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深海原位激光扫描双目立体视觉成像系统∗

谢亮亮,屠大维,张　 旭,肖国梁,金　 攀

(上海大学机电工程与自动化学院　 上海　 200444)

摘　 要:为满足深海物体原位三维测量需要,提出一种激光扫描双目立体视觉成像方法。 该方法基于双目立体视觉原理,采用

四维光场光线表示法,建立水下双目立体成像系统的测量模型;采用激光线扫描光条作为像素匹配线索,及基于共面约束的像

素匹配算法,提高水下左、右两个相机图像像素匹配精度。 通过耐高压结构设计、电气和软件设计,建立起相应的工程样机。 静

水压力试验表明,该工程样机能够适应 4
 

000
 

m 深海静水压力;实验室精度试验,采用标准球棒为测量对象,在距离样机 3
 

m
处,多次扫描三维重建后,得到两靶球球心距测量结果的标准差为 2. 28

 

mm;南海真实海域实测试验,表明样机具有深海原位三

维测量重建功能,且在距离样机 2
 

m 处,对标准球棒两球心距测量结果的标准差为 2. 22
 

mm。 上述研究和试验表明,研制的激

光扫描双目立体视觉成像系统,具备深海原位测量功能,具有较高三维测量精度。
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Abstract:To
 

achieve
 

the
 

3D
 

measurement
 

of
 

deep
 

sea
 

in-situ
 

objects,
 

a
 

laser
 

scanning
 

binocular
 

stereo
 

vision
 

imaging
 

method
 

is
 

proposed.
 

Based
 

on
 

the
 

principle
 

of
 

binocular
 

stereo
 

vision,
 

an
 

underwater
 

binocular
 

stereo
 

imaging
 

measurement
 

model
 

is
 

formulated
 

in
 

the
 

form
 

of
 

a
 

four-dimensional
 

light
 

field
 

representation.
 

The
 

laser
 

line
 

scanning
 

light
 

bar
 

is
 

used
 

as
 

the
 

pixel
 

matching
 

clue.
 

The
 

pixel
 

matching
 

algorithm
 

improves
 

the
 

accuracy
 

between
 

two
 

cameras,
 

which
 

is
 

based
 

on
 

coplanar
 

constraints.
 

Through
 

the
 

design
 

of
 

high-
pressure

 

resistant
 

structural,
 

electrical
 

and
 

software,
 

the
 

corresponding
 

engineering
 

prototype
 

is
 

developed.
 

Hydrostatic
 

pressure
 

experiments
 

show
 

that
 

the
 

prototype
 

can
 

adapt
 

to
 

the
 

pressure
 

in
 

a
 

depth
 

of
 

4
 

000
 

meters
 

in
 

deep
 

sea.
 

In
 

the
 

laboratory
 

precision
 

experiment,
 

a
 

standard
 

bat
 

is
 

3
 

meters
 

away
 

from
 

the
 

prototype
 

to
 

evaluate
 

the
 

measurement
 

accuracy.
 

After
 

multiple
 

scans
 

and
 

3D
 

reconstructions,
 

the
 

standard
 

deviation
 

of
 

the
 

center
 

distance
 

between
 

two
 

balls
 

is
 

2. 28
 

mm.
 

The
 

South
 

China
 

Sea
 

actual
 

experiments
 

show
 

that
 

the
 

prototype
 

has
 

the
 

capacity
 

to
 

implement
 

the
 

deep
 

sea
 

in-situ
 

scanning
 

3D
 

measurement
 

and
 

reconstruction
 

work.
 

The
 

standard
 

deviation
 

of
 

the
 

standard
 

bat
 

is
 

2. 22
 

mm
 

at
 

a
 

distance
 

of
 

2
 

meters
 

from
 

the
 

prototype.
 

The
 

above
 

researches
 

and
 

experiments
 

indicate
 

that
 

the
 

prototype
 

has
 

the
 

capacity
 

of
 

in-situ
 

measurement
 

in
 

deep
 

sea.
 

