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摘　要：针对偏振式立体投影仪，研究了其左右光路不一致性及立体串扰度对立体投影质量的影响。屏幕上

投影图像的不严格重合、两路光路在色度亮度上的差异以及偏振眼镜造成的立体串扰等都会影响最终的立

体投影质量。提出用上述参数评价偏振式立体投影仪的立体投影质量并完成了评价系统的搭建。通过数字

摄像头获取立体投影设备在屏幕上相应的投影图像，采用ＯｐｅｎＣＶ等算法计算及分析了上述参数值，并将该

值与预存的最大偏差值比较后进行显示及反馈。在一台偏振式立体投影仪上进行了系统验证，结果表明该

系统能够有效地对立体投影仪性能参数进行测量及反馈，有利于全面分析偏振式立体投影仪的立体投影质

量，便于提高投影仪的整体质量。
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１　引　　言

立体投影作为立体显示的一种应用，其基本

原理是将具有水平视差的左眼图像和右眼图像分

别输送给观察者的左眼和右眼，使得观察者能够

感知到立体深度，形成立体感。其中水平视差是

指人的左右眼分别从不同位置和角度观看同一物

体时在双眼视网膜结像出现的微小水平像位

差［１２］。立体投影质量的好坏，会直接影响观察者

的观看舒适度以及是否会出现伪立体显示等现

象。立体视频或图像质量及立体投影仪质量都会

对立体投影效果产生影响。

在以往的国内外研究中，对立体视频及图像

质量的研究非常多，产品上有美国泰克公司研制

的图像质量分析仪，算法上有典型的基于人类视

觉系统（ＨｕｍａｎＶｉｓｉｏｎＳｙｓｔｅｍ，ＨＶＳ）的图像质

量评价模型［３４］、基于结构相似度 （Ｓｔｒｕｃｔｕｒａｌ

ＳｉｍｉｌａｒｉｔｙＩｍａｇｅＭｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ，ＳＳＩＭ）的评价模

型等［５］。在立体显示设备对显示质量影响方面也

有相关研究。文献［６］中，作者探究了对三维自由

立体显示技术进行表征的一些方法，提供了几种

立体显示的测试系统。目前，国际、国内各标准委

员会及研究机构都在努力制定立体显示终端测量

标准，如ＩＥＣ标准化组织制定的ＩＥＣ６２６２９草案

就较完整、全面地提出了立体显示测量的测量参

数和测量方法［７］。

研究了偏振式立体投影仪投影图像位置在

屏幕上的不严格重合、左右两路光路在色度亮

度上的差异以及偏振眼镜造成的串扰等对最终

立体投影质量的影响。同时，提供了一种偏振

式立体投影仪的质量评价方法及系统，来获取

两路投影图像在位置、色度、亮度上的差异以及

两路投影图像经过偏振眼镜后的立体串扰度等

信息，用来测量及评价上述参数对立体投影质

量的影响。对于偏振式立体投影仪，位置差异

将会改变立体视频或图像的水平视差，容易产

生伪立体显示及视觉疲劳等现象；色度、亮度差

异使人眼接收的图像存在色差，长时间观看将

导致视觉疲劳；立体串扰度的大小则会直接影

响投影的立体效果。文献［７］中提到的ＩＥＣ

６２６２９草案制定的测试标准中，系统采用专用测

光设备获取屏幕上单个或多个测试点的亮度，

从而计算所需测量值，对测光设备物镜孔径及

视场角都有要求。而本文提供的方法及系统采

用家用数字摄像头获取整个投影屏幕图像的信

息，测试范围广，信息量更大，具有简单实用、成

本低的优势，便于推广和应用。该方法及系统

获得的测量值可用来指导立体投影设备的结构

装配和立体投影设备进行出厂前的装调。

２　偏振式立体投影仪及其性能参数

研究

　　图１所示为一种偏振式立体投影仪的结构。

其原理为：将左右两幅具有水平视差的体视对图

像分别加载到两块显示面板上，并使携带两幅图

像信息的投影光束具有相互垂直的偏振态，投影

到具有不改变光线偏振方向性质的金属屏上，观

察者戴上相应的偏振眼镜后，便可以左右眼不受

干扰地分别看到左眼与右眼的图像，从而在大脑

中融合成具有深度信息的立体图像。
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图１　一种偏振式立体投影仪结构图
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为了更好地对立体投影质量进行评价，对偏

