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摘要　双三步相移算法证明可以较大地减少数字光栅投影测量轮廓术的测量误差，基于理论分析与实验验证，针

对常用的四步、五步相移算法，提出了相应的双四步、双五步相移算法。通过两次传统相移算法得到两幅主值相位

图，直接融合两幅主值相位图即可获得测量所需的相位信息，与已有的针对两幅展开相位进行相位融合方法相比，

此方法实现简单且更加有效。相较于双三步相移算法，双四步和双五步相移算法实现简单且能够极大地减少测量误

差，仅需通过投影２倍数目传统相移算法所需的投影光栅，且可保持常用三步、四步及五步相移算法固有的优点。
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１　引　　言

光栅投影测量方法，又称为光栅投影测量轮廓

术（ＦＰＰ）
［１～７］，具有非接触、低成本和高精度等优

点，广泛应用于光学三维测量领域。相移算法

（ＰＳＡ）是一种常用的数字光栅投影测量方法
［８～１０］，

已知测量系统中主要的数字投影仪（ＤＶＰ）和ＣＣＤ

相机均被设计成非线性设备。已设计好的具有正弦

分布的光栅条纹图由ＤＶＰ投影，会受到被测物体

表面调制以及环境光强诸多因素影响，ＣＣＤ相机对

应采集到的光栅条纹图不具有良好的正弦性［１１］。

该非正弦性会向相移算法获得的相位信息引入误

差。通过投影多幅投影光栅条纹图，采用多步相移

算法可以削弱甚至消除该测量误差，但是对于常用

的三步、四步和五步相移算法而言，由这种非线性响

应引起的测量误差是数字光栅投影测量系统的主要

误差来源。三步相移算法仅需要投影三幅光栅图

０５１２００４１
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像，实现简单；四步相移算法中光栅图像相减的运

