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三维激光扫描系统中目标点云的颜色复原
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摘要：为建立目标表面的真实彩色三维点云数据模型，以编码标志点作为定位介质，利用目标的无色点云和彩色图像，提

出一种三维点云颜色复原方法。在目标附近放置多组编码标志点，用基于激光线的三维扫描设备 获 取 目 标 无 色 的 三 维

点云和编码标志点信息；用彩色相机从多视角采集目标及编码标志点的彩色图像，通过Ｃａｎｎｙ边缘检测及亚像素定位算

法得到编码标志点的图像坐标；再利用改进的直接线性变换法由编码标志点的世界坐标值及像素坐标 值 求 解 出 相 机 相

对世界坐标系的位姿矩阵，通过相机成像模型建立点云与彩色图像像元的映射关系；最后，利用插 值 法 计 算 局 部 点 云 的

颜色并完成整个点云颜色的融合。采用该方法对多个模型进行了颜色复原实验，彩色三维点云的 颜 色 空 间 位 置 偏 差 小

于０．６ｍｍ，重建效率为７．３×１０４　ｐｏｉｎｔ／ｓ，彩色三维点云与目标相似度高。该方法可以实现 目 标 彩 色 三 维 点 云 重 建，计

算精度和效率均能够满足使用需求。

关　键　词：三维点云；成像模型；编码标志点；空间坐标变换；颜色复原

中图分类号：ＴＮ２４７；ＴＨ７２１　　文献标识码：Ａ　　ｄｏｉ：１０．３７１８８／ＯＰＥ．２０２０２８１０．２１５８

Ｃｏｌｏｒ　ｒｅｓｔｏｒａｔｉｏｎ　ｏｆ　ｏｂｊｅｃｔ　ｓｕｒｆａｃｅ　ｐｏｉｎｔ　ｃｌｏｕｄ　ｉｎ
ｔｈｒｅｅ－ｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌ　ｌａｓｅｒ　ｓｃａｎｎｉｎｇ　ｓｙｓｔｅｍ

ＳＨＡ　Ｏｕ１，２，ＬＹｕａｎ－ｚｈｉ　１＊，ＬＩＮＧ　Ｊｉａｎ－ｙｏｎｇ１，ＺＨＡＮＧ　Ｙａｏ－ｙｕ１，ＦＵ　Ｈａｎ－ｙｉ　１

（１．Ｃｈａｎｇｃｈｕｎ　Ｉｎｓｔｉｔｕｔｅ　ｏｆ　Ｏｐｔｉｃｓ，Ｆｉｎｅ　Ｍｅｃｈａｎｉｃｓ　ａｎｄ　Ｐｈｙｓｉｃｓ，

Ｃｈｉｎｅｓｅ　Ａｃａｄｅｍｙ　ｏｆ　Ｓｃｉｅｎｃｅｓ，Ｃｈａｎｇｃｈｕｎ１３００３３，Ｃｈｉｎａ；

２．Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ　ｏｆ　Ｃｈｉｎｅｓｅ　Ａｃａｄｅｍｙ　ｏｆ　Ｓｃｉｅｎｃｅｓ，Ｂｅｉｊｉｎｇ１０００４９，Ｃｈｉｎａ）

＊Ｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄｉｎｇ　ａｕｔｈｏｒ，Ｅ－ｍａｉｌ：ｌｙｕｙｕａｎｚｈｉ＠１６３．ｃｏｍ