振式立体投影仪的性能参数进行了研究。该投影

仪最基本的性能参数与普通二维投影仪类似，包

括亮度、对比度以及色度等［６７］。同时，还引入了

立体性能参数，即左右光路不一致性以及立体串

扰度χ３Ｄ。

左右光路不一致性，包括左右图像相对偏移

和旋转以及左右光路色度亮度的不一致性。在图

１所示的偏振式立体投影仪中，左右图像相对偏

移及旋转，是指左右眼图像在投影屏幕上的相对

位置的偏差量。不仅包括水平、垂直方向上的平

移，还包括绕光轴的旋转等。色度、亮度不一致

性，是指由于两块面板参数的差异，导致经投影显
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示后出来的左右眼图像在色度、亮度上存在一定

差异。图２为存在色度、亮度差异的左右图像Ｒ、

Ｇ、Ｂ三通道直方对比图，其中，实线表示左图像

Ｒ、Ｇ、Ｂ三通道直方图，虚线表示右图像Ｒ、Ｇ、Ｂ

三通道直方图。

立体串扰度χ３犇，是指左（右）眼接收的右

（左）眼通道图像亮度犅Ｒ－Ｌ（犅Ｌ－Ｒ）相对于左（右）

眼通道图像亮度犅Ｌ（犅Ｒ）的比值
［８９］，即

χ３犇－犔 ＝
犅Ｒ－Ｌ
犅Ｌ

（１）

χ３犇－犚 ＝
犅Ｌ－Ｒ
犅Ｒ

（２）
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图２　左右图像Ｒ、Ｇ、Ｂ三通道直方对比图

Ｆｉｇ．２　Ｒ，Ｇ，Ｂｃｈａｎｎｅｌｓ＇ｈｉｓｔｏｇｒａｍｏｆｔｗｏｉｍａｇｅｓ

其中χ３犇－犔、χ３犇－犚分别为左眼及右眼立体串

扰度。在图１所示的偏振式立体投影仪中，投影

仪内部偏振片以及偏振眼镜镜片的不完全滤光或

观看者头部倾斜等原因，都会使原本进入左（右）

眼的水平（垂直）偏振光泄露到右（左）眼，从而引

起串扰。

３　偏振式立体投影仪立体投影质量

的评价方法

　　偏振式立体投影仪立体投影质量的评价方法

是对影响立体投影质量的两个主要立体性能参数

（左右光路不一致性以及立体串扰度 ）进行测量

及评价。图３所示是立体投影质量评价方法流程

图，步骤为：

（１）接收用户输入的评价项目选择信号，并根

据该信号，通过摄像头获取立体投影设备在屏幕

上相应的投影图像；（２）采用 ＯｐｅｎＣＶ等算法对

获取的图像进行分析及处理，得出评价项目测量

值，并将该值与预存的最大偏差值比较后进行显
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图３　立体投影质量评价方法流程图
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示及反馈。

３．１　不一致性测量及评价

左右光路不一致性，包括左右图像相对偏移

及旋转以及左右光路色度、亮度不一致性。

评价项目是左右光路相对偏移或旋转时，评

价流程如图４所示。摄像头分别获取左右路投影

的黑白棋盘格图像犘Ｚ 及犘Ｒ 并保存；计算犘Ｌ 及

犘Ｒ 在世界坐标系及摄像头所在的图像坐标系转

换时各自的平移向量及旋转向量与矩阵，将犘Ｌ

及犘Ｒ 对应的参数值的差值作为测量值；将测量

值与预存最大允许偏差值进行比较，超出预存值

时，固定投影仪中一块显示面板，调整另一块显示

面板的位置，直到位置信息差小于预存最大允许

偏差值时评价合格。
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图４　左右光路相对偏移或旋转评价流程图
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评价项目是左右光路色度、亮度不一致性时，

