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基于二维彩色图像和深度图的复杂三维场景的
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摘要　提出了利用二维彩色图像和深度图生产计算菲涅耳全息图的方法。把二维彩色图像按深度图分为多层物

面信息，并把每层物面深度值转换为菲涅耳衍射距离。根据层析法原理，采用单步菲涅耳衍射算法，即可得到三维

场景的计算全息图。研究结果显示该方法可以正确地对复杂三维场景进行全息图的记录和再现。利用强度叠加

法对再现像进行散斑去除，提高了再现三维图的质量。
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１　引　　言

自Ｇａｂｏｒ
［１］发明全息术后，全息技术就得到了

广泛的关注。它与传统的照相技术不同，全息技术

是对三维（３Ｄ）物体的干涉记录，它同时记录了物体

的振幅和相位信息，可以通过衍射再现三维场景。

传统全息技术［２］都需要在暗室中采用激光对３Ｄ物

体进行干涉记录，需要极为稳定的实验环境，限制了

全息术的应用。计算全息图（ＣＧＨ）
［３－４］不仅不受

传统全息技术的限制，还可利用３Ｄ物体的数据信

息来合成全息图。它可以产生数字模型的全息图，

因而具有独特的优点和很大的灵活性，已被广泛应

用于３Ｄ成像和各种滤波器的设计等领域
［５－８］。

空间结构复杂的３Ｄ物体，难以用具体函数描

述其物光波的分布，而且３Ｄ物体信息量大，增加了

０６０９００２１
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计算３Ｄ物体全息图的难度。应用较多的是基于点

