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Калибровка и коррекция геометрических искажений автомобильной камеры заднего вида 
 
Рассматриваются интерактивные алгоритмы построения преобразований изображений, получаемых с 

помощью автомобильной камеры заднего вида «рыбий глаз», в изображения, подходящие для помощи 
водителю при движении задним ходом. Приведены два варианта подобных алгоритмов, которые используют 
независимые преобразования вдоль вертикальной и горизонтальной координатных осей вместо методов, 
учитывающих осевую (вращательную) симметрию камеры. Реализация рассмотренных алгоритмов 
существует в двух вариантах:  интегрированный в систему проектирования CATIA (Dassault Systems) – для 
первоначальной разработки, отладки и тестирования, а также встроенный непосредственно в цифровой 
процессор управления камерой заднего вида для окончательного использования. Приведено описание 
дополнительных алгоритмов для тестирования работы камеры заднего вида – алгоритм контроля 
геометрических преобразований и алгоритм контроля контрастности изображения с камеры в условиях 
недостаточной освещенности. Эти алгоритмы реализованы только в виде дополнительного модуля САПР 
CATIA. 
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Biryukov E.D., Barladyan B.Kh., Shapiro L.Z., Voloboy A.G. Calibration and correction of geometric distortions of 
a car rear view camera 
 
We consider interactive algorithms for constructing transformations of images obtained using a car rear-view fisheye 
camera into images suitable for assisting the driver when reversing. Two variants of similar algorithms are presented 
that use independent transformations along the vertical and horizontal coordinate axes instead of methods that take 
into account the axial (rotational) symmetry of the camera. The implementation of the considered algorithms exists in 
two versions: integrated into the CATIA design system (Dassault Systems) - for initial development, debugging and 
testing, and also built directly into the digital rear view camera control processor for final use. A description of 
additional algorithms for testing the operation of the rear view camera is provided - an algorithm for controlling 
geometric transformations and an algorithm for controlling the contrast of the camera image in low light conditions. 
These algorithms are implemented only as an additional CAD CATIA. 
 
Keywords: rear view camera, visualization, navigation, geometric transformations, light control. 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 




