
Stereoskopischer Stitchingfehler 
GPHerbig 
 
Beim Aufnehmen sequentieller Teilbilder für Panoramaaufnahmen entstehen an den 
Nahtstellen Größenfehler, sofern die Drehung der Kamera nicht im vorderen Hauptpunkt 
stattfindet. Da bei stereoskopischen Panoramaaufnahmen die Drehachse nicht in diesem 
Hauptpunkt erfolgen kann, sind Größenfehler unvermeidbar. Diese Größenfehler sollen hier 
berechnet werden. Bild 1  zeigt die Aufnahmegeometrie: 
 

 
Bild 1: Aufnahmegeometrie bei Rotation einer Stereokamera um deren Mittelpunkt 
 

• Die beiden roten Punkte sind die Standorte der Kameras. Die Drehachse liegt genau 
dazwischen im schwarzen Punkt. 

• Im Bild sind zwei Aufnahmen der linken Kamera  angedeutet. 
• Der Sektorenwinkel sei α . Die beiden angedeudeten Sektoren überlappen sich nicht. 

 
Es soll nun der Größenabbildungsfehler eines Objektes, welches sich genau an dieser 
Schnittstelle der beiden Sektoren in dem grünen Punkt befinden soll, ausgerechnet werden. 
 
Die Entfernung der linken Kamera zu diesem Objekt bei der Aufnahme 1  sei 1R , also die 
Strecke roter Punkt - grüner Punkt . 
Die Entfernung der linken Kamera zu diesem Objekt bei der Aufnahme 2  sei 2R , also die 
Strecke blauer Punkt - grüner Punkt . 

α
b/2

α
α

R1

R2

s

Aufnahme 1
Aufnahme 2



Den Abbildungsfehler F .berechnen wir aus dem relativen Größenunterschied der beiden 
Abbildungen dieses Objektes. Dieser ist proportional zu den Entfernungen 12 / RR  und damit 
gilt: 
 12 /1 RRF −=          (1) 
 
Läßt man einen relativen Größenfehler von 2 ‰ zu (das ergibt bei FullHD etwa 1 Pixel große 
lokale Höhenfehler, die an der oberen und unteren Bildkante mit unterschiedlichem 
Vorzeichen auftreten), darf F  also nicht größer als 3102 −⋅  werden. F  berechnen wir jetzt in 
Abhängigkeit des Sektorenwinkels α : 
Im ersten Schritt lesen wir aus dem Bild 1 unmittelbar  
 sRR −= 12           (2) 
 
ab und setzen das in (1) ein: 
 111 //)(1 RsRsRF =−−=         (3) 
 
Im zweiten Schritt berechnen wir für das (halbe) gleichschenkliche Dreieck schwarzer Punkt 
- roter Punkt - blauer Punkt: 
 bs /)2/sin( =α          (4) 
 
und eliminieren s  in (3). Damit haben wir schon das gewünschte Ergebnis: 
 )2/sin()/( 1 αRbF =          (5) 
 
Der Quotient 1/ Rb  ist für Stereoskopiker keine Unbekannte1. Bei typischen Stereobildern mit 
Weitwinkelobjektiven können wir diesen Quotienten mit (1/25) abschätzen und erhalten so 
für kleine Sektorenwinkel die Näherung: 
 50/α=F           (6) 
 
Mit der oben schon formulierten Schwelle 3102 −⋅<F  landen wir also beim maximalen 

Sektorenwinkel: 1.0max <α  oder in Grad: °< 7.5α , was in etwa 64 Sektoren entspricht. 

                                                 
1 Siehe: "Die Stereobasis-Grundformel", Gl. (5): fdab N //0 =  