云［９－１１］的计算全息方法，该方法是逐一计算各物点

在全息图上的光场并进行叠加来得到全息图，需要

较大数据量才能保证较好的再现效果；其次，基于纵

向剖面的计算全息方法是利用各个剖面的轮廓来构

成三维物体［１２－１３］，通过计算各个剖面对全息图光场

的影响并进行叠加得到全息平面的光场；此外，有学

者提出基于三角面片［１４－１５］的计算全息方法，该方法

采用计算机图形学中的三角形面片来模拟曲面物体

的外表面，利用成熟的计算机图形学技术从所构造

的三维模型中提取出计算全息所需的信息。

三维物体全息图具体计算方法主要有：多视角

投 影 合 成 法［１６－１７］、菲 涅 耳 波 带 法［１１，１８］、层 析

法［１８－１９］、分数傅里叶变换法［２０－２１］、平面波角谱

法［２２－２３］和体对视法［２４］等。这些方法都存在各自的

优缺点。其中，多视角投影合成法算法复杂；菲涅耳

波带法用于纯位相型物体的全息图计算时，认为各

物点振幅相同，当各物点的振幅不同，需计算不同灰

度级下的菲涅耳波带；分数傅里叶变换法容易实现

全息图的数值再现，但需采用特殊设计的全息透镜

才可获得正确的光学再现效果；平面波角谱法仅适

用于倾角不大、面型简单的倾斜面型３Ｄ物体的全

息图计算；层析法简单快速，它认为３Ｄ物体是由多

层截面构成，每层物面对菲涅耳全息图的贡献可由

菲涅耳衍射计算得到，将各层面对全息图复振幅分

布的贡献迭加后，加入参考光即可获得原物体的全

息图。但是目前的层析法的主要研究对象为利用简

单平面物体虚拟构造的３Ｄ物体
［１８－１９］。

本文利用二维彩色图像和立体匹配得到的深度

图对复杂３Ｄ场景合成计算菲涅耳全息图。将二维

彩色图像按深度图分层得到多层物面信息，把每层

物面的深度值转换成其菲涅耳衍射的距离信息。将

每层物面信息进行菲涅耳衍射后并叠加即可得到全

息面的全部物场信息，加入参考光后，可获取３Ｄ场

景的全息干涉条纹。利用强度叠加法很大程度地提

高了再现像质量。

２　原　　理

立体匹配技术［２５－２７］是给定同一场景的左图与

右图，寻找同一场景点投影到图像中的各像素之间

的对应关系，从而得到图像的视差。利用视差图可

得到相应的深度图。采用立体匹配技术得到的深度

图是以灰度的变化表示３Ｄ场景深度的变化。可根

据深度值的不同，对３Ｄ物场的二维彩色图像分层。

把相同深度值的物点作为同一层的物面信息，即可

得到狀个不同深度值的物面信息。假定每层深度间

隔为δ，深度图的最大深度值为犱ｍａｘ，最小值为

犱ｍｉｎ，则物面总层数为

狀＝
犱ｍａｘ－犱ｍｉｎ

δ
， （１）

假设最远物面到全息面的距离为犱０，第犻层物面的

深度值为犻δ，则第犻层物面到全息面距离为犱犻 ＝

犱０－犻δ，如图１所示。

图１ 物面深度值与衍射距离关系图

Ｆｉｇ．１ Ｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｂｅｔｗｅｅｎｄｅｐｔｈａｎｄｄｉｓｔａｎｃｅ

在得到所有物面到全息面的距离后，可利用层析

法［１９］进行全息图计算。层析法计算原理如图２所示。

图２ 层析法计算全息原理图

Ｆｉｇ．２ Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｃｏｍｐｕｔｅｒｇｅｎｅｒａｔｅｄｔｏｍｏｇｒａｐｈｙ
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　　采用单步菲涅耳衍射方法（ＳＳＦ）———傅里叶变换算法
［２８］对每层物面进行菲涅耳衍射计算。第犻层物面

