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眼镜式立体显示中的串扰分析及消除方法研究
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摘要　随着立体显示技术的广泛应用，立体显示图像质量受到了越来越多的重视。目前，串扰现象是影响立体显

示技术中图像质量和观看舒适度最主要的因素之一。为消除眼镜式立体显示技术中的串扰现象，提出了一种基于

图像处理的串扰消除方法。该方法从观看者的角度出发，将观看通道与非观看通道具有相同灰度时透过观看通道

眼镜测得的亮度定义为理想输出亮度，利用亮度计测量得到的眼镜式立体显示器的光输出特性，经过计算得到左

右视图灰度查找表，应用左右视图灰度查找表在显示立体图像时消除串扰。分析结果表明，提出的方法平均串扰

减少率的理论值高达７５％。同时，提出的方法合理利用了非观看通道的漏光等串扰信号，将立体图像亮度提高了

１２％。提出的方法应用简单，同时适用于时间复用和空间复用的眼镜式立体显示技术。
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１　引　　言

如今，大量的立体电视、立体显示器涌入消费市

场，并且由于其价格日趋下降，正被越来越多的消费

者所接受，有关立体显示的研究也越来越广泛和深

入［１～４］。

目前立体显示主要是通过给人的双眼分别提供

１０１２００２１
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具有左右视差的图像，让观看者感受到立体深度。

