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用于智能移动设备的条纹反射法检测系统

冀　翼，张学军，袁　婷，陶小平
（中国科学院 长春光学精密机械与物理研究所

光学系统先进制造技术中国科学院重点实验室，吉林 长春 １３００３３）

摘要：条纹反射法是一种结构简单的三维面形检测手段，本文对该方法在智能手机、平板等移动设备中的集成和应用进

行了研究。首先，对条纹反射法标定误差以及智能设备的特点进行了分析。然后，在分析实际检测中的关键误差基础

上，提出了通过相机非线性定标、改善相移算法、格点位置标定、应对相机自动增益调整等一系列方法和算法，在设备现

有硬件条件下提高了测量精度和稳定性；最后，使用ｉＰａｄＡｉｒ对直径为１０５ｍｍ的ＳｉＣ反射面进行了实验。结果表明，标
定精度在毫米量级时，对反射面的检测精度ＲＭＳ值达到３３μｍ，并且以低频误差为主，在局部高频区域检测结果有明显
优势，证实了在不使用其他外部设备前提下，集成于智能平板的条纹反射法具备几十微米量级精度的检测能力。
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１　引　言

　　反射测量术是一种波前斜率测量方法，最早
在德国提出［１］，可以追溯到２０世纪５０年代，该方
法的提出主要是为了满足工业制造业中对自由曲

面的测量需求。其基本原理是通过观测反射面对

于已知图样的反射变形，利用光线追迹到反射面

的斜率信息，建立偏折角度与物面局部梯度或法

向矢量的关系，进而重建面形［２］。反射测量技术

在过去的几十年用于对汽车喷漆表面、飞机表面、

金属镜面等实现微米级快速测量。国际上目前已

有相应商品化测量仪器，如法国的 ＶＩＳＵＯＬ技术
公司［３］、德国的３Ｄｓｈａｐｅ公司［４］和不莱梅应用光

学研究所［５］等。

近年来，对反射测量术的大量研究和新标定

方法的提出使其得以应用于高精度光学检测领

域，利用ＬＣＤ屏幕显示周期性的正弦图样，使用
ＣＣＤ相机观测反射图样，具有动态范围大，结构
简单，成本低，检测速度快，操作简单等特点。美

国Ａｒｉｚｏｎａ大学提出将条纹反射法检测系统放置
于反射镜曲率中心附近，使其可应用于超大口径

光学检测［６７］，并应用于直径为８４ｍ的 ＧＭＴ望
远镜主镜面形检测［９］，条纹反射法大动态范围的

特点解决了干涉仪检测不全的问题，据报道去除

低阶像差后精度可达到ｎｍ量级［８］。国内四川大

学与成都光电所［１０１１］，中国科学院［１２］等都对类似

技术有一定研究。然而条纹反射法标定过程复

杂，标定误差往往引入低阶像差，结果可靠性受到

一定程度的质疑。使用条纹反射法实现高精度全

局测量仍是目前的研究难点。

目前，在已经十分普及的智能手机、平板等移

动设备中，通常都配备了高分辨率显示屏，前置摄

像头和高性能处理器，这已经满足了条纹反射法

的基本设备条件。将光学检测手段集成在移动智

能设备中，其意义在于为普通智能手机、平板提供

一种对反射面进行三维形貌测量的方法，可以让

用户无需购买其他外设，只需使用手持设备通过

ａｐｐ即可对工业界和生活中的类反射面进行快速
高精度检测［１３］，另外也有望帮助专业技术人员对

光学加工过程中的高精度光学反射面进行定性分

析，为专业光学加工和检测过程提供更多依据。

使用智能移动设备进行检测的优势显而易见，不

过廉价的消费级摄像头和设备自身结构的限制也

带来了新的问题并影响检测精度。

本文讨论了条纹反射法应用于智能设备的特

点，分析了使用智能设备进行实际检测的新问题。

通过相机非线性定标、改善相移算法、格点位置标

定、应对相机自动增益调整等一系列方法和算法

提高了测量精度和稳定性。使用设计的 ｉＯＳＡＰＰ
对实际反射面进行快速便捷测量，探究了在目前

硬件条件下能达到的检测精度，验证了智能拍照

设备用于条纹反射法的可行性。

２　条纹反射法基本原理

　　典型的条纹反射法基于简单的光线反射原
理，如图１所示［１４］。系统由显示屏、ＣＣＤ相机和
待测表面组成，计算机控制ＬＣＤ显示屏生成一幅
已知图像，通过相机拍摄反射面对已知图像的调