Ａｂｓｔｒａｃｔ：Ｔｏ　ｏｂｔａｉｎ　ｔｈｅ　ｒｅａｌ　ｃｏｌｏｒｆｕｌ　ｔｈｒｅｅ－ｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌ（３－Ｄ）ｐｏｉｎｔ　ｃｌｏｕｄ　ｄａｔａ　ｍｏｄｅｌ　ｏｆ　ａ　ｔａｒｇｅｔ　ｓｕｒ－
ｆａｃｅ，ａ　３－Ｄ　ｐｏｉｎｔ　ｃｌｏｕｄ　ｃｏｌｏｒ　ｒｅｓｔｏｒａｔｉｏｎ　ｍｅｔｈｏｄ　ｉｓ　ｐｒｏｐｏｓｅｄ．Ｔｈｅ　ｍｅｔｈｏｄ　ｕｓｅｓ　ｃｏｄｅ　ｐｏｉｎｔｓ，ｂａｓｅｄ　ｏｎ
ｔｈｅ　ｃｏｌｏｒｌｅｓｓ　３－Ｄ　ｐｏｉｎｔ　ｃｌｏｕｄ　ａｎｄ　ｃｏｌｏｒｆｕｌ　ｉｍａｇｅｓ　ｏｆ　ａｎ　ｏｂｊｅｃｔ，ａｓ　ｔｈｅ　ｌｏｃａｔｉｏｎ　ｍｅｄｉｕｍ．Ｆｉｒｓｔ，ｍｕｌｔｉｐｌｅ
ｃｏｄｅ　ｐｏｉｎｔｓ　ｗｅｒｅ　ｐｌａｃｅｄ　ｎｅａｒ　ｔｈｅ　ｏｂｊｅｃｔ　ａｎｄ　ｔｈｅｃｏｌｏｒｌｅｓｓ　３－Ｄ　ｐｏｉｎｔ　ｃｌｏｕｄ　ｏｆ　ｔｈｅ　ｏｂｊｅｃｔ；ｔｈｅｒｅａｆｔｅｒ，ｔｈｅ
ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ　ｏｆ　ｃｏｄｅ　ｐｏｉｎｔｓ　ｗａｓ　ｃａｐｔｕｒｅｄ　ｂｙ　ａ　３－Ｄ　ｓｃａｎｎｉｎｇ　ｄｅｖｉｃｅ　ｂａｓｅｄ　ｏｎ　ａ　ｓｔｒｕｃｔｕｒｅ　ｌａｓｅｒ　ｌｉｎｅ．Ａ
ｃｏｌｏｒ　ｃａｍｅｒａ　ｗａｓ　ｔｈｅｎ　ｕｓｅｄ　ｔｏ　ｃａｐｔｕｒｅ　ｃｏｌｏｒ　ｉｍａｇｅｓ　ｏｆ　ｔｈｅ　ｔａｒｇｅｔ　ｆｒｏｍ　ｄｉｆｆｅｒｅｎｔ　ｐｅｒｓｐｅｃｔｉｖｅｓ，ａｎｄ
ｔｈｅｎ，ｕｓｉｎｇ　ｃａｎｎｙ　ｅｄｇｅ　ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ　ａｎｄ　ａ　ｓｕｂｐｉｘｅｌ　ｌｏｃａｌｉｚａｔｉｏｎ　ａｌｇｏｒｉｔｈｍ，ｃｏｄｉｎｇ　ｐｏｉｎｔ　ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅ　ｖａｌｕｅｓ
ｉｎ　ｔｈｅ　ｉｍａｇｅｓ　ｗｅｒｅ　ｃａｌｃｕｌａｔｅｄ．Ｌａｔｅｒ，ａｎ　ｉｍｐｒｏｖｅｄ　ｍｅｔｈｏｄ　ｏｆ　ｄｉｒｅｃｔ　ｌｉｎｅａｒ　ｔｒａｎｓｆｏｒｍａｔｉｏｎ　ｗａｓ　ｕｓｅｄ　ｔｏ