对全息图的贡献可表示为

犎犻（ε，η）＝
ｅｘｐ（ｊ２π犱犻／λ）

ｊλ犱犻
ｅｘｐ

ｊπ（ε
２
＋η

２）

λ犱［ ］
犻

×

犗犻（狓犻，狔犻）ｅｘｐ［ｊφ狋（狓犻，狔犻）］ｅｘｐ
ｊπ（狓

２
犻 ＋狔

２
犻）

λ犱［ ］
犻

ｅｘｐ －ｊ２π
狓犻ε＋狔犻η
λ犱（ ）｝｛

犻

ｄ狓ｄ狔， （２）

式中 （ε，η）表示全息面坐标，（狓犻，狔犻）表示第犻层物

面坐标，φ狋（狓犻，狔犻）表示随机相位因子，用于降低物

波频谱的动态范围。将每层物面对全息图的贡献迭

加起来，整个３Ｄ场景的衍射物场可表示为

犎（ε，η）＝∑
狀

犻＝１

犎犻（ε，η）＝犃（ε，η）ｅｘｐ［ｊφ（ε，η）］，

（３）

式中犃（ε，η）为全息面物场振幅，φ（ε，η）为相位。

为了产生计算全息图，（１）式和（２）式需要被离散

化。假设物面和全息面的采样间隔分别为 （Δ狓犻，

Δ狔犻）和（Δε犻，Δη犻），物面与全息面的像素点个数为

犕ｐｉｘｅｌ×犖ｐｉｘｅｌ，波长为λ，这些参数之间的关系为

Δ狓犻＝
λ犱犻
犕Δε犻

，Δ狔犻＝
λ犱犻
犖Δη犻

． （４）

则全息面的离散衍射物场信息可表示为

犎（犿２，狀２）＝∑
狀

犻＝１

ｅｘｐ（ｉ犽犱犻）

ｉλ犱犻
ｅｘｐ

ｊπ（犿
２
２＋狀

２
２）

λ犱［ ］
犻

×犉犗犻（犿１，狀１）ｅｘｐ［ｊφ狋（犿１，狀１）］ｅｘｐ
ｉπ（犿

２
１＋狀

２
１）

λ犱［ ］｛ ｝
犻

，（５）

犎（犿２，狀２）＝犃（犿２，狀２）ｅｘｐｊφ（犿２，狀２［ ］）， （６）

式中犿１，狀１ 表示物面的离散坐标值，犿２，狀２ 表示全

息面的离散坐标值。引入参考光 犚（犿２，狀２）＝

犅（犿２，狀２）ｅｘｐｊ（犿２，狀２［ ］），采用博奇编码［２９］，将全

息面的复振幅信息编码成正的实值透射率函数，可

得到振幅型全息图犎，如（７）式所示：

犎＝０．５１＋犃（犿２，狀２）ｃｏｓ［φ（犿２，狀２）－（犿２，狀２｛ ｝）］，

（７）

式中犃（犿２，狀２）为归一化衍射物场振幅值，其取值

范围为０≤犃（犿２，狀２）≤１。

再现过程中，把全息图与共轭参考光相乘后，再

利用菲涅耳衍射公式对全息图进行反衍射，可得到

不同距离处的再现像。

３　实验结果

图３为复杂３Ｄ场景的二维彩色图像和立体匹

配得到的深度图。二维图像与深度图的分辨率均为

４５０ｐｉｘｅｌ×３７４ｐｉｘｅｌ。

图３ （ａ）二维彩色图像和（ｂ）深度图

Ｆｉｇ．３ （ａ）Ｃｏｌｏｒｉｍａｇｅａｎｄ（ｂ）ｄｅｐｔｈｉｍａｇｅ

　　红，绿，蓝三个波长分别设为λｒ＝６２５ｎｍ，λｇ＝

５３２ｎｍ 和λｂ＝４７３ｎｍ。由深度图可得 犱ｍａｘ ＝

２０．７ｍｍ，犱ｍｉｎ＝０，假设３Ｄ场景最远处到全息面距

离为犱０＝５００ｍｍ，深度间隔为δ＝０．１ｍｍ，则３Ｄ

物场被分为２０８层物面信息。当４８４．４ｍｍ≤犱犻≤

５００ｍｍ时，在不同距离处可再现不同的物面信息。

图４为犱犻＝４８９．６ｍｍ处的数值再现像。由于分层

太细，每层的物场信息太少，在某个距离处再现时聚

焦信息太少，再现效果不理想。
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图４ 犱犻＝４８９．６ｍｍ处的数值再现像

Ｆｉｇ．４ Ｒｅｃｏｎｓｔｒｕｃｔｅｄｉｍａｇｅａｔ犱犻＝４８９．６ｍｍ

　　为了得到较好的数值再现效果，深度间隔取为

δ＝５．２ｍｍ，则整个３Ｄ物场分成四层物面。深度值

为０ｍｍ≤犱ｅｐ≤５．１ｍｍ，５．２ｍｍ≤犱ｅｐ≤１０．３ｍｍ，

１０．４ ｍｍ≤犱ｅｐ≤１５．５ ｍｍ，１５．６ ｍｍ≤犱ｅｐ≤

２０．７ｍｍ的物点分别作为第一、二、三和四层物面信

息，再利用层析法合成全息图。图５为Ｒ，Ｇ，Ｂ三个

颜色通道的博奇编码全息图。

对这些全息图分别进行菲涅耳反衍射，把得到

的数值再现像进行合成后，可得到不同距离处的彩

色再现像。图６为再现距离分别为犱１＝５００ｍｍ，

犱２＝４９４．８ｍｍ，犱３＝４８９．６ｍｍ和犱４＝４８４．４ｍｍ

处的再现像。在不同距离处再现了不同的３Ｄ场

景。但是，散斑噪声影响了再现像的质量。

图５ 博奇编码全息图。（ａ）Ｒ通道；（ｂ）Ｇ通道；（ｃ）Ｂ通道

Ｆｉｇ．５ Ｂｕｒｃｈｃｏｄｅｄｈｏｌｏｇｒａｍ．（ａ）Ｒｃｈａｎｎｅｌ；（ｂ）Ｇｃｈａｎｎｅｌ；（ｃ）Ｂｃｈａｎｎｅｌ

图６ 直接再现像。（ａ）犱１＝５００ｍｍ；（ｂ）犱２＝４９４．８ｍｍ；（ｃ）犱３＝４８９．６ｍｍ；（ｄ）犱４＝４８４．４ｍｍ

Ｆｉｇ．６ Ｄｉｒｅｃｔｌｙｒｅｃｏｎｓｔｒｕｃｔｅｄｉｍａｇｅ．（ａ）犱１＝５００ｍｍ；（ｂ）犱２＝４９４．８ｍｍ；（ｃ）犱３＝４８９．６ｍｍ；（ｄ）犱４＝４８４．４ｍｍ

