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摘要　在模拟分析投影仪伽马非线性对相位误差影响的基础上，提出一种直接分析投影光栅特征并建立相位误差

查找表的算法，对相位误差进行补偿。该算法通过分析一组投射到标准白色平板上的光栅图像，确定光栅相位值

与相位误差的对应关系，并量化存储在一个查找表中，测量过程中使用查找表对相位误差进行补偿。实验结果表

明，该方法可大大降低由投影仪伽马非线性引起的相位误差，系统测量精度达到０．０４３ｍｍ，比误差补偿前提高了

５．６倍。
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１　引　　言

结构光测量系统的测量误差有两个主要来源：

相移误差和非正弦波形误差。相移误差是由于相移

步距的不准确所致，它常常是不可避免的，但可通过

采用精密的相移装置和测量过程中采用实时相移校

正技术来降低［１］。随着数字显示技术的发展，商业

化的数字投影仪（ＤＬＰ）在结构光测量系统中得到广

泛应用。数字投影仪投射光栅可以消除相移误差，

这时由数字投影仪的伽马非线性引起的非正弦波形

误差，将成为影响测量系统测量精度的主要因素［２］。

现有的减小伽马非线性引起的测量误差的方法

包括：双三步相移算法［３］，预先标定投影系统非线

性［４～６］，直接修正投影仪的非线性变形［７～１０］等。这

几种方法可以大大提高测量精度，但仍不能完全消

除误差。Ｓ．Ｚｈａｎｇ等
［１１］提出了一种标定投影仪伽

马值的算法，将预先计算出的相位误差存储在一个

查找表（ＬＵＴ）里用于降低相位误差，可大大降低由

投影仪伽马值引起的相位误差，但标定投影仪伽马



光　　　学　　　学　　　报 ２８卷

值的过程需要大量时间，且要求投影仪的伽马值固

定不变。

本文提出一种直接分析投影光栅特征并建立相

位误差查找表的算法，对相位误差进行补偿。该算

法将四幅光栅图像投射到一个标准的平板上，拍摄

光栅图像，然后利用四步相移法对光栅图像进行解

相，通过分析统计确定相位值与相位误差的对应关

系并量化存储在一个查找表中，用于在三维测量过

程中对相位误差进行补偿。

２　原　　理

２．１　伽马非线性对相位误差的影响

在结构光测量系统中，由计算机编程产生送到

ＤＬＰ的归一化正弦条纹
［１２～１５］，可以表示为

狌（狓，狔）＝犮＋犱ｃｏｓ［２π犳０狓＋φ０（狓，狔）］， （１）

式中犮和犱分别为条纹的背景和初比度，φ０ 为初始

相位。令φ０（狓，狔）＝０，０≤狌（狓，狔）≤１。由于ＤＬＰ

的伽马非线性的影响，ＤＬＰ输出条纹为

狕（狓，狔）＝ ［狌（狓，狔）］γ． （２）

　　γ一般大于１，国家电视系统委员会（ＮＴＳＣ）推

荐的γ值为２．２，但是具体每个ＤＬＰ的γ值由生产

厂家具体调整，并且受计算机显卡的影响会动态进

行调整，以改善显示效果［８］。

为了研究ＤＬＰ的伽马非线性对相位的影响程

度，本文使用四步相移法［６］进行了模拟实验，实验结

果见图１（其中γ＝３）。图１（ａ）中虚线为输入ＤＬＰ

的理想正弦信号，实线为经过ＤＬＰ的伽马非线性调

制后输出的非正弦信号，图１（ｂ）分别显示了由理想

正弦信号计算出的理想相位值φｉ和由输出的非正

弦信号计算的实际相位值φｒ，由φｉ－φｒ可得到ＤＬＰ

的伽马非线性产生了相位误差，如图１（ｃ）所示，可

见相位误差是周期性分布的。这种周期性的相位误

差会在后续三维点云匹配过程中产生周期性误差，

使测量得到的物体表面严重失真。因此在测量过程

中需对这种误差进行补偿。

图１ 模拟结果。（ａ）输入的正弦信号和输出信号，（ｂ）真实相位主值和理想的相位主值，（ｃ）由投影仪的伽马非线性

引起的相位误差

Ｆｉｇ．１ Ｓｉｍｕｌａｔｅｄｒｅｓｕｌｔｓ．（ａ）Ｉｎｐｕｔｓｉｎｕｓｏｉｄａｌｓｉｇｎａｌａｎｄｏｕｔｐｕｔｓｉｇｎａｌ，（ｂ）ｒｅａｌｗｒａｐｐｅｄｐｈａｓｅａｎｄｉｄｅａｌｗｒａｐｐｅｄ