ｓｏｌｖｅ　ｔｈｅ　ｃａｍｅｒａ　ｐｏｓｅ　ｍａｔｒｉｘ　ｉｎ　ｔｈｅ　ｗｏｒｌｄ　ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅ　ｓｙｓｔｅｍ　ｂｙ　ｃｏｄｉｎｇ　ｐｏｉｎｔ　ｗｏｒｌｄ　ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓ　ａｎｄ
ｐｉｘｅｌ　ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓ．Ｔｈｅ　ｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄｉｎｇ　ｒｅｌａｔｉｏｎ　ｂｅｔｗｅｅｎ　ｔｈｅ　ｐｏｉｎｔ　ｃｌｏｕｄ　ａｎｄ　ｃｏｌｏｒ　ｉｍａｇｅ　ｐｉｘｅｌｓ　ｗａｓ　ｔｈｅｎ
ｓｅｔ　ｕｐ　ｂｙ　ｔｈｅ　ｃａｍｅｒａ　ｉｍａｇｉｎｇ　ｍｏｄｅｌ．Ｆｉｎａｌｌｙ，ｉｎｔｅｒｐｏｌａｔｉｏｎ　ｗａｓ　ｕｓｅｄ　ｔｏ　ｃａｌｃｕｌａｔｅ　ｔｈｅ　ｃｏｌｏｒ　ｏｆ　ｔｈｅ　ｌｏｃａｌ
ｐｏｉｎｔ　ｃｌｏｕｄ，ａｎｄ　ｔｈｕｓ，ｃｏｍｐｌｅｔｅ　ｃｏｌｏｒ　ｆｕｓｉｏｎ　ｏｆ　ｔｈｅ　ｅｎｔｉｒｅ　ｐｏｉｎｔ　ｃｌｏｕｄ　ｗａｓ　ａｃｈｉｅｖｅｄ．Ｉｎ　ｔｈｅ　ｅｘｐｅｒｉ－
ｍｅｎｔｓ，ｔｈｅ　ｐｒｏｐｏｓｅｄ　ｍｅｔｈｏｄ　ｗａｓ　ａｄｏｐｔｅｄ　ｔｏ　ｒｅｓｔｏｒｅ　ｔｈｅ　ｃｏｌｏｒ　ｏｆ　ｍｕｌｔｉｐｌｅ　ｐｏｉｎｔ　ｃｌｏｕｄ　ｍｏｄｅｌｓ．Ｔｈｅ　ｃｏｌ－
ｏｒ　ｓｐａｃｅ　ｐｏｓｉｔｉｏｎ　ｄｅｖｉａｔｉｏｎ　ｏｆ　ｔｈｅ　ｃｏｌｏｒ　３－Ｄ　ｐｏｉｎｔ　ｃｌｏｕｄ　ｉｓ　ｌｅｓｓ　ｔｈａｎ　０．６ｍｍ，ａｎｄ　ｔｈｅ　ｒｅｃｏｎｓｔｒｕｃｔｉｏｎ　ｅｆ－
ｆｉｃｉｅｎｃｙ　ｉｓ　ａｐｐｒｏｘｉｍａｔｅｌｙ　７３　０００ｐｏｉｎｔ／ｓ．Ｔｈｅ　ｃｏｌｏｒ　３－Ｄ　ｐｏｉｎｔ　ｃｌｏｕｄ　ｅｘｈｉｂｉｔｓ　ｈｉｇｈ　ｓｉｍｉｌａｒｉｔｙ　ｗｉｔｈ　ｔｈｅ
ｔａｒｇｅｔｓ．Ｔｈｅｒｅｆｏｒｅ，ｔｈｅ　ｍｅｔｈｏｄ　ｃａｎ　ａｃｈｉｅｖｅ　ｔｈｅ　ｇｏａｌ　ｏｆ　ｃｏｌｏｒ　３－Ｄ　ｐｏｉｎｔ　ｃｌｏｕｄ　ｒｅｃｏｎｓｔｒｕｃｔｉｏｎ，ａｎｄ　ｔｈｅ　ａ－
ｃｈｉｅｖｅｄ　ｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎ　ａｃｃｕｒａｃｙ　ａｎｄ　ｅｆｆｉｃｉｅｎｃｙ　ｃａｎ　ｓａｔｉｓｆｙ　ｕｓｅｒ　ｄｅｍａｎｄｓ．
Ｋｅｙ　ｗｏｒｄｓ：ｔｈｒｅｅ－ｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌ　ｐｏｉｎｔ　ｃｌｏｕｄ；ｍｏｄｅｌ　ｏｆ　ｉｍａｇｉｎｇ；ｃｏｄｅ　ｐｏｉｎｔｓ；ｓｐａｃｅ　ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅ　ｔｒａｎｓ－

