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仿生复眼系统的子眼安装孔对准误差检测方法
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摘要: 仿生复眼系统是一种多子眼拼接的大视场高分辨率成像系统，由一级同心物镜和二级子眼镜头阵列组成。为实现

大视场无缝隙拼接成像，必须严格保证所有子眼镜头的光轴与同心物镜球心的对准误差在光学设计允许的公差范围内。

首先，基于 PSM( point source microscope) 定位仪的自准直原理确定 PSM 的基准参考零位，然后通过转接器将 PSM 分别

固定在所有子眼镜头安装孔中，计算经同心物镜反射后像点质心位置与子眼安装孔轴线对准误差的几何关系式，最后用

Lighttools 软件仿真检测光路并对所有安装孔对准误差进行检测。实验结果表明: 所有安装孔轴线与同心物镜球心的对

准误差均小于 30 μm。满足光学设计中子眼镜头光轴与同心物镜球心对准误差小于 50 μm 的公差要求，从而保证了仿

生复眼成像系统大视场高分辨率无缝拼接影像的获取。
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Alignment error detection method of sub-eye
mounting hole for bionic compound eye system
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Abstract: The bionic compound eye system is a multi-sub-eye imaging system with large-field and high-resolu-
tion，which consists of a monocentric objective lens and sub-eye lens array． In order to achieve large － field
seamless stitching images，it must be strictly ensured that the sub-eye optical axes are properly aligned to the
center of monocentric objective lens such that the alignment error is within the tolerances of the optical design．



First，the reference zero position of PSM was determined based on the auto-collimation principle． Then the
PSM was fixed to all the sub－eye mounting holes with the adapter． A geometric equation for the relationship
between the distance of image centroid after reflection by the monocentric objective lens relative to the refer-
ence zero point and the alignment error of the sub－eye mounting holes was calculated． Finally，the optical de-
tection system was simulated with Lighttools and the alignment errors of all the mounting holes were detected．
Experimental results indicate that the alignment errors of all the mounting holes are less than 30 μm． It can
satisfy the optical tolerance requirements of less than 50 μm，which ensures the acquisition of large-field and
high-resolution seamless stitching images of bionic compound eye imaging systems．
Key words: bionic compound eye; large-field; high-resolution; auto-collimation; alignment error

