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摘要：本作品将前期研究的微型快照式多光谱窄带成像传感器与色差透镜结合，一次曝光可

以同时获取的蓝色（短波段）、绿色（中波段）、红色（长波段）的图像，通过分析和比较

各波段图像的聚焦清晰度及边缘锐利程度，根据色散原理并借助刻度算法，获取每一帧图像

不同像素点的深度信息，以此建立 3D 立体视觉方法，可以实现单次曝光单摄像头、室内外

均可以使用的立体视觉及无人驾驶环境导航技术及仪器。 该方法及仪器比目前国外进口的

集成了光学图像及多束并行激光束获取深度信息的 3D 视觉系统廉价，且性能相当。、
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1 传感器设计背景和应用价值

随着智能时代的到来，各种智能传感器的研究和应用越来越受到人们的重视，由于传感

器在高度自动化系统、现代尖端技术中的关键地位，传感技术成为了世界各国竞相发展的高

新技术。计算机视觉传感器作为人工智能研究中的一个分支，其发展得到了国家的重视，而

恢复物体三维信息一直是计算机视觉中非常重要的一环，因此用以获取深度信息的 3D 视觉

技术相当的关键。民用上，应用于无人驾驶技术、虚拟现实、多媒体教学和医疗整形等之中；

国防及工业上主要应用于移动机器人，如：航天器在轨维修于失效卫星零部件在轨回收、外

星探测着陆器与探测车的视觉系统、工业中移动智能机器人定位和三维形貌测量等。

2 创新点与优势

本作品根据已有的 DFD 深度估计技术，定制一款色差透镜，首次提出结合窄带多光谱

相机，可以一次曝光获取无需配准的多通道散焦程度显著不同图像，根据不同图像的散焦程

度估计目标深度。

目前工业上常用的深度估计技术是双目视觉法，两台相机聚焦目前后，通过算法配准后再估

计深度；而无人驾驶机 3D 导航常采用的是多路激光束云点检测与二维图像融合类产品，但

国际上已有实验室正在研究同类的单摄像头单图像的 3D 立体视觉技术。而本作品不需要对

目标进行聚焦成像直接利用散焦图像即可估计深度，相比常用的先聚焦再配准后估计的 3D

技术本作品算法的速度可提高空间更多；本作品只使用一台相机即可实现测量，使得本作品
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相比双目及激光云点检测技术具有更小的体积与更少的成本。

3 作品实现方案简介

将增强纵向色差的透镜与窄带多光谱相机结合，使结合后的成像系统对准目标进行成像，

通过计算机显示获取的各个通道的图像，各个通道的图像将显现不同的散焦程度，利用图像

的散焦程度估计图像各点的深度。

图 1 实物图片展示
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