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立体观察基础



立体观察原理

立体视觉

人类双眼视觉系统能够感知物体

的远近和深度，立体观察基于双

眼视觉原理，通过模拟双眼视差

来呈现三维立体效果。

视差原理

立体观察利用双眼视差原理，即

两只眼睛从略微不同的角度观察

物体，大脑综合两个视角的视觉

信息，形成立体的三维效果。



立体观察方法

主动式立体观察

通过佩戴立体眼镜、头戴显示器等主

动式立体观察设备，将不同视角的画

面分别呈现给左右眼，以实现立体效

果。

被动式立体观察

利用光栅、偏振片等光学元件，将平

面图像分成不同的视角，通过双眼视

差形成立体效果，无需佩戴任何设备。



立体观察的应用

01 02 03

虚拟现实 医学影像 游戏娱乐

立体观察技术在虚拟现实
领域应用广泛，通过模拟
真实场景，提供沉浸式的
三维视觉体验。

医生利用立体观察技术，
更直观地观察医学影像，
提高诊断的准确性和效率。

在游戏和电影领域，立体
观察技术为玩家和观众带
来更真实、刺激的视觉体
验。
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像点坐标量测原理



像点坐标量测的基本概念

像点坐标量测 立体观察 三维坐标

通过立体观察，获取像点

在两个不同位置的坐标，

利用这些坐标计算出像点

的三维坐标。

利用两个或多个相机从不

同角度拍摄同一场景，通

过图像处理技术获取场景

的三维信息。

描述物体在空间中的位置

和方向，由X、Y、Z三个

坐标轴组成。



像点坐标量测的方法

直接法

通过立体匹配获取像点在两个不同位置的坐标，利用这些坐标直接计算出像点

的三维坐标。

间接法

通过已知的相机参数和对应像点的图像坐标，利用三角测量原理计算出像点的

三维坐标。



像点坐标量测的精度分析

相机参数误差 算法误差

相机焦距、光心位置等参数误差会影

响立体观察的精度，进而影响像点坐

标量测的精度。

像点坐标量测算法本身可能存在误差，

如插值、拟合等操作可能导致精度损

失。

图像匹配误差

立体匹配过程中可能存在误匹配或匹

配不准确的情况，导致像点坐标量测

出现误差。
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立体观察与像点坐标量测

的关联
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