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图像获取方法及其装置

(57)摘要

一种图像获取方法及使用该方法的图像获

取装置。本发明的实施例提出一种通过图像获取

装置来获取图像的方法，是由处理单元执行的，

通过校正摄像头模块来获取图像的方法。控制摄

像头模块以获得包含失真的拍摄图像；基于拍摄

图像的像素值决定拍摄图像的多个角点；依据角

点的信息决定相应于摄像头模块的最佳参数；使

用最佳参数及拍摄图像的失真中心获得拍摄图

像中多个像素的消除失真后的极大似然点坐标；

以及基于像素的消除失真后的极大似然点坐标

校正摄像头模块的输出。
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1.一种由处理单元执行的图像获取方法，包括：

提供多组参数；

控制摄像头模块以获得拍摄图像，其中，上述拍摄图像包含失真，其中，上述失真包含

径向失真；

基于上述拍摄图像的像素值决定上述拍摄图像的多个角点；

依据上述角点的信息决定相应于上述摄像头模块的最佳参数，其中，上述最佳参数为

上述多组参数中的一组；

使用上述最佳参数及上述拍摄图像的失真中心获得上述拍摄图像中多个像素的消除

上述失真后的极大似然点坐标；以及

基于上述像素的消除上述失真后的极大似然点坐标校正上述摄像头模块的输出，

其中，上述多组参数中的每一组参数包括第一参数及第二参数，上述第一参数模拟曲

面，上述第二参数模拟光轴的方向，其中，上述第一参数及上述第二参数用于消除上述径向

失真。

2.如权利要求1所述的图像获取方法，其中，上述拍摄图像是通过上述处理单元驱动摄

像头模块控制器以控制上述摄像头模块拍摄校验板而获得的。

3.如权利要求2所述的图像获取方法，其中，上述摄像头模块只拍摄一次上述校验板。

4.如权利要求1所述的图像获取方法，其中，上述最佳参数由能量函数来确定，以及上

述能量函数表示消除上述拍摄图像中的上述径向失真的程度。

5.如权利要求4所述的图像获取方法，还包括：

产生相应于上述多组参数的多个能量函数；

将使上述能量函数最小时所对应的一组参数作为上述最佳参数；以及

利用上述最佳参数获得上述多个角点的消除上述失真后的最佳坐标。

6.如权利要求5所述的图像获取方法，还包括：

基于上述多个角点的消除上述失真后的最佳坐标产生上述拍摄图像的多个角点的参

考位置信息；

存储上述参考位置信息至映射表；以及

利用上述映射表校正上述摄像头模块的上述输出。

7.如权利要求1所述的图像获取方法，其中，上述最佳参数包括第一最佳参数及第二最

佳参数，上述第一最佳参数模拟曲面，上述第二最佳参数模拟光轴的方向。

8.如权利要求1所述的图像获取方法，还包括：

利用上述最佳参数获得上述多个角点的消除径向失真后的最佳坐标；以及

基于上述最佳坐标及上述失真中心获得上述拍摄图像中多个角点的消除上述失真后

的极大似然点坐标，其中，上述失真包括切向失真。

9.如权利要求8所述的图像获取方法，还包括：

基于上述最佳坐标计算上述角点的多个列平均值和多个行平均值，用以确定与上述失

真中心最接近的两行及两列的索引值；

基于上述索引值确定基础值及步进值；以及

利用上述基础值及上述步进值产生相应于上述角点的消除上述径向失真和切向失真

后的极大似然点坐标。
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10.如权利要求1所述的图像获取方法，还包括：

