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【57】申請專利範圍
1.　一種用於形成一全景影像之方法，其包括：提供一全景成像系統，其具有安置成一並排
陣列之複數個離散成像系統，該等離散成像系統之各者之特徵為一視野；及約束複數個

主光線以實質上平行於另外的複數個主光線，該複數個主光線沿著該等離散成像系統之

各者之該視野之邊緣入射，該另外的複數個主光線沿著該等離散成像系統之一緊毗鄰者

之該視野之毗鄰邊緣入射，使得在自物件空間觀看時該等主光線之全部似乎會聚至一共

同點且該複數個離散成像系統之各者之該視野與該等離散成像系統之該緊毗鄰者之該視

野結合但不重疊。

2.　如請求項 1之方法，其進一步包括約束該等主光線之至少 50%以自平行偏離 20度或更
少，該等主光線沿著離散成像系統中之該視野之毗鄰邊緣入射。

3.　如請求項 1之方法，其中該等離散成像系統之各者與該等離散成像系統之該緊毗鄰者共
用相同一組主光線。

4.　如請求項 1之方法，其中該等離散成像系統之各者是相同的。
5.　如請求項 1之方法，其中提供該全景成像系統之步驟包括：組態該並排陣列於具有一中
心之三維幾何形狀中，組態具有複數個邊緣之一前透鏡之該複數個離散成像系統之各

者，該複數個邊緣在沿著相對於該三維幾何形狀之該中心之該等邊緣之點處及該前透鏡

之一中點處界定複數個邊緣表面角度，及組態該複數個邊緣中之各邊以與毗鄰前透鏡之

毗鄰邊緣毗鄰，及約束沿著該視野入射之複數個主光線之步驟包括將沿著該等邊緣之該

複數個主光線之各者之一入射角與沿著該毗鄰邊緣之該等毗鄰表面角度匹配。

6.　如請求項 5之方法，其中該三維幾何形狀為十二面體，且在該等離散成像系統之各者中
之該前透鏡經構形為具有五邊形形狀，其中該五邊形形狀之該等邊緣具有一長度 a，外
切該五邊形形狀之一圓之直徑等於 a/sin(36°)=1.7013a，內切該十二面體內之一球體之半
徑等於
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且從該十二面體之一中心到該前透鏡之該邊緣上之一中點之距離等於

7.　一種多相機全景成像系統，其包括：複數個離散成像系統，其特徵為一視野及安置成一
並排陣列，其中該等離散成像系統之各者之該視野與各個毗鄰離散成像系統之該視野結

合但不重疊，該等離散成像系統之各者包括一前透鏡，其經構形以約束複數個主光線以

實質上平行於另外的複數個主光線，該複數個主光線沿著該等離散成像系統之各者之該

視野之邊緣入射，該另外的複數個主光線沿著該等離散成像系統之緊毗鄰者之該視野之

毗鄰邊緣入射，使得在自物件空間觀看時該等主光線之全部似乎會聚至一共同點。

8.　如請求項 7之多相機全景成像系統，其中該等主光線之至少 50%自平行偏離 20度或更
少，該等主光線沿著離散成像系統中之該視野之毗鄰邊緣入射。

9.　如請求項 7之多相機全景成像系統，其中該等離散成像系統之各者包含一影像感測器，
進一步其中該共同點定位於該影像感測器之後。

10.   如請求項 7之多相機全景成像系統，其中該並排陣列形成具有一中心之三維幾何形狀，
該等離散成像系統之各者中之該前透鏡具有複數個邊緣，該複數個邊緣沿著相對於該三

維幾何形狀之該中心之該等邊緣之點處及該前透鏡之一中點處界定複數個邊緣表面角

度，該複數個邊緣中之各邊緣經構形與毗鄰前透鏡之毗鄰邊緣毗鄰，及沿著該複數個邊

緣之各者中之該等邊緣之該複數個邊緣表面角度與沿著該毗鄰前透鏡中之該毗鄰邊緣之

該複數個主光線之各者之一入射角匹配。

11.   如請求項 10之多相機全景成像系統，其中該三維幾何形狀係為十二面體，且在該等離散
成像系統之各者中之該前透鏡經構形為具有五邊形形狀，其中該五邊形形狀之該等邊緣