分别获取左右路投影特征图像犅Ｌ、犅Ｒ 及背景图

像犅Ｊ并保存；将犅Ｌ 及犅Ｒ 分别减去犅Ｊ 得到亮

度差图像犅Ｌ－Ｊ、犅Ｒ－Ｊ，获取 犅Ｌ－Ｊ、犅Ｒ－Ｊ整体灰度

直方图及Ｒ、Ｇ、Ｂ三通道灰度直方图，并且计算

犅Ｌ－Ｊ、犅Ｒ－Ｊ整体及 Ｒ、Ｇ、Ｂ三通道平均灰度差值

（犡）、灰度标准差值（σ）作为测量值；将测量值与

预存最大允许偏差值进行比较，超出预存值时，

调整投影仪中显示面板的驱动信号，以改变光

路的色度和亮度值，直到测量值小于预存最大

允许偏差值时评价合格。灰度标准差值（σ）的计

算公式如下［１０］：

σ＝

狀

犻＝１

（犡－犡犻）
２

狀－槡 １
（３）

式中：狀为区域内所有像素的数量；犡犻 为区域内

单个像素的灰度值；

３．２　立体串扰度测量及评价

评价项目是左眼串扰度时，通过摄像头获取

经立体眼镜左眼镜片透射的、投影仪左路投影通

道单独投影及左右路同时投影的图像作为左路投

影特征图像及整体特征图像，并保存；对保存的图

像进行处理，分别获得其平均灰度值犎Ｌ１和犎Ｌ２，

以平均灰度值作为图像的亮度信息。此时根据公

式（１）可得左眼串扰度χ３Ｄ－Ｌ：

χ３Ｄ－Ｌ ＝
犎Ｌ２－犎Ｌ１

犎Ｌ１

（４）

将计算得到的左眼串扰度χ３Ｄ－Ｌ与预存的最大左

眼串扰度进行比较并反馈。

右眼串扰度测量及评价的方法与左眼串扰度

的测量及评价相似。

４　偏振式立体投影仪立体投影质量

的评价系统及验证

　　为了对偏振式立体投影仪的立体性能参数进

行测量，并对投影仪的立体投影质量进行评价，搭

建了一套立体投影仪的质量评价系统。

图５所示是偏振式立体投影仪立体投影质量

评价系统原理。将立体空间分为 犡犗犢、犡犗犣、

犢犗犣三个基本平面，偏振式立体投影仪位于犣轴

正向，投影图像位于犡犗犢平面上。系统包括：数

字摄像头、投影屏幕、偏振眼镜、数据接口线和计

算机。
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图５　偏振式立体投影仪立体投影质量评价系统原理

Ｆｉｇ．５　Ｂｌｏｃｋｄｉａｇｒａｍｏｆｔｈｅｅｖａｌｕａｔｉｏｎｓｙｓｔｅｍｆｏｒｐｏｌａ

ｒｉｚｅｄｓｔｅｒｅｏｓｃｏｐｉｃｐｒｏｊｅｃｔｏｒ

４．１　不一致性测量及评价结果

由上文可知，左右光路不一致性测量及评价

包括左右图像相对偏移及旋转以及左右光路色度

亮度不一致性的测量及评价两部分。

根据３．１所述方法，对偏振式立体投影仪进

行左右光路相对偏移或旋转量进行测量及评价。

在此步骤中，采用ＯｐｅｎＣＶ库进行图像处理等工

作［１１］，具体步骤为：

（１）获取摄像头内参数

利用张正友摄像头标定算法［１２］对系统所用

的摄像头进行参数标定，获取摄像头内参数。

（２）获取每幅投影图像外参数

采用两幅相同的黑白棋盘图作为立体特征图

像对；分别获取左右路投影特征图像犘Ｌ 和犘Ｒ 并

保存；使用ｃｖＦｉｎｄＥｘｔｒｉｎｓｉｃＣａｍｅｒａＰａｒａｍ２（）函数

得出犘Ｌ 和犘Ｒ 的外参数，即平移向量及旋转向量

与矩阵的值，即特征图像在世界坐标系及摄像头

所在的图像坐标系之间的对应关系，并将旋转矩

阵转换成欧拉角。摄像头两次捕获同一黑白棋盘

格投影图像组成图像对，理论上图像对之间无相

对偏移及旋转。对多组以这种方式形成的无相对

偏移及旋转的图像对进行测量及计算，获取数据。

表１为其中两组参数值。由数据看出，当无相对

偏移及旋转时，两组数据的平移向量差值分别为

（０．００４１　０．００２５　０．０６００）、（０．００１６　０．０１９０

０．００１８），误差范围在（０．００５０　０．０２００　０．０６００）

之内，旋转角度差值（犚犡　犚犢　犚犣）分别为（０．０００５°

０．０００４°　０°）、（０．０００１°　０．０００１°　０°），误差范

围在（０．０００５°　０．０００５°　０°）之内。将误差范围
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表１　无相对偏移及旋转的图像对所得参数值

Ｔａｂｌｅ１　Ｖａｌｕｅｓｏｆｔｗｏｉｍａｇｅｓｗｉｔｈｏｕｔｒｅｌａｔｉｖｅｏｆｆｓｅｔａｎｄｒｏｔａｔｉｏｎ

数据编号 相对平移向量及相对旋转向量 旋转矩阵及欧拉角（犚犡犚犢犚狕）

第
一
组

１
（－４２，２４３１ －９４．５８１５ 　４１９．９１９０）

（－２．０８０３８ －２．１０３８８ －０．２１８６８）

－０．００８８６４ 　０．９９９７４６ －０．０２０７１４

　０．９７４１１６ 　０．０１３３１２ 　０．２２５６５８

　

烄

烆

烌

烎０．２２５８７６ －０．０１８１７８ －０．７９３９８６

（０．０１８７°　０．２２７８°　１．５６１７°）

２
（－４２．２４７２ －９４．５８４ ４１９．９７９０）

（－２．０８０３６ －２．１０４０２ －０．２１７６５）

－０．００８８８６ 　０．９９９７３６ －０．０２１２０４

　０．９７４２２６ 　０．０１３４３５ 　０．２２５１７２

　