ｆｏｒｍ；ｃｏｌｏｒ　ｒｅｓｔｏｒａｔｉｏｎ

１　引　言

　　三维重建是实现非接触测量、虚拟现实和逆

向设计的重要方法，重建结果的精度、效率和完整

性是重要指标［１］。单目及双目三维重建大多采用

单一波长的结构光投影，或采用多波段结构光，但
未采集目标的颜色信息，其建立的三维点云模型

也是伪彩色的。颜色信息的丢失，不利于在后处

理中识别目标丰富的表面特征［２］，因此关 于 目 标

的彩色三维重建研究很重要［３］。目 前，目 标 的 彩

色三维重建方式主要有三种，一是通过深度相机

（如Ｋｉｎｅｃｔ、ＲｅａｌＳｅｎｓｅ）重建。有学者利用深度相

机构建了大豆冠层［４］、果 树［５］等 农 作 物 的 彩 色 三

维 点 云，或 通 过 多 点 联 网 实 现 了 大 规 模 环 境 重

建［６］；但深度相机的测量精度在厘米级，且测量时

对光照、温度和表面特性十分敏感，一般用于场景

或大尺度目标重建［７］。二是结构 光 扫 描 重 建，研

究人员使用结构光扫描法实现了目标的真彩色三

维重建［８］。文献［９］使用红、绿、蓝激光扫 描 并 分

通道获取目标彩色图像进行水下目标重建，精度

达到了毫米级。文献［１０］通过调整结构并测量彩

色相机与目标位置关系的方法，研制出舌型彩色

三维测 量 系 统，重 建 精 度 为０．１ｍｍ。但 是 结 构

光重建方法对测量系统结构的设计与装调要求较

高，计算过程复杂，不便于广泛应用，且容易受到

结构限制而无法重建完整表面的点云。三是基于

特征的重建 方 法，一 般 用 于 三 维 测 绘［１１］、人 脸 或

雕塑重建等［１２］，适用于具有丰富表面特征的目标

重 建，而 对 于 简 单 纹 理 的 扫 描 目 标 则 存 在 技 术

瓶颈。

本文利用编码标志点具有旋转不变性和唯一

性的特性［１３］，提出了三维激光扫描系统与彩色相

机相结合的便携性、高精度、全彩色模型颜色复原

方法。该方法根据编码标志点空间坐标变换求解

目标无色点云与彩色图像间的旋转矩阵和平移矩

阵，并根据相机成像数学模型建立彩色图像像元

与无色点云的映射关系，再利用二维插值法将单

幅彩色图像的颜色信息复原到点云中，最后通过

颜色融合算法完成整个点云颜色的匹配融合，从

而实现了目标表面三维点云的颜色复原。

图１　颜色复原原理示意图

Ｆｉｇ．１　Ｐｒｉｎｃｉｐｌｅ　ｄｉａｇｒａｍ　ｆｏｒ　ｃｏｌｏｒ　ｒｅｓｔｏｒａｔｉｏｎ

２　颜色复原的原理及关键算法

　　图１为颜色复原的原理示意图，图２为复原

流程。本文所用编码标志点为带中心圆的环形编

码标志点，如图３所示。首先，使用三维激光扫描

设备（如图４所示）对目标及周围编码标志点进行
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扫描，获取世界坐标系下目标表面的三维点云和

编码标志点的编码值及空间坐标值。由于采用编

码标志点作为求解彩色相机位姿的参照物，因此

目标和编码标志点要相对固定。然后，使用彩色

相机从空间中多个视角拍摄目标的彩色图像，彩

色图像中同时包含目标和编码标志点。

图２　点云颜色复原流程

Ｆｉｇ．２　Ｆｌｏｗ　ｃｈａｒｔ　ｏｆ　ｐｏｉｎｔ－ｃｌｏｕｄ　ｃｏｌｏｒ　ｒｅｓｔｏｒａｔｉｏｎ

ｐｒｏｃｅｓｓ

图３　编码标志点

Ｆｉｇ．３　Ｃｏｄｅ　ｐｏｉｎｔｓ

由于编码标志点的编码值是确定且 唯 一 的，
因此采集到的彩色图像中编码标志点与世界坐标

系中的编码标志点是一一对应的关系。根据编码

标志点的图像坐标值与其世界坐标值，通过单目

相机位姿求解算法计算出世界坐标系到相机坐标

系的旋转矩阵和平移矩阵。这里将目标的三维点

云按照旋转矩阵和平移矩阵进行空间坐标变换，
得到了目标在相机坐标系下的点云。由相机成像

原理可知，此时点云与图像之间符合“物与像”的

关系，在相机坐标系中根据相机成像模型建立点

图４　手持式三维激光扫描设备
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云和图像的映射关系，那么图像传感器表面每个

像元的ＲＧＢ颜色值即是对应点所在目标表面位

置的颜色。如图１所示，在世界坐标系下的点Ｐ，
根据旋转、平移矩阵和相机成像模型求出在图像

中的对 应 点Ｐ′，点Ｐ′的 颜 色 即 为 点Ｐ 的 颜 色。
如此将图像中每个像元的ＲＧＢ颜色值赋给对应

的点，即可在三维点云上复原出相机在该视角拍

摄到的目标表面的颜色信息。依据目标的几何特

征，从足够多的视角采集目标及编码标志点的彩

色图像，并依次进行颜色复原，即可得到具有目标

真实颜色信息的彩色三维点云。
为提高颜色复原的准确度和计算效 率，彩 色

图像中的 编 码 标 志 点 需 要 进 行 亚 像 素 计 算 和 定

位，在颜色复原时需要通过插值算法降低颜色偏

差，在 图 像 重 叠 部 位 颜 色 计 算 时 需 要 进 行 颜 色

融合［１４］。

２．１　二维彩色图像预处理

为了提高颜色复原的精度，应对原始 彩 色 图

像进行滤 波 去 噪 处 理［１５］。本 文 使 用 双 边 滤 波 算

法进行去噪，输出图像的计算公式如下：

ｇ（ｉ，ｊ）＝∑ｋ，ｌｆ（ｋ，ｌ）ｗ（ｉ，ｊ，ｋ，ｌ）

∑ｋ，ｌｗ（ｉ，ｊ，ｋ，ｌ）
， （１）

ｗ（ｉ，ｊ，ｋ，ｌ）＝ｅｘｐ －
（ｉ－ｋ）２＋（ｊ－ｌ）２

２σ２ｄ（ －

‖ｆ（ｉ，ｊ）－ｆ（ｋ，ｌ）‖２
２σ２ ）ｒ

， （２）

式中：σｄ 为 空 域 高 斯 函 数 标 准 差，σｒ 为 值 域 高 斯

函数标准差，（ｋ，ｌ）为模板中心的坐标，（ｉ，ｊ）为邻

域点的坐标，ｆ（ｉ，ｊ）为输入图像的灰度函数，加权

系数 ｗ（ｉ，ｊ，ｋ，ｌ）为 空 域 核 与 值 域 核 的 乘 积，

ｇ（ｉ，ｊ）为输出图像的灰度函数。
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２．２　亚像素边缘提取

