狔（ ）ｒ ｉｎｔｈｅｉｍａｇｅｐｌａｎｅ，ｗｈｅｒｅｔｗｏｉｍａｇｅ

ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓｏｆｔｈｅｃａｍｅｒａｓａｒｅｄｅｎｏｔｅｄｂｙ犗ｌ－犡ｌ犢ｌａｎｄ

犗ｒ － 犡ｒ犢ｒ．Ｓｅｔｔｈｅ ｏｒｉｇｉｎａｌｐｏｉｎｔ ｏｆｔｈｅ ｗｏｒｌｄ

ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓｉｎｔｈｅｏｐｔｉｃａｌｃｅｎｔｅｒ犗Ｌ．Ｔｈｅｎｔｈｒｏｕｇｈｔｈｉｓ

ｓｉｍｐｌｅｍａｔｈｅｍａｔｉｃａｌｍｏｄｅｌｗｅｃａｎｇｅｔｔｈｅｅｘｐｒｅｓｓｉｏｎｏｆ

３Ｄｗｏｒｌｄｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓ：犗Ｌ ０，０，（ ）０ ，犗Ｒ 犅，０，（ ）０ ，犘Ｌ

狓ｌ，狔ｌ，（ ）犉 ，犘Ｒ 狓ｒ＋犅，狔ｒ，（ ）犉 ．Ｆｏｒａｎｙ犘，犘Ｌａｎｄ犘Ｒ

ｈａｖｅｔｈｅｓａｍｅｙｖａｌｕｅ，ｉ．ｅ．狔ｌ＝狔ｒ．

犣＝
犉犅

狓ｌ－狓ｒ
（１）

犣ｉｓｔｈｅｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｖａｌｕｅｏｆｔｈｅｏｂｊｅｃｔｐｏｉｎｔ犘ａｌｏｎｇ狕

ａｘｉｓｉｎｔｈｅｗｏｒｌｄｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓ，ｅｘｐｒｅｓｓｉｎｇｔｈｅｄｉｓｔａｎｃｅ

ｂｅｔｗｅｅｎｏｂｊｅｃｔａｎｄｃａｍｅｒａ．

Ｓｏｉｆｗｅｃａｎｒｅｃｏｇｎｉｚｅｔｈｅｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄｉｎｇｐｏｉｎｔｓ

ｂｅｔｗｅｅｎｔｈｅｌｅｆｔｉｍａｇｅａｎｄｔｈｅｒｉｇｈｔｉｍａｇｅ，ｔｈｅ

ｍｅａｓｕｒｉｎｇｄｉｓｔａｎｃｅ犣ｃａｎｂｅｅａｓｉｌｙｃａｌｃｕｌａｔｅｄｂｙｔｈｅ

Ｅｑ．（１）．

Ｆｉｇ．１　Ｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎｍｏｄｅｌ

２　犜犺犲犻狀犳犾狌犲狀犮犲狅犳狆犻狓犲犾犱犻狊犮狅狀狋犻狀狌犻狋犻犲狊

狅狀狋犺犲犿犲犪狊狌狉犲犿犲狀狋犲狉狉狅狉

　　Ｔｈｅｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅｂｅｔｗｅｅｎ犘Ｌ ａｎｄ犘Ｒｉｎ狓ａｘｉｓｉｓ

２１００１１０１



ＬＵＢａｏｌｉ，ｅｔａｌ：ＥｒｒｏｒＡｎａｌｙｓｉｓｏｆＢｉｎｏｃｕｌａｒＳｔｅｒｅｏＶｉｓｉｏｎＳｙｓｔｅｍＡｐｐｌｉｅｄｉｎＳｍａｌｌＳｃａｌｅＭｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