图７ 强度叠加次数为８０次的不同距离处的再现像。（ａ）犱１＝５００ｍｍ；（ｂ）犱２＝４９４．８ｍｍ；

（ｃ）犱３＝４８９．６ｍｍ；（ｄ）犱４＝４８４．４ｍｍ

Ｆｉｇ．７ Ｒｅｃｏｎｓｔｒｕｃｔｅｄｉｍａｇｅｗｉｔｈｔｈｅｉｎｔｅｎｓｉｔｙｓｕｐｅｒｐｏｓｉｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄ．（ａ）犱１＝５００ｍｍ；（ｂ）犱２＝４９４．８ｍｍ；

（ｃ）犱３＝４８９．６ｍｍ；（ｄ）犱４＝４８４．４ｍｍ

　　为了降低散斑噪声，可以采用散射屏或强度叠

加改善再现像的质量。由（５）式可以看出随机相位

因子φ狋（狓犻，狔犻）取不同的值，可得到不同的全息图，

把各再现像强度信息进行叠加并归一化作为最终的

再现像强度信息。图７为强度叠加８０次后在不同

距离处的数值再现像，四个图像分别聚焦在不同的

３Ｄ场景上。在图７（ａ）中，距离为犱１＝５００ｍｍ处，

应再现３Ｄ场景的最远处物体，但由于深度图把３Ｄ

场景的某些被遮挡部分作为了最远处物体，所以就

再现了这些被遮挡部分物体，出现了错误再现现象。

这个现象说明了深度图的准确性对３Ｄ场景全息图

的成功生成与再现起着决定性的作用。比较图６和
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曹雪梅等：　基于二维彩色图像和深度图的复杂三维场景的计算全息图

图７可得，强度叠加法很大程度地减少了散斑对再

现像的影响，提高了再现像质量。

４　结　　论

提出了利用复杂３Ｄ场景的二维彩色图像和立

体匹配得到的深度图合成计算菲涅耳全息图的方

法。通过把二维彩色图像按深度图分为多层物面信

息，再把每层物面深度值转换为菲涅耳衍射距离。

根据层析法原理，采用单步菲涅耳衍射算法，即可得

到三维场景的计算全息图。仿真结果说明该方法可

成功地对复杂彩色三维场景进行全息记录与再现，

且深度图的准确性会直接影响再现像的准确性。此

外，强度叠加法可很大程度地提高再现像质量。

参 考 文 献
１ＤＧａｂｏｒ．Ａｎｅｗｍｉｃｒｏｓｃｏｐｅｐｒｉｎｃｉｐｌｅｓ［Ｊ］．Ｎａｔｕｒｅ，１９４８，１６１

（４０９８）：７７７－７７８．

２ＪＷ Ｇｏｏｄｍａｎ，Ｒ Ｗ Ｌｗｒｅｎｃｅ．Ｄｉｇｉｔａｌｉｍａｇｅｆｏｒｍｕｌａｔｉｏｎｆｒｏｍ

ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃａｌｌｙｄｅｔｅｃｔｅｄｈｏｌｏｇｒａｍｓ［Ｊ］．ＡｐｐｌＰｈｙｓＬｅｔｔ，１９６７，１１

（３）：７７－７９．

３Ａ Ｗ Ｌｏｈｍａｎｎ，Ｄ Ｐ Ｐａｒｉｓ．Ｂｉｎａｒｙｆｒａｕｎｈｏｆｅｒｈｏｌｏｇｒａｍｓ，

ｇｅｎｅｒａｔｅｄｂｙｃｏｍｐｕｔｅｒ［Ｊ］．ＡｐｐｌＯｐｔ，１９６７，６（１０）：１７３９－

１７４８．

４ＪｉａＪｉａ，ＷａｎｇＹｏｎｇｔｉａｎ，ＬｉｕＪｕａｎ，犲狋犪犾．．Ｐｒｏｇｒｅｓｓｏｆｄｙｎａｍｉｃ

３Ｄｄｉｓｐｌａｙｏｆｔｈｅｃｏｍｐｕｔｅｒｇｅｎｅｒａｔｅｄｈｏｌｏｇｒａｍ［Ｊ］．Ｌａｓｅｒ ＆

ＯｐｔｏｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓＰｒｏｇｒｅｓｓ，２０１２，４９（５）：０５０００２．