在计算编码标志点坐标时，本文使用 亚 像 素

级边缘提取和椭圆拟合算法，该方法的计算效率

和精度均较高，计算步骤包括像素级椭圆边缘提

取、亚像素级边缘提取和椭圆中心计算。
（１）像素级提取椭圆边缘。首先，采用Ｃａｎｎｙ

算子进行椭圆边缘提取得到边缘数据，包括边缘

点与非边缘点；然后，使用约束条件剔除其中部分

非边缘点；再通过由形态学方法提取椭圆边缘建

立的第一约束和由闭运算与边缘属性相结合建立

的第二约束得到较精确的边缘信息；最后，采用形

态 学 细 化 剔 除 其 中 非 边 缘 点，获 得 像 素 级 椭 圆

边缘。
（２）亚像素级提取边缘坐标。空间矩边缘检

测算法是根据单位圆内的平面阶跃边缘模型，使

用边缘灰度的空间矩进行边缘的亚像素计算得到

６阶次空间矩，再结合理想阶跃边缘模型函数，计

算得到亚像素边缘。当空间矩模型为Ｍ×Ｎ 时，
得到亚像素边缘坐标如下：

ｘ′＝ｘ＋Ｎｌ２ｃｏｓφ

ｙ′＝ｙ＋Ｎｌ２ｓｉｎ
烅

烄

烆 φ

， （３）

式中：ｌ为模型中 心 到 直 线 的 距 离，φ为ｌ与ｘ 轴

夹角。
（３）椭圆曲线拟合。使用最小二乘法拟合得

到的亚像素边缘，平面椭圆的目标函数为：

ｆ（Ａ，Ｂ，Ｃ，Ｄ，Ｅ）＝δ２（ｘ２ｉ ＋Ａ·ｘｉｙｉ＋
Ｂ·ｙ２ｉ ＋Ｃ·ｘｉ＋Ｄ·ｙｉ＋Ｅ）， （４）

式中：Ａ，Ｂ，Ｃ，Ｄ，Ｅ为椭圆参数，ｘ，ｙ为待拟合椭

圆亚像素边缘坐标。
通过对式（４）中的椭圆参数求一阶偏导数并

令偏导数为０，即可求得５个参数值。

２．３　相机的位姿计算

根据编码标 志 点 的 世 界 坐 标 值 与 图 像 坐 标

值求 解 相 机 空 间 方 位 属 于 ＰｎＰ（Ｐｅｒｓｐｅｃｔｉｖｅ－ｎ－
Ｐｏｉｎｔ）问题，也 叫 位 姿 求 解，其 中ｎ表 示 点 对 的

数目。点 的 世 界 坐 标 值 与 其 图 像 坐 标 值 的 关

系为：

λ

ｕｉ
ｖｉ
熿

燀

燄

燅１
＝Ｋ·［Ｒ｜ｔ］

ｘｉ
ｙｉ
ｚｉ

熿

燀

燄

燅１

， （５）

式中Ｒ３×３＝［ｒ１　ｒ２　ｒ３］，包含９个未知量，实质

可用３个表示绕坐标轴转动的独立变量来表示；

ｔ３×１同样可用３个表示沿坐标轴平移的独立变量

表示。直接线性 变 换 法（ＤＬＴ）的 思 想 是 将 位 姿

矩阵［Ｒ］［ｔ］看 作１２个 未 知 数，通 过６对 点 的 坐

标进行线性求解。但 由 于 没 有 考 虑 旋 转 矩 阵 的

固有约束条件，且 在 输 入 噪 声 的 影 响 下，通 过 直

接线性变 换 求 出 的 解 未 必 满 足 约 束 条 件，得 到

的姿态矩阵误差 较 大。旋 转 矩 阵 的 固 有 约 束 条

件为：

‖ｒｉｒ‖ ＝１
ｒｉｒ·ｒｊｒ ＝｛ １

， （６）

式中ｉｒ，ｊｒ＝１，２，３。
通过加入固有约束的办法对算法进 行 改 进，

充分利用了旋转矩阵Ｒ３×３参数间的内在联系，求

解只需要４对点，再利用多对点建立超静定方程，
可以降低噪声对结果精度的影响。先将点对坐标

进行归一化，利用归一化点对坐标计算位姿矩阵；
然后将位姿矩阵逆归一化得到原位姿矩阵，消去

比例系数后可得到位姿矩阵 的 粗 略 解Ｒ；最 后 对

粗略解Ｒ进行奇异值分解，可得到精确的位姿矩

阵Ｒ′。

［Ｒ｜ｔ］＝Ｌ／
３
ｄｅｔ（ＲＬ槡 ）， （７）

Ｒ＝ＵＤＶＴ，Ｒ′＝ＵＶＴ， （８）
式中Ｒ′为最后得到的姿态矩阵。

２．４　颜色复原

利用得到的相机位姿矩阵，将目标的 三 维 点

云变换到对应的相机坐标系中，此时点云与相机

传感器的图像是“物与像”的关系。然后，通过相

机成像模型计算点云中的点在相机传感器表面的

投影位置坐标，将坐标换算为像素坐标值，建立了

点到彩色图像像元的映射关系，该点的颜色即是

相应像元的ＲＧＢ颜色值。
为提高颜色复原精度，本文根据坐标值对每

一 点 的ＲＧＢ值 进 行 双 三 次 插 值 计 算，即 选 取 该

点投影位置及相邻位置４×４个像元的ＲＧＢ值，