ｐｈａｓｅ，（ｃ）ｐｈａｓｅｅｒｒｏｒｃａｕｓｅｄｂｙｔｈｅＧａｍｍａｎｏｎｌｉｎｅａｒｉｔｙｏｆｔｈｅｐｒｏｊｅｃｔｏｒ

图２ 计算机生成的４幅正弦光栅图像

Ｆｉｇ．２ Ｆｏｕｒｓｉｎｕｓｏｉｄａｌｇｒａｔｉｎｇｐａｔｔｅｒｎｓｇｅｎｅｒａｔｅｄｂｙｃｏｍｐｕｔｅｒ

２．２　误差补偿

根据（１）式由计算机编程生成４幅正弦光栅图

像犐ｉ，相位初值分别为－π，－０．５π，０，０．５π，每个周

期有６０ｐｉｘｅｌ，如图２所示。ＤＬＰ将这４幅光栅图

像投射到白色的标准平板上，ＣＣＤ分别拍摄的四幅

图像犐ｃｉ，如图３所示。

　　由四步相移法可计算出光栅的真实相位值

８２５１
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图３ ＣＣＤ拍摄的四幅正弦光栅图像

Ｆｉｇ．３ ＦｏｕｒｓｉｎｕｓｏｉｄａｌｇｒａｔｉｎｇｐａｔｔｅｒｎｓｃａｐｔｕｒｅｄｂｙＣＣＤ

φ（狓，狔）＝ａｒｃｔａｎ
犐４－犐２
犐１－犐（ ）

３

，－π＜φ≤π（３）

　　由模拟实验可知，投射出的光栅图像经过投影

仪的伽马非线性变化后会引起相位误差，实际的相

位值与理想的符合线性变化的相位值的差值为

Δ［φ（狓，狔）］＝φ（狓，狔）－犽狓， （４）

式中犽＝２π／犖，犖 为一个周期的采样点数。真实相

位在一个周期内会在０～２π内线性变化。

Δ为真实相位φ（狓，狔）的函数，则（φ，Δ）即为相

位误差的查找表，测量过程中可根据计算得到的真

实相位值φ（狓，狔）在查找表中得到对应的误差值Δ，

然后由φ（狓，狔）＋Δ得到误差补偿后的相位值。图４

为由拍摄的四幅光栅图像得到的相位误差与真实相

位值的对应关系（取图中间１０行）。

图４ 相位误差与真实相位值的关系

Ｆｉｇ．４ Ｐｈａｓｅｅｒｒｏｒｖｅｒｓｕｓｒｅａｌｐｈａｓｅ

本文进一步分析了三种不同波长（６０ｐｉｘｅｌ、

１２０ｐｉｘｅｌ和２４０ｐｉｘｅｌ）的光栅图像的相位误差。图

５为三种不同波长图像中间１０行的相位误差与真

实相位值的对应关系。由图５可见，不同波长的相

位误差与真实相位值的对应关系是一致的，即由伽

马非线性引起的相位误差与光栅图像的波长无关。

因此，可以利用特定波长的光栅图像统计出相位误

差查找表，用于测量时对相位误差进行补偿。

本文使用波长为１２０ｐｉｘｅｌ的光栅图像构建相

位误差查找表，具体过程为：投射４幅相移图像到一

图５ 三种不同波长光栅的相位误差与真实相位值的关系

Ｆｉｇ．５ Ｐｈａｓｅｅｒｒｏｒｆｏｒｇｒａｔｉｎｇｗｉｔｈｔｈｒｅｅｐｉｔｃｈｅｓｖｅｒｓｕｓ

ｒｅａｌｐｈａｓｅ

个白色的标准平板上并用ＣＣＤ拍摄；使用上述方法

计算相位误差，图像中间１００行的相位误差见图６；

最后分析相位误差与真实相位值的对应关系，并量

化存储在一个查找表（ＬＵＴ）中。

图６ 建立的相位误差查找表

Ｆｉｇ．６ ＰｈａｓｅｅｒｒｏｒＬＵＴ

拟建立一个包含２５６个元素的查找表，因此将

相位主值（０～２π）均分为２５６个小区域，则第狀个区

域的相位值的范围为：［２π（狀－１）／２５６，２π狀／２５６）］。

在图像中间１００行中，所有相位值在此范围的点所

对应的相位误差的平均值被存在查找表中的第狀个

元素中，图６中的实线为根据上述过程建立的相位

误差查找表，测量过程中可根据此查找表对相位误