1 引 言

随着光学成像技术的不断发展，实现大视场

和高分辨率的信息收集与记录一直是光电成像系

统追求的目标。由于光学系统的复杂程度与系统

传输的总信息量成正比，因此对传统光电成像系

统而言，不可能同时大幅提高成像视场和分辨率。
受昆虫复眼结构的启发，仿生复眼光学系统应运

而生，并逐渐成为国内外的研究热点，此类系统由

多个独立的子眼成像系统构成，每个子眼对目标

物分别成像，彼此之间相互独立互不干扰，最后将

所有子眼图像进行拼接融合处理，即可获得大视

场无缝拼接图像。这种系统可以很好地解决传统

光学系统存在的大视场、长焦距、小体积和高分辨

率的矛盾，并广泛应用于航空侦查、舰载预警、边
海防、广场校园监控等诸多领域［1-4］。

针对广域范围内微小目标快速获取和精准跟

踪的应用需求，本课题组设计了由一级同心物镜

和二级子眼镜头阵列组成的大视场高分辨率仿生

复眼成像系统。为实现全视场高分辨率图像的精

准无缝拼接，必须严格保证所有子眼镜头的安装

孔轴线与同心物镜球心的对准误差在光学设计允

许公差范围内，否则极有可能遗漏部分图像信

息［5-7］。目前针对多孔多光轴系统的对准误差，暂

无特定的检测设备和方法。对于传统的多孔结

构，可使用位置量规对孔的尺寸和位置公差进行

检测，但检测精度低，无法衡量孔的轴线与参考中

心的对准情况。三坐标测量机可对孔的尺寸及形

位公差进行精确测量与分析，但若用于仿生复眼

系统的子眼安装孔对准误差检测，则需要建立特

定的坐标系并将同心物镜球心作为坐标系原点，

选择合适的探针获取安装孔内壁多个位置的三维

坐标值，最后通过多点测量拟合出每个子眼镜头

的光轴。整个检测方法复杂，而且同心物镜的真

实球心与三坐标测量机定义的原点即虚拟球心不

可避免地存在安装误差，此项误差难以准确衡量，

这将严重影响各子眼安装孔对准误差检测结果的

准确性［8-9］。近年来，长春理工大学通过两个高精

度徕卡经纬仪互瞄的方法实现了仿生复眼系统各

子眼光轴夹角的测量［10］，但若将其用于本文基于

同心物镜式的仿生复眼系统的对准误差检测，必

须配合高精度二维直线导轨以保证发光经纬仪出

射光充满每个子眼的入瞳，从而导致检测硬件造

价昂贵。此外，还要将成像系统与经纬仪转换到

同一坐标系下，并综合考虑坐标转换误差、导轨直

线度误差、导轨与经纬仪配合误差等多种误差源

对总体误差的影响，整个数学建模和评价过程过

于繁琐复杂。

为解决仿生复眼系统子眼镜头光轴对准难

题，本文基于 PSM ( point source microscope) 装调

定位仪的自准直原理，通过转接器将 PSM 分别固

定在球形穹顶的所有子眼镜头安装孔中，计算经

同心物镜反射后像点质心偏离量与安装孔轴线对

准误差的关系，并利用 Lighttools 软件仿真检测光

路，实现对所有安装孔对准误差的检测。该检测

方法简单实用，可为所有子眼镜头光轴与同心物

镜球心的对准情况提供参考，从而实现所有子眼

图像的高精度无缝拼接。
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2 系统的构成及其工作原理

2．1 仿生复眼系统的构成

图 1 为仿生复眼系统结构示意图，第一级成

像系统是一个三胶合同心物镜光学系统，由它将

大视场的探测目标完全一致地成像在一个球形焦

面上( 第一像面) ，再由 38 个子眼镜头构成的第

二级成像系统将球形焦面成像到相应的 CMOS 探

测器上。由于这种仿生复眼结构的特异性，第一

级同心物镜系统可被看作一个无光轴系统，即每

一条通过球心的直线都可看成物镜的光轴。为保

证整个视场范围内成像的一致性，使得每个子眼

所成图像都能有足够且准确的重叠区域进行计算

拼接，从而获得无缝拼接的大视场高分辨率图像，

每个子眼镜头的光轴必须精准地穿过同心物镜的

球心。

图 1 仿生复眼系统示意图

Fig．1 Diagram of bionic compound eye system

2．2 PSM 系统的构成及工作原理

PSM 装调定位仪是美国亚利桑那大学光学

中心研制的高精度辅助装调工具，可帮助确定光

学元件各个表面的曲率中心位置，从而完成光学

系统各元件与基准轴的校准，校准精度可达亚微

米级，其对仿生复眼成像系统子眼安装孔对准误

差检测的影响可忽略不计［11］。本课题组在 2014
年采购了该仪器，并用于复杂 3D 光学系统的辅

助装调。PSM 的结构及工作原理如图 2 所示，其

中激光二极管作为点光源( Point light source) ，准

直后经反射镜 ( 反射镜) 折转到分光镜 ( Splitter)
上，由物镜( Objective lens) 将准直平行光汇聚到

物镜焦点处。理想情况下，当待测球面的曲率中

心与物镜焦点重合时，光线经待测表面反射沿原

路返回，由 管 镜 ( Tube Lens ) 汇 聚 在 成 像 器 件

( CCD camera) 靶面中心。而当待测表面曲率中

心与物镜的焦点不重合时，光线经待测面反射后

无法原路返回，通过管透镜汇聚在 CCD 相机的靶

面，会形成偏离靶面中心的返回像光斑。由于

PSM 在实际加工和装配过程中，无法精确保证点

光源、分光镜、管镜、物镜和 CCD 相机都处于同一

基准轴线，这样即使待测表面曲率中心与物镜的

焦点重合，返回像光斑也不可能成像在 CCD 靶面

中心。因此，必须首先确定 PSM 返回像的基准零

位，消除 PSM 内部元件加工和装调误差对待测元

件检测结果的影响。

图 2 PSM 实物图及原理示意图

Fig．2 Photo of PSM and detection principle diagram

PSM 的辅助装调过程与激光偏心测量仪类

似［12］，利用激光偏心测量仪进行光学系统装检

时，光学系统通过三爪卡盘固定于高精度气浮转

台上，通过旋转气浮转台，使返回像光斑作划圆运

动，通过拟合划圆直径即可获取每个光学表面相

对于最佳拟合光轴的偏心量［13］。然而，当利用

PSM 进行仿生复眼系统的子眼镜头安装孔对准

误差检测时，由于同心球透镜无法精确旋转，检测

过程无法通过传统方法实现。因此，需要研究一

种利用 PSM 作为辅助工具，实现对子眼安装孔对

准误差进行检测的有效方法。

3 检测方法

3．1 PSM 基准参考零位的确定

基于 PSM 的结构特点和仿生复眼系统的成
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像原理，确定子眼镜头安装孔对准误差的检测方