The
 

higher
 

three-dimensional
 

measurement
 

accuracy
 

can
 

be
 

realized.
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0　 引　 　 言

水下视觉成像是海洋生物学研究、海洋考古、海底设

备维护,以及军事上目标探测识别等的重要手段,现有的

高清二维摄像,存在有“观”无“测”的不足,促使人们开

展对水下三维视觉成像测量系统的研究[1-2] 。 当前已开

发多种空气中应用的三维成像原理和系统,如,双目立体

视觉法、结构光法、同步扫描法等[3-6] 。 由于水下环境的

特殊性,同样原理的三维视觉成像应用到水下,将会面临
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新的问题。 首先,由于光线在水中的散射、吸收,成像质

量受到较大的影响,严重影响了三维重建特征点的提取

精度[7-9] ;其次,水下相机被封装在玻璃窗口密封筒内,光
线在水-玻璃-空气多介质转播中发生折射,小孔成像模

型不再适用[10] ;此外,对于深海应用,还必须解决深海耐

静水高压问题。
国内外学者对双目立体视觉成像技术做了大量的研

究,并将其广泛应用于水下三维测量中。 Giambruno
等[11] 基于双目立体视觉技术,实现对水下物体的线性激

光扫描并进行三维重建,但被测目标物三维点云重建精

度不高。 Cebrian-Robles 等[12] 通过固定线性激光器和摄

像机,利用被测物体的运动来完成水下扫描任务,实现对

目标物的三维重建,但该方法不适合对水下物体的原位

扫描测量。 解则晓等[13] 提出了线结构光自扫描技术,对
光条中点的位置因折射产生的误差进行补偿,存在一定

的补偿累积误差,影响测量精度。 张文明等[14] 提出一种

水下图像转换模型,将水下图像转化为等效空气图像,但
该模型对折射问题进行了近似简化,具有一定的局限性。
翼光强[15] 利用线激光实现了水下目标的三维重建,但不

能精确提取及匹配光条中心,目标物重建精度不高。 基

于此,张强等[16] 对双目立体视觉成像的立体匹配进行了

研究,提出一种水下图像区域匹配算法,但该方法基于双

目平行成像的理想模型,不适合于一般应用情况。
本文基于双目立体视觉原理,采用四维光场光线表

示方法,建立水下双目立体视觉测量模型,采用扫描线激

光光条作为像素匹配信息线索,及基于共面约束的像素

匹配算法,提高左、右两个相机像素匹配精度,采用 3 个

筒体结构设计以适应深海耐静水高压,建立了工程样机,
经实验室精度试验、静水打压试验、实际海域功能试验,
验证了研制的激光快速扫描双目立体视觉成像系统具有

深海原位三维重建测量功能,且有较高的三维测量精度。

1　 水下双目立体视觉测量模型

水下双目立体视觉测量模型如图 1 所示。 不失一般

性,假定模型左、右相机的焦距为 f,两相机之间基线距离

为 d0,主点均设置为 q0,相机的光心连线平行于光学玻璃

窗表面,同时也平行于设定的坐标系 x 轴。 光心与防水

玻璃的距离为 g,玻璃厚度为 h。 其中,空气、玻璃、海水

的折射率分别为 n0,n1,n2。 水下物点在左相机坐标系下

的坐标为(x,y,z),其在左相机和右相机的像点的像素坐

标分别是 q l,qr。
不同于空气中的双目立体视觉系统,水下双目立体

视觉测量模型是一个多界面折射系统,存在空气、窗口玻

璃、水 3 种介质。 为描述光线在不同界面和介质中的折

射和传播,本文采用四维参数化光场 L =[u v s t] T

图 1　 水下双目立体视觉测量模型

Fig. 1　 Underwater
 

binocular
 

stereo
 

vision
 

measurement
 

model

表示光线[17] ,如图 2 所示。 光线 ood 穿过距离为 1 个单位

长度的两平行平面,并与两个平面分别交于点 o 和 od。
其中,矩阵[u v] T 用来表示光线的位置点 o,以记录光

线的位置信息, 矩阵 [ s t] T 用来表示光线方向向量

o′od
→,以记录光线的方向信息。

图 2　 光场的四维参数化表示

Fig. 2　 The
 

four-dimensional
 

parameterized
 

representation
 

of
 

the
 

light
 

field

以光场的四维参数化矩阵方式表示光线,方便记录

和追踪光线在水下传播过程中的方向信息和位置信

息[18] ,能够直观地描述因受折射和传播距离影响的水下

双目立体视觉成像模型。
假定光场 L在垂直光场平面上传播距离为 d,此时光

场 L′ 可表示为:
L′ = T(d) 􀱋 L

T(d) =

1 d
1 d

1
1

é

ë

ê
ê
ê
êê

ù

û

ú
ú
ú
úú

(1)

