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摘要　激光雷达和ＣＣＤ摄像机各自都具有快速获取物体空间信息的能力，广泛应用在真实场景的三维建模中。

激光雷达与ＣＣＤ摄像机数据融合面临的首要问题是二者之间坐标系的标定，针对脉冲激光雷达和ＣＣＤ的特点设

计了一种三维标定靶，提出了一种改进的外部标定算法，利用主成分分析法拟合平面，提高了标定精度。将激光雷

达和ＣＣＤ标定算法运用在物体三维建模中，研究了基于外部标定算法的三维重建和纹理映射，取得了较好效果。
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１　引　　言

成像激光雷达和双ＣＣＤ交会测量是目前正在

发展中的两种主要三维成像技术［１～３］，均可探测三

维图像。由于两者的成像原理完全不同，成像激光

雷达和双ＣＣＤ交会测量具有各自的特点。成像激

光雷达的优点是可直接探测三维图像、作用距离大

和获取数据快等，缺点是分辨率低；双ＣＣＤ交会测

量的优点是测量分辨率高，缺点是图像匹配复杂、作

用距离近，测量精度随距离增加而降低。因此，如果

能结合激光雷达高速获取数据的能力和ＣＣＤ图像

处理的快速与便利性［４］，将提高三维重建的效率，有

着更为广泛的应用前景。

激光雷达与ＣＣＤ数据融合面临的首要问题是

二者之间坐标系的标定［５～７］，激光雷达与ＣＣＤ的标

０１０８００６１
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定技术最先由美国华盛顿大学的机器人研究室提

出［８］，较好地解决了激光雷达和ＣＣＤ数据融合的问

题，但在激光雷达坐标系与摄像机坐标系下同名点

提取上存在较大误差。本文对一种脉冲激光雷达与

ＣＣＤ标定技术进行了改进，从而提高标定的精确

度，并对其在三维重建的一些关键技术 纹理映

射方面的应用做了初步的研究。

２　激光雷达和ＣＣＤ摄像机的外部标

定算法

在三维空间中，激光雷达和ＣＣＤ摄像机都有其

各自的坐标系，分别称为激光雷达坐标系和摄像机

坐标系，以激光雷达坐标系作为世界坐标系。这里

所研究的标定算法是基于一种机械扫描式脉冲激光

雷达［９］，外部标定的基本方法是将一个标定靶置于

激光雷达和ＣＣＤ摄像机前，如图１所示。

标定靶作为联系激光雷达和ＣＣＤ之间的一个

中介物体，通过将标定靶同时被激光雷达和ＣＣＤ摄

图１ 标定靶与激光雷达和ＣＣＤ位置示意图

Ｆｉｇ．１ ＳｋｅｔｃｈｍａｐｏｆｌａｄａｒｗｉｔｈＣＣＤｃａｍｅｒａａｎｄ

ｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｏｂｊｅｃｔ

像机捕获的方法，求出激光雷达坐标系和摄像机坐

标系之间的旋转和平移矩阵犚和犜 以及内参矩阵

犉。传统的摄像机标定方法
［１０］利用平面靶板作为标

定靶，通过标定板变换不同的位置以提供更多的约

束条件。

根据针孔成像原理，由世界坐标点到理想像素

点的齐次变换为
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式中犕 为投影矩阵，［ ］犚 犜 为摄像机的外参矩阵，犚和犜分别定义为
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图２ 激光雷达立体标定靶。（ａ）模型，（ｂ）实物

Ｆｉｇ．２ Ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｏｂｊｅｃｔ．（ａ）ｍｏｄｅｌ，（ｂ）ｒｅａｌｏｂｊｅｃｔ

式中犳狓，犳狔 分别表示狓 方向和狔 方向上像点的物

理坐标到图像坐标的比例系数；犆狓，犆狔 表示主光轴

与像平面交点的图像坐标。

３　标定方法的改进

激光雷达坐标系与摄像机坐标系之间的标定的

难点在于确定标定靶及特征点在激光雷达坐标系中

０１０８００６２
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的精确位置。由于平面靶不具有显著三维定位特