立体显示中所用的左右视图分别从人的双眼位置拍

摄得到。左右视图应该分别投射到观看者的左右

眼，然而由于种种原因，具有视差的左右视图并不能

被完全分离，观看者左、右眼会分别看到本不该看到

的另一只眼的图像，即产生所谓的“鬼影”。Ｓｅｉｇｅｌ
［５］

将“鬼影”解释为由串扰产生的特别的图像感知模

式，其中串扰是指左右眼视图的电或光信号的混合。

Ｍｅｅｓｔｅｒｓ等
［６］的研究表明，串扰现象是影响立体显

示图像质量和视觉舒适度的主要视觉因素之一。

为提高立体显示的图像质量，针对串扰现象提

出了各种减小和消除串扰的方法［７～１２］。传统的串

扰消除方法包括选择快速响应的液晶材料［８］、提高

帧频和应用背光调制技术等［９］。然而这些方法在减

少串扰的同时增加了成本或者带来了其他问题，例

如闪烁感和亮度的降低。最近，提出的一些基于图

像处理的串扰消除方法，避免了上述传统方法引起

的问题。Ｃｈａｎｇ等
［１０］通过从观看通道减去非观看

通道漏光的方法消除串扰，但是他们忽略了双眼通

道的相互作用，导致串扰消除效果不理想。这种相

减法只能运用于漏光产生串扰的立体显示技术中，

而且这会降低立体图像的亮度。Ｊｕｎｇ等
［１１］提出了

一种过驱动的方法来消除主动偏光式立体显示技术

中的串扰，但文中并未提及如何确定过驱动灰度的

方法。Ｉｗａｎａｋａ等
［１２］在主动快门式立体显示的串

扰消除中，从显示器的输出亮度响应出发，定义了理

想的输出亮度响应，通过改变输入灰度调节输出亮

度响应，使实际输出亮度与理想输出亮度相同或接

近，从而达到消除串扰的目的。然而，这种方法没有

考虑到快门眼镜的作用，串扰消除效果不理想。未

被考虑的眼镜不同步、关闭不完全等因素都是造成

串扰的重要原因。

通过测量分析了眼镜式立体显示中串扰产生的

主要原因，提出了一种新的基于图像处理的串扰消

除方法。该方法从观看者的角度出发，包含了所有

可能产生串扰的因素。本文主要以时间复用的主动

快门式立体显示技术和空间复用的偏光式立体显示

技术为讨论对象，但结果也适用于其他不同的眼镜

式立体显示技术。

２　串扰源测量分析

眼镜式立体显示技术主要可以分为三类：时间

复用式、空间复用式和波长复用式［１３］。目前市场上

立体显示器以时间复用的主动快门式立体显示和空

间复用的偏光式立体显示为主，故以这两种眼镜式

立体显示技术为研究对象。图１为眼镜式立体显示

串扰的原理框图，其中串扰定义为αｌ犔ｌ／（βｌ犔ｒ）
［１４］。

对于空间复用的偏光式立体显示技术，左右视图液

晶的响应是相互独立的。而时间复用的主动快门式

立体显示的左右视图采用同一位置的液晶显示，由

于液晶的慢响应，左右视图的相互作用可能引起串

扰，下面通过测量和分析研究时间复用的主动快门

式立体显示中串扰产生的原因。

图１ 眼镜式立体显示串扰原理框图

Ｆｉｇ．１ Ｂｌｏｃｋｄｉａｇｒａｍｏｆｃｒｏｓｓｔａｌｋｐｒｉｎｃｉｐｌｅｆｏｒ

ｓｔｅｒｅｏｓｃｏｐｉｃｄｉｓｐｌａｙｓ

２．１　光学测量

为研究时间复用的主动快门式立体显示的串扰

来源，同时测量了显示器直接输出以及通过快门眼

镜测量的瞬态亮度响应。图２为瞬态亮度响应测量

设置示意图。瞬态亮度响应通过基于符合人眼明视

觉特性曲线的光电二极管和高模／数（Ａ／Ｄ）采样率

的亮度测量系统测量，当测量透过快门眼镜的瞬态

亮度响应时，测量探头正对左或右眼镜片的中心位

置，同时，测量探头、快门眼镜和显示器尽可能贴近

放置［图２（ａ）］；当测量显示器直接输出的瞬态亮度

响应时，从图２（ａ）中取走眼镜，测量探头的位置不

变［图２（ｂ）］。实验测量了左右通道在左右视图各９

个灰度所有组合的瞬态亮度响应，所有测量均在暗

室中进行。

２．２　串扰源分析

图３为主动快门式立体显示瞬态亮度测量结果

的例子。图３中，当测量左眼通道时，左眼视图的灰

度为２５５，右眼视图的灰度为０。与此相对应，当测

量右眼通道时，右眼视图的灰度为２５５，左眼视图的

灰度为０。瞬态亮度响应分别从显示器上直接测量

和透过快门眼镜测量。

１０１２００２２
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图２ 瞬态亮度响应测量设置俯视图。（ａ）透过快门眼镜测量；（ｂ）显示器直接输出测量

Ｆｉｇ．２ Ｔｏｐｖｉｅｗｏｆｔｅｍｐｏｒａｌｌｕｍｉｎａｎｃｅｒｅｓｐｏｎｓｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｓｅｔｕｐ．（ａ）Ｌｕｍｉｎａｎｃｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｔｈｒｏｕｇｈｓｈｕｔｔｅｒ

ｇｌａｓｓｅｓ；（ｂ）ｄｉｒｅｃｔｄｉｓｐｌａｙｌｕｍｉｎａｎｃｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

图３ 瞬态亮度响应测量结果示例。（ａ）左眼视图从显示器上直接测量和透过眼镜测量；（ｂ）右眼视图从显示器上

直接测量和透过眼镜测量；（ｃ）串扰源说明；（ｄ）串扰源信号

Ｆｉｇ．３ Ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｒｅｓｕｌｔｅｘａｍｐｌｅｏｆｌｕｍｉｎａｎｃｅｒｅｓｐｏｎｓｅｃｕｒｖｅ．（ａ）Ｌｅｆｔｅｙｅｖｉｅｗｓｆｒｏｍｄｉｓｐｌａｙａｎｄｔｈｒｏｕｇｈｓｈｕｔｔｅｒ

ｇｌａｓｓｅｓ；（ｂ）ｒｉｇｈｔｅｙｅｖｉｅｗｓｆｒｏｍ ｄｉｓｐｌａｙａｎｄｔｈｒｏｕｇｈｓｈｕｔｔｅｒｇｌａｓｓｅｓ；（ｃ）ｉｌｌｕｓｔｒａｔｉｏｎｏｆｃｒｏｓｓｔａｌｋｓｏｕｒｃｅ；