光线在水下发生折射时,假定入射光介质的折射率

为 n1,折射光介质的折射率为 n2,入射角为 θ 1,折射角为

θ 2, 则由折射定律可得:
sin(θ 1)
sin(θ 2)

=
n2

n1
(2)

sin(θ 1) = s2 + t2

1 + s2 + t2
(3)
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由式(2)可得折射角为:

sin(θ 2) =
n1 s2 + t2

n2 1 + s2 + t2
(4)

因为折射光线保持与入射光线法线在一个平面上,
所以满足约束:

s′t = st′ (5)
此外,折射光线也满足折射角的如下公式:

sin(θ 2) = s′2 + t′2

1 + s′2 + t′2
(6)

继而可得光线的方向为:

s′2 + t′2 =
n1

2( s2 + t2)
n2

2(1 + s2 + t2) - n1
2( s2 + t2)

s′ = s

s2 + t2
s′2 + t′2

t′ = t

s2 + t2
s′2 + t′2

(7)

综上,光线发生折射的传播过程可用矩阵表示为:
u′
v′
s′
t′

é

ë

ê
ê
ê
êê

ù

û

ú
ú
ú
úú

= Re(n1,n2)

u
v
s
t

é

ë

ê
ê
ê
êê

ù

û

ú
ú
ú
úú

(8)

相机的一个像点与光心的连线确定一条光线。 左相

机点 q l = x1 y1[ ] ,右相机点 qr = x2 y2[ ] ,主点位置为

q0 = x0 y0[ ] 。 其中,坐标单位为 mm。 若为像素,可先

进行转换 x1 y1[ ] = pix_width xpix ypix[ ] 。 左、右相机

像点确定的光线可描述为式(9)。

Lql =

0
0

x0 - x1

f
y0 - y1

f

é

ë

ê
ê
ê
ê
ê
ê
êê

ù

û

ú
ú
ú
ú
ú
ú
úú

,Lqr =

d
0

x0 - x2

f
y0 - y1

f

é

ë

ê
ê
ê
ê
ê
ê
êê

ù

û

ú
ú
ú
ú
ú
ú
úú

(9)

为便于研究,采用光路可逆原理对水下成像过程进

行分析。 以左相机为例,光线由摄像机位置传递到水中

物点的过程所述如下:
1)光线在空气中传播距离 g,

 

到达玻璃内表面处。
Lglass1_out = T(g) 􀱋 Lql

2)光线由空气进入玻璃,发生折射 Re(n0,n1)。
Lglass1_in = Re(n0,n1) 􀱋 Lglass1_out

3)光线在玻璃中传播距离 h, 到达玻璃外表面

Lglass2_in = T(h) 􀱋 Lglass1_in

4)光线在玻璃处表面处发生折射,由玻璃介质到海

水介质。
Lglass2_out = Re(n1,n2) 􀱋 Lglass2_in

5)在海水中传播未知距离 depth,到达物点。
Lobject = T(depth) 􀱋 Lglass2_out

综上分析,像素光线到物点位置的光线传播过程表

达如下:
Lobject = T(depth) 􀱋 Re(n1,n2) 􀱋 T(h) 􀱋 Re(n0,

n1) 􀱋 T(g) 􀱋 Lql
(10)

同理,对于右相机可得:
Lobject = T(depth) 􀱋 Re(n1,n2) 􀱋 T(h) 􀱋 Re(n0,

n1) 􀱋 T(g) 􀱋 Lql
(11)

式(10)和(11)表示同一物点,因此,联立求解可得

物点距离(两条直线相交在深度 depth 处),且其满足下

述约束方程:

depth =
u1 - u2

s2 - s1

=
v1 - v2

t2 - t1
(12)