具有一長度 a，外切該五邊形形狀之一圓之直徑等於 a/sin(36°)=1.7013a，內切該十二面
體內之一球體之半徑等於

且從該十二面體之一中心到該前透鏡之該邊緣上之一中點之距離等於

12.   如請求項 7之多相機全景成像系統，其中該等離散成像系統中之各者之一前透鏡係一單
一連續自由曲面光學器件之一部分。

13.   如請求項 9之多相機全景成像系統，其中該影像感測器係一波前感測器。
14.   如請求項 7之多相機全景成像系統，其中該等離散成像系統中之各者具有一彎曲影像平

面以便匹配該成像系統之一失真及珀茲伐曲率。

圖式簡單說明

圖 1繪示一光學系統之主光線。主光線界定物件之高度以及影像之高度。

(2)
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圖 2繪示為何在使用多個折射成像系統以擷取一場景之一影像時出現視差。在頂部上之
透鏡單元中，三個物件經映射至相同影像點；在底部之透鏡單元中，其等經映射至三個分離

影像點。

圖 3(左邊)繪示由圖 2中之頂部透鏡單元形成之影像，而右邊上之影像係由底部透鏡單元
形成。

圖 4展示將由組合圖 3中之兩個影像導致之影像。
圖 5繪示在當今產生之相機中如何出現視差。視野重疊且對於底部透鏡系統出現在 FOV

之邊緣處之一三角形將出現在頂部上之成像系統中之 FOV之約 0.707倍處。因此，對於各個
相機，三角形經映射至不同影像點。在底部上三角形經映射至全 FOV(影像之邊緣)。
圖 6繪示不具有視差之兩個並排成像系統。在各個系統之邊緣處之主光線經約束以彼此

平行定位。因此，沿著此線定位之物件經成像至影像平面中之相同點。

圖 7繪示關於所展示之兩個成像系統之無視差(NP)點(如下文中所定義)之位置。
圖 8展示在 FOV之邊緣處之主光線不平行，因此 NP點定位於不同位置處。
圖 9繪示其中 NP點定位於影像感測器之前之一成像系統。
圖 10繪示兩個成像系統，其等經對準使得在各者之 FOV之邊緣處之主光線彼此平行。
圖 11展示其中 NP點在影像平面之後之一成像系統。
圖 12展示其中 NP點同位之一多個單元成像系統。
圖 13展示其中邊緣光線經約束以沿著各個十二面體面定位之一 360度透鏡系統之一 3維

呈現。

圖 14展示繪示若透鏡係一圓而非一五邊形則將產生之盲點之內切於一五邊形中之一圓。
圖 15展示最初經設計以外切正五邊形之各個系統之第一透鏡元件。
圖 16：第一透鏡元件之直徑經約束至 1.7013a，其中 a係正五邊形之邊長度。
圖 17：自第一透鏡元件之中心至十二面體之中心(NP點)之距離係 1.1135a，其中 a係五邊

形之邊長度。

圖 18：自五邊形面之頂部至 NP點之距離經約束至 1.31a，其中 a係正五邊形之邊長度。
此處 NP點係十二面體之中心。
圖 19：繪示相對於十二面體之中心施加於第一透鏡元件上之約束之圖式。「a」係十二面

體中各個正五邊形之邊長度。

圖 20：繪示任何元件之最大長度經約束以適配於自十二面體之中心發出之 31.717度半角
光錐內之圖式。

圖 21：十二面體之 1/12及十二面體之中心與五邊形邊緣之中心之間之角度之三維呈現。
圖 22：十二面體之 1/12及十二面體之中心與五邊形邊緣之邊緣之間之角度之三維呈現。
圖 23：展示至第一光線及第三十七光線之高度之五邊形形狀之透鏡元件。
圖 24：展示模型中之第一光線及第三十七光線之當前透鏡設計之 Zemax圖。
圖 25：自背面之當前透鏡設計之三維 Zemax圖。
圖 26：自側面之三維 Zemax圖。

(3)

- 4613 -



(4)

- 4614 -



(5)

- 4615 -



(6)

- 4616 -



(7)

- 4617 -



(8)

- 4618 -



(9)

- 4619 -



(10)

- 4620 -



(11)

- 4621 -



(12)

- 4622 -



(13)

- 4623 -



(14)

- 4624 -



(15)

- 4625 -



(16)

- 4626 -



(17)

- 4627 -



(18)

- 4628 -



(19)

- 4629 -