算，可以消除拍摄获取光栅图像中存在的固定噪声

对测量影响［１２］；而特定五步相移算法对相移设备产

生的相移误差免疫［１３］。因此，不能简单地以多步相

移算法代替常用的三步、四步和五步相移算法。

很多学者对该非线性响应产生的相位误差进行

研究，提出了可以削弱甚至消除该误差的相位补偿

或相位校正方法［１４～１９］。Ｈｕａｎｇ
［１１］提出一种双三步

相移算法可以明显地削弱该相位误差，通过投影两

组６幅正弦光栅条纹图，两组条纹图之间的初始相

位设计为相差６０°，两次执行三步相移算法获得两

幅主值相位图，主值相位图展开后获得展开相位图，

融合所得两幅展开相位图，即可获得测量所需相位

信息。理想的主值相位图可由二十步相移算法获

得［１８］，实验验证三步相移算法相位误差近似符合周

期性的标准正弦分布，这也是双步相移算法的基础。

两次运用三步相移算法获得的相位信息对应的相位

误差刚好具有相反的正弦分布规律，融合两组相位

信息可以明显削弱相位误差。双三步相移算法表现

良好，能获得高质量的相位信息，但双三步相移算法

采用的融合两组相位信息的方法，实现过程过于复

杂不利于实际测量。

文献［１４］给出了常用的三步、四步和五步相移

算法对应相位误差的数学模型，与实验结果一致。

有趣的是，四步与五步相移算法对应的相位误差规

律与三步相移算法相位误差规律类似，因此，本文提

出双四步和双五步相移算法。由于相位误差正弦分

布周期长度与相移算法的相移步数相关联，对于双

四步相移算法，两组正弦条纹图之间的初始相位差

设计为４５°，双五步相移算法初始相位差设计为

３６°。双四步和双五步相移算法能够更大地减少测

量误差，且能较好用于实际测量。另外，传统的相移

算法获得主值相位是包裹相位，不能通过直接融合

两幅主值相位图获取最终所需的相位信息，需要进

行相位展开获得展开相位图，然后进行相位融合。

实际测量过程中，主值相位图通常会存在噪声或者

不连续现象，导致展开相位产生误差［２０］。两幅展开

相位图中微小的误差会给最终获取的相位信息带来

较大的误差，而且需要对两幅主值相位图进行相位

展开，常用的相位展开方法往往较复杂，进而增加运

算时间。因此，本文提出一种直接融合两幅主值相

位图的相位信息融合方法，仅需对一幅主值相位图

进行相位展开，实验结果证明了该方法的有效性。

２　双步相移算法

数字光栅投影测量系统的非线性响应可以由一

个非线性函数来描述，ＣＣＤ相机拍摄获取的光栅条

纹图犐ｃ犻（狓，狔）可表示为

犐ｃ犻 ＝犳犐犻（狓，狔［ ］）， （１）

针对犖 步相移算法，式（１）中的犐犻（狓，狔）代表犖 幅

序列投影正弦光栅条纹图中的第犻幅，犐犻（狓，狔）可表

示为［１８］

犐犻（狓，狔）＝犐ｂ（狓，狔）＋犐ｍ（狓，狔）ｃｏｓ（狓，狔）＋δ［ ］犻 ，

（２）

式中犐ｂ（狓，狔）为背景光强，犐ｍ（狓，狔）为调制幅度，

δ犻 ＝２π犻／犖 为序列投影正弦光栅条纹的初始相位，

（狓，狔）为理想相位信息，可表示为
［１４］

（狓，狔）＝－ａｒｃｔａｎ∑
犖－１

犻＝０

犐ｃ犻（狓，狔）ｓｉｎδ［ 犻 ∑
犖－１

犻＝０

犐ｃ犻（狓，狔）ｃｏｓδ］犻 ． （３）

ＣＣＤ相机拍摄的非正弦性光栅条纹图犐ｃ犻（狓，狔）可由五阶傅里叶级数表示为

犐ｃ犻 ＝犳犐犻（狓，狔［ ］）≈犪０＋∑
５

犽＝１

犪犽ｃｏｓ犽（狓，狔）＋δ［ ］｛ ｝犻 ． （４）

根据（３）式和（４）式，实际相位信息′（狓，狔）可表示为

′（狓，狔）＝－ａｒｃｔａｎ
∑
犖－１

犻＝０

犪０＋∑
５

犽＝１

犪犽ｃｏｓ犽（狓，狔）＋δ［ ］｛ ｝｛ ｝犻 ｓｉｎδ犻

∑
犖－１

犻＝０

犪０＋∑
５

犽＝１

犪犽ｃｏｓ犽（狓，狔）＋δ［ ］｛ ｝｛ ｝犻 ｃｏｓδ

烅

烄

烆

烍

烌

烎犻

． （５）

根据三角函数公式

ｔａｎΔ（狓，狔）＝ｔａｎ′（狓，狔）－（狓，狔［ ］）＝
ｔａｎ′（狓，狔）－ｔａｎ（狓，狔）

１＋ｔａｎ′（狓，狔）ｔａｎ（狓，狔）
． （６）

则相位误差相位函数Δ（狓，狔）为

０５１２００４２
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Δ（狓，狔）＝

ａｒｃｔａｎ
ｔａｎ′（狓，狔）－ｔａｎ（狓，狔）

１＋ｔａｎ′（狓，狔）ｔａｎ（狓，狔［ ］）． （７）

根据（５）式和（７）式，常用的三步相移算法对应的相

位误差函数可以近似表示为