式中: u1、v1、s1、t1、u2、v2、s1、t1 为玻璃到海水面上的出射

光线。

2　 线激光扫描与基于共面约束的像素匹配

由于水下散射等原因,不可避免导致图像质量降低。
为提高双目视觉像素匹配精度,采用线激光照射到被测

物体表面作为左右相机像素匹配线索[19] ,如图 3 所示。
激光器发出一线结构光,经平面镜反射,透过光学窗

片 1,投射于被测目标物,并形成由被测物体表面形状所

调制的变形光条。 变形光条漫反射光穿过光学窗片 2、
3,并被左、右相机记录。 由双目视觉成像原理,只要得到

物体上照明光条每一点在左右相机图像上的匹配点,即
可得到物体表面的三维坐标。 通过平面反射镜的转动,
线结构光快速扫过被测目标物的表面,可以完整地构建

被测目标物表面的三维点云图像,进而提取出被测物体

表面的特征数据。

图 3　 水下线激光扫描测量原理

Fig. 3　 Principle
 

of
 

underwater
 

laser
 

scanning
 

measurement

由于光线在传播过程中发生折射,导致两相机行平

面上的像素不符合空气中的极线约束条件[20] 。 为此,分
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析了水下扫描系统成像中的共面约束,并提出利用降维

和混合积来快速匹配左右相机像素的方法,提高了匹配

的速度和精度。
根据折射定律,入射光线、折射光线和折射面法线是

共面的。 因此,在匹配左、右相机的像素点时,可直接在

激光光条上搜索匹配像素点。 即在整个像平面的二维搜

索,简化为在激光条纹上的一维搜索。 如图 4 所示,在两

相机的公共视场范围内任意一个像素点 P,对于左相机

激光条纹上的像素点 PL,对应右相机激光光条上相应的

像素点 PR。

图 4　 像素匹配搜索

Fig. 4　 Schematic
 

diagram
 

of
 

pixel
 

matching
 

search

对于左相机条纹上的任一像素,其对应匹配的像素

在右侧相机条纹上执行一维搜索。 将折射后的四维参数

光场转化为传统的矢量表达式。

a = s t 1[ ] T

‖ s t 1[ ] ‖
,q = u v depth[ ] T (13)

式中: a 表示光线的方向矢量;q 表示光线在此处的位置

点。
由左、右相机的相对旋转和平移转换矩阵 lRr 和

l tr,
将右相机坐标系下的折射光线转换到左相机坐标系下。

ar′ =
lRrar,qr′ =

lRrqr +
l tr (14)

由于目标点满足 3 个面约束,且左右相机记录的折

射光线交于一点,因此有如下约束:
a l 􀱋 (qr′ - q l)·ar′ = 0 (15)
其中􀱋表示矢量的混合积。
综上分析,基于共面约束像素匹配求解步骤如下:
1)通过标定,得到系统的相关参数。 激光器对被测

目标物进行扫描,两相机同时分别调制后的激光条纹图

像进行拍摄。
2)对左相机拍摄的激光条纹图像,逐像素进行计算

其第 N 条折射光线的矢量点和方向,并保存。 同理,对右

相机拍摄的图像执行同样的操作。
3)对于左相机图像上的每一个像素,使用二分搜索

法在右相机上找到对应的像素。 由于激光条纹中心像素

的提取存在不可避免的误差,及在计算过程中的截断误

差,算法中设置阈值 T 对匹配像素点进行约束,即:

