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                    winasityvaoba 

 

    rogorc cnobilia Tanamedrove meTodebi aRmwarmoeblobisa stereo-

skopuli gamosaxulebebis, warmoudgenelia rastruli optikuri sistemebis 

gamoyenebis gareSe. sxvadasxva avtorebis  [1-5]  mier didi yuradReba eTmoba 

sivrciT mxedvelobiT fotos da SedarebiT naklebad teqnikur 

daniSnulebebs, romlis saSualebiTac xdeba am pirobebis realizacia. 

      Stereoscopy- es aris mecnierebis vizualuri aRqma 3-ganzomilebian 

sivrceSi garSemortymuli Cvens garSemo, Tumca rogorc sityva ,, optika”, 

xSirad igulisxmeba ara mxolod mecniereba sinaTleze da misi kanonebis 

gavrcelebaSi, aramed teqnikuri mowyobilobebic gamoyenebuli sinaTlis 

nakadebis gardaqmnaSi. am mowyobilobebis gaangariSebis Teoriebi, aseve 

sityva  “stereoscopy”  rogroc wesi gulisxmobs, ufro farTo speqtrs romlis 

wreSic garkveuli sakiTxebi moicavs fsixofiziologiuri maxasiaTeblebis 

sivrciTi aRqmis ferweras, optikur principebs da teqnikur saSualebebs, 

romlebic aSeneben xilul sivrcul gamosaxulebebis obieqtebs. 

      adamianis survili aixdinos aRqmis gamosaxulebebi romelic qmnis 

moculobiT STabeWdilebebs da tele-aRWurvilobis sagnebis 

gamosaxulebebs, aRwerilia adrindeli droidan. ukve XV sauk-Si leondardo 

davinCi Seiswavlida am sakiTxebs da cdilobda mieca mecniuruli 

dasabuTeba. 1593w hortam daadgina, rom Cvens gonebaSi kombinirdeba 

gamosaxuleba miRebuli orive TvaliT da aRwera calekuli gamosaxulebebi 

stereo wyviliT. 

       pirveli samuSaoebi mowyobilobis Seqmnis,xelovnurad uyurod 

stereoskupiul efeqts, miekuTvneba XlX sauk-is Sua periods.  1833w vitsonma 

Seqmna pirveli sarkis stereoskopia xolo 1859w-s briustelma Seqmna 

linzuri stereoskopia. amave preiods miekuTvneba, pirveli stereoskopuli 

aparatebis Seqmna. SemdgomSi aRqmis stereoskupiuli gamosaxulebebis (e.w 

gamosaxulebebi romlebic qminian samyaros moculobis STabeWdilebas) 

agrZelebda teqnikurad gaumjobesebas. ukve 1858w Cndeba teqnikuri 

saSvalebebi, proeqciuli aRmwarmoeblobisa stereoskopiuli 

gamosaxulebebis e.w. anaglifebis da eklifsis meTodebiT, romlebic 

damuSavebuli iyo s. mixailovis da s. briuxenis mier. 

       amsaukunis dasawyisSi aRmoaCines gzebi kidev ukeTesi stereoskopuli 

gamosaxulebebis misaRebad. romebic SeiZleba CaiTavalos Tavisufali, 

yovelgvari optikuri mowyobilobebis gareSe. gamoCena aseTi 

avtostereoskopuli gamosaxulebebisa SesaZlebeli gaxda axali 



wvrilmarcvlovani rastruli optikuri sistemebis Seqmnis daxmarebiT. didi 

wvlili optikur garemoSi miekuTvneba g.lipmans da p.sokolovs, romlebmac 

1911w-ls pirvelebma miRes sivrciTi ganuyofeli intetraluri gamosaxuleba, 

gamorCeuli SesaZleblobebiT aramarto stereoskopuli dakvirvebebiT, 

aramed maTi SesaZleblobebiT obieqtebis sxvadasxva rakursiT xedvis 

sxvadasxva SesaZlebeli wertilebidan. amave periodSi Seiqmna uaCkebo 

stereokino sabWoTa gamomgonleblebis p.ivanovi v.Smakovis mier, aseve 

SesaZlebeli gaxda satelevizio gamosaxuklebebis stereoskopuli 

aRwarmoeba. SemdgomSi a.n. levinqtonis mier damuSavebuli iqna orginaluri 

sistema anaglifuri kinos proeqtirebisa, xolo m.m. basovTan erTad 

polarizebuli stereoskopuli sistemis proeqciisa. 

