Abschatzung des Disparitatsraums
fur das Stereo-Matching
mithilfe von Bildmerkmalen
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Bel der Rektifizierung wird ein
Bildpaar derselben Szene so umge-
formt, dass Bildpunkte, die zum sel-
ben Raumpunkt des Objekts geho-
ren, jedenfalls auf derselben Bild-
zelle liegen.

Beim Stereo-Matching wird jedem
Pixel im linken Bild das korres-
pondierende Pixel im rechten Bild
zugeordnet. Die Positionsdifferenz
der beiden Pixel wird als Disparitat
bezeichnet und erlaubt Ruckschlusse
auf die Tiefendi-

mension der

Szene. Dispari-

tatskarten Dbrin-

gen dies optisch

zum Ausdruck.
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Bel der Freihanderfassung von 3-
D-Modellen kann - anders als bei
kalibrierten Off-Axis-Bildaufnahmen -
nicht von einem

global vorgege-

benen  Dispari-

tatsraum  (min.

und max. Dispa-

ritatsstufe) aus-

gegangen wer-

den.
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