Δ（狓，狔）≈－犮１ｓｉｎ３（狓，狔［ ］）， （８）

式中的犮１ 为一个常数。对于传统的四步和五步相

移算法而言，相对应的相位误差函数可以近似表

示为

Δ（狓，狔）≈－犮２ｓｉｎ４（狓，狔［ ］）， （９）

Δ（狓，狔）≈－犮３ｓｉｎ５（狓，狔［ ］）， （１０）

其中犮２ 和犮３ 也是常数。与三步相移算法类似，常用

的四步和五步相移算法对应的相位误差也近似符合

正弦分布规律，正弦分布的周期且与相移算法的步

数以及理想相位分布相关联。已知改变用于相移算

法的序列投影正弦光栅条纹的初始相位，理想的相

位分布也会随之改变，进而相位误差分布规律发生

改变。在犖 幅序列投影正弦光栅条纹图中，如果引

入额外的初始相位，设计好的正弦光栅条纹图则可

描述为

犐犻（狓，狔）＝犐ｂ（狓，狔）＋

犐ｍ（狓，狔）ｃｏｓ （狓，狔）＋［ ］＋δ｛ ｝犻 ，（１１）

上述形式的投影光栅条纹图对应的理想相位分布变

为［（狓，狔）＋］，根据ＣＣＤ相机采集到的光栅条纹

图像，利用（５）式，即可获得犖 步相移算法的实际主

值相位分布。则对于传统的四步相移算法，相位误

差可以近似表示为

Δ′（狓，狔）≈－犮２ｓｉｎ４（狓，狔）＋［ ］｛ ｝ ＝

－犮２ｓｉｎ４（狓，狔）＋４［ ］ ， （１２）

当＝０时，即投影光栅条纹图未引入额外的初始相

位，采用传统四步相移算法获取的实际相位分布对

应的相位误差为Δ（狓，狔），此时实际主值相位分布

可表示为

′１（狓，狔）＝（狓，狔）＋Δ（狓，狔）． （１３）

当＝π／４时，相位误差变为

Δ′（狓，狔）≈－犮２ｓｉｎ４（狓，狔）＋４×π／［ ］４ ＝

犮２ｓｉｎ４（狓，狔［ ］）＝－Δ（狓，狔）．（１４）

则此时实际主值相位分布可以由两种形式表示：

′２（狓，狔）＝（狓，狔）＋－Δ（狓，狔）， （１５）

′２（狓，狔）＝（狓，狔）＋－Δ（狓，狔）－２π．（１６）

　　如图１所示，蓝线（彩图请见网络电子版）代表

实际相位 ′φ１（狓，狔）的一行分布规律，主值相位被包

裹到［－π，π］范围内。引入＝π／４后，获取的实际

相位′２（狓，狔）的同一行相位分布由图１中红线描述，

相较于′１（狓，狔），′２（狓，狔）在狓轴方向上有一个明显

的相移。以在狓轴方向上从Ａ到Ｃ为一个相位周期

为例，从Ａ到Ｂ，′２（狓，狔）可由（１５）式表示，在Ｂ到Ｃ

之间，′２（狓，狔）可由（１６）式表示。

额外引入的初始相位是一个已知的常数，基

于上述理论分析以及（１３）、（１５）和（１６）式，通过融

合两组实际相位信息′１（狓，狔）和′２（狓，狔），可以削弱

或去除常用的三步、四步和五步相移算法对应的相

位误差，以得到理想的正确相位分布（狓，狔），上述

即为双四步相移算法的基本思想。显然，对于双三

步和双五步相移算法而言，额外引入的初始相位分

别设置为＝π／３和＝π／５。

图１ 两次运用传统四步相移算法获得的主值相位分布

Ｆｉｇ．１ Ｗｒａｐｐｅｄｐｈａｓｅｓｏｂｔａｉｎｅｄｂｙｔｗｉｃｅｒｕｎｎｉｎｇ

ｔｈｅｓｔａｎｄａｒｄｆｏｕｒｓｔｅｐＰＳＡ

３　相位融合方法

传统的双三步相移算法相位融合方法首先需要

展开两幅主值相位图，得到两幅展开相位图，然后融

合两幅展开相位图获取用于测量的相位图。基于本

文提出的双四步相移算法，传统的相位融合方法描

述如下。额外的初始相位＝π／４，并根据（２）式和

（１）式设计两组８幅理想的正弦光栅条纹图，投影到

理想的参考平面，两次运用四步相移算法（５）式获取

两幅主值相位图，采用相位展开方法展开后即可获

得两幅展开相位图。图２为取展开相位图中间一行

进行对比分析，狓轴表示展开相位图中的像素位置，

狔轴表示展开相位图的相位值，单位为弧度（ｒａｄ）。

图２中绿线及红线（彩图请见网络电子版）分别描述

两次运用四步相移算法获取的两幅展开相位分布情

况。蓝线表示理想相位信息，在本文实验中，它是采

用二十步相移算法获取得到。明显看出，通过融合

０５１２００４３
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上 述 两 组 展 开 相 位 信 息，可 以 获 得 接 近 理

想相位的相位信息，常用四步相移算法获取的相位

图２ 展开相位图中的一行相位分布

Ｆｉｇ．２ Ｕｎｗｒａｐｐｅｄｐｈａｓｅｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｓｆｏｒｏｎｅｒｏｗｉｎ