         Znelia CamovTvaloT is sferoebi, sadac stereoskopia hpovebs 

gamoyenebas,rogoricaa: astronomia, medicina, mSenebloba, geologiuri 

dazvervebi, arqiteqtura da sxva.  

          stereoskopuli, fotografiis gamoyenebas didi upiratesoba aqvs 

Cveulebriv fotogarafiasTan, sivrciTi warmodgenis wyalobiT romelsac 

qmnis stereoskopuli gamosaxuleba, magaliTad, xSiri tyeebi, myinvarebi, 

kristalebi, anatomiuri da histelogiuri preparatebi, sruliad sxvanairad 

gamoiyurebian, vidre Cveulebrivi gadaRebebisas.  stereoskopuli 

fotografireba da kino gadaReba SemdgomSi pouloben gamoyenebas 

rendgenoskopiul da mikroskopiul kvlevebSi, xolo dRes eleqtronul 

mikroskopiaSi da birTvul kvlevebSi, galografiaSi. 

           saerTod iq sadac saWiroebs siwminde da gamomsaxveloba 

stereoskopul fotografias aqvs upiratesoba, Ceveulebriვ 

fotografirebasTan. gansakuTrebiT gamomxatav STabeWdilebas axdens 

feradi stereoskopuli gamosaxuleba, romelic SesaZlebelia miviRoT 

Tanamedrove teqnikis ganviTarebis wyalobiT, rogoricaa: feradi 

fotagrafireba, feradi filmebi da Fferadi televizia. Tanamedrove 

meTodebis reproduqcia stereoskopuli gamosaxulebebis aRqmaSi, 

warmoudgenelia rastruli optikuri sistemebis gareSe. didi yuradReba 

eTmoba stereoskopul ganviTarebas, saerTo, principialuri 

fundamentaluri pirobebis sivrciTi vizualur aRwarmoebas da garkveul 

wilad mcire-teqnikuri saSvalebebis danergvas. aseve gamoiyeneba ZიriTadi 

kanonebi, fizikis, maTematikis, aRmwarmoeblobis da sivrciTi 

urTierTobebis.  

           Cens mier aseve Seswavlili iqna evropisa da msoflios 

dapatenebuli patentebi stereoskopiaSi, rogoricaa:  EPO374253AL da a.S. 

literaturuli dasapatento mimoxilvis Sedegad mivediT im daskvnamde rom 

Cveni proeqtis Semsruleblebs gagveumjobeseniba axali danadgaris 



parametrebi, garkveuli gaTvlebis xarjze, rogoricaa: wona, gabarituli 

zomebi, gadaRebis diapazoni dabali fasi momsaxureobis gaadvileba da 

sxva. aseve davrwmundiT, rom rogorc irkveva 3D-es Semotana xdeba 

evropidan da saqarTvelom TviTon unda ganaviTaros aRniSnuli saqme. 

dRevandel dRes am problemis gadawyveta aris metad aqtualuri, miTumetes 

rom sazogadoebrivi mauwyebeli “pirveli arxi” 2015w-Tvis unda gadavides 

cifrul mauwyeblobaze, romlis ganxorcielebasac xels uwyobs 

saqarTvelos mTavroba. cifruli mauwyebloba aris pirveli nabijebi 

Tanamedrove satelekomunikacio teqnologiebSi, romelTan erTad xdeba 

paralelurad 3D gamosaxulebis gaSveba da Cven amisTvis mzad unda viyveT. 

      

     problemis arsi mdgomareobs kidev imaSi, rom Tu ar iqneba Sesabamisi 

yuradRebis miqceva da dafinanseba mTavrobis mier maSin ar moxdeba 

saqarTveloSi 3D stereoskopuli avtomatizirebuli teqnologiebis 

ganviTareba da Sesabamisad am mimarTulebiT ar ganviTardeba kinos 

industria, tele industria, sareklamo biznesi da a.S. rac metad daakldeba 

Cvens samomxmareblo bazars aseve Cens mier Seqmnili agregatiT SegviZlia 

konkurencia gavuwiiT sazRvargareT damzadebul danadgarebs da 

Tavisuflad gavitanoT msoflio bazarze. 