a l 􀱋 d l→r·ar′ < T (16)
当求解出所有匹配像素点后,根据系统光场成像模

型获得水下物点 P 在左相机坐标系下的三维坐标,进而

可对有效视场内的被测目标物进行三维重建。

3　 样机研制

考虑到深海耐静水高压要求,样机结构采取 3 个筒

单独密封的形式,如图 5 所示。 中间筒包含激光器、扫描

器和控制单元等主要元器件;两个密封的相机筒中包含

左、右两个相机。 中间筒中的激光器及扫描器,如图 6 所

示。 图 6 中,激光器发射一束激光,经光路转换器中的平

面反射镜改变方向,再经一柱面透镜成为线结构光,线结

构光打在扫描反射镜上,通过中间筒窗口出射。 为减小

出射窗口孔径,扫描反射镜尽可能靠近窗口。 扫描反射

镜受步进伺服电机通过减速器驱动,来回摆动,实现对线

结构光的扫描,其扫描速度可通过对步进伺服电机的编

程控制来调节。

图 5　 激光扫描双目立体成像系统结构

Fig. 5　 Structure
 

of
 

laser
 

scanning
 

binocular
 

stereo
 

imaging
 

system

图 6　 激光扫描装置及其光路转换器结构

Fig. 6　 Structure
 

of
 

the
 

Laser
 

scanner
 

and
 

optical
 

path
 

converter

样机按照适应水深 4
 

000
 

m 深海作业需要设计(静

水压力 40
 

MPa),根据海洋仪器质量管理规范,按照

150%工作水深静水压力要求(即 60
 

MPa)开展结构及壁

厚、窗口玻璃厚度设计计算。 详细密封结构设计及计算

方法本文不重点介绍。
样机电气部分主要由开发板 Arduino、微型电脑 NUC

等电气元件组成,如图 7 所示。 其主要作用是接收上位

机(潜器舱内)发出的通信信号,启动该双目立体成像系
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统工作,包括启动激光器发出激光,启动扫描系统工作,
启动左右两相机同步拍摄。 图 7 中,微型电脑 NUC 连接

开发板,开发板通过总线扩展器 GPIO 口,连接相机并拍

摄采集图像,通过 USB3. 0 数据线与 NUC 实现图像的传

输。 Arduino 发射脉冲信号控制继电器的通断,进而打开

或关闭激光器。 NUC 通过 RS485 通信方式控制电机的

速度与转角。 系统在软件的作用下自动完成通信及控制

流程。 上下位机各模块间互相配合,共同完成在激光扫

描成像过程中的系统参数设置、三维点云生成和重建等

一系列操作,最终实现对被测目标物的三维测量。

图 7　 系统控制单元

Fig. 7　 System
 

control
 

unit

样机采用加拿大 PointGrey 相机 GS3-U3-32S4M-C,
幅面 尺 寸 1 / 1. 8″, 分 辨 率 2

 

048 × 1
 

536, 像 素 大 小

3. 45
 

μm,帧率 121
 

fps,采用 Kowa
 

镜头 LM5JC10
 

M,焦距

为 5
 

mm。 取基线距离 1
 

200
 

mm,像素匹配精度(标准

差)0. 5
 

pixel。 经仿真,在测量距离 2 ~ 3
 

m 范围内,精度

(标准差)优于 3
 

mm。
研制的工程样机结构如图 8 所示,该样机在空气中

总重量为 45
 

kg,水中重量约为 25
 

kg。 主体宽度 1
 

340
 

mm,
高度 592

 

mm(含水密接插件),厚度为 216
 

mm。 激光器

采用加拿大 OSELA 品牌的 ILS-520-1000-RS-D-50-C
 

C 产

品,功率为 1
 

000
 

mW,波长为 520
 

nm,线激光水下发散及

扫描范围为 60°×60°。

图 8　 样机结构

Fig. 8　 Schematic
 

diagram
 

of
 

the
 

prototype

4　 系统标定

首先,在空气中,利用改进后的张正友标定算法对

左、右相机的内参分别进行标定,并求出双目相机相对位

置关系。 如图 9(a)所示,空气中标定试验使用 14×11 的

圆环标定板,并使用背光板作为辅助光源,有助于提高图

像的质量。 其次,利用文献[18]中提出的水下标定算法

对系统进行水下标定,求出模型系统参数 n,g 和 μ。 其

中,由于玻璃厚度较小,在标定时将其计算在参数 g 中。
如图 9(b)所示,水下标定试验采用规格为 7×11,长、宽
均为 35

 

mm 的棋盘格作为标定板。 最后,使用另外组水

下棋盘格图片对标定参数进行测试,经验证知,系统参数

标定的结果满足设计要求。

图 9　 系统标定场景

Fig. 9　 Calibration
 

scene
 

of
 

the
 

system

最终得到系统的标定参数如表 1 所示,其中, fx,fy 为
相机焦距;cx,cy 为相机的主点坐标;

 