基于上述多个角点的消除上述失真后的极大似然点坐标产生上述拍摄图像的多个角

点的参考位置信息；

存储上述参考位置信息至映射表；以及

利用上述映射表校正上述摄像头模块的上述输出。

11.如权利要求1所述的图像获取方法，还包括：

基于上述多个角点的消除上述失真后的极大似然点坐标获得上述拍摄图像中除上述

角点外的像素的极大似然点坐标；

基于上述角点的消除上述失真后的极大似然点坐标和上述除上述角点外的像素的极

大似然点坐标产生上述拍摄图像的多个像素的参考位置信息；

存储上述参考位置信息至映射表；以及

利用上述映射表校正上述摄像头模块的上述输出。

12.一种图像获取装置，包括：

摄像头模块；以及

处理单元，耦接于上述摄像头模块，提供多组参数；控制上述摄像头模块以获得拍摄图

像，其中，上述拍摄图像包含失真，其中，上述失真包含径向失真；基于上述拍摄图像的像素

值决定上述拍摄图像的多个角点；依据上述角点的信息决定相应于上述摄像头模块的最佳

参数，其中，上述最佳参数为上述多组参数中的一组；使用上述最佳参数及上述拍摄图像的

失真中心获得上述拍摄图像中多个像素的消除上述失真后的极大似然点坐标；以及基于上

述像素的消除上述失真后的极大似然点坐标校正上述摄像头模块的输出，

其中，上述多组参数中的每一组参数包括第一参数及第二参数，上述第一参数模拟曲

面，上述第二参数模拟光轴的方向，其中，上述第一参数及上述第二参数用于消除上述径向

失真。

13.如权利要求12所述的图像获取装置，其中，上述最佳参数由能量函数来确定，以及

上述能量函数表示消除上述拍摄图像中的上述径向失真的程度。

14.如权利要求13所述的图像获取装置，其中，上述处理单元产生相应于上述多组参数

的多个能量函数；将使上述能量函数最小时所对应的一组参数作为上述最佳参数；以及利

用上述最佳参数获得上述多个角点的消除上述失真后的最佳坐标。

15.如权利要求14所述的图像获取装置，其中，上述处理单元基于上述多个角点的消除

上述失真后的最佳坐标产生上述拍摄图像的多个角点的参考位置信息；存储上述参考位置

信息至映射表；以及利用上述映射表校正上述摄像头模块的上述输出。

16.如权利要求12所述的图像获取装置，其中，上述最佳参数包括第一最佳参数及第二

最佳参数，上述第一最佳参数模拟曲面，上述第二最佳参数模拟光轴的方向。

17.如权利要求12所述的图像获取装置，其中，上述处理单元利用上述最佳参数获得上

述多个角点的消除径向失真后的最佳坐标；以及基于上述最佳坐标及上述失真中心获得上

述拍摄图像中多个角点的消除上述失真后的极大似然点坐标，其中，上述失真包括切向失

真。

18.如权利要求17所述的图像获取装置，其中，上述处理单元基于上述最佳坐标计算上

述角点的多个列平均值和多个行平均值，用以确定与上述失真中心最接近的两行及两列的
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索引值；基于上述索引值确定基础值及步进值；以及利用上述基础值及上述步进值产生相

应于上述角点的消除上述径向失真和切向失真后的极大似然点坐标。

19.如权利要求12所述的图像获取装置，其中，上述处理单元基于上述多个角点的消除

上述失真后的极大似然点坐标产生上述拍摄图像的多个角点的参考位置信息；存储上述参

考位置信息至映射表；以及利用上述映射表校正上述摄像头模块的上述输出。

20.如权利要求12所述的图像获取装置，其中，上述处理单元基于上述多个角点的消除

上述失真后的极大似然点坐标获得上述拍摄图像中除上述角点外的像素的极大似然点坐

标；基于上述角点的消除上述失真后的极大似然点坐标和上述除上述角点外的像素的极大

似然点坐标产生上述拍摄图像的多个像素的参考位置信息；存储上述参考位置信息至映射

表；以及利用上述映射表校正上述摄像头模块的上述输出。
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图像获取方法及其装置