９２５１
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差进行补偿。假设某点的相位值为φ，则对应的相

位误差值在查找表中的索引值为犽＝［２πφ／２５６］，因

此该点的相位值经补偿为φ′＝φ＋ＬＵＴ（犽）。

３　实验及讨论

为验证本文误差补偿算法的有效性，建立如图７

所示的结构光测量系统，该系统由一个聚焦ＬＰ７０

型ＤＬＰ（分辨率为１０２４ｐｉｘｅｌ×７６８ｐｉｘｅｌ）和一个

ＨｉｔａｃｈｉＫＰＦ３ＣＣＤ摄像机（分辨率为６４４ｐｉｘｅｌ×

４９３ｐｉｘｅｌ）组成，系统解相、相位展开及三维重构原

理见文献［１７，１８］。使用该系统对一个标准平板进行

测量，测量范围为４００ｍｍ×３００ｍｍ×３００ｍｍ，测

量过程中拍摄的一组相移光栅图像如图８。

图７ 结构光测量系统

Ｆｉｇ．７ Ｓｔｒｕｃｔｕｒａｌｌｉｇｈｔｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｓｙｓｔｅｍ

图８ 平板的相移光栅图像

Ｆｉｇ．８ Ｐｈａｓｅｓｈｉｆｔｅｄｇｒａｔｉｎｇｉｍａｇｅｓｆｏｒｔｈｅｆｌａｔｂｏａｒｄ

图９为误差补偿前后测得的点云数据，图９（ａ）存

在明显的周期性误差点云数据。使用点云数据分别

拟合出一个理想平面，测量点云与理想平面的距离可

用来衡量系统的测量误差。误差补偿前后，平面中间

几行中的点与拟合出的理想平面的距离统计结果如

图１０，误差补偿前所有点的标准偏差为０．２４２ｍｍ，误

差补偿后所有点的标准偏差为０．０４３ｍｍ，测量精度

提高了５．６倍。

图９ 平板的三维测量结果。（ａ）误差补偿前，

（ｂ）误差补偿后

Ｆｉｇ．９ Ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｒｅｓｕｌｔｏｆｔｈｅｐｌａｎａｒ

ｓｕｒｆａｃｅ．（ａ）Ｂｅｆｏｒｅｅｒｒｏｒｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎ，（ｂ）ａｆｔｅｒ

ｅｒｒｏｒｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎ

图１０ 所有点的测量误差分布图。（ａ）误差补偿前，

（ｂ）误差补偿后

Ｆｉｇ．１０ Ｍｅａｓｕｒｅｄｅｒｒｏｒｓｏｆａｌｌｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｐｏｉｎｔｓ．

（ａ）Ｂｅｆｏｒｅｅｒｒｏｒｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎ，（ｂ）ａｆｔｅｒｅｒｒｏｒｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎ

另外，使用该系统对真实人脸进行测量。图１１

为真实人脸照片与误差补偿前后的测量结果，可见误

差补偿后的测量结果比误差补偿前的更为平滑光顺，

视觉效果更好。

上述两组实验结果表明，误差补偿算法可以显著

提高结构光测量系统的测量精度。
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图１１ 人脸的三维测量结果。（ａ）误差补偿前，（ｂ）误差补偿后，（ｃ）人脸照片