ｄｉｓｐａｒｉｔｙｄｅｎｏｔｅｄｂｙ犇．Ｆｏｒｔｈｅｒｅａｓｏｎｔｈａｔｔｈｅｖａｌｕｅ

ｏｆ犇ａｃｈｉｅｖｅｄｆｒｏｍｓｔｅｒｅｏｍａｔｃｈｉｎｇｉｓｔｈｅｎｕｍｂｅｒｏｆ

ｐｉｘｅｌｓ，ｉｔ′ｓｎｅｃｅｓｓａｒｙｔｏｃｏｎｖｅｒｔｔｈｅｉｍａｇｅｃｏｏｒｄｉｎａｔｅ

ｓｙｓｔｅｍｉｎｔｏｔｈｅｐｉｘｅｌｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓｙｓｔｅｍ．

Ｆｉｇ．２　Ｌｅｆｔｉｍａｇｅｐｌａｎｅ

ＡｓｓｈｏｗｎｉｎＦｉｇ．２，犗ｌ－犡ｌ犢ｌｉｓｔｈｅｌｅｆｔｉｍａｇｅ

ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓｙｓｔｅｍｗｈｏｓｅｏｒｉｇｉｎａｌｐｏｉｎｔ犗ｌｉｓｓｅｔｉｎｔｈｅ

ｍａｉｎｐｏｉｎｔｏｆｌｅｆｔｃａｍｅｒａ．Ｉｎｔｈｅｐｉｘｅｌｃｏｏｒｄｉｎａｔｅ

ｓｙｓｔｅｍ犗－犝犞，ｓｕｐｐｏｓｅ 狌０，狏（ ）０ ， 狌ｌ，狏（ ）ｌ ａｒｅｔｈｅ

ｐｉｘｅｌｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓ ｏｆ 犗ｌ ａｎｄ 犘ｌ ｒｅｓｐｅｃｔｉｖｅｌｙ．Ｔｈｅ

ｔｒａｎｓｆｏｒｍａｔｉｏｎｂｅｔｗｅｅｎｔｈｅｍｃａｎｂｅｇｉｖｅｎｂｙ

狌ｌ＝
狓ｌ
犪
＋狌ｏ

狏ｌ＝
狔ｌ
犫
＋狏

烅

烄

烆 ｏ

（２）

ｗｈｅｒｅ（犪，犫）ｉｓｔｈｅｓｉｚｅｏｆＣＣＤｐｉｘｅｌｉｎｄｉｒｅｃｔｉｏｎ犝

ａｎｄ犞．

Ｏｎａｃｃｏｕｎｔｔｈａｔ狌ｌａｎｄ狏ｌｃａｎｏｎｌｙｂｅｉｎｔｅｇｅｒｓ，ｗｅ

ｓｈｏｕｌｄｄｏａｌｉｔｔｌｅｃｈａｎｇｅａｂｏｕｔＥｑ．（２）ａｓｂｅｌｏｗ

狌ｌ＝
狓ｌ［ ］犪 ＋狌ｏ

狏ｌ＝
狔ｌ［ ］犫 ＋狏

烅

烄

烆 ｏ

Ｈｅｒｅｔｈｅｓｙｍｂｏｌ［狋］ｉｎｄｉｃａｔｅｓｔｈｅｍｉｎｉｍｕｍｉｎｔｅｇｅｒ

ｗｈｉｃｈｉｓｎｏｔｌｅｓｓｔｈａｎ狋．

Ｓｉｍｉｌａｒｌｙ，ｆｏｒｔｈｅｐｏｉｎｔ犘Ｒ ｉｎｔｈｅｒｉｇｈｔｉｍａｇｅ

ｐｌａｎｅ，ｗｅｃａｎｇｅｔ

狌ｒ＝
狓ｒ［ ］犪 ＋狌０

Ｔｈｅｒｅｆｏｒｅ，ｔｈｅｄｉｓｐａｒｉｔｙ犇ｉｓａｌｓｏａｎｉｎｔｅｇｅｒ．

犇＝狌ｌ－狌ｒ＝
狓ｌ［ ］犪 －

狓ｒ［ ］犪
犣＝
犉犅

犪犇
（３）

Ｂａｓｅｄｏｎｔｈｅｓｔｒｕｃｔｕｒａｌｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆａｃｏｍｐａｃｔ

ｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏ ｖｉｓｉｏｎ ｓｙｓｔｅｍ ｂｕｉｌｔｂｙ ｏｕｒｓｅｌｖｅｓ，

ｗｈｉｃｈ犉＝２ｍｍ，犅＝１．２ｍｍ，犪＝０．００３ｍｍ，ｔｈｅ

ａｃｔｕａｌｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｂｅｔｗｅｅｎｍｅａｓｕｒｉｎｇｄｉｓｔａｎｃｅ犣ａｎｄ