技术领域

[0001] 本发明涉及一种图像处理技术，特别是一种离线摄像头校正方法以及使用该方法

的装置。

背景技术

[0002] 在图像拍摄上，使用镜片可带来一些好处，例如，增加进光量，缩短曝光时间等，但

也带来造成非线性的图像形变的缺点。非线性的图像失真通常包含径向失真(radial 

distortion)以及切向失真(tangent  distortion)。因此，需要一种离线摄像头校正以及使

用该方法的装置，用以降低拍摄图像的失真。

发明内容

[0003] 本发明的实施例提出一种图像的获取方法，是由处理单元执行的，通过校正摄像

头来获取图像的方法。控制摄像头模块以获得包含失真的拍摄图像；基于拍摄图像的像素

值决定拍摄图像的多个角点；依据角点的信息决定相应于摄像头模块的最佳参数；使用最

佳参数及拍摄图像的失真中心获得拍摄图像中多个像素的消除失真后的极大似然点坐标；

以及基于像素的消除失真后的极大似然点坐标校正摄像头模块的输出。

[0004] 本发明的实施例提出一种图像获取装置，该图像获取装置可以是一摄像头校正装

置，至少包括摄像头模块及处理单元。处理单元耦接于摄像头模块，控制摄像头模块以获得

包含失真的拍摄图像；基于拍摄图像的像素值决定拍摄图像的多个角点；依据角点的信息

决定相应于摄像头模块的最佳参数；使用最佳参数及拍摄图像的失真中心获得拍摄图像中

多个像素的消除失真后的极大似然点坐标；以及基于像素的消除失真后的极大似然点坐标

校正摄像头模块的输出。

附图说明

[0005] 图1是依据本发明实施例的运算装置的系统架构图。

[0006] 图2是依据本发明实施例的摄像头校正方法流程图。

[0007] 图3是依据本发明实施例的校验板示意图。

[0008] 图4是依据本发明实施例的拍摄图像示意图。

[0009] 图5是依据本发明实施例的角点示意图。

[0010] 图6是依据本发明实施例的参数决定的方法流程图。

[0011] 图7是依据本发明实施例的决定极大似然点坐标的方法流程图。

[0012] 图8是依据本发明实施例消除径向失真后的角点示意图。

[0013] 图9是依据本发明实施例消除径向失真及切向失真后的角点示意图。

[0014] 【符号说明】

[0015] 110 处理单元；

[0016] 130 图像缓存器；
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[0017] 150 易失性存储器；