法如下: 首先将 PSM 分别固定在支撑穹顶的所有

子眼镜头安装孔中，然后在 CCD 相机上获取经同

心物镜反射后的返回像点，并求取该像点的质心

位置，计算其与基准参考零点的偏离量，再推导此

偏离量与子眼安装孔轴线对准误差的几何关系，

并利用 Lighttools 软件对检测光路进行仿真分析

和实验验证。
确定 PSM 基准参考零位的实验如图 3 所示。

此处有必要说明的是，在理想情况下，PSM 物镜

的焦点应与待测同心物镜的球心重合，如图 2( b)

所示。因此，需要根据子眼镜头支撑穹顶的半径，

确定合适焦距的物镜，保证检测过程中返回像弥

散斑直径最小。由于仿生复眼结构的支撑穹顶半

径为 260 mm，选择通光孔径为 25. 4 mm，焦距为

300 mm 的双胶合透镜作为 PSM 的物镜，并设计

加工与之匹配的转接器。需要注意的是通过转接

器将 PSM 固定在穹顶安装孔时，要在轴向保留一

定的微调余量，以保证利用自准直法产生的 PSM
返回像点最小。实现对子眼安装孔轴线对准误差

的精确检测，原则上即便无法满足精确检测的共

焦条件，转接器加工的高精度和后续质心探测算

法的高精度也足以保证返回像点的质心位置偏差

不会影响测量结果的准确性。

图 3 返回像点基准参考零位实验图

Fig．3 Experiment of determining the reference zero po-
sition

在确定 PSM 基准零位的实验中，调节位移台

和升降台，将物镜的焦点调节至漫反射镜的大致

中心位置，在 CCD 相机中观测光线经漫反射镜返

回像 点。根 据 PSM 的 出 厂 参 数，在 光 学 软 件

Lighttools 中进行建模分析，如图 4( a) 所示。无论

如何转动漫反射镜的角度，只有近轴光线会经过

漫反射镜反射后再次进入 PSM，最终由 CCD 接收

到返回像点。理想情况下所有元件都处于同一基

准轴线上无偏心，这样返回像点将落在 CCD 靶面

中心，而实际情况下 PSM 存在加工及装配偏心，

导致返回像光斑不在靶面中心，而且弥散斑尺寸

较大且分布较离散，如图 4( b) 所示。因此，需要

一种高精度方法确定光斑的质心位置坐标。

图 4 基准零位仿真及实际返回像点图

Fig．4 Diagram of reference zero position simulation and
real reflected image

通常情况下，理想的光斑质心坐标是探测器

所对应区域 S 内对各个点的光强与坐标乘积的连

续积分与光强在此区域内的积分比值，可表示为:

xc =
∫∫
S

xI( x，y) dxdy

∫∫
S

I( x，y) dxdy

yc =
∫∫
S

yI( x，y) dxdy

∫∫
S

I( x，y) dxdy

















． ( 1)

而 CCD 探测信号的总误差可表示为:

σ2
xp = (

snr
1 + snr

) 2·

σ2
r

V2
b

［
LM( L2 － 1)

12
+ LMX2

b］+

snr2
Kσ2

A

Vb

+ ( Xb － Xp )
2





















， ( 2)

其中，snr 为信噪比，M 和 L 为光斑在焦平面上参

与质心计算的像素范围，Vb为 L×M 窗口暗背景噪

声和读出噪声的总和，σ2
r 为像素的噪声方差，σA

为光斑的等效高斯分布，K 为一个光子事件导致
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K 个模数转换单元 ADU( Analog to Digital Unit) ，