ｄｉｓｐａｒｉｔｙ犇ｃａｎｂｅｏｂｔａｉｎｅｄｉｍｍｅｄｉａｔｅｌｙ．Ｔｏｍｅｅｔｔｈｅ

ｒｅｑｕｉｒｅｍｅｎｔｏｆｓｍａｌｌｓｉｚｅ，ｔｈｅｍｅａｓｕｒｉｎｇｄｉｓｔａｎｃｅｉｓ

ａｂｏｕｔ１０ｍｉｌｌｉｍｅｔｅｒ．ＳｏＦｉｇ．３ｒｅｐｒｅｓｅｎｔｓｔｈｅｒｅｓｕｌｔ

ｗｈｅｎ犇ｉｎｃｒｅａｓｅｓｆｒｏｍ６０ｔｏ１１０．Ｗｅｃａｎｓｅｅｔｈａｔｉｆ

ｔｈｅｄｉｓｃｏｎｔｉｎｕｉｔｙｏｆｐｉｘｅｌｓｉｓｎｏｔｃｏｎｓｉｄｅｒｅｄ，ｔｈｅｃｕｒｖｅ

ｉｓｓｍｏｏｔｈ，ｗｈｉｌｅｉｆｃｏｎｓｉｄｅｒｉｎｇｔｈｅｄｉｓｃｏｎｔｉｎｕｉｔｙｏｆ

ｐｉｘｅｌｓ，ａｓｔａｉｒｓｔｅｐｃｕｒｖｅｉｓａｃｈｉｅｖｅｄ．

Ｆｉｇ．３　Ｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｂｅｔｗｅｅｎｍｅａｓｕｒｉｎｇｄｉｓｔａｎｃｅ

犣ａｎｄｄｉｓｐａｒｉｔｙ犇

ＢｅｃａｕｓｅｅａｃｈｐｉｘｅｌｉｎＣＣＤｈａｓａｃｅｒｔａｉｎｓｉｚｅ，ｔｈｅ

ｌｏｃａｔｉｏｎｏｆａｎｉｄｅａｌｐｏｉｎｔｃａｎｎｏｔｂｅｄｅｔｅｃｔｅｄａｃｃｕｒａｔｅｌｙ．

Ｔｈｕｓｉｍａｇｅ ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ ｅｒｒｏｒ ｉｓ ｐｒｏｄｕｃｅｄ ｗｈｅｎ

ｃｏｎｓｉｄｅｒｉｎｇｔｈｅｄｉｓｃｏｎｔｉｎｕｉｔｙｏｆｐｉｘｅｌｓ．Ｉｔｗｉｌｌｌｅａｄｔｏａ

ｓｍａｌｌ ｅｒｒｏｒ ｉｎ ｄｉｓｐａｒｉｔｙ ａｎｄ ｔｈｅｎ ａｆｆｅｃｔ ｔｈｅ

ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｐｒｅｃｉｓｉｏｎ．Ｓｕｐｐｏｓｅｔｈｅｉｍａｇｅｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ

ｅｒｒｏｒｉｓδ．Ｉｔｓｍａｘｉｍｕｍｖａｌｕｅｉｓｏｎｅｐｉｘｅｌｏｂｖｉｏｕｓｌｙ，ｉ．

ｅ．δ＝１．Ｉｎａｄｄｉｔｉｏｎ，ｔｈｅｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆｄｉｓｐａｒｉｔｙ犇ｏｎ

ｔｈｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｃｃｕｒａｃｙｃｏｍｅｓｆｒｏｍ ｎｏｔｏｎｌｙｔｈｅ

ｉｍａｇｅｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎｅｒｒｏｒｂｕｔａｌｓｏｓｔｅｒｅｏｍａｔｃｈｉｎｇｅｒｒｏｒ．

Ｄｉｆｆｅｒｅｎｔ ｓｔｅｒｅｏ ｍａｔｃｈｉｎｇ ｍｅｔｈｏｄ ｈａｓ ｄｉｆｆｅｒｅｎｔ

ｍａｔｃｈｉｎｇｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ．Ｓｕｐｐｏｓｅｔｈｅｅｒｒｏｒｔｈｒｅｓｈｏｌｄｏｆ