 

 

 

 

 

                               

 

 

 

 

 



                   3D stereoskopiuli  teqnologiebis ganviTa-                

                               rebis mdgomareoba 21-e saukuneSi 

 

    2009-wlamde displei Tu filmebi 3D-Si, gaWianurebiT xvdebodnen kino 

darbazebsa da saxlis kinoTeatrebSi. stereoskopia, romelic amJamad 

oficialurad 3D teqnologiiT iwodeba. igi Tavidan Cafiqrebuli iyo 

rogorc Sualedi fotografiasa da disneilendis atraqcionebSi  

“trileri” magram rodesac moxda 3D-Si  Cveneba, kerZod avtoris lamazi 

gafrena “pandoraSi”, stereospopiurma teqnologiebma, miiRes meore Sansi 

ganviTarebisa.  

      dReisaTvis mwarmoeblebi icvlian TavianT Sexedulebebs da acxadeben 

rom momavali ekranebze aris 3D-e teqnologiebis ise rogorc 10-წლis ukan 

ganacxades HD televizorebsa da tele gadacemebze. 

 

       

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



      2010-wels kopania “Samsung”-ma gayida 2-milioni 3D televizorebi, xolo 

2011-wels imave kompaniam gayida 10-milioni televizori, LG da HTC 

mwarmoeblebma ganacxades, rom maT mier gamoSvebuli ვideo-rgolebi 

internetSi, male iqneba 3D –Si. 

       yovelgvari am miRwevebis fonze zogierTi skeptikosi Tavs uflebas 

aZlevs ganacxados, warmoqnili problemebis Sesaxeb. erTni imedovneben, 

paralaqtiuri displei, romlebic ar iTxoven imas, rom mayurebeli ijdes 

maT win brma saTvaleebSi jer isev primitiulia. meoreni nerviuloben imaze, 

rom mwarmoeblebi ar iswrafvian erToblivi samuSaoebisaTvis 

mimwodeblebTan. bolos kvlav aris orWofoba, rom Cven rodesac ganvicdiT 

moTxovnebs 3D-ze iseve rogorc moTxovnebs teqsturi funqciebis 

informaciebze an GPS-ze Cvens telefonebSi es mxolod fufunebaa 

 

 

 

 

 

 

 



       kritikosebi acxadeben, rom iseTi funqciebi rogorc teqsturi 

informaciaa da GPS aris ZiriTadi gasaRebi Cveni informaciis saqmianobaSi, 

rac ar SeiZleba iTqvas 3D-ze, romelsac ar gaaCnia wina piroba, rom es 

teqnologiebi gaxdes Cveni cxovrebis nawili. 

       aseve ar viciT bolomde stereoskopiis gavlena Cvens organizmze, 

sulze, azrovnebaze. SeiZleba Cven mogvwons gadafrena inoplaneturi 

cxovelebis pandoras Tavze, roca Cven uyurebT mas da vzivarT komfortul 

mdivanSi, ismis kiTxva?___ ar arsebobs ki mcire Sansi, rom am teqnologiam 

SeiZleba dagvazianos. es sakiTxi iswavleba mecnierebis mier da sWirdeba 

dakvirvebebis garkveuli dro. 

       gansxvavebiT seriuli gamoSvebebisa,  rogoricaa Tambaqos 

mwarmoeblebi da msgavsi produqtebi, 3D-es mwarmoeblebma ar damales 

msjeloba problemebze, romlebic axdens gavlenas jamrTelobaze. 

“Samsung”-i afrTxilebs 3D-e televizorebis myidvelebs da mozrdil 

adamianebs, rom xSirad unda Seamowmon bavSvebi, romelTac Sexeba aqvT 3D-e 

funqciebTan. Tu Tqven SeamCnieT, rom bavSvebs aqvT daRlili simptomebi, 

Tavis tkivilebi,  Tavbrusxveva an gulisreva, gamorTed televizorebi da 

aiZuleT bavSvebma daisvenon. 

         aseTi miTiTebebi da gafrTxilebebi ar aaqvT Cveulebriv 2D-

televizorebis mwarmoebel kompaniebs.  

        ivata satorim Nintendo-kompaniis prezidentma daadastura, rom 

produqcia ar aris mavne, ubralod kompania Tavs izRvevs da informacias 

awvdis myidvelebs, raime saxis warmoqmnil problemebze.  