　 贾　甲，王涌天，刘　娟，等．计算全息三维实时显示的研究进

展［Ｊ］．激光与光电子学进展，２０１２，４９（５）：０５０００２．

５Ｌ Ｃ Ｆｅｒｒｉ． Ｖｉｓｕａｌｉｚａｔｉｏｎ ｏｆ ３Ｄ ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ ｗｉｔｈ ｄｉｇｉｔａｌ

ｈｏｌｏｇｒａｐｈｙｕｓｉｎｇｌａｓｅｒｐｒｉｎｔｅｒｓ［Ｊ］．Ｃｏｍｐｕｔｅｒｓ ＆ Ｇｒａｐｈｉｃｓ，

２００１，２５（２）：３０９－３２１．

６ＧａｏＳｏｎｇｔａｏ，ＳｕｉＹｏｎｇｘｉｎ，ＹａｎｇＨｕａｊｉａｎｇ．Ｈｉｇｈｐｒｅｃｉｓｅｔｅｓｔｉｎｇ

ｏｆ ａｓｐｈｅｒｅ ｗｉｔｈ ｃｏｍｐｕｔｅｒｇｅｎｅｒａｔｅｄ ｈｏｌｏｇｒａｍ ａｎｄ ｅｒｒｏｒ

ｅｖａｌｕａｔｉｏｎ［Ｊ］．ＡｃｔａＯｐｔｉｃａＳｉｎｉｃａ，２０１３，３３（６）：０６１２００３．

　 高松涛，隋永新，杨怀江．用计算全息图对非球面的高精度检测

与误差评估［Ｊ］．光学学报，２０１３，３３（６）：０６１２００３．

７ＰＢｉｒｃｈ，Ｒ Ｙｏｕｎｇ，Ｄ Ｂｕｄｇｅｔｔ，犲狋犪犾．．Ｃｏｍｐｕｔｅｒｇｅｎｅｒａｔｅｄ

ｃｏｍｐｌｅｘｆｉｌｔｅｒｆｏｒａｎａｌｌｏｐｔｉｃａｌａｎｄａｄｉｇｉｔａｌｏｐｔｉｃａｌｈｙｂｒｉｄ

ｃｏｒｒｅｌａｔｏｒ［Ｊ］．ＯｐｔＥｎｇ，２００２，４１（１）：１０５－１１１．

８ＬｉＪｕｎｃｈａｎｇ，ＧｕｉＪｉｎｂｉｎ，ＬｏｕＹｕｌｉ，犲狋犪犾．．Ｓｔｕｄｙｏｆｃｒｅａｔｉｏｎ

ａｌｇｏｒｉｔｈｍｏｆｃｏｍｐｕｔｅｒｇｅｎｅｒａｔｅｄｈｏｌｏｇｒａｍｏｆｄｉｆｆｕｓｅｒｅｆｌｅｃｔｉｏｎ３Ｄ

ｏｂｊｅｃｔ［Ｊ］．Ｌａｓｅｒ ＆ ＯｐｔｏｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓＰｒｏｇｒｅｓｓ，２０１３，５０（２）：