[0018] 160 非易失性存储装置；

[0019] 170  摄像头模块控制器；

[0020] 190  摄像头模块；

[0021] S210～S290 方法步骤；

[0022] 30 校验板；

[0023] 40  拍摄图像；

[0024] S611～S650 方法步骤；

[0025] S710～S790 方法步骤。

具体实施方式

[0026] 以下说明为完成发明的较佳实现方式，其目的在于描述本发明的基本精神，但并

不用以限定本发明。实际的发明内容必须参考之后的权利要求范围。

[0027] 必须了解的是，使用于本说明书中的”包含”、”包括”等词，用以表示存在特定的技

术特征、数值、方法步骤、作业处理、元件和/或组件，但并不排除可加上更多的技术特征、数

值、方法步骤、作业处理、元件、组件，或以上的任意组合。

[0028] 在权利要求中使用如“第一”、“第二”、“第三”等词用来修饰权利要求中的元件，并

非用来表示之间具有优先权顺序，先行关系，或者是一个元件先于另一个元件，或者是执行

方法步骤时的时间先后顺序，仅用来区别具有相同名字的元件。

[0029] 图1是依据本发明实施例的运算装置的系统架构图。此系统架构可实施于桌上型

计算机、笔记型计算机、平板计算机、手机、数字相机、数字录影机等，至少包含处理单元

110。处理单元110可使用多种方式实施，例如以专用硬件电路或通用硬件(例如，单一处理

器、具平行处理能力的多处理器、图形处理器或其他具运算能力的处理器)，并且在执行硬

件(hardware)、韧体(firmware)或软件指令时，提供之后所描述的功能。处理单元110可整

合于图像信号处理器(ISP，Image  Signal  Processor)中，并且可通过摄像头模块控制器

170控制摄像头模块190用以捕捉图像。摄像头模块190可包含图像传感器，例如，互补式金

属氧化物半导体(complementary  metal-oxide-semiconductor，CMOS)、电荷耦合元件

(charge-coupled  device，CCD)等传感器，用以感测由红、绿、蓝光强度所形成的图像，以及

包含读取电子电路，用以从图像传感器搜集感测到的数据。易失性存储器150，例如动态随

机随取存储器(DRAM，Dynamic  Random  Access  Memory)，用以存储执行过程中需要的数据，

例如，变量、数据表(data  tables)等。

[0030] 图2是依据本发明实施例的图像校正方法流程图。此方法由处理单元110执行相关

的硬件、韧体或软件指令时实施。图3是依据本发明实施例的校验板示意图。为了校正摄像

头模块190取得的图像，本发明实施例提供像西洋棋盘(chess  board)一般的校验板

(checkerboard)30。在一些实施例中，校验板的长度和/或宽度是可调整的。一般而言，校验

板的大小以能铺满整个拍摄镜头为宜。在摄像头模块190出厂前，处理单元110驱动摄像头

模块控制器170以控制摄像头模块190拍摄校验板30，使得摄像头模块190取得拍摄图像及

存储拍摄图像至图像缓存器130(步骤S210)。图4是依据本发明实施例的拍摄图像示意图。

然而，图像传感器感测穿透摄像头模块190中透镜的光线所产生的拍摄图像40。拍摄图像40
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是一幅包含失真(distortion)的校验板图像，失真包含径向失真及切向失真。径向失真肇

因于摄像头模块190中镜片的形状，使得距离镜片中心越远的光线在通过镜片时弯折较大，

越靠近镜片中心的光线则弯折越小。切向失真则由摄像头模块190的组装误差造成，主要是

摄像头模块190中镜片及图像传感器没有平行设置。

[0031] 为了校正摄像头的输出，处理单元110决定拍摄图像40的角点及一失真中心(步骤

S230)，决定相应于摄像头模块190的最佳参数 及 (步骤S250)，应用最佳参数 及 及失

真中心获得拍摄图像40中角点的消除径向失真及切向失真后的极大似然点坐标

(步骤S270)，依据角点的极大似然点坐标 获得拍摄图像40中除角点外的像素的极

大似然点的坐标(步骤S280)以及根据上述计算结果产生及存储映射表至非易失性存储装

置160(步骤S290)。

[0032] 在步骤S230，角点为一个极值点，亦即在特定属性上特别突出的点。角点可为两条

线的交叉处(例如图3中任意两条线的交叉点)，也可以是位于相邻的两个主要方向的不同

事物上的点。当拍摄图像是通过拍摄一校验板而得时，角点为为二个边的交叉点(详见图4

和图5的示例)。本领域技术人员可参考已知的算法决定拍摄图像40的角点(corners)及失

真中心(xe，ye)。例如，Richard  Hartley及Sing  Bing  Kang发表于2007年八月的学术期刊

IEEE  Transactions  on  Pattern  Analysis  and  Machine  Intelligence，Vol.29，No.8第