制，由光线追迹原理可以得到其表面斜率信息，进

而得到表面梯度分布。

图１　典型条纹检测法原理
Ｆｉｇ．１　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆａｔｙｐｉｃａｌｄｅｆｌｅｃｔｏｍｅｔｒｙ

ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

图２　ＳＣＯＴＳ检测和Ｈａｒｔｍａｎｎ检测比较
Ｆｉｇ．２　ＣｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆＳＣＯＴＳａｎｄＨａｒｔｍａｎｎｔｅｓｔ
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美国亚利桑那大学提出了 ＳＣＯＴＳ检测结
构［６］，强调将屏幕和相机放置于镜面曲率中心附

近，可以通过小尺寸屏幕实现对更大口径光学反

射面进行检测，如图２所示。基本结构可以类比
为传统Ｈａｒｔｍａｎｎ检测，只不过光是逆向传播的。
ＬＣＤ显示屏和 ＣＣＤ相机的位置代替了 Ｈａｒｔｍａｎｎ

检测中的接受屏和点光源的位置。显示器上的点

阵经过镜面反射进入ＣＣＤ相机成像，利用基本的
几何关系可以计算得到反射点（ｘｍ，ｙｍ）的斜率
ｗｘ（ｘｍ，ｙｍ），ｗｙ（ｘｍ，ｙｍ），通过对斜率进行拟合积
分可以得出待测面形（ｗ）。

ｗｘ（ｘｍ，ｙｍ）＝

ｘｍ －ｘｓｃｒｅｅｎ
ｄｍ２ｓｃｒｅｅｎ

＋
ｘｍ －ｘｃａｍｅｒａ
ｄｍ２ｃａｍｅｒａ

ｚｍ２ｓｃｒｅｅｎ－ｗ（ｘｍ，ｙｍ）
ｄｍ２ｓｃｒｅｅｎ

＋
ｚｍ２ｃａｍｅｒａ－ｗ（ｘｍ，ｙｍ）

ｄｍ２ｃａｍｅｒａ

， （１）

ｗｙ（ｘｍ，ｙｍ）＝

ｙｍ －ｙｓｃｒｅｅｎ
ｄｍ２ｓｃｒｅｅｎ

＋
ｙｍ －ｙｃａｍｅｒａ
ｄｍ２ｃａｍｅｒａ

ｚｍ２ｓｃｒｅｅｎ－ｗ（ｘｍ，ｙｍ）
ｄｍ２ｓｃｒｅｅｎ

＋
ｚｍ２ｃａｍｅｒａ－ｗ（ｘｍ，ｙｍ）

ｄｍ２ｃａｍｅｒａ

． （２）

　　根据几何关系得到的斜率计算公式如式（１）
与式（２）。其中被测点的坐标 ｘｍ和 ｙｍ可以通过
对相机成像进行校准得到，相机坐标 ｘｃａｍｅｒａ和
ｙｃａｍｅｒａ通过标定和测量得到，屏幕亮斑坐标ｘｓｃｒｅｅｎ和
ｙｓｃｒｅｅｎ通过质心算法或者相移方法得出；ｚｍ２ｃａｍｅｒａ和
ｚｍ２ｓｃｒｅｅｎ是相机距离镜面和屏幕距离镜面的 ｚ坐标
差，ｄｍ２ｃａｍｅｒａ和ｄｍ２ｓｃｒｅｅｎ为相机镜面距离及屏幕和镜
面的距离。Ｚ和ｄ都可以通过对系统的标定和测
量得到。

ｗｘ（ｘｍ，ｙｍ），ｗｙ（ｘｍ，ｙｍ）计算式中仍含有待求
的面形函数ｗ（ｘ，ｙ），需对其进行多次迭代计算，

图３　面形迭代计算流程图

Ｆｉｇ．３　Ｆｌｏｗｃｈａｒｔｏｆｓｕｒｆａｃｅｓｈａｐｅｉｔｅｒａｔｉｖｅｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎ

初始值为物理坐标确定的参考位置，迭代流程如

图３，通过反复迭代计算得到反射面面形。
ＬＣＤ屏幕上显示的正弦条纹起到对屏幕像

素点进行编码的作用，以实现屏幕点和镜面点的

一一对应关系。在屏幕上分别显示横向和纵向的

正弦条纹，采用数字相移方法，通过相位展开技术

得到相位分布，据此进行光线追迹计算待测面上

梯度分布。投影正交方向的正弦条纹，使用数字

相移技术调制屏幕像素点光强并进行相位展开，

相位展开通常使用Ｇｏｌｄｓｔｅｉｎ枝切法［１５］、质量引导

法［１６］等进行处理以减小噪声影响。在处理复杂

连通区域时，区域波前重构法有明显优势。

３　智能移动设备的条纹反射法特点

　　条纹反射法对反射面进行全局检测时，检测
精度很大程度上依赖于系统物理位置标定，也就

是摄像机、屏幕和反射镜统一到世界坐标系的精

度，物理位置标定误差主要引入的是低阶项。如

果希望通过条纹反射法对反射面测量并得到准确

可靠的ｎｍ级检测结果仍然困难重重［１４］，也对系

统各部分标定的精度提出了极高的要求。相机镜

头畸变和屏幕非线性都要得到较好的校正，各装

置位置需要至少到亚毫米级，抑制噪声和相位展

开算法也需要进一步改进，而且评估结果的不确

定度也比较困难，不适合单独用于工程高精度检

测。
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与此同时，也应该注意到条纹反射法装置简

单，动态范围大的特点。目前的智能移动设备已

经满足进行检测的基本条件：具备高分辨率屏幕、

前置摄像头、高速处理器等。在不追求达到亚微

米级高精度测量的前提下，条纹反射法应用于手

机、平板电脑等智能移动设备中，对反射面和类反

射面进行快速测量已经成为可能［１３］。在将条纹

反射技术向智能设备集成过程中，着重考察智能

设备本身的优势，不以追求 ｎｍ级的测量精度为
主，而希望在现有硬件条件下提升系统的易用性

和测量的普适性。此时，廉价的消费数码级摄像

头和智能移动设备的其他特性也会带来新的问

题。

３．１　物理位置标定误差模拟
条纹反射法检测残差在很大程度上源于系统

相对物理位置测量偏差。利用 ＣｏｄｅＶ和 ＭＡＴ
ＬＡＢ进行光线追迹仿真，模拟给定偏离量时对待
测面检测结果的影响。仿真模拟结构如图４所
示，相机和显示器放置在距离镜面同样远处，距离

镜面约０４ｍ，对一直径８０ｍｍ凹面镜进行模拟
检测，考察引入相对物理位置测量误差时的测量

残差。

图４　误差仿真坐标系

Ｆｉｇ．４　Ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓｙｓｔｅｍｏｆｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｅｒｒｏｒｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ

针对仿真过程引入的误差主要有以下３种：
（１）相机和屏幕相对角度误差；
（２）屏幕和相机相对位置平移误差；
（３）待测镜面位置测量误差。
在对相机和屏幕位置进行标定和坐标系变换

过程中，ＬＣＤ屏幕实际位置和理想位置的区别会
产生相对角度标定误差，定义垂直屏幕方向为 ｚ
方向。分别引入 ＬＣＤ屏幕在 ｚ方向的偏移角度
和垂直屏幕方向（以ｙ轴为例）的偏移角度，进行

仿真得到此时的检测残差，如图５所示。

图５　相对角度测量误差仿真结果

Ｆｉｇ．５　Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｏｆｒｅｌａｔｉｖｅａｎｇｌｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

ｅｒｒｏｒ

当ｚ方向偏移１°时，会对测得结果产生 ＲＭＳ
值 １０μｍ量级的影响，ＰＶ值在几十 μｍ至
１００μｍ大小的影响，而且引入的误差面形不是简
单的低阶像差，无法通过简单去低阶项的方法直

接去除。ｙ方向偏移误差也会引入同数量级的误
差，对结果的可信度产生较大影响。

镜面位置测量误差来自于待测面和相机／屏
幕的相对位置测量误差，镜面其他信息都通过拍

摄的图片反映，在面形迭代重构过程中不会产生

影响，因此不会带来角度上的误差，只需考虑平移

误差。接下来对镜面位置测量不准确进行仿真。

物理位置偏离主要分解为沿镜面相机连线的 ｚ方
向和垂直连线方向的ｘｙ平面内。

在ｚ方向，仿真计算偏离量在１ｍｍ、５ｍｍ和
１０ｍｍ对测量结果的影响如图 ６所示，在偏离
１ｍｍ时，面形残差ＲＭＳ和ＰＶ值都在５μｍ以内，
此时误差基本可以被迭代重构过程消去；在偏离

