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1 概述

3D 相机通常由多个摄像头+深度传感器组成。以光鉴科技的 Aurora 300 为例，主要器件

包含发射模组，IR 泛光灯，彩色摄像模组，接收模组。

​
4-1.Deptrum Aurora 300

3D 相机除了可以像 2D 摄像头一样拍摄 RGB 图像外，通过投射特殊波段（通常为

940nm 波长）的主动式光源，接收反射光线，得到散斑图，分析与发射光线的时间差或者相

位差等方式，计算出被拍摄物体的深度信息，从而计算得到深度图，点云图。另外还可以获

取红外图，通过这些图像的，赋予 3D 相机类似我们眼睛的感知能力。

4-2.3D 相机图像
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光鉴科技依靠拥有自主知识产权的 3D 相机硬件及自创的稀疏点阵网络算法，可以做到 3
图逐像素对齐，同时精度可以达到亚像素级。

2 散斑图

散斑图（speckle pattern）：点阵投射器发射几万个散斑激光光斑，投射到被测物体，

被测物体将反射这些光斑，接收器捕捉到这些反射回来的光斑，这些反射回来的光斑就形成

了我们看到的散斑图。

4-3.RGB 图+散斑图

3 深度图

通过散斑图，计算得到深度图

深度图（Depth Map）：通过深度算法，计算散斑图上散斑点的大小及形状变化，通过

跟原始散斑点的尺寸做对比，就可以测算出被测物体到摄像头之间的距离（深度）信息，将

此距离作为像素值，从而可以得到深度图。它的每个像素值是传感器距离物体的实际距离，

直接反应了被测物体表面的几何形状。
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4-4.RGB 图+深度图

4 点云图

通过深度图和相机内标定参数，计算得到点云图

点云图（Point Cloud）：获取深度图像后，再加上相机内标定参数，经过坐标转换计

算，就可以转换得到点云图。点云图反应了原始数据点群，显示了原始数据的初貌，通过观

察也可以发现，点云是空间中成千上万的点组成了一个点的集合，构成了被测物体的形状。

4-5.点云图​
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点云可以表达出物体的具体位置和空间轮廓，从图中我们可以直观的看出手的形状，距

离相机的距离也是可以知道的。另外，点云本身和视角无关，也就是可以任意旋转放大缩

小，可以从不同角度和方向观察一个点云，而且不同的点云只要在同一个坐标系下就可以直

接融合，非常方便。

5 红外图

红外图（ Infrared）：通过 3D 相机上的泛光源发射器发射不为人眼所见的低功率的红外

线，在通过 3D 相机的接收模组接收返回的红外线，从而得到红外图。主要特点就是不受光

照条件的影响，当光照条件比较暗无法获取清晰的 RGB 图像时，通过红外图依旧可以采集

到有效信息，作为 RGB 图像的一种补充。

4-6.RGB 图+红外图​
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6 总结

彩色摄像头模组可以获取 RGB 图

发射模组+接收模组，获取散斑图，进而得到深度图和点云图

IR 泛光灯+接收模组，获取红外图

随着 3D 相机技术的逐步发展，我们可以获取出传统 RGB 图像外的深度图，点云图，同

时还有红外图。伴随着人工智能领域在这些图像的应用算法方向飞速发展，不少实实在在的

行业应用开始落地。比如在机器人领域，3D 视觉技术可以帮助提升机器人的识别、交互和定

位能力，从而实现机器人智能化的升级。在物流领域，低成本的 3D 成像方案可以在货品配

送的第一线实现方便准确的体积测量，规划提升配送效率。在 IoT 领域，3D 识别技术带来了

识别准确率和安全性的大幅升级，在新零售、智能家居等场景有着重要的应用。
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