依据投影位置坐 标 与 各 个 像 元 的 位 置 关 系 确 定

该点的ＲＧＢ值，每个点的颜色计算公式如下：

ｑ（ｘ，ｙ）＝ｑ（ｉ＋ｉｘ，ｊ＋ｊｙ）＝Ｗ１Ｃ４×４Ｗ２，（９）
式中：Ｗ１，Ｗ２ 表 示 权 值，Ｃ４×４表 示 各 像 素 的 颜 色

矩阵。
在建立点与像元的对应关系时，常出 现 多 个

点对应同一像元的情况，本文将同一像元所有对
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应点到相机 坐 标 系ＸｃＯｃＹｃ 面 的 距 离ｚｃ 进 行 比

较，选择最小值及阈值范围内的值，相应的点即为

有效点。
由于图像采集视角、距离和环境光的影响，目

标表面的同一区域在不同彩色图像中的成像颜色

存在差异，影响重建质量和视觉效果。为此，本文

基于多视图拼接技术提出了三维点云颜色融合算

法。如图５（ａ）所示，两幅彩色图像分别进行颜色

复原得到目标点云中两个局部点云的颜色：局部

点云Ⅰ和局部点云Ⅱ。Ⅰ与Ⅱ存在重叠区域，重

叠区域的 点 在 两 次 颜 色 复 原 中 得 到 的 颜 色 有 差

异，本文在重叠区域局部点云Ⅰ的颜色按照融合

曲线进行增强，局部点云Ⅱ的颜色则按照融合曲

线进行衰减。
点云颜色融合包含三个步骤：确定点 云 重 叠

范围、计 算 颜 色 融 合 因 子 和 点 云 颜 色 融 合 计 算。
首先，由 两 个 局 部 点 云 求 交 集，获 得 重 叠 区 域 范

围；然后根据重叠范围的空间尺寸计算颜色融合

因子；最 后 对 点 云 进 行 融 合 计 算。融 合 因 子 函

数为：

ｐ（ｘ）＝
０．５×（２ｘ）ｑ，（０≤ｘ≤０．５）

１－０．５×（２×（１－ｘ））ｑ，（０．５≤ｘ≤１｛ ）
．

（１０）

　　经过试验，ｑ＝２时融合效果最佳。

图５　点云颜色融合示意图

Ｆｉｇ．５　Ｓｃｈｅｍｅｓ　ｏｆ　ｐｏｉｎｔ－ｃｌｏｕｄ　ｃｏｌｏｒ　ｆｕｓｉｏｎ

３　实验与数据处理

３．１　实验系统搭建

实验搭建的三维点云颜色复原系统如图６所

示。大恒 彩 色 相 机（型 号 ＤＨ－ＳＶ４０１ＦＣ，分 辨 率

为７８０×５８２，传感器尺寸为１．２７ｃｍ（１／２ｉｎｃｈ）用

于采集目标的彩色图像。由６只白色ＬＥＤ灯（色

温约为６　０００Ｋ）组 成 的 照 明 光 源 均 匀 分 布 于 相

机周围并通过结构件与相机固定，为彩色图像拍

摄提供均匀的环境光，作为空间定位介质的圆形编

码标志点和计算机（图中未画出）。此外，还包括自

主研发的手持式三维激光扫描设备（见图４）。

测量时，编码标志点需要均匀固定于目标周

围，根据目 标 的 几 何 尺 寸 合 理 确 定 编 码 标 志 点

的数目，保 证 三 维 激 光 扫 描 设 备 和 彩 色 相 机 在

任意位置均能捕 获４个 以 上 的 编 码 标 志 点。若

编码标志点数目 过 少，则 扫 描 失 败；若 编 码 标 志

点数目 过 多，计 算 效 率 会 下 降。选 择 不 同 形 式

的编码标志点或 采 用 不 同 的 布 局 形 式 对 颜 色 映

射的影响 较 小，只 需 使 得 三 维 激 光 扫 描 设 备 和

彩色相机在任意 位 置 能 够 捕 获４个 以 上 的 编 码

标志点即可进行 颜 色 映 射。实 际 测 量 时 应 选 用

几何尺寸 合 适 的 编 码 标 志 点，均 匀 分 布 于 目 标

周围即可。

图６　颜色复原系统的硬件组成

Ｆｉｇ．６　Ｈａｒｄｗａｒｅ　ｏｆ　ｃｏｌｏｒ　ｒｅｓｔｏｒａｔｉｏｎ　ｓｙｓｔｅｍ

３．２　实验数据采集

本文采用 张 正 友 标 定 算 法 进 行 彩 色 相 机 标

定，等效焦距为１　０１２．７４５，镜头光轴的像素坐标
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为（４１０．１８１，２８４．３０１），径向与切向畸变系数分别