( Xb和 Xp分别代表背景光和信号光的平均质心坐

标。由公式( 2) 可以看出，探测窗口 L×M 的选取

将很大程度影响质心拟合的精度。因此，为减少

质心探测误差对基准零点的影响，采用加权质心

算法，同时根据经验选取合适的探测窗口大小及

位置，将各像素点的灰度值加权，使距离质心位置

较近的像素点对质心求取所占的权重增加，从而

最大程度地降低光学像差和信号噪声对光斑质心

求取精度的影响，具体可表示为:

xc =
Σ
M

i = 1
Σ
N

j = 1
xi I( xi，yi ) ω

Σ
M

i = 1
Σ
N

j = 1
I( xi，yi ) ω

yc =
Σ
M

i = 1
Σ
N

j = 1
yjI( xi，yi ) ω

Σ
M

i = 1
Σ
N

j = 1
I( xi，yi ) ω

















， ( 3)

其中，M，N 分别为探测窗口内图像行和列的像素

数，xi，yj分别为对应像素点的横纵坐标，I 为对应

像素点的强度值，ω 为加权函数，此处采用幂指数

加权质心算法，其加权函数为 ω= I3。同时将探测

窗口选取与加权质心算法组合起来最大程度地提

高质心探测精度，具体实现过程为: 选取光斑尺寸

稍大( 1 个像素) 的模板，将模板置于光斑图像的

左上角，按左上-右上-右下-左下的方式依次扫描

并求取模板覆盖下光斑各像素强度和，将强度最

大的模板位置作为实际光斑质心的探测窗口位

置，利用该方法可将质心探测精度提升到亚微米

级的 0. 15 pixel［14］，最终返回像光斑的质心如图 4
( b) 矩形探测窗口内十字位置，该标注点即作为

PSM 的基准零位。
3．2 对准误差的求取

确定 PSM 的基准参考零位后，需要计算经同

心物镜反射后像点质心位置与子眼安装孔轴线对

准误差的几何关系式。如图 5 所示，图中样品为

三胶合同心物镜的第一片透镜，由于同心物镜是

各光学表面共心的球形透镜，若存在偏心量 a，同

心物镜球心位置偏离光轴 a，可等效为物镜发生 α
角度倾斜，此时，返回光线将偏转 2α，经物镜、分

束器和管透镜成像在 CCD 靶面，设返回像点质心

偏离基准零位的距离为 d。

图 5 子眼镜头安装孔对准误差与返回像点偏离量关系图

Fig．5 Diagram of relationship between alignment error of sub-eye mounting holes and deviation of reflected image

则有如下关系式:

a = 2α·rSample
d / fT = a / fO{ ， ( 4)

其中，fT为管透镜的有效焦距，由 PSM 出厂参数

表给出，fO为物镜的有效焦距，rSample为同心物镜第

一光学表面的曲率半径。利用 Lighttools 对检测

光路进行如图 6( a) 所示的模型建立。图 6( b) 为

点光源发出光线经同心物镜第一表面反射后在

CCD 像面处接收的返回像点图。在对准误差检

测过程中，PSM 点光源发出的光线经同心物镜的

第三、四胶合表面并反射后，返回像点能量很微

弱，实际观测中返回像点只受第一、二胶合表面的

影响，而第一、二胶合表面的偏心量可用定心仪控

制在探测器的两个像元内，对子眼安装孔与同心

物镜球心对准误差的影响基本可忽略。根据多次

偏心量仿真结果，拟合出返回像点偏离量 d 与同

心物镜球心偏离量 a 的函数曲线，如图 6 ( c) 所

示，仿真结果与理论推导一致，因此可用式( 4) 进

行所有子眼安装孔对准误差的检测实验。
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图 6 检测光路建模仿真分析

Fig．6 Simulated analysis of detection model

4 检测实验与结果

采用上述仿真分析结果进行子眼安装孔轴线

与同心物镜球心的对准误差检测实验，如图 7( a)

