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（１犇犲狆犪狉狋犿犲狀狋狅犳犈犾犲犮狋狉犻犮犪犾犈狀犵犻狀犲犲狉犻狀犵，犎犪狉犫犻狀犐狀狊狋犻狋狌狋犲狅犳犜犲犮犺狀狅犾狅犵狔，犎犪狉犫犻狀１５０００１，犆犺犻狀犪）

（２犆狅狀狋狉狅犾犪狀犱犛犻犿狌犾犪狋犻狅狀犆犲狀狋犲狉，犛犮犺狅狅犾狅犳犃狊狋狉狅狀犪狌狋犻犮狊，犎犪狉犫犻狀犐狀狊狋犻狋狌狋犲狅犳犜犲犮犺狀狅犾狅犵狔，犎犪狉犫犻狀１５００８０，犆犺犻狀犪）

犃犫狊狋狉犪犮狋：Ｉｎｏｒｄｅｒｔｏａｃｈｉｅｖｅｔｈｅｈｉｇｈｐｒｅｃｉｓｉｏｎｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｆｏｒｔｈｅａｔｔｉｔｕｄｅｏｆｓｐａｔｉａｌｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔ，ａ

ｍｅａｓｕｒｉｎｇｓｙｓｔｅｍｂａｓｅｄｏｎｔｈｅｖｅｃｔｏｒｓｏｆｌｉｇｈｔｂｅａｍｓｉｓｐｒｅｓｅｎｔｅｄ．Ｉｎｔｈｉｓｓｙｓｔｅｍ，ｌｉｇｈｔｂｅａｍｓａｒｅ

ｍｏｕｎｔｅｄｏｎｔｈｅｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔａｓｔｈｅｃｏｏｐｅｒａｔｉｏｎｔａｒｇｅｔ，ａｎｄｔｈｅｉｒｐｒｏｊｅｃｔｉｖｅｓｐｏｔｓｏｎｔｈｅｒｅｃｅｐｔｉｏｎｐｌａｎｅｓ

ａｒｅｒｅｃｏｒｄｅｄｂｙｈｉｇｈｓｐｅｅｄｃａｍｅｒａｓ．Ｔｏａｃｈｉｅｖｅｔｈｅａｃｃｕｒａｔｅｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｏｆｔｈｅｈｉｇｈｓｐｅｅｄｃａｍｅｒａ，ｆｌｅｘｉｂｌｅ

ｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｔａｒｇｅｔｉｓｃｏｎｓｔｒｕｃｔｅｄｗｉｔｈ９ｏｒｉｇｉｎａｌｆｅａｔｕｒｅｐｏｉｎｔｓｏｎｔｈｅｒｅｃｅｐｔｉｏｎｐｌａｎｅｂａｓｅｄｏｎｐｌａｎａｒ

ｈｏｍｏｇｒａｐｈｙ．Ａｃｃｏｒｄｉｎｇｔｏｔｈｅｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓ，ｔｈｅｖｅｃｔｏｒｓｏｆｌｉｇｈｔｂｅａｍｓｉｎｗｏｒｌｄｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓｙｓｔｅｍ

ａｒｅａｃｑｕｉｒｅｄ，ｗｈｉｌｅｔｈｅｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄｉｎｇｖｅｃｔｏｒｓｉｎｏｂｊｅｃｔｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓｙｓｔｅｍｃａｎｂｅｏｂｔａｉｎｅｄｂｙｔｈｅｉｒ

ｉｎｓｔａｌｌａｔｉｏｎｓｉｔｅｓｏｎｔｈｅｏｂｊｅｃｔ．Ｔｈｅｎｔｈｅａｔｔｉｔｕｄｅｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆｔｈｅｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔａｒｅｃａｌｃｕｌａｔｅｄｗｉｔｈｔｈｅ

ｖｅｃｔｏｒｓｏｆｌｉｇｈｔｂｅａｍｓｉｎｗｏｒｌｄｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓｙｓｔｅｍａｎｄｏｂｊｅｃｔｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓｙｓｔｅｍ．Ｔｈｅｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｓｒｅｓｕｌｔｓ

ｓｈｏｗｔｈａｔｔｈｅｍｅａｓｕｒｉｎｇｅｒｒｏｒｓｏｆｔｈｅａｔｔｉｔｕｄｅｐａｒａｍｅｔｅｒｓａｒｅｗｉｔｈｉｎ１′（１σ）．Ａｓａｒｅｓｕｌｔ，ｔｈｅｓｙｓｔｅｍｉｎ

ｔｈｉｓｐａｐｅｒｃａｎｒｅａｌｉｚｅｔｈｅｈｉｇｈｐｒｅｃｉｓｉｏｎｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｆｏｒｔｈｅａｔｔｉｔｕｄｅｏｆｓｐａｔｉａｌｍｏｖｉｎｇｏｂｊｅｃｔ．

犓犲狔狑狅狉犱狊：Ｖｉｓｉｏｎｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ；Ａｔｔｉｔｕｄｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ；Ｖｅｃｔｏｒｓｏｆｌｉｇｈｔｂｅａｍｓ；Ｆｌｅｘｉｂｌｅｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎ；
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