k1,k2,k3 为相机的径

向畸变系数,p1,p2 为相机的切向畸变系数;R0 和 t0 分别

为两相机相对位置关系的旋转和平移矩阵;n 为相机光

学玻璃的法线;μ 为水的折射率。

5　 试验及结果

5. 1　 打压试验

为验证所设计仪器能否适合深海 4
 

000
 

m 工作时的
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　 　 　 　 表 1　 系统标定参数

Table
 

1　 Calibration
 

parameters
 

of
 

the
 

system

参数 左相机标定参数 右相机标定参数

fx,
 

fy 1
 

451. 306,
 

1
 

451. 021 1
 

450. 380,
 

1
 

450. 551

cx,
 

cy 1
 

052. 594,
 

773. 619 1
 

033. 636,
 

772. 173

k1 ,
 

k2 ,
 

k3 0. 015,
 

0. 000,
 

-0. 014 0. 012,
 

0. 003,
 

-0. 016

p1 ,
 

p2 0. 001,
 

0. 001 0. 000,
 

0. 000

n -0. 023
 

3,-0. 013
 

2,0. 999
 

6 -0. 017
 

2,-0. 016
 

9,0. 999
 

7

g 29. 342
 

0 28. 546
 

6

μ 1. 333
 

0 1. 333
 

0

R0 0. 012
 

1,0. 211
 

0,0. 002
 

4

t0 -1
 

147. 816
 

3,-14. 362,237. 197
 

8

耐压要求(40
 

MPa),按照海洋仪器基本环境试验方法

(HY016. 15-1992),采取 1. 25 倍,即 50
 

MPa 静水压力对

仪器整体进行打压试验。 试验在青岛国家深海基地管理

中心进行,并出具第三方报告。 整个试验过程分两次循

环进行。 静水压力试验实时曲线如图
 

10
 

所示,
 

第 1 次

从
 

10 ~ 50
 

MPa
 

分 5 次逐级加压,且每升一级后保压

20
 

min。 当压力达到 50
 

MPa 后,用
 

40
 

min
 

时间进行压力

卸载至 0。 随后,第 2 次用
 

80
 

min
 

时间将压力从 0 逐渐

升至
 

50
 

MPa 并保压 5
 

h。 最后,用 40
 

min
 

时间将压力卸

载至 0。
试验结果表明,样机可以满足在深海 4

 

000
 

m 深海

域的原位测量要求。

5. 2　 实验室精度试验

样机在实验室尺寸为 3. 0
 

m ( 长) × 3. 0
 

m ( 宽) ×
3. 5

 

m(高)的水池中开展精度试验,并由上海计量研究

院出具第三方检测报告。 样机窗口浸没在水中,离池底

约 3. 0
 

m 距离,如图 11( a)所示。 采用标准球棒作为靶

　 　 　 　