         ramenadac uaxloes droSi bazari 3D- mowyobilobebisa viTardeba, 

mwarmoeblebi optimisturad acxadeben,  rom samganzomilebiani 

teqnologiebi daikaveben Cveni cxovrebis nawils, didixnis ganmavlobaSi, 

mogvwons Tu ara aseTi siaxle. yovel wliurad 3D- ekranebi Seaxweven Cvens 

cxovrebSi kidev ufro farTod da farTod. 

          aqamde mkvlevarebma ver daadastures, rom 3D-ekranebi axdenen mavne 

zegavlenas adamianis jamrTelobaze magram es ar niSnavs imas rom 

daemtkicebinaT 3D-e teqnologiebi ver axdenen araviTar efeqts.  ubralod 

amgvari teqnologiebi ar aris jer-jerobiT farTod gavrceleuli da ar 

ixmareboda didi xnis ganmavlobaSi, rom es aexsnaT, iseve rogorc 

mobiluri telefonebis gamosxivebaze, romlis kiTxvebis pasuxebsac Cven 

velodebiT. 

                 



                   standartulad agregatis ageba, romelic  

     mogvcems praqtikaSi Teoriuli gaTvlebis 

             ganmtkicebas an uaryofas 

 

 

ცნობილია რომ,  სტერეოსკოპული  ფოტო  ან ვიდეო გამოსახულება მიიღება ორი ფოტო ან 

ვიდეო  კამერით, რომლებიც განთავსებულია ერთმანეთის გვერდით, ასევე ვიცით რომ,  

სტერეოსკოპული გამოსახულების  სივრცის  და მოცულობის აღთქმა,  რომელიც აღბეჭდილია 

ფოტოზე დამოკიდებულია სტერეოსკოპულ მარაგულირებელ პარამეტრებზე, გადაღების დროს.  

ე.წ. სტერეობაზაზე  და კონვერგენციაზე. 

 რას წარმოადგენს სტერეობაზა?  ეს არის ორი ფოტო ან ვიდეო კამერის ობიექტივების ოპტიკურ  

ღერძებს შორის მანძილი, ხოლო კონვერგენცია  ოპტიკურ ღერძებს შორის დახრის  კუთხე. ეს 

პარამეტრები დამოკიდებულია  ფოტო ან ვიდეო კამერის ობიექტივის ტექნიკურ 

მახასიათებელზე ანუ ობიექტივის საფოკუსო მანძილზე. გარდა ამისა გასათვალისწინებელია 

გარემოება თუ რა ზომის ფორმატზე იქნება გამოსახული მიღებული საბოლოო სტერეოსკოპული 

სურათი და  რა მანძილიდან გვინდა ამ სურათის დანახვა სტერეოსკოპული მეთოდით. 

არანაკლებ გასათვალისწინებელია ის გარამოებაც რომ, თუ რა ზომის ფოტო ფირზე 8მმ, 16მმ, 

35მმ, 70მმ-ზე  აღიბეჭდება ნეგატივი ან პოზიტივი, ვიდეო კამერის შემთხვევაში კი მიმღები 

ფოტო ელემენტის ჩიპის ზომაზე ანუ ჩიპში არსებული პიქსელების რაოდენობაზე. 

აქვე უნდა ითქვას რომ, სტერეოსკოპული გამოსახულება  შეიძლება მივიღოთ პარალელური 

მეთოდით, ეს ის შემთხვევაა როდესაც კონვერგენციის კუთხე უცვლელია და ის ნულის ტოლია 

ანუ კამერები ერთმანეთის გვერდით დგანან პარალელურად, იცვლება მხოლოდ სტერეობაზა, ან 

პირიქით, იცვლება კონვერგენციის კუთხე, უცვლელია სტერეობაზა  ამ უკანასკნელს დავარქვათ 

გადაკვეთის მეთოდი.  