所示。实验选择穹顶奇数行的所有 1-18 号子眼

镜头安装孔为样本进行检测。首先通过转接器将

PSM 分别固定在子眼安装孔中，理想情况下，转

接器的外径与安装孔的内径完全一致以保证配合

的紧密性。但在实际加工和检测过程中，间隙配

合的安装方式必然导致在某些孔位置存在松动情

况。仿生复眼系统的穹顶安装孔、转接器以及子

眼镜筒均采用同型号德国哈默高精度五轴机床加

工。这能够将子眼安装孔与转接器，以及子眼安

装孔与子眼镜筒的安装配合误差通过间隙配合方

式控制在 5 μm 范围内，设备的加工精度可保证

子眼镜筒与转接器在安装时具有可互换性，对准

误差的衡量只需在后期将加工精度引起的安装误

差叠加到实际检测结果中，即可用转接器与子眼

安装孔轴线的对准误差替代子眼镜筒与安装孔轴

线的定位误差。由于支撑穹顶厚度为 30 mm，根

据式( 4) 可计算出安装孔与转接器，以及安装孔

与子眼镜筒配合误差引起的对准误差最大偏离量

为 6 μm，并将其叠加至后续的检测结果中以评价

最终对准误差。为获取更精确的检测结果，对于

每个孔位置均进行多次测量，实验过程中将转接

器分别绕安装孔轴线旋转，并采集 10 组数据取平

均值，然后利用式 ( 3) 的加权质心算法求取 CCD
返回像点的质心坐标，并计算与 PSM 基准零位的

距离 d，最后再利用式( 4) 获取每个安装孔轴线与

同心物镜球心的对准误差 a。

图 7 子眼镜头安装孔对准误差检测实验

Fig．7 Alignment error detection experiment of sub-eye

mounting holes

图 8 5、11、17 号安装孔对准误差多次检测结果

Fig．8 Detection results of alignment error for NO．5、11、

17 mounting holes

考虑到子眼安装孔与转接器的配合误差，第

5、11、17 号安装孔的最终检测结果如图 8 所示，

其中横坐标表示测量次数，对每个安装孔均进行

10 次检测，纵坐标表示对应安装孔轴线与同心物

镜球心的对准误差值。
所有 18 个安装孔位置的最终对准误差检测

结果如图 9 所示，其中横坐标表示安装孔编号，纵
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坐标表示对应安装孔轴线与同心物镜球心对准误

差的平均值。

图 9 18 个安装孔位置对准误差平均检测结果

Fig．9 Detection results of average alignment error for

18 mounting holes

图 10 仿生复眼系统高分辨率无缝拼接图像

Fig． 10 High-resolution seamless stitching images of

bionic compound eye imaging system

从检测数据可知，第 5、11、17 号安装孔的对

准误差平均值分别为 11. 2、17. 9、28. 1 μm，算术

平均值标准差分别为 0. 68、0. 66、0. 62。由于每

个安装孔的检测次数较少，为衡量检测数据的可

信程度，按 t 分布计算极限误差［15］:

δlimx = ± tσ ， ( 5)

其中，δlimx 为极限误差，t 为置信系数，σx 为算数

平均值标准差，根据 t 分布表，当置信概率为 0. 99
时，每 个 样 本 安 装 孔 分 别 进 行 10 次 测 量，t =
3. 25，此时 3 个安装孔的极限误差分别为±2. 21、
±2. 15、±2. 02，所有检测数据与平均值的偏离量

均在极限误差范围内，保证了检测结果的可靠性。
参照图 9 可知，所有子眼安装孔轴线与同心物镜

球心的对准误差均小于 30 μm。上述结果表明，

利用此对准方法可实现仿生复眼成像系统的子眼

装调和标定工作，并获取了三亿像素无缝拼接图

像，如图 10( a) 所示，其中( b) 、( c) 为 500 m 处目

标的不同等级放大图像。

5 结 论

由于仿生复眼成像系统的结构特异性，传统

检测方法难以快速准确地衡量各子眼镜头安装孔

轴线与同心物镜球心的对准误差，从而无法严格

保证全 视 场 无 缝 拼 接 图 像 的 获 取。本 文 基 于

PSM 定位仪的自准直反射原理，通过确定 PSM 的

基准参考零位，推导经同心物镜反射的像点质心

偏离量与子眼安装孔轴线对准误差的关系，建立

了检测光路的 Lighttools 仿真模型，可精确衡量所

有安装孔轴线与同心物镜球心的对准情况。该检

测方法简单实用，适用于大尺寸复杂多孔类结构

的轴线对准误差检测。实验结果表明，所有子眼

安装孔轴线与同心物镜球心的对准误差均小于

30 μm，即便考虑同心物镜的胶合偏心、PSM 转接

器与子眼镜筒的不一致性引起的微小影响，测量

结果也完全满足光学设计中子眼镜头光轴与同心

物镜球心对准误差小于 50 μm 的公差要求，从而

保证了仿生复眼成像系统大视场高分辨率无缝拼

接图像的获取。
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