ｓｔｅｒｅｏｍａｔｃｈｉｎｇｉｓεｐｉｘｅｌｓ，ｔｈｅｎｗｅｃａｎｇｅｔｔｈｅｔｏｔａｌ

ｄｉｓｐａｒｉｔｙｅｒｒｏｒΔ犇＝δ＋ε＝１＋ε．Ｄｕｅｔｏｔｈｅｅｘｉｓｔｅｎｃｅ

ｏｆΔ犇，ｔｈｅｄｉｓｔａｎｃｅｗｅａｃｔｕａｌｌｙｍｅａｓｕｒｅｄｉｓ

犣′＝
犉犅

犪 犇＋Δ（ ）犇

Ｔｈｅｒｅｆｏｒｅ，ｗｅｃａｎｇｅｔｔｈｅｄｉｓｔａｎｃｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

ｅｒｒｏｒａｎｄｔｈｅｅｒｒｏｒｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｃｕｒｖｅ．

Ｆｉｇ．４　Ｅｒｒｏｒｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｃｕｒｖｅｗｉｔｈｔｈｅｄｉｓｐａｒｉｔｙ

Δ犣＝犣－犣′＝
犉犅

犪犇
－

犉犅

犪 犇＋Δ（ ）犇
＝
犉犅

犪犇
－

　
犉犅

犪 犇＋１＋（ ）ε
＝
犉犅 １＋（ ）ε

犪犇 犇＋１＋（ ）ε

Ａｓｉｌｌｕｓｔｒａｔｅｄｉｎ Ｆｉｇ．４，ｆｏｒｌａｒｇｅｒｖａｌｕｅ ｏｆ

ｄｉｓｐａｒｉｔｙ犇，ｔｈｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｅｒｒｏｒｉｓｓｍａｌｌｅｒ．Ｗｈｅｎ

ｄｉｓｐａｒｉｔｙ 犇 ｉｓｆｉｘｅｄ，ｔｈｅ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｅｒｒｏｒ ｗｉｌｌ

ｉｎｃｒｅａｓｅａｌｏｎｇｗｉｔｈｓｔｅｒｅｏｍａｔｃｈｉｎｇｅｒｒｏｒ．ε＝０ｉｓａ

３１００１１０１



&　'　(　)

ｓｐｅｃｉａｌｓｉｔｕａｔｉｏｎ，ｉｎｔｈｉｓｃａｓｅ，ｔｈｅｒｅｓｕｌｔｏｆｓｔｅｒｅｏ

ｍａｔｃｈｉｎｇｉｓｃｏｎｓｉｄｅｒｅｄｔｏｂｅｐｅｒｆｅｃｔ．Ｗｉｔｈｔｈｅｖａｌｕｅｏｆ

εｉｎｃｒｅａｓｉｎｇｂｙ１，ｔｈｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｅｒｒｏｒｗｉｌｌｂｅｎｅａｒｌｙ

ｄｏｕｂｌｅｄ．

３　犜犺犲狉犲犾犪狋犻狅狀狊犺犻狆犫犲狋狑犲犲狀狊狋狉狌犮狋狌狉犪犾

狆犪狉犪犿犲狋犲狉狊犪狀犱狋犺犲 犿犲犪狊狌狉犲犿犲狀狋

犲狉狉狅狉
　　Ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｃｃｕｒａｃｙｗｉｌｌｒｅｓｕｌｔｉｎｃｈａｎｇｅｓｗｈｅｎ

ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ ｓｙｓｔｅｍ ｓｅｌｅｃｔｓ ｄｉｆｆｅｒｅｎｔ ｓｔｒｕｃｔｕｒａｌ

ｐａｒａｍｅｔｅｒｓ．Ｉｎｏｒｄｅｒｔｏｆａｃｉｌｉｔａｔｅａｎａｌｙｓｉｓｐｒｏｃｅｓｓ，

ｓｕｐｐｏｓｅｔｈｅｒｅｓｕｌｔｏｆｓｔｅｒｅｏｍａｔｃｈｉｎｇｉｓｐｅｒｆｅｃｔ，ｉ．ｅ．，ε

＝０，ｔｈｅｎｔｈｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｅｒｒｏｒｉｓ

Δ犣＝
犉犅

犪犇 １＋（ ）犇
（４）

Ｃｏｎｔａｃｔ 犇 ＝ 犉犅／犪犣 ｗｉｔｈ Ｅｑ．（４），ｔｈｅｎ

ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｅｒｒｏｒｃａｎｂｅｅｘｐｒｅｓｓｅｄａｓｆｏｌｌｏｗｓ