ｔｈｅｃｅｎｔｅｒｏｆｔｈｅｕｎｗｒａｐｐｅｄｐｈａｓｅｍａｐｓ

信息存在的周期性相位误差得到削弱甚至消除。

传统的相位融合方法的有效性取决于能否准确

的展开主值相位，但在实际测量过程中，主值相位图

通常会存在噪声或者不连续现象，使相位展开变得

困难，导致最终展开相位存在误差。两幅展开相位

图中局部微小误差会给最终融合得到的相位信息带

来较大误差。而且需要对两幅主值相位图进行相位

展开，常用的相位展开方法往往较复杂，这样也会相

应增加运算时间。本文提出一种直接融合两幅主值

相位图的相位信息融合方法，仅需对融合获取得到

的一幅主值相位图进行相位展开。实验证明该方法

易于实现，且能高效地用于双步相移算法。根据两

组主值相位信息 ′１（狓，狔）和 ′２（狓，狔）之间的关系，

如（１３）、（１５）、（１６）式和图１所示，给出直接融合两

组主值相位信息的方法，即

（狓，狔）＝
［′２（狓，狔）＋′１（狓，狔）－］／２， ′２（狓，狔）－′１（狓，狔）＞０

［′２（狓，狔）＋′１（狓，狔）＋２π－］／２． ′２（狓，狔）－′１（狓，狔）＜
烅
烄

烆 ０
（１７）

　　由主值相位信息 ′１（狓，狔）和 ′２（狓，狔）大小关

系，即可得到正确的主值相位信息。然后对正确主

值相位信息进行相位展开，避免了相位融合过程给

最终的展开相位带来误差，可以得到能准确用于测

量的相位信息。

４　实　　验

双步相移算法光栅投影测量方法通过两次进行

传统相移算法，投影２倍数目的正弦光栅条纹图，不

需要对存在误差的相位信息进行补偿或校正操作，

即可获得较高的精度。本文基于实验室构建的数字

光栅投影测量系统，验证了双三步、双四步和双五步

相移算法的有效性。系统包括ＣＣＤ相机Ｃ型号为

ＵＮＩＱＵＰ１８００，投影仪（型号为ＯｐｔｏｍａＥＰ７３７）以

及相应的图像采集卡和计算机。相机与投影仪均控

制在合理的范围内，相机距离投影仪约为２０ｃｍ，距

离待测物体约为９０ｃｍ。图３（ａ）为一幅设计周期为

３２像素正弦投影光栅，投影到参考平面上，ＣＣＤ相

机拍摄获取对应的光栅图像如图３（ｂ）所示。

根据前文所述方法得到双三步、双四步和双五

步相移算法对应的相位信息，然后将其与理想相位

信息相减获得双步相移算法的相位误差，其中理想

相位信息由二十步相移算法求得。取相位误差图中

间区域１０１ｐｉｘｅｌ×１０１ｐｉｘｅｌ范围内进行误差分析，

将该区域内１０１行相位误差取平均值，表１给出了

图３ 标准正弦投影栅图与对应的正弦光栅图的比较。

（ａ）一幅设计的标准正弦投影光栅图；（ｂ）拍摄得到

　　　　　　　对应的正弦光栅图

Ｆｉｇ．３ Ｃｏｍｐａｒｉｓｅｒｂｅｔｗｅｅｎａｃｏｍｐｕｔｅｒｇｅｎｅｒａｔｅｄｉｄｅａｌ

ｓｉｎｕｓｏｉｄａｌｆｒｉｎｇｅａｎｄｉｔｓｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄｉｎｇｃａｐｔｕｒｅｄ

ｓｉｎｕｓｏｉｄａｌｆｒｉｎｇｅ．（ａ）Ｃｏｍｐｕｔｅｒｇｅｎｅｒａｔｅｄｉｄｅａｌ

ｓｉｎｕｓｏｉｄａｌｆｒｉｎｇｅ；（ｂ）ｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄｉｎｇｃａｐｔｕｒｅｄ

　　　　　　　ｓｉｎｕｓｏｉｄａｌｆｒｉｎｇｅ

相位的最大误差值以及均方根（ＲＭＳ）误差值，图４

中蓝线代表三步相移算法相位误差，红线表示双三

步相移算法相位误差，图５和图６分别对应四步相

移算法以及五步相移算法（彩图请见网络电子版）。

由图可知，常用的三步、四步和五步相移算法相位误

差近似符合正弦分布规律，且正弦分布周期与相移

步数有关，符合前文理论分析。相较于常用相移算

法，双步相移算法可以明显减少相位误差。由表１

可知，双四步和双五步相移算法相位误差的均方根

误差值分别可以减少到０．００５５７６４和０．００１６４４５，

比双三步相移算法能够减少更多的相位误差，甚至

０５１２００４４
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图４ 三步相移算法与双三步相移算法相位误差对比图