量达到１０ｍｍ时，ＲＭＳ面形残差为１０μｍ，ＰＶ残
差４４μｍ。此时引入的偏差主要为倾斜和离焦的
叠加。如果拟合并去除低阶离焦项，此时面形残

差在微米量级。

在垂直连线的 ｘｙ平面中，以 ｘ方向为例引
入５ｍｍ误差，其对测量结果产生一个较大的倾
斜量，如图７所示，对其进行去倾斜操作后，面形
残差ＲＭＳ值降至１μｍ以内，ＰＶ值在５２μｍ左
右，且主要集中在待测面边缘引起。对于 ｙ方向
进行类似操作，去掉倾斜项后 ＲＭＳ面形残差
１１２μｍ，ＰＶ值在４９４μｍ左右，主要由离焦项
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造成。最后，屏幕和相机的平移位置误差为镜面 位置测量误差和倾斜项的叠加，结果类似。

图６　反射镜沿ｚ方向相对位置测量误差仿真
Ｆｉｇ．６　Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｏｆｓｕｒｆａｃｅｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｅｒｒｏｒａｌｏｎｇｚａｘｉｓ

图７　反射镜沿ｘ方向相对位置测量误差仿真
Ｆｉｇ．７　Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｏｆｓｕｒｆａｃｅｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｅｒｒｏｒａｌｏｎｇｘａｘｉｓ

　　根据物理位置测量偏差对结果的影响可以看
出，除角度偏差对系统影响以高阶像差为主，镜面

位置偏差主要引入倾斜项和离焦项。从物理位置

标定的角度来说，标定精度达到ｍｍ量级，对镜面
全局检测精度可达到几十微米量级。如果离焦等

低阶泽尼克系数调整量可以去掉，精度可以提升

到微米量级。

３．２　硬件特点分析
３．２．１　相机屏幕相对位置固定

从３１节条纹反射法的误差仿真中可以看
到，相机和屏幕相对位置不确定引入的角度校准

误差对测量结果影响较大，１°的角度对准偏差会
对结果引入 ＰＶ值１００μｍ左右的误差。对于简
易、不追求过高精度的系统，如果没有精确的标定

手段，十分有可能产生较大的角度测量偏差和对

准偏差。

在移动设备中，镜头和屏幕已经具有了较好

的封装结构，且使屏幕各坐标点和前置相机位置

固定，角度校准偏差不复存在，仅余下镜面位置测

量不确定度对系统引起的误差，以低阶项为主。

而且在系统多次使用过程中不会发生改变，仅需

第一次标定或通过平面镜预先测量可得到相机和

屏幕相对位置。

从物理位置标定误差对检测结果的影响程度

考虑，在待测面没有距离手机过近的情况下，物理

位置测量达到毫米级，即可实现对待测面几十微

米量级精度的检测。

３．２．２　相机无需额外光阑
条纹反射法模型中使用的是理想小孔相机，

在通常测量条件下，如 ＣＣＤ相机镜头尺寸较大，
则需要在镜头前设置额外小孔光阑，此时也会影

响到ＣＣＤ相机成像对比度。对相机镜头设置大
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小和位置合适的光阑孔径对保证测量精度十分重