０２０９０３．

　 李俊昌，桂进斌，楼宇丽，等．漫反射三维物体计算全息图算法

研究［Ｊ］．激光与光电子学进展，２０１３，５０（２）：０２０９０３．

９ＡＤＳｔｅｉｎ，犲狋犪犾．．Ｃｏｍｐｕｔｅｒｇｅｎｅｒａｔｅｄｈｏｌｏｇｒａｍｓ：ａｓｉｍｐｌｉｆｉｅｄ

ｒａｙｔｒａｃｉｎｇａｐｐｒｏａｃｈ［Ｊ］．ＣｏｍｐｕｔＰｈｙｓ，１９９２，６（４）：３８９－３９２．

１０ＭＬｕｃｅｎｔｅ．Ｉｎｔｅｒａｃｔｉｖｅｃｏｍｐｕｔａｔｉｏｎｏｆｈｏｌｏｇｒａｍｓｕｓｉｎｇａｌｏｏｋｕｐ

ｔａｂｌｅ［Ｊ］．ＪＥｌｅｃｔｒｏｎＩｍａｇｉｎｇ，１９９３，２（１）：２８－３４．

１１ＸＪＺｈａｎｇ，Ｘ．Ｌｉｕ，ＸＸＣｈｅｎ．Ｃｏｍｐｕｔｅｒｇｅｎｅｒａｔｅｄｈｏｌｏｇｒａｍｓ

ｆｏｒ３ＤｏｂｊｅｃｔｓｕｓｉｎｇｔｈｅＦｒｅｓｎｅｌｚｏｎｅｐｌａｔｅ［Ｃ］．ＳＰＩＥ，２００５，

５６３６：１０９－１１５．

１２ＪｈｅｎＳｉＣｈｅｎ，ＱｕｉｎｎＳｍｉｔｈｗｉｃｋ，ＤａｐｉｎｇＣｈｕ．Ｉｍｐｌｅｍｅｎｔａｔｉｏｎｏｆ

ｓｈａｄｉｎｇｅｆｆｅｃｔｆｏｒｒｅｃｏｎｓｔｒｕｃｔｉｏｎ ｏｆｓｍｏｏｔｈｌａｙｅｒｂａｓｅｄ ３Ｄ

ｈｏｌｏｇｒａｐｈｉｃｉｍａｇｅｓ［Ｃ］．ＳＰＩＥ，２０１３，８６４８：８６４８０Ｒ．

１３ＬｉａｎｇＹａｎｍｉｎｇ，ＺｈａｎｇＰｅｉｑｉｎｇ，ＧｕａｎＹｅｆｅｎｇ．Ｒｅｃｏｎｓｔｒｕｃｔｉｏｎ

ａｎｄｖｉｓｕａｌｉｚａｔｉｏｎｏｆｍｕｌｔｉｐｌａｎｅｉｍａｇｅｓｂａｓｅｄｏｎｓｐａｔｉａｌｌｉｇｈｔ

ｍｏｄｕｌａｔｏｒ［Ｊ］．ＡｃｔａＰｈｙｓｉｃａＳｉｎｉｃａ，２０１０，３９（１０）：１８２０－１８２３．

　 梁艳明，张培晴，关烨锋．基于空间光调制器的多层图像的构建

与可视化［Ｊ］．光子学报，２０１０，３９（１０）：１８２０－１８２３．

１４Ｋｉｍ Ｈ，ＨａｈｎＪ，ＬｅｅＢ．Ｍａｔｈｅｍａｔｉｃａｌｍｏｄｅｌｉｎｇｏｆｔｒｉａｎｇｌｅ

ｍｅｓｈｍｏｄｅｌｅｄ ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌ ｓｕｒｆａｃｅ ｏｂｊｅｃｔｓ ｆｏｒ ｄｉｇｉｔａｌ

ｈｏｌｏｇｒａｐｈｙ［Ｊ］．ＡｐｐｌＯｐｔ，２００８，４７（１９）：Ｄ１１７－Ｄ１２７．

１５ＬｉｕＹＺ，ＤｏｎｇＪＷ，ＰｕＹＹ，犲狋犪犾．．Ｈｉｇｈｓｐｅｅｄｆｕｌｌａｎａｌｙｔｉｃａｌ

ｈｏｌｏｇｒａｐｈｉｃｃｏｍｐｕｔａｔｉｏｎｓｆｏｒｔｒｕｅｌｉｆｅｓｃｅｎｅｓ［Ｊ］．ＯｐｔＥｘｐｒｅｓｓ，

２０１０，１８（４）：３３４５－３３５１．

１６Ｎ Ｔ Ｓｈａｋｅｄ，Ｂ Ｋａｔｚ，犲狋犪犾．．Ｒｅｖｉｅｗ ｏｆｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌ

ｈｏｌｏｇｒａｐｈｉｃ ｉｍａｇｉｎｇ ｂｙ ｍｕｌｔｉｐｌｅｖｉｅｗｐｏｉｎｔｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎ ｂａｓｅｄ

ｍｅｔｈｏｄｓ［Ｊ］．ＡｐｐｌＯｐｔ，２００９，４８（３４）：Ｈ１２０－Ｈ１３６．

１７ＺｈｅｎｇＨｕａｄｏｎｇ，ＤａｉＬｉｎｍａｏ，ＹｕＹｉｎｇｊｉｅ．Ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌ

ｉｍａｇｉｎｇ ｂａｓｅｄ ｏｎ ｏｒｔｈｏｇｏｎａｌｓｔａｃｋｅｄ ｌｅｎｔｉｃｕｌａｒ ｓｈｅｅｔｓ ａｎｄ

ｃｏｍｐｕｔｅｒｈｏｌｏｇｒａｐｈｙ［Ｊ］．ＣｈｉｎｅｓｅＪＬａｓｅｒｓ，２０１０，３７（Ｓ１）：

２１３－２１８．

　 郑华东，代林茂，于瀛洁．基于正交柱透镜光栅的计算全息三维

成像［Ｊ］．中国激光，２０１０，３７（Ｓ１）：２１３－２１８．

１８ＳｕｎＰｉｎｇ，ＸｉｅＪｉｎｇｈｕｉ，ＺｈｏｕＹｕａｎｌｉｎ，犲狋犪犾．．Ｏｐｔｉｃａｌｔｏｍｏｇｒａｐｈｙ

ｂａｓｅｄｏｎＦｒｅｓｎｅｌｚｏｎｅｐｌａｔｅｓｃａｎｎｉｎｇｈｏｌｏｇｒａｐｈｙ［Ｊ］．ＡｃｔａＯｐｔｉｃａ

Ｓｉｎｉｃａ，２００４，２４（１）：１１０－１１４．

　 孙　萍，谢敬辉，周元林，等．基于菲涅耳波带板扫描全息术的

光学层析成像［Ｊ］．光学学报，２００４，２４（１）：１１０－１１４．

１９ＳＴｒｅｓｔｅｒ．ＣｏｍｐｕｔｅｒｓｉｍｕｌａｔｅｄＦｒｅｓｎｅｌｈｏｌｏｇｒａｐｈｙ［Ｊ］．ＥｕｒＪ

Ｐｈｙｓ，２０００，２ｌ（４）：３１７－３３１．

２０ＸｉｅＳｈｉｗｅｉ，ＧａｏＦｅｎｇ，ＺｅｎｇＹａｎｇｓｕ，犲狋犪犾．．Ｃｏｍｐｕｔｅｒｇｅｎｅｒａｔｅｄ

ｈｏｌｏｇｒａｍｏｆｆｒａｃｔｉｏｎａｌＦｏｕｒｉｅｒｔｒａｎｓｆｏｒｍ［Ｊ］．ＣｈｉｎｅｓｅＪＬａｓｅｒｓ，

２００３，３０（５）：４３１－４３４．

　 谢世伟，高　峰，曾阳素，等．分数傅里叶变换计算全息图［Ｊ］．

中国激光，２００３，３０（５）：４３１－４３４．

２１Ａ Ｗ Ｌｏｈｍａｎｎ．Ｉｍａｇｅｒｏｔａｔｉｏｎ，ｗｉｇｎｅｒｒｏｔａｔｉｏｎ，ａｎｄｔｈｅ

ｆｒａｃｔｉｏｎａｌＦｏｕｒｉｅｒｔｒａｎｓｆｏｒｍ［Ｊ］．ＪＯｐｔＳｏｃＡｍＡ，１９９３，１０（１０）：

２１８１－２１８６．

２２Ｄ Ｌｅｓｅｂｅｒｇ，Ｃ Ｆｒｅｒｅ．Ｃｏｍｐｕｔｅｒｇｅｎｅｒａｔｅｄｈｏｌｏｇｒａｍｓｏｆ３Ｄ

ｏｂｊｅｃｔｓｃｏｍｐｏｓｅｄｏｆｔｉｌｔｅｄｐｌａｎａｒｓｅｇｍｅｎｔｓ［Ｊ］．ＡｐｐｌＯｐｔ，１９８８，

２７（１４）：３０２０－３０２４．

２３Ｋ Ｍａｔｓｕｓｈｉｍａ，Ｈ Ｓｃｈｉｍｍｅｌ，Ｆ Ｗｙｒｏｗｓｋｉ．Ｆａｓｔｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎ

ｍｅｔｈｏｄｆｏｒｏｐｔｉｃａｌｄｉｆｆｒａｃｔｉｏｎｏｎｔｉｌｔｅｄｐｌａｎｅｓｂｙｕｓｅｏｆｔｈｅ

ａｎｇｕｌａｒｓｐｅｃｔｒｕｍｏｆｐｌａｎｅｗａｖｅｓ［Ｊ］．ＪＯｐｔＳｏｃＡｍＡ，２００３，２０

（９）：１７５５－１７６２．

２４Ｌ Ｃ Ｆｅｒｒｉ． Ｖｉｓｕａｌｉｚａｔｉｏｎ ｏｆ ３Ｄ ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ ｗｉｔｈ ｄｉｇｉｔａｌ

ｈｏｌｏｇｒａｐｈｙｕｓｉｎｇｌａｓｅｒｐｒｉｎｔｅｒ［Ｊ］．Ｃｏｍｐｕｔｅｒｓ＆Ｇｒａｐｈｉｃ，２００１，

２５（４）：３０９－３２１．

２５Ｍｉｄｄｌｅｂｕｒｙ．ＭｉｄｄｌｅｂｕｒｙＳｔｅｒｅｏ［ＯＬ］．ｈｔｔｐ：／／ｖｉｓｉｏｎｍｉｄｄｌｅｂｕｒｙ．

ｅｄｕ／ｓｔｅｒｅｏ／．［２０１４３７］．

２６ＨｉｒｓｃｈｍｕｌｌｅｒＨ，ＳｃｈａｒｓｔｅｉｎＤ．Ｅｖａｌｕａｔｉｏｎｏｆｃｏｓｔｆｕｎｃｔｉｏｎｓｆｏｒ

ｓｔｅｒｅｏｍａｔｃｈｉｎｇ［Ｃ］．ＩＥＥＥＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＣｏｍｐｕｔｅｒＶｉｓｉｏｎａｎｄ

ＰａｔｔｅｒｎＲｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ，２００７．１－８．

２７ＸｕＳｈｅｎｇ，ＹｕｎＴｉｎｇ，ＹｅＮｉｎｇ．Ｒｅｓｅａｒｃｈｏｎｓｔｅｒｅｏｍａｔｃｈｉｎｇ

ａｌｇｏｒｉｔｈｍｂａｓｅｄｏｎｄｉｓｐａｒｉｔｙ ｍａｐｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎ［Ｊ］．Ｃｏｍｐｕｔｅｒ

ＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇａｎｄＤｅｓｉｇｎ，２０１２，３３（２）：６５８－６６４．

　 徐　癉，云　挺，业　宁．基于视差图优化的立体匹配算法研究

［Ｊ］．计算机工程与设计，２０１２，３３（２）：６５８－６６４．

２８ＪＷＧｏｏｄｍａｎ．ＩｎｔｒｏｄｕｃｔｉｏｎｔｏＦｏｕｒｉｅｒＯｐｔｉｃｓ［Ｍ］．Ｅｎｇｌｅｗｏｏｄ：

Ｒｏｂｅｒｔｓ＆Ｃｏ．Ｐｕｂｌｉｓｈｅｒｓ，２００５．

２９ＪＪＢｕｒｃｈ．Ａｃｏｍｐｕｔｅｒａｌｇｏｒｉｔｈｍｆｏｒｔｈｅｓｙｎｔｈｅｓｉｓｏｆｓｐａｔｉａｌ

ｆｒｅｑｕｅｎｃｙｆｉｌｔｅｒ［Ｊ］．ＰｒｏｃＩＥＥＥ，１９６７，５５（４）：５９９－６０２．

栏目编辑：何卓铭

０６０９００２５