Ｆｉｇ．４ ＡｖｅｒａｇｅｐｈａｓｅｅｒｒｏｒｏｆｔｈｒｅｅｓｔｅｐＰＳＡ

ａｎｄｄｏｕｂｌｅｔｈｒｅｅｓｔｅｐＰＳＡ

图５ 四步相移算法与双四步相移算法相位误差对比图

Ｆｉｇ．５ ＡｖｅｒａｇｅｐｈａｓｅｅｒｒｏｒｏｆｆｏｕｒｓｔｅｐＰＳＡａｎｄ

ｄｏｕｂｌｅｆｏｕｒｓｔｅｐＰＳＡ

表１ 相位误差中的１０１行平均相位误差值

Ｔａｂｌｅ１ Ａｖｅｒａｇｅｐｈａｓｅｅｒｒｏｒｆｏｒｔｈｅ１０１ｒｏｗｓ

Ｌａｒｇｅｓｔｅｒｒｏｒ ＲＭＳｅｒｒｏｒ

３ｓｔｅｐ（ｄｏｕｂｌｅ３ｓｔｅｐ）０．３６９７（０．０７５） ０．２５８６２（０．０４２５２）

４ｓｔｅｐ（ｄｏｕｂｌｅ４ｓｔｅｐ）０．１３７５（０．０１３２） ０．０８７７２５（０．００５５７６４）

５ｓｔｅｐ（ｄｏｕｂｌｅ５ｓｔｅｐ）０．０４４１（０．００４６） ０．０２４８０３（０．００１６４４５）

图６ 五步相移算法与双五步相移算法相位误差对比图

Ｆｉｇ．６ ＡｖｅｒａｇｅｐｈａｓｅｅｒｒｏｒｏｆｆｉｖｅｓｔｅｐＰＳＡａｎｄ

ｄｏｕｂｌｅｆｉｖｅｓｔｅｐＰＳＡ

可以基本去除相位误差。

基于实验室用于测量的塑料制护板，对比传统

相移算法及其相应的双步相移算法测量效果。通过

将放置物体后获取的相位信息与未放置物体获取的

参考相位信息相减，得到塑料制护板相位分布图。

图７为三步相移算法及双三步相移算法得到的测量

相位分布图，图８和图９分别对应四步和五步相移

算法得到的相位分布图。可以看出，传统相移算法

获取的相位图中含有较明显的皱褶和周期性的纹

路，与相移算法周期性相位误差分布相一致。尤其

是图７（ａ）所对应的三步相移算法的相位分布图粗

糙，且出现明显的皱褶，图７（ｂ）对应的双三步相移

算法相位分布图中依然存在一些呈现细小的周期性

分布波纹及皱褶。图８（ｂ）和图９（ｂ）非常平滑，对应

于双四步相移算法和双五步相移算法的测量相位分

布图，几乎没有了明显的皱褶和波纹。可见在实际测

量中，双四步和双五步相移算法可以得到相较于双三

步相移算法更准确的相位信息，提高了测量精度。

图７ 塑料制护板相位分布图。（ａ）三步相移算法；（ｂ）双三步相移算法

Ｆｉｇ．７ ＰｈａｓｅｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｏｆａｐｌａｓｔｉｃｂｏａｒｄａｃｈｉｅｖｅｄｂｙｔｈｒｅｅｓｔｅｐＰＳＡ（ａ）ａｎｄｄｏｕｂｌｅｔｈｒｅｅｓｔｅｐＰＳＡ（ｂ）

０５１２００４５
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图８ 塑料制护板相位分布图。（ａ）四步相移算法；（ｂ）双四步相移算法

Ｆｉｇ．８ ＰｈａｓｅｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｏｆａｐｌａｓｔｉｃｂｏａｒｄａｃｈｉｅｖｅｄｂｙｆｏｕｒｓｔｅｐＰＳＡ（ａ）ａｎｄｄｏｕｂｌｅｆｏｕｒｓｔｅｐＰＳＡ（ｂ）

（ｉｎｒａｄｉａｎｓ）

图９ 塑料制护板相位分布图。（ａ）五步相移算法；（ｂ）双五步相移算法

Ｆｉｇ．９ ＰｈａｓｅｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｏｆａｐｌａｓｔｉｃｂｏａｒｄａｃｈｉｅｖｅｄｂｙｆｉｖｅｓｔｅｐＰＳＡ（ａ）ａｎｄｄｏｕｂｌｅｆｉｖｅｓｔｅｐＰＳＡ（ｂ）

