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Three dimensional systems are primary focus of ongoing research in computer vision. In most of the 
3D systems, inputs are 2 dimensional digital images captured by charge coupled devices (CCD). The 
intersection of the ray that passes from a point in the 3D worldthrough the camera center with the 
image plane defines where the image of that point lies. During this process, depth information is 
lost. Having, at least two images from different points of view with geometrical constraints on them, 
it is possible to recover the lost depth information. Theoretically, 3D location of the point is at the 
intersection of two rays from the camera centers passing through the center of left and right 
corresponding pixels. However, in practice, design of a 3D system typically involves a range of 
performance trade-offs and depending on the application, different system parameters and camera 
setups may be required. In such systems the depth calculation is always associated with certain level 
of uncertainty. This uncertainty mainly arises from two sources, correspondence matching error and 
camera arrangement. Most researches have focused on the former case, where recovering the best 
possible reconstruction from given input data is of primary concern while the latter case has not 
been considered as it deserves, despite its importance. In many cases, there is the possibility of 
steering the acquisition process. In the current work, we will propose a mathematical framework of 
sampling space which provides a general conception of how different parameters of system alter the 
configuration of iso-disparity layers in the stereo FoV. According to this, we will extract the exact 
relations of iso-disparity layers with respect to camera parameters and stereo configuration. The 
mathematical model of iso-disparity map provides an efficient way of estimating the depth 
estimation uncertainty which is related to the baseline, focal length, panning angle and the pixel 
resolution. Lacking ground truth or any priori information, a measure of uncertainty is the only 
criterion to assess the quality of reconstruction. Accordingly, we present analytical relations for fast 
estimating the embedded uncertainty in depth acquisition. These relations, along with the 3D 
sampling arrangement is employed to define a cost function. The optimal camera arrangement will 
be extracted by minimizing the cost function with respect to the system parameters and the given 
constraints. Finally, the proposed algorithm is implemented on 3D models. The simulation results 
demonstrate significant improvement in the achieved depth map in comparison with the traditional 
rectified camera setup. 
 

 یبعد٣ی سطوح خارج یریاندازه گ یبرا یتناظر دانیم  بر اساس یسامانه چند منظر یساز نهیو به یطراح

 

 یسااص ب اان یاطلاعاا ت   اا  ،یربرداریانااند در ورهسااص ر ااگبااص رااگرت دساا رد  ظااگرد رگرااص  راردر  ص یچناانظن ر یه ساا  یس ریاااخ یه در ساا  

کاص  یناریاد سا  یس کیاد رهدیاطلاعا ت ظرباگب باص عاا  ات دسا  ظا نانی را نیاا یه طا شاگدیثبا  ظ ریر اگ یبار ره یبص رگرت ده ب ان یها  

اطلاعاا ت  نیااا رگانانیظخ لاا ، ظ ی یاشاان  ات تهادر  ص ریر ا ه نیظگراگد باا یهننساا گدیااب شان، باا  کااک   یربرداریگحانا   شاا ظ  ده حساصر ر اا

  .کنن ی بیب ت صریات دس  ر  ص را ب ر د

 کیاا نیااد ا باانیید اا  ظس ساابص عااا  کاا ه  ظ هاا نیباا    راالص داار  ن ات دهرب ،یبرداردسساا ص ناگنااص  یااظ ه  یاابااص د  ییه ساا  یس نیچناا در

 ی بیاعاا  در ب ت نیدر راگرت برطارش شانم هااص عگاظا  بارهت خ ا  با ت ها  د ا  رخاا شاگدیاسا  کاص ب عا  ظ ه سا  یس نیادر ا یض   ذارا

دانساا د  یات ده ع ظاا  اراال ین شاا رااگامیرا ظ یریداناانات  یخ اا  یبااص طااگر کلاا ،یچناانظن ر ساا  یس کیاا درظساانهد ب شااند  ،یب اان3ظخ  اا ت 

انند هابساا ص ساا  یبااص ساا خ  ر س ،یریداناانات  یظااگثر باار خ اا  یاساا د دساا ص ده  ات و راظ رهاا  ی بیاارن ظر یظاارربخ خ اا  یدااره  نخساا  و راظ رهاا 