 1)  სტერეოსკოპული გამოსახულების მიღება გადაკვეთის მეთოდით გამოყენებული აქვთ 

მსოფლიოში ბევრ ცნობილ ფირმებს ესენია; სონი, პანასონიკი, ჯვს-ი, ზენიტი, ლომო დაბევრი 

სხვა, მათი ჩამოთვლა შორს წაგვიყვანს. ამ ფირმების მიერ წარმოებულ ფოტო თუ ვიდეო 

კამერებს გააჩნიათ ორი ერთმანეთის გვერდით დამაგბული ობიექტივი, მათ შორის მანძილი 

უცვლელია ანუ სტერეობაზა არ იცვლება, ხოლო მათ შორის კუთხის შეცვლა შეგვიძლია, ანუ 

ცვალებადია კონვერგენცია. იხ. figN 1, a, b, c 

 

                                                                          



                                                                          

 

                                 figura   N1a 

 

           პრიზმული სტერეოსადგარი რომელიც ემაგრება ფოტო აპარატის ობიექტივს     

 

 

   

                                                                          ფიგura N1b 

 

               1940წ. სტერეოსკოპული გადაღებისთვის ერთად შეერთებული ორი კინო კამერა  

цкс-1 ამ   კამერის ობიექტივი 100მმ -დეა 

 

 

ფიგura N1c 

 

სტერეოფოტოკამერა „спутник“ 



 

     aqve moviyvanT sxvadasxva firmebis mier gamoSvebul Tanamedrove 3D-e 

stereo kameebis foto suraTebs: 

 

                              

 

                                        პანასონიკი 3D სტერეოკამერა  HD ფორმატი 

 

 

 

 

   

 

                               სონის 3Dსტერეო ვიდეოკამერა                                  

                           



                             

  ფუჯის 3დ  სტერეოფოტო კამერა                                       ვივიტერის 3დსტერეო ვიდეოკამერა 

 

            ასეთი ტიპის სტერეოკამერებს სივრცის და მოცულობის აღბეჭვდა ფოტო სურათზე ან 

ეკრანზე შეუძლიათ ისე, როგორც ამას ხედავს ადამიანი ბუნებაში. ამ 3დ კამერებს არ აქვთ 

საშვალება სივრცის და მოცულობის აღბეჭვდა დიდ მანძილზე, მხოლოდ 10 მეტრამდე შეძლებენ 

მოცულობის დაფიქსირებას. იმიტომ რომ, მათი სტერეობაზა შეადგენს 55მმ-დან  75მმ-მდე. 

აქედან გამომდინარე ეკრანზე გამოსახული სტერეოგამოსახულება არსრულყოფილია, ანუ 

სურათში უკანა ხედი აღიქმება როგორც სიბრტყე, თითქოს იგი არ ეკუთვნის ამ სტერეოსკოპულ 

სურათს.  იხ. ფიგ.N2a; b; c 
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ფიგ.N2   C1; C2; C3  წარმოსახვითი ეკრანის სიბრტყე, D1; D2; D3                                                               

რეალური ეკრანის სიბრტყე,  KL; KR  ობიექტივი, FL; FR ოპტიკური ღერძი, L სტერეობაზა 



რომელიც უცვლელია,  A1; A2; A3 ნულოვანი პარალლაქსი, ანუ  ოპტიკური ღერძების 

გადაკვეთის წერტილის ადგილი. 

 

     ნახაზიდან ჩანს რომ, თუ გადაღების დროს  ნულოვან პარალლაქს A1; A2; A3 მივანიჭებთ 

რეალური ეკრანის სიბრტყის მდებარეობას,  როგორც ეს ჩანს ფიგ.N2b მაშინ გადასაღები საგანი 

რომელიც აღმოჩნდება ნულოვანი პარალლაქსის წინ, მას სურათში დავინახავთ წინ ანუ საგანი 

გვეგონება სურათიდან გარეთ გამოსული.  ი.ხ ფიგ.N3 

                                          

                                                                    ფიგura.N3 

         

  თანამედროვე სტერეოსკოპული გამოსახულების მისაღებად კიდევ არსებობს 3დ დანადგარი 

(3D RIG) , სადაც  მაგრდება ორი სინქრონულად მომუშავე ფოტო ან ვიდეო კამერა, როგორც 

ერთმანეთის გვერდით,  ასევე ზევით-ქვევით გამყოფი სარკის დხმარებით. 

ასეთი 3დ დანადგარebi გამოიყენება ტელევიზიაში  და კინო იდუსტრიაში. განვიხილოდ 3დ 

დანადგარebi  სადაც კამერები ერთმანეთის გვერდით დგას იხ.    ფიგN4  

 

 

 



 

 

          

 

                                                                       

 

 

                            

 

 

 

 

 

 

 

                                                                          figura N4 



 

 

         ამ შემთხვევაში გვაქვს საშuალება ვცვალოდ სტერეობაზა და კანვeრგენცია შემდეგი 

მახასიათებლებით ; სტერეობაზა 80მმ-დან  450მმ-მდე,  კონვერგენცია 00-დან  100- მდე.   