1309至1321页的论文Parameter-Free  Radial  Distortion  Correction  with  Center  of 

Distortion  Estimation。图5是依据本发明实施例的角点示意图。

[0033] 在步骤S250，处理单元110从多组参数中选择出一组，使用选择出的参数计算拍摄

图像40中的所有角点以产生一能量函数。处理单元110再用多组参数中的其他组参数产生

多个能量函数，当所有组的所对应的能量函数都计算完毕后，将使能量函数最小时所对应

的那组参数作为最佳参数，最佳参数可表示为 及 详细计算过程描述如下：图6是依据

本发明实施例的参数决定的方法流程图。此方法包含一个外循环(outer  loop)(步骤S611

至S615)及一个内循环(inner  loop)(步骤S631至S637)。在外循环的每一回合中，处理单元

110用以从m组参数选择出一组αj＝(cj，pj)T及βj＝(β1j，β2j，β3j)T，0≤j≤m-1(步骤S611)，

其中，m组参数可以是根据经验值预设的。其中，第一参数α可用以模拟径向失真的曲面，而

第二参数β可用以模拟光轴的方向。接着，处理单元110反复执行内循环，使用选择出的参数

αj及βj计算相应于n个角点的消除径向失真后的坐标P’(步骤S631至步骤S637)。其中，处理

单元110可采样图5中的n个角点，例如，可选图5中的一列(column)或/和一行(row)。内循环

执行完后，处理单元110使用消除径向失真后的n个坐标P’计算相应参数αj及βj的能量函数，

能量函数可表示消除拍摄图像40中径向失真的程度(步骤S613)。当所有组的第一参数α及

第二参数β都处理完后(步骤S615中“是”的路径)，跳出外循环，并且将最小能量函数对应的

参数当作最佳参数，最佳参数包括第一最佳参数 及第二最佳参数 及 (步骤S650)。

[0034] 在内循环的每一回合中，处理单元110选择图5中的第一(下一)角点Pi＝(xi，yi)，0

≤i≤n-1(步骤S631)，将选择的参数αj及βj带入曲面方程式以计算角点Pi的深度值zi(步骤

S633)，以及使用深度值zi及摄像头模块190与校验板30间的距离h计算消除径向失真后的

坐标P’i(步骤S635)。当所有角点处理完后(步骤S637中“是”的路径)，跳出内循环。
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[0035] 在步骤S633，深度值zi可使用以下曲面方程式计算：

[0036]

[0037] s.t.

[0038] 其中，zi代表第i个角点的深度值，xi代表第i个角点的x-坐标值，yi代表第i个角点

的y-坐标值，cj及pj代表第j个第一参数α，β1j、β2j及β3j代表第j个第二参数β。

[0039] 在步骤S635，消除径向失真后的坐标P’i可使用以下公式计算：

[0040]

[0041] 其中，P’i代表第i个角点的消除径向失真后的坐标，h代表摄像头模块190与校验

板30间的距离，xi代表第i个角点的x-坐标值，yi代表第i个角点的y-坐标值，zi代表第i个角

点的深度值。

[0042] 在步骤S613，相应参数αj及βj的能量函数Ej可使用以下公式计算：

[0043]

[0044] 消除径向失真后的中值角点的坐标 可使用以下公式计算：

[0045]

[0046]

[0047] 其中，h代表摄像头模块190与校验板30间的距离，xk代表第k个角点的x-坐标值，yk

代表第k个角点的y-坐标值，zk代表第k个角点的深度值，xk-1代表第k-1个角点的x-坐标值，

yk-1代表第k-1个角点的y-坐标值，zk-1代表第k-1个角点的深度值，xk+1代表第k+1个角点的

x-坐标值，yk+1代表第k+1个角点的y-坐标值，以及zk+1代表第k+1个角点的深度值。其中，第

k-1个、第k个及第k+1个角点的位置关系可为任意三个共线且相邻的角点，例如表格1中所

示的四种情况。

[0048]

[0049] 表格1

[0050] 当第k个角点为边缘角点时，即第k个旁边无第k-1个和/或第k+1个角点时，中值角

点的坐标 取值分别为：
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[0051]

[0052]