为－０．０１０４　２３和０．０３７　２２２。

如图７所示，本文实验对象为立体数 字 和 花

盆。立体数字由蓝色立体数字“３”、底座和底板组

成，包含蓝、绿、黑、土黄４种颜色，花盆为八角形

状，底色为白色，侧面有红花绿叶等图案（彩图见

期刊电子版）。数据采集全过程中需保持目标与

编码标志点的相对位置固定。

图７　实验对象

Ｆｉｇ．７　Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌ　ｏｂｊｅｃｔｓ

首先，用三维激光扫描设备分别扫描 两 个 目

标，得到编码标志点信息（立体数字的编码标志点

信息如表１所示）和三维点云（如图８所示）。然

后，采集彩色图像，打开光源待亮度稳定后进行图

像采集；采集时根据实验对象选择合适的视角，本
实验在立体数字和花盆的多个视角采集了彩色图

像，如图９所示（彩图见期刊电子版）。

表１　立体数字的编码标志点编码值及世界坐标值

Ｔａｂ．１　Ｃｏｄｅ　ｖａｌｕｅｓ　ａｎｄ　ｗｏｒｌｄ　ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅ　ｖａｌｕｅｓ　ｏｆ　ｃｏｄｅ

ｐｏｉｎｔｓ

编码

值

编码标志点坐标

ｘｉ ｙｉ ｚｉ

２５　 １１４．７７５　６５８ －２０６．７１１　８５３ －２６１．８２１　９９１

３３　 １００．６６９　９３７ －１４６．９３５　０７４ －２８９．２９７　６６８

… … … …

１８３　 ７７．８０３　３６８ －２２６．２９６　６１６ －２５２．１９１　２８４

１８５　 ８５．３８３　０９５ －１９９．８５７　８８０ －２６４．５７２　２６６

图８　实验目标的三维点云

Ｆｉｇ．８　Ｔｈｒｅｅ－ｄｉｍｅｎｓｏｎａｌ　ｐｏｉｎｔ　ｃｌｏｕｄ　ｏｆ　ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌ

ｏｂｊｅｃｔｓ

图９　实验目标的原始彩色图像

Ｆｉｇ．９　Ｏｒｉｇｉｎａｌ　ｃｏｌｏｒ　ｉｍａｇｅｓ　ｏｆ　ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌ　ｏｂｊｅｃｔｓ

３．３　实验结果

将图９（ａ）中 立 体 数 字４幅 彩 色 图 像 的 颜 色

信 息 复 原 到 三 维 点 云 中，分 别 得 到 了 如 图１０（ａ）
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图１０　实验目标的彩色三维点云

Ｆｉｇ．１０　Ｃｏｌｏｒｆｕｌ　３－Ｄ　ｐｏｉｎｔ　ｃｌｏｕｄ　ｏｆ　ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌ　ｏｂｊｅｃｔｓ

所示４个视角的局部具有颜色的三维点云。

　　同样，由图９（ｂ）中花盆的２幅彩色图像分别

得到如图１０（ｃ）所示２个视角的局部具有颜色的

三维点云。最后，将各个视角彩色图像复原到点

云中，通过颜色融合计算即得到了具有目标表面

真实颜色的三维点云，如图１０（ｂ）和１０（ｄ）所示。

３．４　实验结果分析

从图９和图１０可以看出，本文所提方法能够

将实验对象彩色图像中的颜色复原到其三维点云

中，达到了建立目标彩色三维点云的目的。将图

１０（ａ）、１０（ｂ）与 图９（ａ）对 比，可 以 看 出 立 体 数 字

彩色点云与原图 的 颜 色 一 致，从 图１０（ｄ）可 以 看

到花盆图案中的花心、绿叶、叶脉和花苞等细节部

分，与原图９（ｂ）的颜色一致，从放大图１１（ｂ）也可

以分辨出以上细节，说明使用本文方法进行颜色

复原时颜色真实度高。将立体数字的彩色三维点

云中４个颜色 交 界 处 局 部 放 大，由 图１１（ｂ）可 以

看出各放大图中颜色交界处有清晰的分界线（各

图中红色椭圆位置）。左上图和右上图为蓝色数

字与绿色底座的连接处放大图，测得颜色过渡区

域的最大空 间 尺 寸 分 别 为０．６ｍｍ和０．３ｍｍ。
左下图为底座上绿色与黑色交界，测得颜色过渡

区域的最大空间尺寸为０．５ｍｍ。右下图为底座

与底板连接处放大图，测得颜色过渡区域的最大
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空间尺寸为０．４ｍｍ。在图１１（ｂ）中选择花瓣与