         ამ დროსაც გადაღებული სტერეოსკოპული გამოსახულების აღქმა ეკრანზე არა 

სრულყოფილია ანუ დარღვეულია გადაღებული ობიექტის სივრცითი და მოცულობითი 

გადმოცემის მაშტაბის ფორმა.  არსებული  მსოფლიოში ფირმები რომლებიც ამზადებენ ასეთ 3დ 

აგრეგატებს  და თუ გავითვალისწინებთ მათ პატენტებს, მიაჩნიათ რომ ასეთი ხედვა 

სტერეოსკოპიაში მართებულია , მაგრამ ისინი ცდებიან რადგან,  ადამიანებს ეკრანზე სურთ 

დაინახონ  სივრცე და მოცულობა იმ ბუნებრივ გარემოსი რასაც ადამიანი ბუნებაში ვერ ხედავს,  

ადამიანის თვალის გუგებს შორის მანძილი  62მმ-დან  68მმ-მდეა, ამით აიხსნება ის რომ, საგნებს 

შორის მანძილის ახქმა შეუძლია  8-დან  10 მეტრამდე.  უფრო საინტერესო და მიმზიდველი რომ 

გახდეს, სტერეოსკოპული გამოსახულების დანახვა აუცილებელია  ახალი თეორიული 

გათვლების ჩატერება, რომლის გამოყენებით სტერეოსკოპული გადაღების დროს, ეკრანზე 

დავინახავთ ბევრად დიდი მანძილების მაშტაბურ სივრცეს და მოცულობას 3მ-დან 1500მ-მდე.                                                                                                                            

რამდანიმე ფირმის პატენტი; 1)  US2010239240  (A1)  -  Stereo Camera With Automatic Control of 

Interocular Distance    CAMERON JAMES [US]; PACE VINCENT [US]; CAMPBELL PATRICK [US]; 

ALLUM RONALD CHARLES [AU]   2) US2006204240  (A1)  -  PLATFORM FOR STEREOSCOPIC 

IMAGE ACQUISITION  CAMERON JAMES [US]; PACE VINCENT [US]; CAMPBELL PATRICK [US] 

[6-15].    

      

            ამ პატენტebiს გათვალისწინებით დამზადაბული აგრაგატი ვერ იღებს სტერეოსკოპულ 

გამოსახულებას 3მ-დან 1500მ-მდე, სტერეობაზა უცვლელია, კონვeრგენცია ცვლილებას 

ექვემდებარება. ი.ხ. ფიგN 5 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                                

 

 

        

                                                               ფიგura N 5 

 

 

 



 

 

  

                                                                                                                             

 

 

 

              

 

 

                                       პატენტი 3)  KR20120041909A;      US6683716B1                                                                                         

 

            როგორც პატენტიდან ჩანს სტერეობაზა 140მმ-დან  450მმ-მდეა, კონვერგენცია 0-10 

გრადუსამდეა, რაც იმაზე მიუთითებს რომ დასმულ ამოცანს ვერ ამოხსნის.  

            ჩვენი ამოცანაა შევქმნათ ისეთი აგრეგატი (3D RIG) რომელიც გადაიღებს 3მ-დან  1500მ-

მდე განთავსებულ ობიექტებს ისე რომ, მთელ დიაპაზონში, გადაღების გაწყვეტა არ 

დაგვჭირდეს, იქნება ბევრად მსუბუქი, მოიხმარდეს 1ამპერ ელ-ენერგიას, აგრეთვე 

მოსახერხებელი სამართავი იყოს ენერგიის გარეშეც,  მისი აწყობა, გამართვა, გადაღებისთვის 

მომზადება იყოს ადვილი და სწრაფი. ამ მიზნის მისაღწევად გავიანგარიშე სტერეოსკოპული 

გადაღების ახალი მეთოდი და მისი ტექნიკა. თეორიულმა გათვლებმა გვიჩვენა რომ, თვალს 

შესწევს უფრო მეტი სტერეოსკოპული დიაპაზონის  დანახვას  ეკრანის  სიბრტყეზე, ვიდრე ეს 

აღწერილია შესაბამის წიგნებში[1;2] ან საერთაშორისო პატენტებში. ყველაფრის 

გათვალისწინებით შევძელით აგვეგო 3დ აგრაგატი რომელიც, დასახულ ამოცანას ამოხსნიდა. ამ 

აგრეგატის ტექნიკური მონაცემებია;   

სტერეობაზა: მინიმალური მანძილი ობიექტივის ოპტიკურ ღერძებს შორის 70მმ  (შერჩეულია 

ვიდეო კამერები რომელთა გაბარიტები და ობიექტივი დააკმაყოფილებს შესაბამის მოთხოვნას). 