　　　　　　　　　　　　　　　　　（ｄ）ｃｒｏｓｓｔａｌｋｓｏｕｒｃｅｓｉｇｎａｌ

　　从图３的测量结果可以看出，主动快门式立体

显示的串扰源主要分为两个部分：１）快门眼镜关闭

不完全，在快门眼镜关闭时造成的漏光；２）显示器液

晶的慢响应使显示器亮度不能达到理想值，在快门

眼镜开启时造成的透光。图４列出了左视图灰度为

０，右眼视图灰度为不同值时从左通道测量的瞬态亮

度响应。其中图４（ａ）和图４（ｂ）分别为右眼视图和

左眼视图直接从显示器上测量的瞬态亮度响应，图

４（ｃ）和图４（ｄ）分别为右眼视图和左眼视图透过左

快门眼镜测量的瞬态亮度响应。图４（ｃ）为快门眼

镜关闭不完全导致的漏光，图４（ｄ）为液晶慢响应导

致的左右视图之间的相互作用产生的透光，可以看

出这两种串扰源信号的比例相当，在快门式立体显

示串扰源的分析中具有同等重要的作用。

通过基于高响应亮度测量系统测量的瞬态亮度

响应结果及以上的说明分析，基于液晶显示的快门

式立体显示的串扰源可以总结为两类：１）快门眼镜

漏光造成的串扰，２）显示器左右视图输出的相互作

用造成的串扰。

３　串扰消除方法

在先前的串扰消除方法研究中，研究重点集中

在显示器上，针对不同立体显示技术的特点分别使

用不同的串扰消除方法［１０，１２］。除此之外，先前的研

究在将造成串扰的漏光等去除的同时，降低了立体

图像的亮度［１０］。本文提出的串扰消除方法从观看

者的角度出发，涵盖了所有可能造成串扰的因素，适

用于各种眼镜式立体显示技术。同时合理利用了串

扰源信号，提高了立体图像的亮度。
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图４ 漏光和左右视图相互作用的瞬态亮度响应示例。（ａ）从显示器测量的右眼视图；（ｂ）从显示器测量的左眼视图；

（ｃ）透过眼镜测量的右眼视图；（ｄ）透过眼镜测量的左眼视图

Ｆｉｇ．４ Ｌｕｍｉｎａｎｃｅｃｕｒｖｅｓｅｘａｍｐｌｅｏｆｌｉｇｈｔｌｅａｋａｇｅａｎｄｔｅｍｐｏｒａｌｌｕｍｉｎａｎｃｅｒｅｓｐｏｎｓｅｗｉｔｈｉｎｔｅｒａｃｔｉｏｎｂｅｔｗｅｅｎｌｅｆｔａｎｄｒｉｇｈｔ

ｅｙｅｖｉｅｗｓ．（ａ）Ｒｉｇｈｔｅｙｅｖｉｅｗｄｉｒｅｃｔｌｙｆｒｏｍｄｉｓｐｌａｙ；（ｂ）ｌｅｆｔｅｙｅｖｉｅｗｄｉｒｅｃｔｌｙｆｒｏｍｄｉｓｐｌａｙ；（ｃ）ｒｉｇｈｔｅｙｅｖｉｅｗ

