
 آزمون اول: 

  ؛و پایه آن به همراه میز دوارساخت صفحه کالیبراسیون 

 )[؛بررسی مشخصات دوربین ]فاصله کانونی، مشخصات سنسور، کمینه فاصله فوکوس)دوربین در حالت اتوفوکوس نباشد 

 از صفحه کالیبراسیون گزارش شود(؛ فیکس کردن دوربین )فاصله دوربین 

   نصبPython، Anaconda ماژول  وOpencv؛ 

  دوربین به همراه محاسبه خطای بازتصویرنمایی؛برنامه کالیبراسیون تشریح 

  ؛ها ضمیمه گزارش باشند()عکس صفحه کالیبراسیونمحور از خارج برداری از بیش از ده منظر مختلف عکس 

  ؛های ماتریس توضیح داده شود()مولفه 1طبق فرمت جدول گزارش ماتریس دوربین  

  ؛ها()و توضیح معنی آن گزارش بردار دوران و بردار انتقال در هر منظر 

  (.1طبق نمونه شکل خطاهای بازتصویردر مناظر مختلف )همراه با تفسیر خودتان و نمودارگزارش 

 

 : فرمت گزارش نتایج آزمون اول1جدول
 

N ... 7 6 5 4 3 2 1 شماره منظر 

 خطای بازتصویر)پیکسل(         

  بردار دوران         

 (mm) بردار انتقال         

 

 

 خطای محاسباتی بازتصویرنمایی در مناظر مختلف راد: نمو1شکل

 



 :آزمون دوم

 حالتی که صفحه که حول محور خود بچرخد و مقایسه با نتایج برداری از صفحه کالیبراسیون در حالیبررسی تاثیر عکس

 ؛بچرخد و ارائه نتایجکالیبراسیون خارج از محور خود 

 

 
 : نمودار تغییرات خطای بازتصویرنمایی در دو حالت چرخش صفحه کالیبراسیون حول محورش و خارج از آن2شکل

 

 ؛به طوری که اندازه بهینه پیشنهاد شود های شطرنج روی نتایجبررسی اثر سایز خانه 

 

 
 های صفحه شطرنجیی مختلف خانههابازتصویرنمایی به ازاء اندازه: نمودار میزان خطای 3شکل
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 ؛و تفسیر آن منظر که دارای حداقل خطا باشند 9یا  5 گزارش 

 مبحث، گزارش کارگاه ارائه شده در )منبع  روش مشابه کالیبراسیون دوربین هبررسی کالیبراسیون میز دوار ب

 (.SIGGraph2014کنفرانس
 

 آزمون سوم:

  همراه با تفسیر و نمودارهای مناسب( کالیبراسیونبررسی اثر فاصله دوربین از صفحه( 

 

 
 نمودار میزان خطای بازتصویرنمایی به ازاء فواصل مختلف دوربین تا صفحه کالیبراسیون: 4شکل

 

 آزمون چهارم:

 به ی کالیبراسیون دوربین از صفحه ترین فاصلههای عمودی و افقی شطرنج  در بهتعداد خانهترین بررسی بیش

 .طوری که خطای بازتصویرنمایی کمینه باشدها به ترین اندازه خانهازاء به

 
 های صفحه کالیبراسیوننمودار میزان خطای بازتصویرنمایی به ازاء تعداد مختلف از سطر و ستون: 5شکل
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