მაქსიმალური მანძილი 1000მმ, რაც მოგვცემს საშუალებას გადავიღოთ  სტერეოსკოპიაში 

ობიექტები რომლებიც, ჩვენგან დაშორებული იქნება 1,5-2,2კმ მანძილით. 

კონვერგენცია: ორი კამერის ობიექტივის ოპტიკურ ღერძებს შორის კუთხე რეგულირდება 00-

დან   200-მდე. 

ელექტრო ენერგიას მოიხმარს: სამუშაო ძაბვა 10,5V-დან  13V-მდე, დენის ძალა 0,85A. 



  უნდა ავღნიშნო რომ, ელექტრო ენერგიის გარეშეც  აგრეგატი ფუნქციონირებს, ანუ მისი მართვა 

გადაღების დროს შეიძლება მექანიკურადაც, რაც გულისხმობს სტერეობაზის და კონვერგენციის 

ერთდროულად მართვას გადაღების შეწყვეტის გარეშე რეალურ დროში. ასეთი მართვა, 

აგრეგატით გადაღების დროს, დიდი უპირატესობაა  მსიფლიოში ცნობილ სხვა ასეთ 3დ 

აგრეგატებს შორის. 

     რას წარმოადგენს ელექტრო და მექანიკური მართვა;  ელექტრონული მართვის დროს 

კამერებს შორის მანძილის ცვლა შეგვიძლია სხვა და სხვა სიჩქარით, ისე როგორც ამას მოითხოვს 

გადაღების დროს გათვალისწინებული სიტუაცია და გადასაღები ობიექტის მანძილები,  

მაშტაბები. ამავე დროს შეგვიძლია პარალელურად ვმართოდ კონვერგენცია, მოთხოვნილების 

მიხედვით. მექანიკური მართვის დროს შეგვიძლია იგივე პარამეტრების  მიღება ოღონდ, ის 

იმართება მექანიკური  ორი სახელურით, ერთით სტერეობაზას ვმართავთ მეორეთი კი, 

კონვერგენციას.  იხ. ფიგN6 

                                       

 

                                                                       ფიგura.N6                                                                                       

 1-კამერების ელექტრონული მართვის სახელური,   2-კამერების სინქრონიზაციის, ფოკუსის, 

ზუმის მართვის სახელური, 3-მარცხენა ვიდეო კამერა  SONY HDR PJ790ve,  4- მარჯვენა ვიდეო 

კამერა  SONY HDR PJ790ve,  5-კონვერგენციის მექანიკური მართვის სახელური,  6-3დ ვიდეო 

მონიტორი (ანაგლიფური),  7-3დ აგრეგატი (3D RIG) 

          3დ ანაგლიფურ მონიტორში სტერეოსკოპული გამოსახულების დანახვა შესაძლებელია 3დ 

ანაგლიფური სათვალით ანუ წითელი-ლურჯი ფილტრების მეშვეობით. სხვა 3დ 
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7 



მონიტორებისგან განსხვავებით, ჩემს მიერ აწყობილ 3დ მონიტორს ანაგლიფური 

გამოსახულების მისაღებათ,  კომპიუტერის გამოყენება რეალურ დროში არ ჭირდება.  იხ. 

ფიგ.N7. 

         

 

                                                                                  ფიგuraN7                                                                                

კამერებიდან გამოსული საკონტროლო ვიდეო სიგნალი  პირდაპირ  შედის მონიტორის ორ 

შესასვლელში. 

