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Eingaben:
- Zwei Bilder B., Bg aufgenommen mit Kameraachse in z-Richtung. Die Kamera darf zwischen
beiden Bildern nur parallel verschoben, nicht gedreht worden sein.
Die x-y-Weltkoordinaten der Kameraposition fir die beiden Bilder (c.1, ¢.») und (Cr1, Cr2)
Die Pixelkoordinaten (x’., y'L) und (X'r, Y'r) €in und desselben Objektpunktes P in beiden Bil-
dern.
Auflésung der Kamera: B Pixel Breite, H Pixel Hohe
Die reale Grole eines Pixels der Kamera auf dem CCD-Chip sy, sy
- Brennweite der Kamera f
Berechnung: Berechne im Least-Square-Sinne eine optimale Naherungslésung (xz, X,, X3) des fol-
genden Gleichungssystems
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Ausgabe: Weltkoordinaten (X1, X», X3) des Punktes P
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