要。

而对于手机前置摄像头，其尺寸一般很小，基

本可以认为是小孔相机，实际拍摄过程中也可以

看出其可以对镜面良好成像，这也极大简化了相

机和屏幕相对位置的测量过程，在有条件的情况

下，可以通过三坐标测量仪得到较为精确的屏幕

像素点和相机光阑位置的相对位置关系。

３．２．３　限制待测面尺寸
智能手机屏幕尺寸通常在５英寸左右，平板

电脑尺寸一般不超过１０英寸。摄像头和屏幕相
对位置固定，对待测面的尺寸、形状提出了要求，

无法对凸面和较大的平面进行检测。

对于待测面的限制条件主要来自于相机最大

视场角和屏幕尺寸，而且相机角度不能够任意调

节。在已知最大视场角 θｘ和镜面与测量系统距
离ｚ时，对能够待测面的Ｆ数范围进行大致估计，
模型如图８所示。

图８　几何关系示意图

Ｆｉｇ．８　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｇｅｏｍｅｔｒｉｃｒｅｌａｔｉｏｎｓ

假设镜面的曲率中心位置在 －ｘ／２处，ｆ数最
小值可以写作ｆ＃＝Ｚ／４ｒ，而对于相机，受最大视场
角的限制，能进行全口径检测时，应满足：

－ｒ＜Ｚｔａｎ（θｘ）＋
Ｘ
２． （３）

　　由此可以推出ｆ＃应满足条件如下：

ｆ＃ ＞ｆ＃，ｍｉｎ ＝
Ｚ

４｜Ｚｔａｎ（θｘ）＋Ｘ／２｜
． （４）

　　Ｆ数的最小值表示进行测量的离轴系统和相
机应满足的条件。

４　智能设备关键误差分析与优化

　　条纹反射法集成于智能设备时，误差源可以

分为硬件和软件。硬件主要来自于设备本身，比

如相机拍摄和屏幕显示的伽马非线性效应［１７］，这

类系统误差在每次拍摄过程中不会发生改变，也

可以通过仔细标定来进行补偿。

软件和算法的误差则更不易定量确定和补

偿。移动设备拍摄系统已经高度集成了去噪，自

动修正边缘等图像算法，这些问题是使用高精度

ＣＣＤ相机不会遇到的，也为利用其进行检测增加
了难度。由于拍摄系统的影响，也需要对相位展

开算法进行相应优化。

４．１　拍摄图片中存在过饱和点
对拍摄图片进行分析后得知，由于设备本身

对相机拍摄照片的优化算法，在镜面反射的正弦

图像中，很多点已经过饱和，灰度值达到了０，即
无法和其他亮度未饱和点一样正确地反映出测量

值和真实值的对应关系，也会对后续相位展开操

作等造成影响并累计误差，过饱和会对检测结果

引入高频条纹残差。

使用普通ＣＣＤ相机时，可以通过改变其快门
大小和曝光时间，控制拍摄照片中镜面部分图像

的直方图在合理范围内，防止过饱和或亮度过低。

使用移动设备进行检测时，需要保持背景不要过

暗或过亮，并通过控制屏幕亮度实现其经镜面反

射后的图像亮度在理想范围内。更有效的普适处

理方法还需要进一步探讨。

４．２　相机噪声影响
智能手机前置摄像头成像质量较差，体现在

噪声高和确定性差，为此选取对标准凹面检测过

图９　相位分布

Ｆｉｇ．９　Ｐｈａｓｅｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎ

程拍摄的四步相移图样进行处理分析，考察其中
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随机误差的分布情况，相位展开前后的相位分布

如图９所示。
考察中心线上的实际相位分布情况，如图１０

所示，去除倾斜量后进行拟合，由系统噪声随机波

动产生的相移误差方差在０１３ｒａｄ左右，这一误
差会对确定表面斜率和面形重构过程产生影响。

在相移阶段的每一步采集快速拍摄多幅图取平均

的方式，可以有效减小随机噪声。

图１０　中心线相位分布

Ｆｉｇ．１０　Ｐｈａｓｅｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｏｎｔｈｅｃｅｎｔｅｒｌｉｎｅ

４．３　获取亮度的非线性
由于屏幕显示的非线性和相机对各实际亮度

响应的非线性，在采集图像时，相机不能线性地反

映出其真实的亮度值，也会出现过饱和的情况。

针对这种非线性响应，需考察拍摄图片的亮度信

息和屏幕显示的真实亮度值的对应关系。

设计标准图样如图１１所示，上部由纯黑纯白
色块组成，下部由亮度０到２５５的３２级灰度渐变
组成。用相机对校准图样进行拍照，通过直方图

或像素点对应的方式获取拍摄像素点亮度和显示

亮度的对应关系，如图１２所示。在屏幕亮度较低
区域（灰度３０以下），非线性较明显，高亮度区域
也会出现类似情况。

图１１　设计用于非线性校正的标准图样

Ｆｉｇ．１１　Ｄｅｓｉｇｎｅｄｐａｔｔｅｒｎｆｏｒｃａｍｅｒａｎｏｎｌｉｎｅａｒｃａｌｉｂｒａ

ｔｉｏｎ

图１２　对校准图样进行拍摄

Ｆｉｇ．１２　Ｐｈｏｔｏｇｒａｐｈｏｆｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｐａｔｔｅｒｎ

对于同一幅图 ＲＧＢ三色直方图进行分析，图１３
可看出蓝色分布更均匀，红色波动较大，可以增加

蓝色分量的权重或单独抽取蓝色分量亮度值进行

后续运算。在使用正弦相移图样时，不再选取亮

度值０和２５５作为全白和全黑本底，使用 ３０到
２００的灰度值作为相移正弦图样的亮度取值范
围。另一方面适当降低屏幕亮度以利用显示亮度

和采集亮度对应关系较好的区域。

４．４　相机自动增益调整控制
目前，自动增益控制（ＡｕｔｏｍａｔｉｃＧａｉｎＣｏｎｔｒｏｌ，

ＡＧＣ）广泛应用于手机和网络摄像头中［２０］，设备

自带算法不通过用户手动设置，根据环境明暗程

度自动改变拍摄动态范围。当拍摄区域的平均亮

度改变时，相机ＡＧＣ将被触发。如果平均亮度值
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图１３　红绿蓝ＲＧＢ三色直方图分布
Ｆｉｇ．１３　ＲＧＢｈｉｓｔｏｇｒａｍｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎ

降低，增益将自动提升以适应环境亮度，并尽量使

屏幕中心区域亮度保持定值。这种控制机制导致

在拍摄多幅图片过程中，相机自动增益量会发生

改变，为测量过程带来了很大的麻烦。

在某些特定情况下，可以直接控制移动设备

的相机具体参数，此时可以通过保持其曝光时间

等参数为定值进行拍摄。为了把自动增益控制效

应降低到最小，从亮度均值角度着手进行优化。

对于亮度均值控制，即在镜面反射相移条纹时保

留多条正弦条纹，而应使在相移过程中亮度均值

不会发生明显改变。

在没有自动增益效应影响时的理想情况，确

定每幅相移图的亮度值 ＩｐｈａｓｅＮ，需要用拍摄值
ＩｃａｐｔｕｒｅｄＮ减去屏幕全黑时拍摄图片的亮度值Ｉｂｌａｃｋ：

ＩｐｈａｓｅＮ（ｘ，ｙ）＝｜ＩｃａｐｔｕｒｅｄＮ（ｘ，ｙ）－
Ｉｂｌａｃｋ（ｘ，ｙ）｜，（ｘ，ｙ）． （５）

　　受到自动增益效应的影响，拍摄相移图样和
全白全黑图片时的反射照片的增益值有明显区

别。在此做出假定，ＡＧＣ效应对全局各像素点的
亮度值的调整在小范围内是线性的，即：

Ｉｇａｉｎ（ｘ，ｙ）＝Ｉｃａｐｔｕｒｅｄ（ｘ，ｙ）×Ｇａｉｎ，（ｘ，ｙ）．

（６）
　　此时需要对两幅待对比的图片进行增益统一
化。此处利用待测区域外的特征点亮度比对或者

全局平均的方法进行。采用全局平均的方案，通

过拍摄的全黑全白图样确定镜面区域后，区域外

待平均的区域为Ｅ：
ｉｆ（Ｉｗｈｉｔｅ（ｘ，ｙ）－Ｉｂｌａｃｋ（ｘ，ｙ））＜

ａｖｅｒａｇｅ［Ｉｗｈｉｔｅ－Ｉｂｌａｃｋ］，ｔｈｅｎ（ｘ，ｙ）∈Ｅ．（７）
　　对Ｅ区域内所有像素全黑图和相移条纹图

亮度比值取平均得到附加增益系数，用增益系数

乘以全黑图得到待测相位图 ＩｐｈａｓｅＮ。经过增益校
准的图样如图１４所示。

Ｇａｉｎ＝
（ｘ，ｙ）ｉｎＥ

［
ＩｐｈａｓｅＮ（ｘ，ｙ）
Ｉｂｌａｃｋ（ｘ，ｙ）

］

ｐｏｉｎｔｃｏｕｎｔ
， （８）

ＩｐｈａｓｅＮ（ｘ，ｙ）＝｜ＩｃａｐｔｕｒｅｄＮ（ｘ，ｙ）－
Ｉｂｌａｃｋ（ｘ，ｙ）×Ｇａｉｎ｜，（ｘ，ｙ）． （９）

图１４　控制增益校准算法
Ｆｉｇ．１４　ＡＧＣｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍ

　　处理各帧相移图片过程中，光强的相对准确
性会影响检测结果，因此也需对不同帧的相移图

片进行增益校准。在未进行ＡＧＣ增益校准时，相
邻两幅相移图的统计直方图算数仍有约５％的差
异，区域外特征点亮度有３％的差异。进行增益
归一化确定每帧相移图自身的绝对增益 ＧａｉｎＮ，
再进行后续相位提取和展开等操作。