   3დ მონიტორი შესაძლებლობას გვაძლევს  ვაკონტროლოდ სტერეოსკოპული გადაღების 

პროცესი რეალურ დროში და დავინახოდ ჩვენს მიერ გათვლებით გამოყვანილი გადასაღები 

ობიექტის სტერეოსკოპული პარამეტრების სისწორე. აგრეგატის გამოყენებისას სტერეოსკოპული 

გადაღების დროს ბევრი დამხმარე პერსონალი არ ჭირდაბა. ამას ერთი ოპერატორი შესძლებს, 

რომელიც გაივლის 3დ აგრეგატზე მუშაობის ტრენინგებს. მასზე მუშაობა მოხერხებულია, 

ადვილად  და სწრაფად რეგულირდაბა სტერეოსკოპული ორი ვიდეო გამასახულების 

ვერტიკალური და ჰორიზონტალური თანხვედრა. აგრეგატის აწყობა, გადასაღებად მწყობრში 

მოყვანა 5 წუთში არის შესაძლებელი. 

ანგლიფური 

სათვალე 

3დ მონიტორი 

კამერები 

მონიტირის 

ორი ვიდეო- 

შესასვლელი 



    

                                 

           3დ axlad  agebuli  აგრეგატი  აკუმულიატორის და კამერების  გარეშე იწონის 8კგ. 

სხვა აგრეგატებთან  შედარებით მინიმუმ 2-ჯერ ნაკლებს იწონის, ზოგ შემთხვევაში  4-ჯერ 

ნაკლებსაც.  წონას დიდი მნიშვნელობა აქვს გადაღების დროს, სიმძიმე განსაზღვრავს თუ 

რამდენედ მოსახერხებელია აგრაგატი მუშაობის დროს.    

           3დ სტერეოსკოპული ექსპერიმენტალური აგრეგატის აგებამ და საცდელი 

სტერეოსკიპული გადაღებების ჩატარებამ გვიჩვენა რომ, ჩვენი თეორიული გათვლები (რაც ჩვენ 

ნაუ-ხაოს წარმოადგენს) არის სავსებით მართებული. გადაღებული მასალა ნაჩვენები იყო 2,5მ 

ეკრანზე რამაც კიდრვ ერთხელ დაამტკიცა ახალი ტექნოლოგიის სისწორე.  ანუ დასახული 

მიზანი იყო მიღწეული, მაყურებელმა  დიდ ეკრანზე თავისუფლად, თვალების დაძაბვის გარეშე 

დაინახა გადაღებული ობიექტის სწორი სტერეოსკოპული გამოსახულება, შეიგრძნო და 

განანსხვავა ეკრანზე გამოსახული სხვა და სხვა ობიექტებს შორის მანძილი სიღრმე და სივრცე.  

ამავე ეკრანზე მაყურებელმა იხილა  მსოფლიოში სხვა 3დ აგრეგატებით გადაღებული 

სტერეოსკოპული 3დ ვიდეო მასალა და შეადარა ჩვენ გადაღებულ 3დ ვიდეო მასალებს, რასაც 

ხაზი გაუსვეს რომ, ჩვენი 3დ აგრეგატით გადაღებული ვიდეო მასალა ბევრად უკეთესად და 

ადვილად დასანახი იყო მასში გადმოცემული ობიექტების სივრცე, სიღრმე, მოცულობა. 

                



                 daskvna 

 

 
     Cvens mier Catarebul kvlevebSi, irkveva rom arc ise saSiSia 

stereoskupuli gamosaxulebebis yureba, Tu gadaRebuli obieqti 

iqneba sworad  warmarTuli. Sesabაmisad misi danaxvac SesaZlebelia 

Tu gamoyenebuli iqneba poლaრizirebuli sistema, (sadac 

stereoskopული wyvili gamosaxulebebis Serwyma xdeba, cimcimis 

gareSe.)  

     Cvens mier awyobili agregati da Cveni gaTvlebiT gadaRebuli 

foto,  video-rgolebi adasturebs, zemoT moyvanil Teoriebs 

(Tqmulebs).  

      Cvens mier awyobil agregats, msoflioSi konkurenti ar gaaCnia 

im TvalsazrisiT, rom SegviZlia gadaviRoT stereoskopiuli 

gamosaxuleba, msvlelobis realur droSi, gadaRebis Sewyvetis gareSe 

da Tan erTdroulad varegulirod stereobaza, konvergencia da 

paralaqsi Sesabamis gadaRebis diapazonSi, rogorc axlo ise did 

manZilze. 

       Cvens agregats emsaxureba mxolod erTi 3D-operatori, 

romelic srulad akonrolebs mTeli gadaRebis process. 
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