  .ب شنیدس ص ده  ات و راظ ره  ظ یبررس یظ  بر ره یرارکز ارل ن ظص میو  نیدر ا

ظخ لا   یه نظ میاچ یبارا  یاد  یو راظ رها  ،یب ان3 ی  ا  یبرداراسا  را  با  کااک رهاباخ حا ک  بار ناگناص نیابار ا ن ظاص میو  نیاظ  در ا یس 

اسا   یب ان3 سا  یس کیا یبردارناگناص یات   ا  یسا تظن  یرا کاص باص ناگع یرنا ظر نامیاظن اگر ظهواگ  ظ نیاد باص ا یاباص دسا  رهر ه نیدهرب

 یه نسااگ   اارار داار  ن رنواا  در   اا  هاا نیدذرناان  ات ظراکااز دهرب یوررگهاا  یظجاگعااص هاااص نحاا ب ح راا  ات رلا اا یرناا ظر نامیااد ظ یابکاا ر در  ااص

 یبردارناگناص یب ان3 سا  یس کیاان  ا ر داشا  کاص رگساخ  راگامیهسا نن کاص ظ یظجاگعاص هااص نحا ط ها نید اه سا نیدهرب یره  یوا یب ن3

ددر ظرحلاص نخسا  باص شاگدیظا هر ظ ریدر ر اگ کسا یو کیاسا   شاو ها او شاگد باص راگرت  یبارره نحا ب نیاات ا کیاکاص هر یررشگد ه در راگ

 نیرهاباخ، باص رخاا نیاباص کااک ا ید در ظرحلاص ب ان یاورداخ اص سا  یحا ک  بار س یبار اسا پ و راظ رها  یرنا ظر نامیاس خراج رهابخ ظربگب بص ظ

  ا هت در ظاگرد  یاسا  کاص در تظا م نباگد ظان  ظرراو بارا  یاروا  حا  ز اها نیاکا ر باص ا نیاد ا یوارداتیظ نیاد نامیظگرگد در ظ  ی   عن 

  .اس   ی   ظس سبص عن  ،یرید یرنو  ظررو ر ا یب ن3 س  یس کیعالکرد ه د   

   ،یا صااگر نیااد باار اساا پ ا یادر   اا  ارا ااص کاارد  هاا نیدهرب صیااظن سااش شاا ظ  ظساا  ه تاه نظ میااان خاا چ چ یرا باارا ی ایا صااگر  یاانو  در

ان باا ر را باا  ساا   شااو داشاا ص ب شاان ه در  نیشاا ریب یرناا ظر نامیااکااص ظ شااگننیان خاا چ ظ یبااص نسااگ هاا نیدهرب نظ میااظاارربخ باا  چ یو راظ رهاا 

 راتییاباص ظس سابص ر  ی یساررید-زهیاظن اگر با  اسا ه د  ات رهاباخ ا نیاعاا  ح را  شاگدد باص ا نیدر رخاا  ی   عان  زامیاظ نیح   کا ار نیع

کااص باا  حاانا   کااردم   یکنیظاا  یاارا ر ر یانااصیده، راا بو هز نیااا شیااه باا  ررک  یواارداتیظ ساا  یس نیااد نامیااعااا  در ظ  ی   ه عاان  ی یسااررید



بنساا   نااصیبو یباا  اساا ه د  ات و راظ رهاا  رهدید ان  اا ر ظااشااگدیان خاا چ ظ هاا نیظن سااش دهرب نظ میااچ ساا  ،یس یراا بو نسااب  بااص و راظ رهاا  نیااا

ظان  اسا  ننار ات  نیچنان یبار ره یشانو دیاظار در بخا  رخار، ره  و نیاد باص ظن اگر اثبا ت ا بانیبوباگد  یب ان3 سا  یس یخرهرا  یاهیرظن  ک

دهنن  ظااگثر بااگدم کااص نشاا م دهاانیدرراان را نشاا م ظ 35راا   25 نیباا یبنساا  رظاان  بوبااگد جی اا د نشااگدیظ یساا ت د یشاان خ ص شاان  و یهاا ص  یو 

 .ب شنیظ یشنو دیره  و

 یب ن 3 یناگنص بردار ،یرن ظر نامیظ  ،یعن      ،یس ظ نص چنن ظن ر نو ،یدهرب نظ میعا ، چ نیرخا ،ی یسررید-زهیا :ینیکل کلا ت

 


