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（１犇犲狆犪狉狋犿犲狀狋狅犳犕犻狊狊犻犾犲犈狀犵犻狀犲犲狉犻狀犵，犗狉犱狀犪狀犮犲犈狀犵犻狀犲犲狉犻狀犵犆狅犾犾犲犵犲，犛犺犻犼犻犪狕犺狌犪狀犵，犎犲犫犲犻０５０００３，犆犺犻狀犪）

（２犅犲犻犼犻狀犵犃犲狉狅狊狆犪犮犲犑犻犪犮犺犲狀犵犘狉犲犮犻狊犻狅狀犜犲犮犺狀狅犾狅犵狔犇犲狏犲犾狅狆犿犲狀狋犆狅．，犔狋犱，犅犲犻犼犻狀犵１０２６００，犆犺犻狀犪）
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ｐａｒａｌｌａｘ，ａｎａｔｔｉｔｕｄｅａｎｇｌｅｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｂａｓｅｄｒａｎｇｉｎｇｍｅｔｈｏｄｏｆｔａｎｋｔａｒｇｅｔ，ｉｎｍｏｎｏｃｕｌａｒｉｍａｇｅｃａｔｈｃｈｅｄ

ｂｙｏｂｓｅｒｖｅｃｏｎｔｒｏｌａｎｄｌａｕｎｃｈｓｙｓｔｅｍｃｈａｒｇｅｃｏｕｐｌｅｄｄｅｖｉｃｅ，ｉｓｐｒｏｐｏｓｅｄ．Ｆｉｒｓｔｌｙ，ｍｕｌｔｉｓｔａｇｅｓｃａｌｅ
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ｗｉｔｈｃｕｒｒｅｎｔｔａｒｇｅｔｂｙｆａｓｔａｔｔｉｔｕｄｅａｎｇｌｅｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ．Ｓｅｃｏｎｄｌｙ，ｔｈｅｔｅｍｐｌａｔｅａｎｄｃｕｒｒｅｎｔｔａｒｇｅｔａｒｅｕｓｅｄ

ｔｏｆｏｒｍａｎｏｖｅｌｍｏｎｏｃｕｌａｒｒａｎｇｅｍｏｄｅｌ，ｗｉｔｈｏｕｔｃａｍｅｒａａｔｔｉｔｕｄｅａｎｄｐａｒａｌｌａｘｂｅｔｗｅｅｎｔｗｏｉｍａｇｅｓ．Ｉｎ

ｓｕｃｈａｍｏｄｅｌ，ｔｈｅｆｅａｔｕｒｅｓｐｏｉｎｔｓｍａｔｃｈｉｎｇｔｈｅｔａｎｋｔａｒｇｅｔｉｍａｇｅｏｆｔｈｅｔｅｍｐｌａｔｅａｒｅｐｒｏｊｅｃｔｅｄｔｏｔｈｅ

ａｐｐｒｏｘｉｍａｔｅｄ２Ｄｗｏｒｌｄｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｗｉｔｈｔｈｅａｓｓｕｍｐｔｉｏｎｏｆｆａｒｄｉｓｔａｎｃｅａｎｄｔｉｎｙｅｒｒｏｒｏｆｔｈｅａｔｔｉｔｕｄｅ．Ｔｈｕｓ
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ｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆｃａｍｅｒａａｒｅａｃｈｉｅｖｅｄｂｙｍｏｎｏｃｕｌａｒｃａｍｅｒａｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｔｏｃａｌｃｕｌａｔｅｔｈｅｄｉｓｔａｎｃｅｏｆｔｈｅｃａｍｅｒａ
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ｅｆｆｅｃｔｉｖｅｎｅｓｓｏｆｔｈｅｐｒｏｐｏｓｅｄａｌｇｏｒｉｔｈｍ．Ｓｅｑｕｅｎｔｉａｌｌｙ，ｔｈｅａｌｔｅｒａｔｉｏｎｏｆｅｒｒｏｒａｌｏｎｇ ｗｉｔｈｄｉｓｔａｎｃｅ
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γ＝６０°φ＝４５°

θ＝０°狀＝２０
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θ＝０°狀＝２０

γ＝－４５°φ＝１２０°

θ＝０°狀＝２０
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２００ ９．２ ９．４ ９．１ ９．２ ９．８ ４．９ ０．３１２

４００ １３．９ １４．５ １４．２ １４．２ １４．７ ３．６８ ０．２８３
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１４００ ３１．３ ３２．４ ３２．１ ３２．４ ３３．６ ２．４０ ０．２９６

１５００ ３９．１ ３８．５ ３８．５ ３８．９ ３９．．４ ２．６３ ０．３１８
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