Ｆｉｇ．１１ Ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｒｅｓｕｌｔｓｏｆａｈｕｍａｎｆａｃｅ．（ａ）Ｂｅｆｏｒｅｅｒｒｏｒｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎ，（ｂ）ａｆｔｅｒｅｒｒｏｒ

ｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎ，（ｃ）ｐｈｏｔｏｇｒａｐｈｏｆｔｈｅｈｕｍａｎｆａｃｅ

　　为了比较本文所提算法与文献［１１］中所提算法

的优缺点，根据文献［１１］中的算法对上述结构光测

量系统中ＤＬＰ的伽马值进行了标定，并建立了系统

的相位误差查找表，具体实现过程如下：

１）标定ＤＬＰ的伽马值。利用计算机生成一系

列灰度值犐狀（狀＝１，２，…，犖）在３５～２３５范围内的灰

度图像；然后将具有不同灰度值的灰度图像投射到

一个标准白板上，并使用ＣＣＤ摄像机分别拍摄下

来；取每幅图像中图像中心的灰度值犐ｃ狀（狀＝１，２，

…，犖），得到输入ＤＬＰ的灰度值和ＣＣＤ拍摄得到

的灰度值的对应关系如图１２所示，可见图中的曲线

明显是非线性的。

图１２ 标定出的投影仪的伽玛曲线

Ｆｉｇ．１２ＣａｌｉｂｒａｔｅｄｒｅｓｕｌｔｓｆｏｒｔｈｅＧａｍｍａｏｆｔｈｅｐｒｏｊｅｃｔｏｒ

２）根据犐狀，犐
ｃ
狀，使用样条曲线拟合得到系统的

灰度响应函数犳，犐
ｃ
狀＝犳（犐狀）。

３）利用计算机编程生成四幅光强分布为犐狀（狓，

狔）＝１００１＋ｃｏｓ２π犳０狓＋
（狀－３）π［ ］｛ ｝２

＋３５的光

栅图像，根据灰度响应函数犳模拟出拍摄的光栅图

像犐ｃ狀（狓，狔），并根据（３）式分别利用犐狀（狓，狔），犐
ｃ
狀（狓，

狔）计算出理想相位值和实际相位值
～
，则由投影

仪伽马非线性引起的相位误差为Δ＝
～
－φ。

４）将计算得到的实际相位值 ～ 和相位误差Δ

量化存储在一个查找表中，用以在测量过程中对相

位误差进行补偿。

利用此查找表和上述平面测量中拍摄的光栅图

像（图８）重建出标准平板三维数据，平面中间几行

的误差分布情况如图１３，可见点云数据的标准偏差

为０．０３９ｍｍ。

图１３ 重建的所有点的测量误差分布图

Ｆｉｇ．１３ Ｍｅａｓｕｒｅｄｅｒｒｏｒｓｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｏｆａｌｌｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌ

ｐｏｉｎｔｓａｆｔｅｒｒｅｃｏｎｓｔｒｕｃｔｉｏｎ

通过实验可见，本文与文献［１１］所提出的两种

相位误差补偿算法均可以显著改善系统的测量精

度；虽然使用文献［１１］中的算法对相位误差进行补

偿后系统的测量精度稍高，但需拍摄大量图片才能

标定出投影仪的伽马曲线，进而得到系统的相位误

差查找表，标定过程复杂耗时，且要求投影仪的伽马

值固定不变；本文算法则只需４幅光栅图像就可得

到系统的相位误差查找表，计算过程简单快速，且由

于本文算法中相位误差查找表是根据拍摄到的光栅

图像建立的，对投影仪的伽马值的可变性无要求，通

用性更强。

４　结　　论

在模拟分析伽马非线性对相位误差的影响的基

础上，使用一种直接分析投影光栅特征并建立相位

误差查找表的算法，对相位误差进行补偿。实验结

果表明，本算法简单、快速、精度高，测量系统使用建

立的相位误差查找表进行误差补偿后，测量精度达

１３５１
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到０．０４３ｍｍ，比误差补偿前提高了５．６倍，测量得

到的人脸三维点云数据质量也明显改善。
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