征，所以利用平面靶进行标定时，由激光雷达测得的

平面靶位置有较大误差。根据脉冲激光雷达视场及

扫描特点，设计了一种立体标定靶，其形状如图２所

示，标定靶由３个面组成，左右平面约成１３５°角，上

平面与地面约成１３５°角，在各个面上绘制出特征网

格，网格的结点可以作为标志点，这样设计的目的是

使激光雷达在靶上各个面的回波均匀，由激光雷达

的测量引起的误差最小。

３．１　激光雷达数据滤波

受内部电路噪声影响，激光雷达获取的数据中

包含噪声，采用的激光雷达测距精度为±５ｃｍ，应用

这些数据之前，需对其进行滤波预处理。数学平均

法能有效地滤除这种随机噪声，对连续犖 次采样值

进行数学平均，其数学表达式为

－狔 ＝
１

犖∑
犖

犻＝１

狔犻， （３）

式中 －狔 为犖 个采样点的数学平均值，狔犻 为第犻个

采样点的值。随着采样次数犖 的增加，平均误差逐

渐减少，犖 为５０时平均误差减少７０％左右
［１１］，这里

取犖 为５０。

３．２　标定靶特征点三维坐标提取

实际激光雷达对标定靶扫描数据经过滤波后成

像效果如图３所示。

图３ 标定靶激光扫描图

Ｆｉｇ．３ Ｓｃａｎｍａｐｏｆｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｏｂｊｅｃｔ

对标定靶上的特征点三维坐标提取步骤如下：

１）在激光雷达数据中分别提取出３个平面上

的点集犡１犻，犡２犼，犡３犽，如图４所示。

图４ 激光雷达数据提取出的３个平面点集

Ｆｉｇ．４ Ｔｈｒｅｅｐｏｉｎｔｓｅｔｓｇｏｔｆｒｏｍｌａｄａｒｄａｔａ

２）对点集犡１犻，犡２犼，犡３犽进行平面拟合，分别计

算出３个平面的表达式π１，π２，π３。

假设平面方程为狕＝β０＋β１狓＋β２狔，将狓，狔作

为自变量，狕作为因变量，故求解平面方程的过程就

是对β的估计过程，最小二乘估计为常用的估计方

法。最小二乘估计具有优良的性质，但对于自变量和

因变量无法区分的情况或者采样数据中存在突出点

等情况，最小二乘估计的适应性较差，而本文正好符

合这种情况，激光雷达数据的采样点狓，狔，狕值均存

在误差，且不能明确区分为自变量和因变量，雷达数

据中也可能存在突出点的情况，对这种特征的采样

数据进行分析，主成分分析法尤为适用。主成分分

析［１２］的工作目标是在力求数据信息丢失最少的情

况下，对高维变量进行降维处理，用少数综合变量取

代原来变量，以达到简化数据、揭示变量间关系的目

的。利用主成分分析法对点集进行分析，得到主成分

向量犞１，犞２ 和犞３，犞１ 和犞２ 组成了拟合平面的一组

基，犞３ 与犞１ 和犞２ 正交，代表平面的法线方向，利用

犞３和点集的中心点珡犡就可以得到平面的方程。利用

采样点集到拟合平面的垂直距离的平方和来评估最

小二乘估计和主成分分析法，得到的结果如表１所

示。由表１可以看出主成分分析法拟合平面误差大

大小于最小二乘法，因此可以大幅降低激光雷达标

志点三维坐标提取误差。采用主成分分析法拟合的

３个平面如图５所示。

表１ 采样点集到拟合平面垂直距离的平方和

Ｔａｂｌｅ１ Ｓｕｍｏｆｓｑｕａｒｅｄｐｅｒｐｅｎｄｉｃｕｌａｒｄｉｓｔａｎｃｅｆｒｏｍｅａｃｈｐｏｉｎｔｔｏｔｈｅｐｌａｎｅ

Ｌｅｆｔｐｌａｎｅ Ｕｐｐｌａｎｅ Ｒｉｇｈｔｐｌａｎｅ

Ｌｅａｓｔｓｑｕａｒｅａｐｐｒｏｘｉｍａｔｉｏｎ ０．０２１７ ９．２６４４ ０．０４４９
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图５ 主成分分析法拟合得到的３个平面

Ｆｉｇ．５ Ｔｈｒｅｅｆｉｔｔｅｄｐｌａｎｅｓｇｏｔｆｒｏｍｐｒｉｎｃｉｐａｌ

ｃｏｍｐｏｎｅｎｔｓａｎａｌｙｓｉｓ

　　３）对拟合得到的３个平面进行求交运算，可以

得到３个平面的公共交点坐标和交线方程。

４）根据其他点到公共交点的距离和各个平面

的表达式，可以计算出标定靶上其他特征点的三维

坐标。这样可以提取出特征点集犘犻。

３．３　激光雷达坐标系与摄像机坐标系之间的标定

对ＣＣＤ摄像机获取的图像进行处理，提取其中

标志点的像素坐标，找出其中与特征点集犘犻对应的

图像坐标点集狌犻，根据（１）式，只需特征点的数目大

于６即可求出激光雷达坐标系和摄像机坐标系之间

的旋转和平移矩阵犚和犜以及内参矩阵犉。之后对

这些参数进行优化［１３］，以减少标定误差。

４　外部标定的应用

基于激光雷达和ＣＣＤ外部标定技术，在三维模

型重建和纹理映射等方面都能够用不同于以往的方

法进行快速处理和计算，提高建模的效率。将外部

标定技术应用在纹理映射［１４］，对激光雷达重建的模

型用ＣＣＤ摄像机图像进行纹理映射。图６为ＣＣＤ

摄像机获得的场景图片，图７（ａ）为激光雷达获得的

数据经处理后所成的三维模型图，图７（ｂ）为经过标

定后对三维重建模型进行纹理映射后所得的重建效

果图。

图６ ＣＣＤ获得的场景图片

Ｆｉｇ．６ ＳｃｅｎｅｍａｐｃａｐｔｕｒｅｄｂｙＣＣＤｃａｍｅｒａ

图７ 激光雷达重建效果图。（ａ）三维模型，（ｂ）纹理映射后的重建效果

Ｆｉｇ．７ Ｌａｄａｒｒｅｃｏｎｓｔｒｕｃｔｉｏｎｍａｐ．（ａ）ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｍｏｄｅｌ，（ｂ）ｔｅｘｔｕｒｅｍａｐｐｉｎｇ

５　结　　论

探讨了激光雷达和ＣＣＤ摄像机的外部标定方

法，然后针对一种脉冲激光雷达设计了独特的三维

标定靶，利用主成分分析法对平面进行拟合，对标定

方法进行了改进，使改进后的方法更符合实际雷达

和摄像机系统，简化了标定程序，同时获得了较高的

标定精度。将标定算法应用在三维重建和纹理映

射，取得了满意的结果，表明该算法具有较好的应用

前景。
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