（ｉｎｒａｄｉａｎｓ）

５　结　　论

基于对常用三步、四步和五步相移算法的测量

相位误差分布规律的分析，通过理论分析与实验验

证，提出了双四步和双五步相移算法。设置初始相

位差为４５°，两次执行传统四步相移算法，融合两组

主值相位信息削弱相位误差，最终得到高精度的相

位信息。对于双五步相移算法，初始相位差设置为

３６°，与双三步相移算法的初始相位差６０°相异。另

外，提出一种直接融合两组主值相位信息方法，比双

三步相移算法对展开相位信息进行融合更为简单有

效。实验结果表明，双四步和双五步相移算法比双

三步相移算法能获得更高精度的相位信息。本文主

要目的是削弱数字光栅投影测量系统中非线性响应

产生的测量误差，多步相移算法虽能较好地解决该

问题，但是四步和五步相移算法有其固有的优点，例

如四步相移算法具有的抗噪性，五步相移算法对相

移机构产生的相移误差的免疫性。本文所提的双四

步和双五步相移算法同样需要投影２倍于传统相移

算法的相移光栅，但是可以保持四步和五步相移算

法的优点。因此可知，双步相移算法是一种有意义

的研究思路，且能较好地应用于实际测量。

参 考 文 献
１ＳｉｋｕｎＬｉ，Ｘｉａｎｙｕ Ｓｕ，Ｗｅｎｊｉｎｇ Ｃｈｅｎ．Ｓｐａｔｉａｌｃａｒｒｉｅｒｆｒｉｎｇｅ

ｐａｔｔｅｒｎｐｈａｓｅｄｅｍｏｄｕｌａｔｉｏｎｂｙｕｓｅｏｆａｔｗｏｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｒｅａｌ

ｗａｖｅｌｅｔ［Ｊ］．犃狆狆犾．犗狆狋．，２００９，４８（３６）：６８９３～６９０６

２ＪｉｎｇａｎｇＺｈｏｎｇ，Ｊｉａｗｅｎ Ｗｅｎｇ．ＧｅｎｅｒａｌｉｚｅｄＦｏｕｒｉｅｒａｎａｌｙｓｉｓｆｏｒ

ｐｈａｓｅｒｅｔｒｉｅｖａｌｏｆｆｒｉｎｇｅｐａｔｔｅｒｎ ［Ｊ］．犗狆狋．犈狓狆狉犲狊狊，２０１０，

１８（２６）：２６８０６～２６８２０

３Ｆｅｉｐｅｎｇ Ｄａ， Ｓｈａｏｙａｎ Ｇａｉ． Ｆｌｅｘｉｂｌｅ ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌ

ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｔｅｃｈｎｉｑｕｅ ｂａｓｅｄ ｏｎ ａ ｄｉｇｉｔａｌｌｉｇｈｔ ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ

ｐｒｏｊｅｃｔｏｒ［Ｊ］．犃狆狆犾．犗狆狋．，２００８，４７（３）：３７７～３８５

４ＺｏｕＨａｉｈｕａ，ＺｈａｏＨｏｎｇ，ＺｈｏｕＸｉａｎｇ．Ｔｒｉｐｌｅｆｒｅｑｕｅｎｃｙｃｏｌｏｒ

ｅｎｃｏｄｅｄｆｒｉｎｇｅｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｐｒｏｆｉｌｏｍｅｔｒｙｂａｓｅｄｏｎｅｍｐｉｒｉｃａｌｍｏｄｅ

ｄｅｃｏｍｐｏｓｉｔｉｏｎ［Ｊ］．犃犮狋犪犗狆狋犻犮犪犛犻狀犻犮犪，２０１１，３１（８）：０８１２００９

　 邹海华，赵　宏，周　翔．基于经验模式分解的三频彩色条纹投

影轮廓术［Ｊ］．光学学报，２０１１，３１（８）：０８１２００９

５ＰｅｎｇＸｉａｎｇ，Ｑｉｕ Ｗｅｎｊｉｅ，ＷｅｉＢｉｎｂｉｎ犲狋犪犾．．Ｐｈａｓｅｄｅｃｏｄｉｎｇ

ｂａｓｅｄｏｎｔｅｍｐｏｒａｌｓｐａｔｉａｌｐｈａｓｅｕｎｗｒａｐｐｉｎｇ ［Ｊ］．犃犮狋犪犗狆狋犻犮犪

犛犻狀犻犮犪，２００６，２６（１）：４３～４８

　 彭　翔，邱文杰，韦彬彬 等．相位解码的时 空重建算法［Ｊ］．光

学学报，２００６，２６（１）：４３～４８

６ＬｉｕＹｕｆｅｎｇ，ＣａｏＹｉｐｉｎｇ，ＨｅＹｕｈａｎｇ．Ａｎｉｍｐｒｏｖｅｄａｌｇｏｒｉｔｈｍｔｏ

０５１２００４６



郑东亮等：　双步相移光栅投影测量轮廓术

ｔｈｒｅｅｕｎｅｑｕａｌｓｔｅｐｌｅｎｇｔｈｆｏｒＰＭＰ ［Ｊ］．犑．犗狆狋狅犲犾犲犮狋狉狅狀犻犮狊·

犔犪狊犲狉，２０１０，２１（１）：８３～８６

　 刘玉凤，曹益平，何宇航．新改进型三步非等步相位测量轮廓术

算法［Ｊ］．光电子·激光，２０１０，２１（１）：８３～８６

７ＤａｉＭｅｉｌｉｎｇ，ＹａｎｇＦｕｊｕｎ，ＤｕＸｉａｏｌｅｉ犲狋犪犾．．Ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌ

ｓｈａｐｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｂａｓｅｄｏｎｓｉｎｇｌｅｓｈｏｔｃｏｌｏｒｆｒｉｎｇｅｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｏｆ

ｓｉｎｕｓｏｉｄａｌｇｒａｔｉｎｇ ［Ｊ］．犃犮狋犪 犗狆狋犻犮犪 犛犻狀犻犮犪，２０１１，３１（７）：

０７１２００２

　 戴美玲，杨福俊，杜晓磊 等．基于单幅彩色正弦光栅投影的三维

形貌测量［Ｊ］．光学学报，２０１１，３１（７）：０７１２００２

８ＥｕｎＨｅｅＫｉｍ，Ｊｏｏｎｋｕ Ｈａｈｎ，ＨｗｉＫｉｍ犲狋犪犾．．Ｐｒｏｆｉｌｏｍｅｔｒｙ

ｗｉｔｈｏｕｔｐｈａｓｅｕｎｗｒａｐｐｉｎｇｕｓｉｎｇｍｕｌｔｉｆｒｅｑｕｅｎｃｙａｎｄｆｏｕｒｓｔｅｐ

ｐｈａｓｅｓｈｉｆｔｓｉｎｕｓｏｉｄａｌｆｒｉｎｇｅｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎ［Ｊ］．犗狆狋．犈狓狆狉犲狊狊，２００９，

１７（１０）：７８１８～７８３０

９ＨｕｉｍｉｎＸｉｅ，ＨａｉｘｉａＳｈａｎｇ，ＦｕｌｏｎｇＤａｉ犲狋犪犾．．Ｐｈａｓｅｓｈｉｆｔｉｎｇ

ＳＥＭ ｍｏｉｒé ｍｅｔｈｏｄ ［Ｊ］．犗狆狋．牔 犔犪狊犲狉 犜犲犮犺狀狅犾．，２００４，

３６（４）：２９１～２９７

１０ＳｈａｏｙａｎＧａｉ，ＦｅｉｐｅｎｇＤａ．Ａｎｏｖｅｌｐｈａｓｅｓｈｉｆｔｉｎｇｍｅｔｈｏｄｂａｓｅｄ

ｏｎｓｔｒｉｐ ｍａｒｋｅｒ ［Ｊ］．犗狆狋． 牔 犔犪狊犲狉犻狀 犈狀犵狀犵，．２０１０，

４８（２）：２０５～２１１

１１ＰｅｉｓｅｎＳ．Ｈｕａｎｇ，ＳｏｎｇＺｈａｎｇ．Ｆａｓｔｔｈｒｅｅｓｔｅｐｐｈａｓｅｓｈｉｆｔｉｎｇ

ａｌｇｏｒｉｔｈｍ［Ｊ］．犃狆狆犾．犗狆狋．，２００６，４５（２１）：５０８６～５０９１

１２ＪａｍｅｓＣ．Ｗｙａｎｔ．ＰｈａｓｅＳｈｉｆｔｉｎｇＩｎｔｅｒｆｅｒｏｍｅｔｒｙ［Ｃ］．Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ

ｏｆＡｒｉｚｏｎａ，ＯｐｔｉｃａｌＳｃｉｅｎｃｅｓＣｅｎｔｅｒ，１９９８

１３ＪｉｒｉＮｏａｖｋ．Ｆｉｖｅｓｔｅｐｐｈａｓｅｓｈｉｆｔｉｎｇａｌｇｏｒｉｔｈｍｓｗｉｔｈｕｎｋｎｏｗｎ

ｖａｌｕｅｓｏｆｐｈａｓｅｓｈｉｆｔ［Ｊ］．犗狆狋犻犽，２００３，１１４（２）：６３～６８

１４ＢｉｎｇＰａｎ，ＱｉａｎＫｅｍａｏ，ＬｅｉＨｕａｎｇ犲狋犪犾．．Ｐｈａｓｅｅｒｒｏｒａｎａｌｙｓｉｓ

ａｎｄｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎｆｏｒｎｏｎｓｉｎｕｓｏｉｄａｌｗａｖｅｆｏｒｍｓｉｎｐｈａｓｅｓｈｉｆｔｉｎｇ