４．５　角点提取
在对相位图片进行处理前，需要已知某屏幕

点经反射成像点和相机成像点的一一对应关系，

４７２ 　　　　中国光学　　　 　　　 第１０卷　



并由此获得相机光阑、屏幕像素点和待测面坐标

点的物理位置对应关系。在实验室条件下，使用

高精度ＣＣＤ相机观察待测面对十字叉丝反射像
的方式可进行校准。然而在用智能手机进行检测

时，由于摄像头高噪声的影响，往往对校准十字叉

丝的拍摄效果较差，并不能和专业级ＣＣＤ相机相
提并论，十字叉丝的反射像难以分辨，采用黑白格

点替代十字叉丝，利用相邻坐标点的高对比度实

现对格点的自动查找，稳定性得到提升。

４．６　相移算法优化
在利用时间相位展开算法对相位信息的获取

过程中，难免会受到高噪声和伽马非线性的影响。

优化相移算法对进一步提高移动设备的测量精度

和普适性有明显效果。

传统使用的四步相移采集到的光强分布函数

存在高次谐波引用，其响应函数：

ｆ（ｘ）＝ａ＋ｂｘ＋
ｋ

ｉ＝ｚ
ｃｉｘ

ｉ． （１０）

　　四步相移法的近似误差：

Δ＝′－≈－ａｒｃｔａｎ［ｓｉｎ（４）ｋ ］．（１１）

　　即四步相移计算结果存在４倍频的误差，这
也较容易直观理解，在相位相减并相除的过程中，

全明全暗点与非线性较明显区域会留下痕迹。

针对四步相移的理论问题，采用双四步相移

法进行替代和改进［２１］。其思想是以四步相移算

法和多频外差相结合，在四步相移的基础上增加

一次带相位偏移的测量（在对应条纹图上移相

π／４），对每种频率的两次结果进行对齐平均，抵
消四倍频误差。

智能移动设备摄像头非线性响应明显，使用

双四步测量方法可以显著提高测量可靠性。双四

步相移技术可以和多频相位平均相结合，或采用

相位平均法［２２］，对随机误差有更好的抑制效果，

目前的实验研究尚未使用双四步相移法，对各相

移算法的定量比较分析有待进一步研究。

５　Ａｐｐ运行流程与实验研究

５．１　Ａｐｐ运行流程
目前主流智能移动设备配备的前置摄像头通

常在１００万像素至２００万像素，显示屏分辨率通
常不低于７２０ｐ，每英寸像素数（ＰＰＩ）可以达到２００
以上。为了减小设备对反射面形状尺寸的限制，

选取屏幕稍大的 ｉＰａｄＡｉｒ作为 ａｐｐ运行平台，开
发相应的ｉＯＳａｐｐ。该设备屏幕尺寸为９．７英寸，
相比于智能手机的５寸左右屏幕测量优势明显，
配备了１０２４×１２８０分辨率的前置摄像头，ＦＯＶ
为５４４，屏幕分辨率为１５３６×２０４８，ＰＰＩ为２６４，
相邻像素间隔９６．２μｍ。ａｐｐ的运行流程和用户
交互流程如图１５。

图１５　ｉＯＳ条纹反射法ａｐｐ运行流程图

Ｆｉｇ．１５　ＦｌｏｗｃｈａｒｔｏｆｉＯＳａｐｐｆｏｒｄｅｆｌｅｃｔｏｍｅｔｒｙ

通过预览窗口选择合适的条纹周期并手动调

整镜面位置，固定设备位置，进入下一步，屏幕显

示相移图样和全黑全白图片并调用相机自动拍

摄。最后，需要手动输入的相对物理位置包括：

（１）镜头到屏幕图片的二维距离 Ｘ和 Ｙ
（图１６所示）；

（２）屏幕到镜面顶点的距离Ｚ１；
（３）相机到镜面顶点的距离Ｚ２；
（４）镜面尺寸，对于圆形镜面给出半径Ｒ。

５．２　实验
实验采用 ｉＰａｄ对一个近平面反射镜进行检

测，该镜近似为圆形，直径１０５ｍｍ，表面若干点经
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图１６　相机与条纹距离物理位置示意图

Ｆｉｇ．１６　Ｓｋｅｔｃｈｏｆｌｏｃａｔｉｏｎｂｅｔｗｅｅｎｃａｍｅｒａａｎｄｆｒｉｎｇｅ

ｐａｔｔｅｒｎ

图１７　ＳｉＣ反射镜，表面有光学加工痕迹
Ｆｉｇ．１７　ＳｉＣｍｉｒｒｏｒｗｉｔｈｏｐｔｉｃａｌｍａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇｓｉｇｎｓｏｎ
ｔｈｅｓｕｒｆａｃｅ

