
1



محمدرضا محمدی: مدرس
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انطباق نقاط کلیدی
ندشومشخصیکدیگربامتناظرنقاطتااستنیازتصویر،دوازکلیدینقاطاستخراجازپس

شودمیمحاسبهتوصیفگریکویژگینقطههربرایابتدامنظور،اینبرای
،نقاطوانعنبهتوصیفگرهاترینمشابهوشوندمیمقایسهتصویردوازتوصیفگرهادویبهدوسپس

شوندمیانتخابمتناظر

4

تباه،اشتناظریابیازجلوگیریبرای
تمشابهمیزانرویبرایآستانهحد

شودمیگذاشته



تابع تبدیل

دومتصویرنقاطبهرااولتصویرنقاطکهآوردبدستراتبدیلیتابعباید،متناظرنقاطیافتنازپس

کنندنگاشت

نقاطاساسبرآنپارامترهایسپسوشودمیانتخابتبدیلتابعبرایمدلیکابتداکار،اینبرای

شوندمیبهینهآمدهبدست
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هندسیهایتبدیل
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انتقال
مدلپارامترهای(𝑥𝑡 , 𝑦𝑡)شوندمیمحاسبهمتناظرنقاطاساسبر
استنقطه1تنهانیازمند!
بهطهنقبیشتریتعدادازاستفادهباتوانمیکلیدی،نقاطدقیقیابیمکاندرخطاوجوددلیلبه

یافتدستتریدقیقپارامترهای
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خطامربعاتحداقل 

هزینهتابع

سازیبهینه
مشتقمحاسبه-
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پرتهایداده
استپرتهایدادهبهحساسخطامربعاتحداقلروش
روشRANSACشودمیاستفادهپرتهایدادهبهنسبتمقاومتبدیلتابعآوردنبدستبرای
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Rigidتبدیل 

استانتقالوچرخششاملتنهاتبدیلاین
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Rigidتبدیل 

استانتقالوچرخششاملتنهاتبدیلاین

تبدیلRigidهستندمحاسبهقابلنقطه2توسطکهداردپارامتر3تنها
کردلحاظراپرتهایدادهوگیریاندازهخطایبایدالبته
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تبدیل شباهت
استمقیاسوانتقالچرخش،شاملتبدیلاین

4نقطه2حداقلوآزادیدرجه!
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Affineتبدیل 

استکجیومقیاسانتقال،چرخش،شاملتبدیلاین

6نقطه3حداقلوآزادیدرجه!
شودمینگاشتخطبهخط
مانندمیباقیموازیموازی،خطوط
شودمیحفظخطیکرویهانسبت
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تبدیل تصویری
کنندمدلراهاپیکسلعمقتغییرتوانندنمیقبلهایتبدیل
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تبدیل تصویری
تبدیلتصویری،تبدیلAffineشودمیضربمتفاوتیضریبدرپیکسلموقعیتبهنسبتکهاستای

شودمینگاشتخطبهخط-
مانندنمیموازیلزوماموازیخطوط-
شودنمیحفظلزوماهانسبت-
داردنیازنقطه4بهحداقلوداردآزادیدرجه8-
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OpenCVتوابع 
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mat = cv2.getPerspectiveTransform(src_points, dst_points[, solveMethod])

// src_points: Coordinates of quadrangle vertices in the source image

// dst_points: Coordinates of the corresponding quadrangle vertices in the destination image

// mat: Perspective transform from four pairs of the corresponding points

dst_points = cv2.perspectiveTransform(src_points, mat)

// src_points: Input two-channel or three-channel floating-point array; each element is a 2D/3D vector to be transformed

// mat: 3x3 or 4x4 floating-point transformation matrix

// dst_points: Output array of the same size and type as src

dst = cv2.warpPerspective(src, mat, dsize[, flags[, borderMode[, borderValue]]]])

// src_points: Input image

// mat: 3x3 floating-point transformation matrix

// dsize: Size of the output image

// flags: Combination of interpolation methods and the optional flag WARP_INVERSE_MAP

// borderMode: Pixel extrapolation method

// borderValue: value used in case of a constant border; by default, it equals 0

// dst: Output image that has the size dsize and the same type as src .

dst 𝑥, 𝑦 = src
ℎ11𝑥 + ℎ12𝑦 + ℎ13
ℎ31𝑥 + ℎ32𝑦 + ℎ33

,
ℎ21𝑥 + ℎ22𝑦 + ℎ23
ℎ31𝑥 + ℎ32𝑦 + ℎ33



OpenCVتوابع 
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mat, mask = cv2.findHomography(src_points, dst_points[, method[, ransacReprojThreshold[, maxIters[, confidence]]]])

// src_points: Coordinates of the points in the original plane

// dst_points: Coordinates of the points in the target plane

// method: Method used to compute a homography matrix (least squares, RANSAC, LMEDS, RHO)

// ransacReprojThreshold: Maximum allowed reprojection error to treat a point pair as an inlier

// maxIters: The maximum number of RANSAC iterations

// confidence: Confidence level, between 0 and 1

// mask: Optional output mask set by a robust method (RANSAC or LMEDS)

// mat: Estimated perspective transform  between two planes



CamScanner
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هندسیهایتبدیل
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