ｄｉｇｉｔａｌｆｒｉｎｇｅｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｐｒｏｆｉｌｏｍｅｔｒｙ ［Ｊ］．犗狆狋．犔犲狋狋．，２００９，

３４（４）：４１６～４１８

１５ＬｉｕｄｏｎｇＸｉｏｎｇ，ＳｈｕｈａｉＪｉａ．Ｐｈａｓｅｅｒｒｏｒａｎａｌｙｓｉｓａｎｄｅｌｉｍｉｎａｔｉｏｎ

ｆｏｒｎｏｎｓｉｎｕｓｏｉｄａｌｗａｖｅｆｏｒｍｓｉｎ Ｈｉｌｂｅｒｔｔｒａｎｓｆｏｒｍｄｉｇｉｔａｌｆｒｉｎｇｅ

ｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｐｒｏｆｉｌｏｍｅｔｒｙ ［Ｊ］．犗狆狋．犔犲狋狋．，２００９，３４（１５）：

２３６３～２３６５

１６ＨｏｎｇｗｅｉＧｕｏ，ＨａｉｔａｏＨｅ，ＭｉｎｇｙｉＣｈｅｎ．Ｇａｍｍａｃｏｒｒｅｃｔｉｏｎｆｏｒ

ｄｉｇｉｔａｌｆｒｉｎｇｅｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎｐｒｏｆｉｌｏｍｅｔｒｙ ［Ｊ］．犃狆狆犾．犗狆狋．，２００４，

４３（１４）：２９０６～２９１４

１７ＫａｉＬｉｕ，ＹｏｎｇｃｈａｎｇＷａｎｇ，ＤａｎｉｅｌＬ．Ｌａｕ犲狋犪犾．．Ｇａｍｍａｍｏｄｅｌ

ａｎｄｉｔｓａｎａｌｙｓｉｓｆｏｒｐｈａｓｅｍｅａｓｕｒｉｎｇｐｒｏｆｉｌｏｍｅｔｒｙ［Ｊ］．犑．犗狆狋．

犛狅犮．犃犿．犃，２０１０，２７（３）：５５３～５６２

１８ＴｈａｎｇＨｏａｎｇ，ＢｉｎｇＰａｎ，ＤｕｎｇＮｇｕｙｅｎ犲狋犪犾．．Ｇｅｎｅｒｉｃｇａｍｍａ

ｃｏｒｒｅｃｔｉｏｎ ｆｏｒ ａｃｃｕｒａｃｙ ｅｎｈａｎｃｅｍｅｎｔ ｉｎ ｆｒｉｎｇｅｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎ

ｐｒｏｆｉｌｏｍｅｔｒｙ［Ｊ］．犗狆狋．犔犲狋狋．，２０１０，３５（１２）：１９９２～１９９４

１９ＳｏｎｇＺｈａｎｇ，ＳｈｉｎｇＴｕｎｇ Ｙａｕ．Ｇｅｎｅｒｉｃｎｏｎｓｉｎｕｓｏｉｄａｌｐｈａｓｅ

ｅｒｒｏｒｃｏｒｒｅｃｔｉｏｎｆｏｒｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｓｈａｐｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｕｓｉｎｇａ

ｄｉｇｉｔａｌｖｉｄｅｏｐｒｏｊｅｃｔｏｒ［Ｊ］．犃狆狆犾．犗狆狋．，２００７，４６（１）：３６～４３

２０Ｓｕｎ Ｘｕｅｚｈｅｎ，Ｓｕ Ｘｉａｎｙｕ，Ｚｏｕ Ｘｉａｏｐｉｎｇ．Ｐｈａｓｅｕｎｗｒａｐｐｉｎｇ

ｂａｓｅｄｏｎｃｏｍｐｌｅｍｅｎｔａｒｙｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｌｉｇｈｔｂｉｎａｒｙｃｏｄｅ［Ｊ］．犃犮狋犪

犗狆狋犻犮犪犛犻狀犻犮犪，２００８，２８（１０）：１９４７～１９５１

　 孙学真，苏显渝，邹小平．基于互补型光栅编码的相位展开［Ｊ］．

光学学报，２００８，２８（１０）：１９４７～１９５１

栏目编辑：何卓铭

０５１２００４７


