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一、需要知道物体的深度信息

二、需要重构物体的外形

三、用于解决某些2D图像的分割问题

使用3D检测技术的理由



需要知道物体的深度信息



需要重构物体的外形



用于解决某些2D图像的分割问题



HALCON 3D测量技术
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三坐标测量仪
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双目重构01



一、什么是双目重构

二、重构的流程

三、重构的原理

双目重构



什么是双目重构



1、摄像机标定获取内参和外参

2、极线矫正

3、在两幅图像中搜索匹配点

4、计算深度信息

5、重构表面数据

重构的流程



标定流程

1、拍摄标定板图像

2、畸变矫正

3、确定标定板和相机的位置关系

4、生成深度图像



拍摄标定板图像



畸变矫正



畸变矫正



获取相机和标定板位置关系



生成深度图像



原理

1、理想针孔模型

2、世界坐标到图像坐标转换

3、双目测距原理

4、极线约束

5、极线矫正

6、匹配点搜索



理想针孔模型
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世界坐标到图像坐标转换
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双目测距原理
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双目测距原理
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极线约束
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极线矫正
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极线矫正



匹配点搜索
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HALCON双目（重构之前）
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HALCON双目重构（在线重构）
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示例程序

标定

• 单目标定

• 双目标定

标定数据应用

• 图像拼接

• 生成视差图

• 通过匹配点方式

• 通过栅格方式

file:///C:/Users/Public/Documents/MVTec/HALCON-20.05-Progress/examples/hdevelop/Applications/Measuring-3D/cbm_caliper.hdev
file:///C:/Users/Public/Documents/MVTec/HALCON-20.05-Progress/examples/hdevelop/Calibration/Binocular/binocular_calibration.hdev
file:///C:/Users/Public/Documents/MVTec/HALCON-20.05-Progress/examples/solution_guide/3d_vision/two_camera_calibration.hdev
file:///C:/Users/Public/Documents/MVTec/HALCON-20.05-Progress/examples/hdevelop/Applications/Measuring-3D/disparity.hdev
file:///C:/Users/Public/Documents/MVTec/HALCON-20.05-Progress/examples/hdevelop/3D-Reconstruction/Binocular-Stereo/binocular_disparity_mg.hdev


示例程序

➢ 视差图应用

◼ 获取点云图

◼ 3D匹配

file:///C:/Users/Public/Documents/MVTec/HALCON-20.05-Progress/examples/hdevelop/3D-Reconstruction/Binocular-Stereo/disparity_image_to_xyz.hdev
file:///C:/Users/Public/Documents/MVTec/HALCON-20.05-Progress/examples/hdevelop/Applications/Object-Recognition-3D/locate_cylinder_3d.hdev


3D逆向工程

产品应用案例

../南京理工_2015_5_28/360 Degree 3D Scanning with Automatic Merging and Alignment.mp4


自动驾驶

产品应用案例

Video.mp4