Δ犣＝
犣
２
犪

犉犅＋犣犪
（５）

３．１　犜犺犲犻狀犳犾狌犲狀犮犲狅犳犫犪狊犲犾犻狀犲狅狀狋犺犲犿犲犪狊狌狉犲犿犲狀狋犲狉狉狅狉

Ａｓ ａｎ ｉｍｐｏｒｔａｎｔ ｐａｒａｍｅｔｅｒ，ｔｈｅ ｂａｓｅｌｉｎｅ 犅

ｄｅｓｃｒｉｂｅｓｔｈｅｍｕｔｕａｌｐｏｓｉｔｉｏｎｏｆｔｗｏｃａｍｅｒａｓｉｎｖｉｓｕａｌ

ｓｙｓｔｅｍ．Ｉｎｏｒｄｅｒｔｏａｎａｌｙｚｅｔｈｅｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆｂａｓｅｌｉｎｅｏｎ

ｔｈｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｃｃｕｒａｃｙ，ｏｔｈｅｒｐａｒａｍｅｔｅｒｓｓｕｃｈａｓ

ｆｏｃａｌｌｅｎｇｔｈａｎｄｏｂｊｅｃｔｄｉｓｔａｎｃｅｓｈｏｕｌｄｂｅｆｉｘｅｄ．Ｆｏｒ

ｓｍａｌｌｓｃａｌｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ，ｓｕｐｐｏｓｅ犉＝２ｍｍ，犣＝

１０ｍｍ，犪＝０．００３ ｍｍ．ＵｓｉｎｇＥｑ．（５），ｔｈｅｅｒｒｏｒ

ｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｃｕｒｖｅｃａｎｂｅｓｈｏｗｎａｓＦｉｇ．５．

Ｆｉｇ．５　Ｅｒｒｏｒｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｃｕｒｖｅｗｉｔｈｔｈｅｂａｓｅｌｉｎｅ

Ａｓｗｅｃａｎｓｅｅ，ｔｈｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｃｃｕｒａｃｙｗｉｌｌ

ｉｎｃｒｅａｓｅａｌｏｎｇ ｗｉｔｈｔｈｅｂａｓｅｌｉｎｅ犅．Ｗｈｅｎｂａｓｅｌｉｎｅ

ｉｎｃｒｅａｓｅｓｆｒｏｍ ０ｔｏ１，ｔｈｅ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｅｒｒｏｒｗｉｌｌ

ｄｅｃｒｅａｓｅｓｈａｒｐｌｙ．Ｗｈｅｎｂａｓｅｌｉｎｅｉｓｇｒｅａｔｅｒｔｈａｎ１，ｔｈｅ

ｄｏｗｎｔｒｅｎｄｂｅｃｏｍｅｓｓｌｏｗｅｒａｎｄｓｌｏｗｅｒ．Ｉｎｔｈｅｃｏｍｐａｃｔ

ｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎｓｙｓｔｅｍ，犅＝１．２ ｍｍ，ｔｈｅ

ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｅｒｒｏｒｉｓａｂｏｕｔ０．１２３ｍｍ．

３．２　犜犺犲犻狀犳犾狌犲狀犮犲狅犳犳狅犮犪犾犾犲狀犵狋犺狅狀狋犺犲犿犲犪狊狌狉犲犿犲狀狋

犲狉狉狅狉

Ｂｙａｎａｌｙｚｉｎｇｔｈｅｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆｆｏｃａｌｌｅｎｇｔｈｏｎｔｈｅ

ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ ａｃｃｕｒａｃｙ， ｓｕｉｔａｂｌｅ ｃａｍｅｒａｓ ｃａｎ ｂｅ

ｓｅｌｅｃｔｅｄｆｏｒｔｈｅｖｉｓｕａｌｓｙｓｔｅｍ．Ｓｕｐｐｏｓｅ犅＝１．２ｍｍ，

犣＝１０ｍｍ，犪＝０．００３ｍｍ，ｔｈｅｎｗｅｃａｎｇｅｔｔｈｅｅｒｒｏｒ

ｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｃｕｒｖｅｉｎＦｉｇ．６．

Ｆｉｇ．６　Ｅｒｒｏｒｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｃｕｒｖｅｗｉｔｈｔｈｅｆｏｃａｌｌｅｎｇｔｈ