　　　　　　　　　　ｔｈｒｏｕｇｈｌｅｆｔｓｈｕｔｔｅｒｇｌａｓｓ；（ｄ）ｌｅｆｔｅｙｅｖｉｅｗｔｈｒｏｕｇｈｌｅｆｔｓｈｕｔｔｅｒｇｌａｓｓ

３．１　理想无串扰亮度

从观看者的角度分析，串扰现象的产生是由实

际看到的光亮度和设定的光亮度不同所造成的。所

以，串扰消除方法的第一步是选择和定义理想的观

看亮度，对于每一个灰度都有对应的理想观看亮度

值。在灰度间（ＧｔｏＧ）的串扰定义和评价方法研究

中，三组研究人员［１１，１５，１６］分别提出了三种不同的定

义，尽管现在还没有一个公认的灰度间的串扰定

义［１７］，但是在这三个不同的定义中，同时将左右视

图灰度相同时串扰定义为零，即理想情况。实际情

况也是如此，可以假设，如图５中背景显示左眼视

图，中间显示右眼视图，当显示的左右眼图像具有相

同的灰度时，是感觉不到串扰的。基于此在串扰消

除方法中也可使用左右视图灰度相同时测量到的亮

度来定义理想观看亮度。提出的人眼理想观看亮度

是当左右眼视图灰度相同时，从观看通道和非观看

通道透光的亮度总和。

对于时间复用的快门式立体显示和空间复用的

偏光式立体显示分别定义了各个灰度的理想观看亮

度。图６为两种立体显示器的亮度输出示意图。在

快门式立体显示中，由于显示器液晶的慢响应作用，

左右眼视图会互相作用，显示器的实际亮度输出与

图５ 眼镜式立体显示中观看到的串扰

Ｆｉｇ．５ Ｏｂｓｅｒｖｅｄｃｒｏｓｓｔａｌｋｉｎｓｔｅｒｅｏｓｃｏｐｉｃｄｉｓｐｌａｙ

理想响应下的理想亮度输出有很大差别［图６（ａ）］，

其中犛Ｌ
（犻）

ｉｄｅａｌ和犛
Ｒ（犼）
ｉｄｅａｌ分别为显示器左右视图的理想亮

度输出。只有当左右视图灰度相同时，左右视图液

晶响应的相互作用才会消失，实际的亮度输出与理

想亮度输出相同［图６（ａ）和（ｂ）］。对于空间复用的

偏光式立体显示，显示器输出的左右视图亮度响应

不会相互干扰，图６（ｄ）定义了当左右视图灰度分别

为犻和犼时左右视图的亮度输出犘
Ｌ（犻）和犘Ｒ

（犼）。图７

从观看者的角度出发，合理利用了非观看通道漏光

等串扰源来定义人眼的理想观看亮度。其中α和β
是眼镜的透射率。
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图６ 立体显示器亮度输出示意图。（ａ）快门式立体显示器亮度输出，左右视图灰度分别犻和犼；（ｂ）快门式立体显示器亮度

输出，左右视图灰度分别犻和犻；（ｃ）快门式立体显示器亮度输出，左右视图灰度分别犼和犼；（ｄ）偏光式立体显示器亮

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　度输出，左右视图灰度分别犻和犼

Ｆｉｇ．６ Ｌｕｍｉｎａｎｃｅｏｕｔｐｕｔｏｆ３Ｄｄｉｓｐｌａｙｓ．（ａ）Ｌｕｍｉｎａｎｃｅｏｕｔｐｕｔｏｆｓｈｕｔｔｅｒｔｙｐｅ３Ｄｄｉｓｐｌａｙｗｉｔｈｌｅｆｔａｎｄｒｉｇｈｔｅｙｅｖｉｅｗｓｇｒａｙ

ｌｅｖｅｌｓ犻，犼；（ｂ）ｌｕｍｉｎａｎｃｅｏｕｔｐｕｔｏｆｓｈｕｔｔｅｒｔｙｐｅ３Ｄｄｉｓｐｌａｙｗｉｔｈｌｅｆｔａｎｄｒｉｇｈｔｅｙｅｖｉｅｗｓｇｒａｙｌｅｖｅｌｓ犻，犻；（ｃ）

ｌｕｍｉｎａｎｃｅｏｕｔｐｕｔｏｆｓｈｕｔｔｅｒｔｙｐｅ３Ｄｄｉｓｐｌａｙｗｉｔｈｌｅｆｔａｎｄｒｉｇｈｔｅｙｅｖｉｅｗｓｇｒａｙｌｅｖｅｌｓ犼，犼；（ｄ）ｌｕｍｉｎａｎｃｅｏｕｔｐｕｔ

　　　　　　　　ｏｆｐｏｌａｒｉｚｅｒｔｙｐｅ３Ｄｄｉｓｐｌａｙｗｉｔｈｌｅｆｔａｎｄｒｉｇｈｔｅｙｅｖｉｅｗｓｇｒａｙｌｅｖｅｌｓ犻，犼

图７ 人眼理想观看亮度定义。（ａ）快门式立体显示技术；（ｂ）偏光式立体显示技术

Ｆｉｇ．７ Ｄｅｆｉｎｉｔｉｏｎｏｆｉｄｅａｌｌｕｍｉｎａｎｃｅｐｅｒｃｅｉｖｅｄｂｙｈｕｍａｎｅｙｅｓ．（ａ）Ｓｈｕｔｔｅｒｔｙｐｅｓｔｅｒｅｏｓｃｏｐｉｃｄｉｓｐｌａｙｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ；

（ｂ）ｐｏｌａｒｉｚｅｒｔｙｐｅｓｔｅｒｅｏｓｃｏｐｉｃｄｉｓｐｌａｙｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ

　　显示器的伽玛（γ）特性是指对应输入信号变化时显示器的光输出变化特性。由于

犔Ｌ
（犻）
＝αｌ犔

Ｌ（２５５） 犻（ ）２５５

γ

＋βｌ犔
Ｒ（２５５） 犻（ ）２５５

γ

＝ ［αｌ犔
Ｌ（２５５）

＋βｌ犔
Ｒ（２５５）］ 犻（ ）２５５

γ

， （１）

提出的人眼理想观看亮度定义保持了显示器原有的

伽玛特性，增强了立体图像的亮度。（１）式中的透射

率α和β在左右视图灰度相同时保持不变。

３．２　方法实施过程

根据以上人眼理想观看亮度的定义来进行串扰

消除，首先利用亮度计测量立体显示器透过眼镜的

亮度特性。显示器的输入信号为左右视图灰度组

合，立体显示器的红、绿、蓝三色，以及左右通道分别

测量，最终每种颜色的每个通道分别得到一个２５６×

２５６亮度矩阵（８ｂｉｔ显示器）。当左右视图灰度相同

时，透过眼镜测量得到的亮度为人眼的理想观看亮

度。图８为提出的串扰消除方法实施流程图，其中

最重要的一个步骤是根据测量得到的立体显示器透

过眼镜的亮度特性计算得到左右视图灰度查找表。

当某一像素左右眼视图的输入灰度分别为犻和犼时，

通过左右眼通道测量得到的实际亮度分别为犔Ｌ
（犻，犼）

和犔Ｒ
（犻，犼），而左右眼通道的理想观看亮度分别为

犔Ｌ
（犻，犻）和犔Ｒ

（犼，犼）。现定义矫正后的左右眼视图的输入

灰度分别为犽和犾，则矫正后的左右眼通道亮度分别

为犔Ｌ
（犽，犾）和犔Ｒ

（犽，犾）。矫正后的左右眼视图的输入灰度
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犽和犾由（２）式来决定：

犇ｄｉｆ＝
犔Ｌｃａｌｉ－犔

Ｌ
ｉｄｅａｌ

犔Ｌｒｅａｌ－犔
Ｌ
ｉｄｅａｌ

＋
犔Ｒｃａｌｉ－犔

Ｒ
ｉｄｅａｌ

犔Ｒｒｅａｌ－犔
Ｒ
ｉｄｅａｌ

＝
犔Ｌ

（犽，犾）
－犔

Ｌ（犻，犻）

犔Ｌ
（犻，犼）－犔

Ｌ（犻，犻） ＋
犔Ｒ

（犽，犾）
－犔

Ｒ（犼，犼）

犔Ｒ
（犻，犼）－犔

Ｒ（犼，犼） ． （２）

图８ 串扰消除方法实施流程图

Ｆｉｇ．８ Ｉｍｐｌｅｍｅｎｔａｔｉｏｎｆｌｏｗｃｈａｒｔｏｆｐｒｏｐｏｓｅｄｃｒｏｓｓｔａｌｋｃａｎｃｅｌｌａｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄ

图９ 归一化后的串扰大小。（ａ）原始串扰；（ｂ）矫正后的串扰

Ｆｉｇ．９ Ｎｏｒｍａｌｉｚｅｄａｍｏｕｎｔｏｆｃｒｏｓｓｔａｌｋ犜．（ａ）犜ｏｒｉ；（ｂ）犜ｃａｌｉ

　　（２）式定义了矫正亮度与理想亮度差和实际亮

度与理想亮度差之间的比值，比值越小说明串扰的

消除效果越好。由于左右视图亮度之间的互相制约

作用，定义左右通道比值和最小时所对应的左右眼

视图的输入灰度ｋ和ｌ为最佳值，这样能使立体显

示的整体串扰效果最小。

根据以上矫正灰度的确定方法，计算出红、绿、

蓝三色下所有灰度组合的矫正灰度，对每一颜色可

以得到一个２５６×２５６×２的矩阵，这就是串扰矫正

查找表，所有输入的原始左右视图都可以根据查找

表得到矫正后的左右视图输入信号。

３．３　串扰消除效果

依照以上串扰消除方法实施流程对立体显示器

进行串扰消除。将归一化后的原始串扰和应用消除

方法后的串扰进行了比较（图９）。串扰定义为实际

亮度与理想亮度差的绝对值。原始串扰大小犜ｏｒｉ是

原始输出亮度犔ｒｅａｌ与理想亮度犔ｉｄｅａｌ之差的绝对

值，即

犜ｏｒｉ＝ 犔ｒｅａｌ－犔ｉｄｅａｌ ， （３）

矫正后的串扰大小犜ｃａｌｉ是矫正后的输出亮度犔ｃａｌｉ与

理想亮度犔ｉｄｅａｌ之差的绝对值，即

犜ｃａｌｉ＝ 犔ｃａｌｉ－犔ｉｄｅａｌ ， （４）

图９中考虑了所有的左右视图灰度组合，从原始串

扰［图９（ａ）］和矫正后的串扰［图９（ｂ）］比较当中可

以发现，中间灰度组合的串扰在矫正后几乎完全消

除，只有极高灰度和极低灰度部分由于无法进行调

整使串扰无法消除。经过理论计算，使用本文提出
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串扰消除方法时，所有灰度组合的平均串扰消除率

高达７５％。中间灰度组合的理论串扰消除率为

１００％，但由于灰度及其对应亮度是离散数据的原

因，只有部分灰度组合串扰消除率为１００％，其他中

间灰度组合略低于１００％。例如，左右眼视图灰度

组合为６４和１９２时，串扰消除率为９８％。在先前

的研究中［１２］，利用基于显示器的串扰消除方法的串

扰平均消除率为７０％，左右眼视图灰度组合为６４

和１９２时，串扰消除率为９４％。因此利用本文提出

的串扰消除方法考虑了所有可能产生串扰的因素，

可以达到更高的串扰消除率。另外，本文提出的方

法合理利用了非观看通道的漏光等串扰源信号，根

据计算，立体图像的平均亮度可以提高１２％。

图１０为自然立体图像的串扰消除效果比较，左

右眼观看到的亮度经过转换归化到二维图像上，原

始立体图像的左右眼视图都可以看到明显的串扰

［图１０（ａ）和（ｂ）］，经过图像处理消除串扰后的立体

图像左右眼视图无明显串扰［图１０（ｃ）和（ｄ）］。

图１０ 观看到的立体图像左右视图。（ａ）原始左视图；（ｂ）原始右视图；（ｃ）应用串扰消除方法后的左视图；

（ｄ）应用串扰消除方法后的右视图

Ｆｉｇ．１０ Ｓｔｅｒｅｏｉｍａｇｅｏｆｂｏｔｈｅｙｅｖｉｅｗｓ．（ａ）Ｏｒｉｇｉｎａｌｌｅｆｔｉｍａｇｅ；（ｂ）ｏｒｉｇｉｎａｌｒｉｇｈｔｉｍａｇｅ；（ｃ）ｃａｌｉｂｒａｔｅｄｌｅｆｔｉｍａｇｅ；

（ｄ）ｃａｌｉｂｒａｔｅｄｒｉｇｈｔｉｍａｇｅ

　　以上的讨论、计算和实验都基于静态图像。在

动态视频图像中，由于液晶的慢响应，显示器当前图

像的亮度输出特性可能受到先前几帧图像内容的影

响。因此，动态视频图像的串扰消除过程中，串扰左

右视图灰度查找表不仅仅依赖于当前左右视图的灰

度组合，还应该考虑先前几帧图像内容。虽然讨论

重点放在了目前广泛应用的眼镜式立体显示技术

上，但是提出的基于图像处理的串扰消除方法同样

可以经过修正后应用于自由立体显示技术［１８～２１］中。

这些内容将在下阶段研究中涉及。

４　结　　论

利用高采样率的瞬态亮度响应测量系统测量和

分析了时间复用的主动快门式立体显示技术的串扰

来源。基于液晶显示的快门式立体显示的串扰源主

要有快门眼镜漏光造成的串扰和显示器左右视图输

出的相互作用造成的串扰。为了消除不同立体显示

技术所有可能的串扰因素，从观看者的角度出发，提

出了一种基于图像处理的串扰消除新方法。该方法

将非观看通道与观看通道具有相同灰度时透过观看

通道眼镜测得的亮度定义为理想输出亮度，利用亮

度计测量得到的眼镜式立体显示器的光输出特性，

并经过计算得到左右视图灰度查找表，应用左右视

图灰度查找表在显示立体图像时消除串扰。分析结

果表明，提出的方法理论串扰消除率平均可达

７５％。同时，由于提出的方法合理利用了非观看通

道的漏光等串扰源信号，立体图像亮度提高了

１２％。这种方法简单易行，同时适用于时间复用和

空间复用的眼镜式立体显示技术。
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