过了光学加工，有明显加工痕迹，如图１７所示，加
工去除深度约在微米量级。对该反射面的检测，

一方面探究现有硬件在不经过仔细标定所能够达

到的低频检测精度；另一方面会反应出条纹反射

法一贯的的低频检测精度较低的问题；同时加工

点局部区域内的高频刀痕也有一定挑战。屏幕显

示全白图片和根据全黑全白差值得到的镜面区域

二值化判断如图１８所示，由于支架漫反射，其亮
度也会发生变化，被误判为镜面，不过会在获得绝

对条纹图时自动舍去。

图１８　确定待测镜面区域
Ｆｉｇ．１８　Ｉｄｅｎｔｉｔｙｍｉｒｒｏｒａｒｅａ

经过去噪，增益系数归一化等操作，获取相移

图样和水平竖直方向的相位包裹如图１９所示。

图１９　ｘ，ｙ方向相位包裹
Ｆｉｇ．１９　Ｐｈａｓｅｗｒａｐｐｉｎｇｏｎｔｈｅｄｉｒｅｃｔｉｏｎｏｆｘａｎｄｙａｘｉｓ

图２０　被加工区域对条纹产生弯折
Ｆｉｇ．２０　Ｆｒｉｎｇｅｄｅｆｏｒｍａｔｉｏｎｉｎｔｈｅｍａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇａｒｅａ
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　　在相位包裹中对镜面加工区域进行局部放
大，如图２０所示，条纹有明显弯折。在对最终面
形的分析过程中，会对加工区域重点关注。

通过面形重建得到待测面面形，如图 ２１所
示，可以明显看到表面加工点的痕迹。测量结果

仍有较明显的低频误差。同时，由于拍摄过程中

过饱和等非线性影响，在加工点小圆圈附近会出

现个别像素点无法计算出真实值。

去除倾斜量后，得到图２１（ｂ）结果。通过直
接观察读数，可以得到各点加工的深度分别在

３μｍ至５０μｍ不等。这也和我们预期的光学加
工结果较为接近。

图２１　ＳｉＣ反射镜检测结果

Ｆｉｇ．２１　ＴｅｓｔｉｎｇｒｅｓｕｌｔｏｆｔｈｅＳｉＣｍｉｒｒｏｒ

已知该表面加工前为高精度平面，此时测量

结果主要误差表现为低阶像差，排除各加工区域

对低频误差进行分析，此时残差 ＲＭＳ值为
３３４μｍ。这也和仿真过程中得到的由镜面物理
位置引入的误差面形较为接近。另外此时仍受随

机噪声影响，检测结果中存在部分噪点。

同时，利用三坐标测量仪对面形进行了检测

并进行比较，测量结果如图２２（ａ），图中标记了典
型的几个加工区域深度。另外对前面得到的结

果进行中值滤波减小噪声，并拟合到圆域，如

图２２（ｂ），由于拍摄畸变影响，条纹反射法测量结
果和三坐标标准测量结果有一定区别。考察各子

加工区域测量结果，通过三坐标测量得到的各加

工点实际深度与条纹反射法测量结果进行比较，

误差在１０μｍ以内。在深度较大时，边缘曲率变
化很大，可能会对测量结果产生影响，受噪声影响

也较大。

图２２　条纹反射法与三坐标测量结果对比

Ｆｉｇ．２２　Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｔｅｓｔｉｎｇｒｅｓｕｌｔｏｆｄｅｆｌｅｃｔｏｍｅｔｒｙ

ａｎｄｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｍｅａｓｕｒｉｎｇｍａｃｈｉｎｅ

６　结　论

　　本文从原理上分析了条纹反射法集成于智能
移动设备中的若干特点，针对移动设备的特点分

析了物理位置标定误差对检测结果的影响，得出

使用移动设备集成条纹反射法进行检测时，毫米

量级的标定精度即可实现微米到几十μｍ精度的
检测结果。从优化软件算法的角度出发，利用相

机非线性定标、改善相移算法、格点位置标定、滤

波去噪、应对相机自动增益调整等一系列方法提

高测量精度和稳定性。设计了用于 ｉＯＳ的 ａｐｐ，
使用ｉＰａｄＡｉｒ对直径１０５ｍｍ的反射面进行了实
验检测，实现了３０μｍ精度的测量。证实了使用
智能平板进行几十μｍ精度的检测能力。
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