[0053] 在步骤S270，处理单元110执行步骤S250将最佳参数 及 带入曲面方程式以计算

图5中相应于角点的消除径向失真后的坐标，接着，应用相邻角点间等距原则在图5中相应

于角点的消除径向失真后的坐标，用以计算图5中相应于角点的消除径向失真及切向失真

后的极大似然点坐标 详细计算过程描述如下：图7是依据本发明实施例的决定极

大似然点坐标的方法流程图。处理单元110取得最佳参数，最佳参数包括第一最佳参数 及

第二最佳参数 其中， 及 (步骤S710)，反复执行一个循

环，用以使用最佳参数 及 计算图5中相应于所有角点的消除径向失真后的最佳坐标P’u，v

(步骤S731至S737)。在循环的每一回合中，处理单元110选择图5中的第一(下一)角点Pu，v＝

(xu，v，yu，v)，0≤u≤U-1，0≤v≤V-1，U代表角点的行(rows)总数，V代表角点的列(columns)

总数(步骤S731)，Pu，v代表第u行第v列角点，xu，v代表第u行第v列角点的x坐标值，以及yu，v代

表第u行第v列角点的y坐标值。接着，处理单元110将最佳参数 及 带入曲面方程式计算角

点Pu，v的最佳深度值zu，v(步骤S733)，以及使用最佳深度值zu，v及摄像头模块190与校验板30

间的距离h计算消除径向失真后的最佳坐标P’u，v(步骤S735)。当所有角点处理完后(步骤

S737中“是”的路径)，跳出循环。图8是依据本发明实施例消除径向失真后的角点示意图。

[0054] 在步骤S733，角点Pu，v的最佳深度值zu，v可使用以下曲面方程式计算：

[0055]

[0056] s.t.

[0057] 其中，zu，v代表第u行第v列角点的深度值，xu，v代表第u行第v列角点的x-坐标值，

y u ，v代表第u行第v列角点的y-坐标值，以及最佳参数 及 其中， 及

[0058] 在步骤S735，消除径向失真后的最佳坐标P’u，v可使用以下公式计算：

[0059]

[0060] 其中，P’u，v代表第u行第v列角点的消除径向失真后的最佳坐标，h代表摄像头模块

190与校验板30间的距离，xu，v代表第u行第v列角点的x-坐标值，yu，v代表第u行第v列角点的

y-坐标值，以及zu，v代表第u行第v列角点的最佳深度值。

[0061] 当检测到的角点消除径向失真后(亦即是取得图8的角点后)(步骤S737中“是”的

路径)，处理单元110计算消除径向失真后的角点的列平均值 及行平均值 (步骤
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S750)，取得最接近失真中心(xe，ye)的二列的索引值index_x1及index_x2及最接近失真中

心(xe，ye)的二行的索引值index_y1及index_y2，而失真中心(xe，ye)可由步骤S230计算而

得(步骤S760)，依据失真中心(xe，ye)及相邻二列及二行的信息计算x轴的基础值xbase及步

进值xstep以及y轴的基础值ybase及步进值ystep(步骤S770)，以及据以产生拍摄图像40中相应

于所有角点的消除径向失真及切向失真后的极大似然点坐标 (步骤S790)。图9是依

据本发明实施例消除径向失真及切向失真后的角点示意图，需要注意的是，图9所示的角点

示意图呈倾斜状，这是因为光轴没有垂直于校验板所致，当光轴垂直于校验板或几乎垂直

于校验板时，图9所示的倾斜状况会消失或极不明显。

[0062] 在步骤S750，消除径向失真后的角点的列平均值 及行平均值 可使用以下公

式计算：

[0063]

[0064]

