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 页面坐标定义

§ 页面坐标的含义

1. 页面坐标是定义在固定区域、具有二维坐标系和像素值的点

位。

2. 在自动驾驶中，页面坐标通常用于表示图像或视频中的某个

位置，是描述图像中物体位置的一种方式。

3. 页面坐标在自动驾驶中，可将图像中的物体的位置与真实的

物理世界联系起来，以便自动驾驶系统能够准确感知和理解周

围环境。

§ 页面坐标的定义

1. 页面坐标是指在二维平面内，根据水平方向和垂直方向上的

距离来明确指定位置的坐标系统。

2. 页面坐标通常采用笛卡尔坐标系，原点通常位于二维平面的

左上角，x轴和y轴分别表示水平方向和垂直方向的坐标轴。

3. 页面坐标中的每个点都由x坐标和y坐标组成，可通过坐标值

来唯一地标识该点的具体位置。
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 车辆坐标系与图像坐标系转换

车辆坐标系与图像坐标系转换

1. 车辆坐标系以车辆自身为参考点建立的坐标系，通常以车辆

中心为原点，车辆前方向为X轴正方向，车辆右方向为Y轴正方

向，车辆上方向为Z轴正方向。

2. 图像坐标系以图像中心为参考点建立的坐标系，通常以图像

中心为原点，图像右方向为X轴正方向，图像下方向为Y轴正方

向。

3. 车辆坐标系与图像坐标系之间的转换需要通过坐标变换矩阵

来实现，坐标变换矩阵通常由平移矩阵、旋转矩阵和缩放矩阵

组成。

坐标变换矩阵

1. 平移矩阵用于将车辆坐标系平移到图像坐标系。

2. 旋转矩阵用于将车辆坐标系旋转到图像坐标系。

3. 缩放矩阵用于将车辆坐标系缩放、扩大或缩小到图像坐标系。
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 相机模型与投影变换

§ 相机模型与投影变换

1. 相机模型：相机模型是模拟真实相机成像过程的数学模型，

包括针孔相机模型、透视投影模型、正交投影模型等。针孔相

机模型是最常用的相机模型，它将三维世界中的点投影到二维

图像平面上。

2. 透镜畸变：透镜畸变是指由于透镜形状或其他因素引起的图

像失真。透镜畸变包括径向畸变和切向畸变。径向畸变会导致

图像中的直线弯曲，切向畸变会导致图像中的直线倾斜。

3. 投影变换：投影变换是将三维世界中的点投影到二维图像平

面上，可以分为正交投影和透视投影。正交投影是指投影光线

与投影面平行，透视投影是指投影光线与投影面相交。

§ 针孔相机模型

1. 几何原理：针孔相机模型是一种简单的成像模型，将三维世

界中的点投影到二维图像平面上。它假定相机是一个小孔，光

线从物体表面穿过小孔到达图像平面。

2. 针孔相机模型方程：针孔相机模型方程是将三维世界中的点

投影到二维图像平面上的一系列方程。这些方程包含相机参数，

如焦距、主点位置等。

3. 应用：针孔相机模型广泛应用于计算机视觉、机器人视觉、

增强现实等领域。它可以用来估计相机的位姿、重建三维场景、

进行物体检测和跟踪等。



 相机模型与投影变换

§ 透视投影

1. 几何原理：透视投影是将三维世界中的点投影到二维图像平

面上的一种投影方式。它假定投影光线与投影面相交。透视投

影是真实世界中相机成像的过程。

2. 透视投影方程：透视投影方程是一系列方程，将三维世界中

的点投影到二维图像平面上。这些方程包含相机参数，如焦距、

主点位置等。

3. 应用：透视投影广泛应用于计算机视觉、机器人视觉、增强

现实等领域。它可以用来估计相机的位姿、重建三维场景、进

行物体检测和跟踪等。

§ 正交投影

1. 几何原理：正交投影是将三维世界中的点投影到二维图像平

面上的一种投影方式。它假定投影光线与投影面平行。正交投

影常用于制图和计算机图形学中。

2. 正交投影方程：正交投影方程是一系列方程，将三维世界中

的点投影到二维图像平面上。这些方程包含相机参数，如焦距、

主点位置等。

3. 应用：正交投影广泛应用于制图、计算机图形学等领域。它

可以用来创建二维图像、生成三维模型等。



 相机模型与投影变换

§ 径向畸变

1. 成因：径向畸变是由于透镜形状或其他因素引起的图像失真。

它会导致图像中的直线弯曲。

2. 校正：径向畸变可以通过畸变校正算法进行校正。畸变校正

算法可以通过估计畸变参数来消除径向畸变。

3. 应用：径向畸变校正广泛应用于计算机视觉、机器人视觉、

增强现实等领域。它可以提高图像和视频的质量，提高各种计

算机视觉算法的精度。

§ 切向畸变

1. 成因：切向畸变是由于透镜形状或其他因素引起的图像失真。

它会导致图像中的直线倾斜。

2. 校正：切向畸变可以通过畸变校正算法进行校正。畸变校正

算法可以通过估计畸变参数来消除切向畸变。

3. 应用：切向畸变校正广泛应用于计算机视觉、机器人视觉、

增强现实等领域。它可以提高图像和视频的质量，提高各种计

算机视觉算法的精度。
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 图像坐标系到世界坐标系转换

§ 图像坐标系到世界坐标系转换的原理

1. 图像坐标系与世界坐标系的定义：图像坐标系是以图像左上角为原点的二维坐标系，而世

界坐标系是以真实世界中的某个固定点为原点的三维坐标系。

2. 坐标转换中的关键技术：坐标转换的主要技术包括相机标定、图像畸变矫正和三维重建等。

相机标定是确定相机参数的过程，图像畸变矫正是修正图像中的几何畸变的过程，三维重建

是利用图像信息恢复真实世界中场景的三维结构的过程。

3. 坐标转换的挑战：坐标转换过程中的主要挑战包括图像畸变、噪声和光照变化等因素的影

响。图像畸变会使图像中的物体形状发生变形，噪声会影响图像信息的准确性，光照变化会

改变图像中的物体亮度和颜色，这些因素都会对坐标转换的精度产生影响。
§ 图像坐标系到世界坐标系转换的应用

1. 自动驾驶：图像坐标系到世界坐标系转换在自动驾驶中起着至关重要的作用。自动驾驶汽

车需要能够将图像中的目标物体（如行人、车辆、路标等）及其位置准确地转换到世界坐标

系中，以便进行路径规划、避障和决策等操作。

2. 增强现实：在增强现实技术中，图像坐标系到世界坐标系转换也至关重要。增强现实技术

需要将虚拟信息准确地叠加到现实场景中，这就需要将虚拟信息的坐标系转换到世界坐标系

中。

3. 机器人技术：在机器人技术中，图像坐标系到世界坐标系转换也发挥着作用。机器人需要

能够将图像中的物体及其位置准确地转换到世界坐标系中，以便进行运动规划、抓取和导航

等操作。
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