图 10　 静水压力试验曲线

Fig. 10　 Hydrostatic
 

test
 

curve

标放置在 池 底, 两 球 直 径 为 150. 13
 

mm, 球 心 距 为

497. 72
 

mm。 启动样机扫描测量,获得点云数据,运用

Polyworks 软件对靶球进行三维重建,如图 11( b)所示,,
得到扫描重建的两球直径 D1、D2 及两球球心距 X。

图 11　 水池精度试验

Fig. 11　 Measurement
 

accuracy
 

experiment
 

in
 

tank

在池底 2
 

m×2
 

m 范围内,靶球随机摆放 10 个位置,
经测量系统扫描重建,分别得到 10 组靶球的两球直径

D11,D12,…,D110;D21,D22,…,D210。 球 心 距 X1,
X2,…,X10 等数据。 计算得到两靶球直径误差,两球直

径和球心距相应的标准差,如表 2 所示。

表 2　 水池多位姿测量结果

Table
 

2　 Measurement
 

results
 

of
 

the
 

multi-positions
 

accuracy
 

in
 

laboratory mm

序号 球径 1
球径 1
误差

球径 1
标准差

球径 2
球径 2
误差

球径 2
标准差

球心距
球心距

误差

球心距

标准差

1 150. 625 0. 495

2 150. 408 0. 278

3 149. 134 -0. 996

4 150. 808 0. 678

5 150. 795 0. 665

6 150. 213 0. 083

7 150. 696 0. 566

8 149. 951 -0. 179

9 150. 643 0. 513

10 150. 289 0. 159

0. 54

150. 932 0. 802

150. 783 0. 653

149. 590 -0. 540

150. 220 0. 090

150. 500 0. 370

149. 880 -0. 250

151. 301 1. 171

150. 760 0. 630

150. 669 0. 539

150. 378 0. 248

0. 61

499. 919 2. 199

499. 297 1. 577

499. 577 1. 857

500. 007 2. 287

499. 588 1. 868

498. 773 1. 053

500. 462 2. 742

500. 622 2. 902

500. 774 3. 054

500. 200 2. 480

2. 28
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　 　 由表 2 可知,在水池 3
 

m 距离处任意 10 组多位姿球

棒测量中,三维重建后测得球径 1、球径 2 的标准差最大

值为 0. 61
 

mm,球心距的标准差为 2. 28
 

mm。
5. 3　 南海真实海域原位测量试验

样机在南海北部海域开展原位测量试验,如图 12(a)
所示。 样机和被测目标物搭载在 Lander 平台上,经由缆

绳下沉到 1
 

051
 

m 处的海底,采用自带电源和自容式软

件启动扫描作业。 图 12(b)所示为下沉海底的被测试验

目标物,包括球棒、海星模型和一条生物鱼。 被测目标通

过一伸长悬臂与样机相连接,两者相距 2. 0
 

m。 图 12(c)
所示为扫描获得的原始三维点云,包括球棒、海星模型、
生物鱼、海底地貌。 图 12(d)所示为提取得到的球棒、海
星模型、生物鱼三维点云及拟合球体。 试验采用的球棒

是实验室精度试验时采用的同一标准球棒。 自容式程序

重复启动扫描 10 次,经三维重建拟合,获得 10 组两球直

径、两球球心距数据,并计算得到多次测量结果的标准

差,如表 3 所示。 表 3 中,两球直径、两球球心距扫描测

量结果的标准差优于表 2 所示实验室扫描测量结果,原因

是在深海环境试验时,由于受图 12(a)中伸长悬臂稳定性

的限制,被测目标物离样机距离为 2. 0
 

m,而实验室精度试

验时,被测目标距离样机为 3. 0
 

m。 对双目立体视觉测量

系统而言,距离越近,精度越高。 本系统设计的工作距离

范围(景深)为 2. 0~3. 0
 

m,两者都在设计范围之内。

图 12　 南海原位测量试验

Fig. 12　 In-situ
 

measurement
 

experiment
 

in
 

the
 

South
 

China
 

Sea

　 　 南海真实海域环境试验结果表明,所研制的激光扫

描双目视觉成像系统具备深海原位测量功能,具有较高

的三维测量精度(2. 22
 

mm)。

表 3　 南海试验中同一位置测量精度

Table
 

3　 Measurement
 

accuracy
 

experiment
 

of
 

the
 

same
 

position
 

in
 

the
 

South
 

China
 

Sea mm

序号 球径 1
球径 1
误差

球径 1
标准差

球径 2
球径 2
误差

球径 2
标准差

球心距
球心距

误差

球心距

标准差

1 150. 407 0. 277

2 150. 439 0. 309

3 150. 417 0. 287

4 150. 420 0. 290

5 150. 362 0. 232

6 150. 297 0. 167

7 150. 337 0. 207

8 150. 247 0. 117

9 150. 275 0. 145

10 150. 160 0. 030

0. 210

149. 941 -0. 189

149. 928 -0. 202

149. 791 -0. 339

149. 972 -0. 158

149. 880 -0. 250

149. 881 -0. 249

149. 876 -0. 254

149. 931 -0. 199

149. 763 -0. 367

149. 675 -0. 455

0. 280

499. 860 2. 234

499. 968 2. 248

499. 951 2. 231

499. 938 2. 218

499. 969 2. 249

499. 997 2. 277

499. 988 2. 268

499. 970 2. 250

499. 900 2. 180

499. 902 2. 182

2. 220
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6　 结　 　 论

本文基于双目立体视觉原理,利用四维光场光线表

示方式建立起水下应用测量模型,采用线结构光作为左、
右两相机像素匹配线索,及基于共面约束的像素匹配算

法,提高了测量精度。 研制的工程样机,具有 4
 

000
 

m 深

海耐压作业能力;实验室精度试验采用标准球棒为测量

对象,在距离样机 3
 

m 处,多次扫描三维重建后,得到两

靶球球心距的标准差为 2. 28
 

mm;经南海真实海域实测

试验,表明样机具有深海原位三维测量重建功能,且在距

离样机 2
 

m 处,对标准球棒两球心距多次扫描测量结果

的标准差为 2. 22
 

mm。 因此,所研制的激光扫描双目立

体视觉成像系统,具备深海原位测量功能,达到较高三维

测量精度。 因受客观条件限制,样机没有在 4
 

000
 

m 深

真实环境水域进行原位扫描测量试验,后续将搭载蛟龙

号开展 4
 

000
 

m 深真实环境水域规范化海试,然后交付

科考航次使用。
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