[0065] 其中，U代表角点的行(rows)总数，V代表角点的列(columns)总数，x’u，v代表第u行

第v列角点的消除径向失真后的x-坐标值，以及y’u，v代表第u行第v列角点的消除径向失真

后的y-坐标值。

[0066] 在步骤S760，索引值index_x1、index_x2、index_y1及index_y2可使用以下公式取

得：

[0067] 0≤v≤V-1；

[0068] 0≤v≤V-1，

[0069] 0≤u≤U-1；

[0070] 0≤u≤U-1，

[0071] 其中，xe代表失真中心的x-坐标值，ye代表失真中心的y-坐标值，U代表角点的行总

数，V代表角点的列总数， 代表第v列角点的消除径向失真后的x-坐标值的平均值，以及

代表第u行角点的消除径向失真后的y-坐标值的平均值， 代表第index_x1列

角点的消除径向失真后的x-坐标值的平均值， 代表第index_x2列角点的消除径向

失真后的x-坐标值的平均值， 代表第index_y1行角点的消除径向失真后的y-坐

标值的平均值，以及 代表第index_y2行角点的消除径向失真后的y-坐标值的平

均值。

[0072] 在步骤S770，计算x轴的基础值xbase及步进值xstep以及y轴的基础值ybase及步进值

ystep，其中，x轴/y轴的基础值xbase/ybase是指二列/行的索引值的更接近失真中心的一列/行
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角点的消除径向失真后的x-坐标值/y-坐标值的平均值，xstep/ystep是指接近失真中心的二

列/行的消除径向失真后的x-坐标值/y-坐标值间的差值。在一实施例中，x轴的基础值xbase

及步进值xstep以及y轴的基础值ybase及步进值ystep可使用以下公式计算：

[0073]

[0074]

[0075]

[0076]

[0077] 其中， 代表第index_x1列角点的消除径向失真后的x-坐标值的平均值，

代表第index_x2列角点的消除径向失真后的x-坐标值的平均值， 代表

第index_y1行角点的消除径向失真后的y-坐标值的平均值，以及 代表第index_

y2行角点的消除径向失真后的y-坐标值的平均值。

[0078] 在步骤S790，拍摄图像40中相应于所有角点的消除径向失真及切向失真后的极大

似然点坐标 可使用以下公式计算：

[0079] ifindex_x1<index_x2；

[0080] ifindex_x1>index_x2；

[0081] ifindex_y1<index_y2；

[0082] ifindex_y1>index_y2，

[0083] 其中，r和s的取值范围可表示为：

[0084] index_x1≤r≤V-1-index_x1，

[0085] index_y1≤s≤U-1-index_y1

[0086] 其中， 代表第(index_x1+r)列角点的消除径向失真及切向失真后的x-

坐标值， 代表第(index_y1+s)行角点的消除径向失真及切向失真后的y-坐标

值，U代表角点的行总数，V代表角点的列总数。

[0087] 在步骤S280，本领域技术人员可依据角点的极大似然点坐标 使用已知算法

(例如，插值法)计算图9中除角点外的像素的极大似然点的坐标。

[0088] 在步骤S290，非易失性存储装置160可为快闪存储器或其他不会因断电而造成映

射表消失的存储装置。映射表可包含多个存储格，存储格数量及位置相应于图像传感器阵

列的图像传感器数量及位置。例如，图像传感器阵列包含mxn个图像传感器时，映射表包含

mxn个存储格，m、n为大于0的整数，且m、n可为相同或不同整数。每一个存储格记录拍摄图像

的像素的参考位置信息。假设存储格[i，j]记录[k，l]：详细来说，当存储格[i，j]为步骤
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S230中决定的角点，则[k，l]可包含于步骤S270计算出相应于此角点的消除径向失真及切

向失真后的极大似然点坐标的信息。当存储格[i，j]不为步骤S230中决定的角点，则[k，l]