Ｗｈｅｎｂａｓｅｌｉｎｅ犅ａｎｄｏｂｊｅｃｔｄｉｓｔａｎｃｅａｒｅｆｉｘｅｄ，ｔｈｅ

ｌｏｎｇｅｒｔｈｅｆｏｃａｌｌｅｎｇｔｈｉｓ，ｔｈｅｓｍａｌｌｅｒｔｈｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

ｅｒｒｏｒ．

３．３　犜犺犲 犻狀犳犾狌犲狀犮犲 狅犳 狅犫犼犲犮狋 犱犻狊狋犪狀犮犲 狅狀 狋犺犲

犿犲犪狊狌狉犲犿犲狀狋犲狉狉狅狉

Ｗｈｅｎｔｈｅｄｉｓｔａｎｃｅｂｅｔｗｅｅｎｏｂｊｅｃｔａｎｄｃａｍｅｒａｉｓ

ｔｏｏｃｌｏｓｅ，ｏｂｊｅｃｔｓｃａｎｎｏｔｂｅｉｍａｇｅｄｉｎｔｈｅｔｗｏｃａｍｅｒａｓ

ｓｉｍｕｌｔａｎｅｏｕｓｌｙ．Ｉｎｏｒｄｅｒｔｏａｐｐｌｙｔｈｅｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙｏｆ

ｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎｉｎｓｍａｌｌｓｃａｌｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ，ｉｔ′ｓ

ｓｉｇｎｉｆｉｃａｎｔｔｏｓｔｕｄｙｔｈｅｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｂｅｔｗｅｅｎｏｂｊｅｃｔ

ｄｉｓｔａｎｃｅ犣ａｎｄｔｈｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｃｃｕｒａｃｙ．Ｓｕｐｐｏｓｅ

ｔｈｅｒｅａｒｅ３２０ｐｉｘｅｌｓｉｎｄｉｒｅｃｔｉｏｎ犝ｏｆｔｈｅＣＣＤｉｍａｇｉｎｇ

ｐｌａｎｅ．ＡｃｃｏｒｄｉｎｇｔｏＥｑ．（３），ｔｈｅｅｆｆｅｃｔｉｖｅｍｅａｓｕｒｉｎｇ

ｒａｎｇｅｉｓｆｒｏｍ犉犅／３２０犪ｔｏ犉犅／犪ａｓｓｈｏｗｎｉｎＦｉｇ．７．

Ｔｈｅｄｏｔｔｅｄｌｉｎｅｓｓｔａｎｄｆｏｒｔｈｅｏｐｔｉｃａｌａｘｉｓｏｆｅａｃｈ

ｃａｍｅｒａｒｅｓｐｅｃｔｉｖｅｌｙ．Ｔｈｅｃｏｍｍｏｎｆｉｅｌｄｏｆｖｉｅｗｏｆｔｈｅ

ｔｗｏｃａｍｅｒａｓｉｓ犛犕犖．

Ｆｉｇ．７　Ｅｆｆｅｃｔｉｖｅｍｅａｓｕｒｉｎｇｒａｎｇｅ

Ｆｉｇ．８ｓｈｏｗｓｔｈｅｅｒｒｏｒｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｃｕｒｖｅｗｈｅｎ犉＝

２ｍｍ，犅＝１．２ｍｍ，犪＝０．００３ｍｍ．Ｉｆｆｉｘｉｎｇｏｔｈｅｒ

ｓｔｒｕｃｔｕｒａｌｐａｒａｍｅｔｅｒｓ，ｔｈｅ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｅｒｒｏｒ ｗｉｌｌ

ｇｒａｄｕａｌｌｙｉｎｃｒｅａｓｅａｌｏｎｇ ｗｉｔｈｏｂｊｅｃｔｄｉｓｔａｎｃｅ犣．Ｉｎ

ｆａｖｏｒｏｆｔｈｅｉｍｐｒｏｖｅｍｅｎｔｏｆｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｃｃｕｒａｃｙ，ｗｅ

ｓｈｏｕｌｄｐｌａｃｅｔｈｅｏｂｊｅｃｔａｓｃｌｏｓｅａｓｐｏｓｓｉｂｌｅｔｏｔｈｅ

ｃａｍｅｒａｓ．Ｏｆｃｏｕｒｓｅ，ｔｈｉｓｄｉｓｔａｎｃｅｍｕｓｔｂｅｗｉｔｈｉｎｔｈｅ

ｅｆｆｅｃｔｉｖｅｍｅａｓｕｒｉｎｇｒａｎｇｅ．
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ＬＵＢａｏｌｉ，ｅｔａｌ：ＥｒｒｏｒＡｎａｌｙｓｉｓｏｆＢｉｎｏｃｕｌａｒＳｔｅｒｅｏＶｉｓｉｏｎＳｙｓｔｅｍＡｐｐｌｉｅｄｉｎＳｍａｌｌＳｃａｌｅＭｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

Ｆｉｇ．８　Ｅｒｒｏｒｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｃｕｒｖｅｗｉｔｈｔｈｅｏｂｊｅｃｔｄｉｓｔａｎｃｅ

４　犈狓狆犲狉犻犿犲狀狋犪犾狏犲狉犻犳犻犮犪狋犻狅狀

Ｉｎｏｒｄｅｒｔｏｖｅｒｉｆｙｔｈｅｖａｌｉｄｉｔｙｏｆｏｕｒｔｈｅｏｒｙ，ｗｅ

ｃｏｎｄｕｃｔｅｄａｎｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｔｏｍｅａｓｕｒｅｔｈｅｈｅｉｇｈｔｏｆａ

ｓｍａｌｌｃｏｍｐｏｎｅｎｔ．Ｔｈｅａｃｔｕａｌｖａｌｕｅｏｆｔｈｅ ｈｅｉｇｈｔ

ｏｂｔａｉｎｅｄｂｙｖｅｒｎｉｅｒｃａｌｉｐｅｒ ｗａｓ１．９８ ｍｍ．Ｉｆｔｈｅ

ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｅｒｒｏｒｗａｓｒｅｑｕｉｒｅｄｔｏｂｅｌｅｓｓｔｈａｎ５％，

ａｃｃｏｒｄｉｎｇｔｏｏｕｒｔｈｅｏｒｙ，ｔｈｅｂａｓｅｌｉｎｅｓｈｏｕｌｄｂｅｇｒｅａｔｅｒ

ｔｈａｎ１ｍｍ，ｔｈｅｆｏｃａｌｌｅｎｇｔｈｓｈｏｕｌｄｂｅｇｒｅａｔｅｒｔｈａｎ

２ｍｍ，ａｎｄｔｈｅｏｂｊｅｃｔｄｉｓｔａｎｃｅｓｈｏｕｌｄｂｅｌｅｓｓｔｈａｎ

１０ｍｍ．Ｔｈｅｒｅｆｏｒｅｗｅｂｕｉｌｔａｃｏｍｐａｃｔｂｉｎｏｃｕｌａｒｓｔｅｒｅｏ
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ｉｍｐｌｅｍｅｎｔａｔｉｏｎｏｆａｒｅａｌｔｉｍｅｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎｓｙｓｔｅｍ［Ｊ］．犐犈犈犈

犜狉犪狀狊犪犮狋犻狅狀狊狅狀犆犻狉犮狌犻狋狊犪狀犱犛狔狊狋犲犿狊犳狅狉犞犻犱犲狅犜犲犮犺狀狅犾狅犵狔，

２０１０，２０（１）：１５２６．

［１６］　ＭＵＲＲＡＹＤ，ＪＡＭＥＳＪ．Ｕｓｉｎｇｒｅａｌｔｉｍｅｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎｆｏｒ

ｍｏｂｉｌｅｒｏｂｏｔｎａｖｉｇａｔｉｏｎ［Ｊ］．犃狌狋狅狀狅犿狅狌狊犚狅犫狅狋狊，２０００，８

（２）：１６１１７１．

［１７］　ＡＧＲＡＷＡＬ Ｍ，ＫＯＮＯＬＩＧＥ Ｋ．Ｒｅａｌｔｉｍｅｌｏｃａｌｉｚａｔｉｏｎｉｎ

ｏｕｔｄｏｏｒｅｎｖｉｒｏｎｍｅｎｔｓｕｓｉｎｇｓｔｅｒｅｏｖｉｓｉｏｎａｎｄｉｎｅｘｐｅｎｓｉｖｅｇｐｓ

［Ｃ］．ＩＣＰＲ，２００６，３：１０６３１０６８．

６１００１１０１