绿叶交界处，测得颜色过渡区域宽度为０．６ｍｍ，
在叶脉边缘测 得 过 渡 宽 度 为０．５ｍｍ（彩 图 见 期

刊电子版）。以上数据表明，使用该方法进行颜色

复原的结果具有较高的空间位置精度，颜色的最

大空间位置误差不超过０．６ｍｍ。立体数字点云

的点数为６．２３万点，４幅图像的处理时间为３．６ｓ，
计 算 效 率 为６．９万 点／秒。花 盆 点 云 的 点 数 为

１４．６６万点，２幅图像的处理时间为４ｓ，计算效率

为７．３３万点／秒。本文实验所用的三维激光扫描

设备经过国家质检中心的精度检测，测量精度为

０．０３ｍｍ。文献［４］和［５］中利用深度相机分别实

图１１　彩色点云局部放大

Ｆｉｇ．１１　Ｐａｒｔｉａｌ　ｅｎｌａｒｇｅｍｅｎｔ　ｏｆ　ｃｏｌｏｒｆｕｌ　３Ｄｐｏｉｎｔ

ｃｌｏｕｄ

现的大豆冠层和果树重建精度均为厘米级，对比

表明本文方法具有更高的测量精度。文献［９］使

用结构光进行目标的三维彩色重建，精度达到了

毫米级，但所用实验设备需要具备高精度且结构

复杂，在测量时需要精确调整，不便于现场应用。
对比 表 明 本 文 方 法 测 量 精 度 高，测 量 简 单、效 率

高，相对三维重建仅增加了一台彩色相机，测量设

备简单，便于现场应用。对比文献［１２］基于特征

的重建方法需要被测物具有丰富的表面特征，而

本文方法不依赖于特征，可以实现各类目标的三

维彩色重建，并且目标的几何尺寸、形状和表面特

性等对测量结果的影响小，测量结果稳定。

４　结　论

　　本文以编码标志点作为定位介质，将目标彩

色图像映射到三维点云中，进而建立目标彩色三

维点云的方法。传统结构光三维重建方法的重建

精度高，但不包含颜色信息，而利用深度相机虽然

能够进行彩色三维重建，但精度仅为厘米级，本文

方法兼具上述两类方法的优势，既具有高的重建

精度又 再 现 了 目 标 的 真 实 颜 色。与 同 类 方 法 相

比，本文方法具有更高的测量精度和测量效率，实
验设备简单、操作便捷，适用于各类目标的彩色重

建和现场应用，而且所需硬件投入小，易于推广应

用。同时，改进了相机位姿求解算法，在原有直接

线性变化法的基础上，加入了旋转矩阵中固有约

束条件，降低了输入噪声的影响，提高了位姿求解

精度；而且，原有ＤＬＴ方法求解至少需要６对点，
改进后仅需要４对点即可求解位姿矩阵。使用三

维激光扫描设备对两个目标进行三维重建，三维

重建精度为０．０３ｍｍ，进而完成了两个目标的彩

色三维 点 云，颜 色 的 空 间 误 差 小 于０．６ｍｍ。通

过视 觉 观 察，颜 色 真 实 程 度 良 好，计 算 效 率 达 到

７．３万点／秒。
本文颜色复原方法实现了目标的三维彩色重

建，在原有三维重建基础上增加了颜色信息，提高

了重建完整性，适用于生物医学研究、工业检测、
刑侦及文物保护等多个技术领域。例如在静脉血

栓栓塞症（ＶＴＥ）检测中，不仅可以根据三维点云

获得体表形变数据，还可以通过皮肤颜色变化辅

助医生评估患者的栓塞风险；在刑侦现场的三维

足迹提取中，足迹表面常常伴随着血迹等色彩信
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息，这些都是破案的重要线索，通过颜色复原可以

完整保留证据信息，提高破案效率。
基于以上研究，本文计划通过合理选 择 颜 色

空间，并在标准条件下，实现相机颜色标定，将得

到的彩色点云与实验对象相比对，以获得环境光、
采集视角和距离对颜色复原结果的影响程度。

致　谢：感谢季华实验室" 鞋服智能柔性制造

技术与装备" 项目给予本文的支持。
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集、处 理、编 码 与 显 示 等 方 面 的 研 究。

Ｅ－ｍａｉｌ：ｌｙｕｙｕａｎｚｈｉ＠１６３．ｃｏｍ

导师简介：

　张尧禹（１９７３－），男，吉 林 人，研 究 员，

２００３年于 长 春 光 机 所 获 得 博 士 学 位，

博士生导师，主要从事精密跟踪测量技

术、变形测量、经纬仪结构设计、火控技

术及目标辐 射 特 性 测 量 技 术。Ｅ－ｍａｉｌ：

ｙａｏｙｕ２７０＠ｓｉｎａ．ｃｏｍ
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