可包含于步骤S280计算出相应于此像素的极大似然点坐标的信息。在一些实施例中，存储

格[i，j]的存储信息可代表拍摄图像的像素[i，j]的参考位置为[k，l]，其中，i、k为介于0至

m-1的任意整数，j、l为介于0至n-1的任意整数。在一些实施例中，存储格[i，j]的存储信息

可代表拍摄图像的像素[i，j]的参考位置为[i+k，j+l]，其中，i为介于0至m-1的任意整数，k

为任意整数(正整数，0或负整数)且i+k介于0至m-1之间，以及j为介于0至n-1的任意整数，l

为任意整数且j+l介于0至n-1之间。在一些实施例中，为降低存储空间，映射表可只存储相

应于步骤S230中决定的角点的消除径向失真及切向失真后的极大似然点坐标的信息。在一

些实施例中，，映射表可只存储相应于步骤S735中决定的角点的消除径向失真后的最佳坐

标的信息。

[0089] 摄像头模块190出厂后，处理单元110可从摄像头模块190取得原始图像，以及根据

非易失性存储装置160中映射表的参考位置信息产生调整图像。在一个例子中，处理单元

110可取得原始图像中像素[k，l]的值作为调整图像中像素[i，j]的值。在另一个例子中，处

理单元110可取得原始图像中像素[i+k，j+l]的值作为调整图像中像素[i，j]的值。在更另

一个例子中，处理单元110可使用平滑算法(smoothing  algorithm)计算原始图像中像素

[k，l]的值及邻近像素的值并将计算结果作为调整图像中像素[i，j]的值。在更另一个例子

中，处理单元110可使用平滑算法计算原始图像中像素[i+k，j+l]的值及邻近像素的值并将

计算结果作为调整图像中像素[i，j]的值。

[0090] 从本发明的一个面向来说，处理单元110驱动摄像头模块控制器170以控制摄像头

模块190拍摄校验板30，使得摄像头模块190取得包含失真的拍摄图像40；使用算法消除拍

摄图像40的失真，用以产生相应于拍摄图像40的多个像素的参考位置信息；以及存储映射

表至非易失性存储装置160。在替代性实施方式中，处理单元110可根据调整结果产生调整

模型，其中包含多个数学公式或算法及其参数，用以降低原始图像中的失真。然而，在此须

注意的是，当图像传感器阵列上成像的图像中包含的失真难以使用数学公式及其参数模拟

时，产生的调整模型将无法有效地消除图像中包含的失真。不同于如上所述实施方式，本发

明实施例的映射表包含多个存储格，而每一个存储格记录一个像素的参考位置信息，用以

解决上述缺陷。

[0091] 从本发明的另一个面向来说，处理单元110使用二个阶段进行校正：依据角点的信

息决定摄像头模块190的最佳参数；及使用最佳参数及失真中心获得拍摄图像40中多个像

素的消除失真后的极大似然点坐标。最后，处理单元110存储映射表至非易失性存储装置

160，其中，映射表包含消除失真后的极大似然点坐标的信息。从本发明的更另一个面向来

说，处理单元110以下列方式获得消除失真后的极大似然点坐标：使用最佳参数及失真中心

获得拍摄图像中相应于角点的多个消除失真后的极大似然点坐标；以及依据角点的极大似

然点坐标获得拍摄图像中除角点外的像素的极大似然点坐标。在一些替代性实施方式中，

校正方法需要从不同角度拍摄校验板来产生多张图像，接着，依据多张图像的角点及失真

中心信息产生调整模型，其中包含多个数学公式或算法及其参数。不同于如上所述实施方

式，本发明实施例的二阶段校正只需要拍摄一次校验板30便可以获得拍摄图像40中所有像

素的消除失真后的极大似然点坐标。
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[0092] 虽然图1中包含了以上描述的元件，但不排除在不违反发明的精神下，使用更多其

他的附加元件，已达成更佳的技术效果。此外，虽然第2、7及8图的处理步骤采用特定的顺序

来执行，但是在不违反发明精神的情况下，本领域技术人员可以在达到相同效果的前提下，

修改这些步骤间的顺序，所以，本发明并不局限于仅使用如上所述的顺序。

[0093] 虽然本发明使用以上实施例进行说明，但需要注意的是，这些描述并非用以限缩

本发明。相反地，此发明涵盖了本领域技术人员显而易见的修改与相似设置。所以，申请权

利要求范围须以最宽广的方式解释来包含所有显而易见的修改与相似设置。
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图3
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图8

图9
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