烄

烆

烌

烎０．２２５３９７ －０．０１８６５７ －０．９７４０８８

（０．０１９２°　０．２２７４°　１．５６１７°）

绝对差值
（０．００４１ ０．００２５ ０．０６）

（０．００００２ ０．０００１４ ０．００１０３）
（０．０００５°，０．０００４°，０°）

第
二
组

１
（－３５．８１３２ 　１５１．２１３ 　４６．９３０５）

（－２．２１８１８ －２．２０７８８ －０．０１５６４）

　０．００４６６２ 　０．９９９９８８ －０．００１２７４

　０．９９９８７０ －０．００４６４１ 　０．０１５４４４

　

烄

烆

烌

烎０．０１５４３８ －０．００１３４６ －０．９９９８８

（０．００１３°　０．０１５４°　１．５６６１°）

２
（－３５．８１４８ 　１５１．１９４ 　４６．９２２７）

（－２．２１８１５ －２．２０７８６ －０．０１５６７）

－０．００４６６２ 　０．９９９９８８ －０．００１２８５

　０．９９９８６９ 　０．００４６４１ 　０．０１５４８６

　

烄

烆

烌

烎０．０１５４８０ －０．００１３５７ －０．９９９８７９

（０．００１４°　０．０１５５°　１．５６６１°）

绝对差值
（０．００１６ ０．０１９ ０．００１８）

（０．００００３ ０．００００２ ０．００００３）
（－０．０００１°，０．０００１°，０°）

表２　有相对偏移及旋转的图像对所得参数值

Ｔａｂｌｅ２　Ｖａｌｕｅｓｏｆｔｗｏｉｍａｇｅｓｗｉｔｈｒｅｌａｔｉｖｅｏｆｆｓｅｔａｎｄｒｏｔａｔｉｏｎ

数据编号 相对平移向量及相对旋转向量 旋转矩阵及欧拉角（犚犡犚犢犚狕）

第
一
组

左路
（－５７．０８４９ －２２．０５６７ 　１７１２．６３）

（－１．６１３２３ －１．６３３４５ －０．８６４８６）

－０．００５９５８ 　０．９９９９０９ －０．０１２０８７

　０．５５２０３９ 　０．０１３３６７ 　０．８３３７１１

　

烄

烆

烌

烎０．８３３７９７ －０．００１７０５ －０．５５２０６８

（０．００３１°　０．９８６０°　－１．５６００°）

右路
（－５７．０８１３ －２２．０８２８ １７１２．８７）

（－１．６１２６５ －１．６３３１３ －０８６５１０）

－０．００６０００ 　０．９９９９０６ －０．０１２３０９

　０．５５１５４２ 　０．０１３５７８ 　０．８３４０３７

　

烄

烆

烌

烎０．８３４０１３ －０．００１７８４ －０．５５１５７１

（０．００３２°　０．９８６５°　－１．５５９９°）

绝对差值
（０．００３６ ０．０２６１ ０．２４）

（０．０００５８ ０．０００３２ ０．０００２４）
（０．０００１°，－０．０００５°，－０．０００１°）

第
二
组

左路
（－４６．７５１８ －７２．５９３７ 　１１．１７７４）

（－２．２１４５５ －２．２２１７１ －０．００７５０）

－０．００３２２８ ０．９９９９９５ 　０．００００６４

　０．９９９９７２ ０．００３２２８１ 　０．００６６８９

　

烄

烆

烌

烎０．００６６８９ ０．００００８６ －０．９９９９７８

（０．０００１°　０．００６７°　－１．５６７６°）

右路
（－４５．０５２３ －６９．４５８９ 　１１．４７２８）

（－２．２１９１８ －２．２１９３２ －０．００３７７）

－０．００００６３ 　１．００００００ －０．０００４９６

　０．９９９９９２ 　０．００００６５ 　０．００３８８９

　

烄

烆

烌

烎０．００３８８９ －０．０００４９５ －０．９９９９９２

（０．０００５°　０．００３９°　－１．５７０７°）

绝对差值 （１．６９９５　３．１３４８　２．２９５４） （－０．０００６°　０．００２８°　０．００３１°）
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设定为最大预存值，用作评价左右两路图像的相

对偏移量及旋转量是否符合要求。

表２为对两幅存在相对偏移及旋转的图像进

行计算，得出的两组参数值。两组数据的平移向

量差值分别为（０．００３６　０．０２６１　０．２４００）、

（１．６９９５　３０１３４８　２．２９５４），旋转角度差值（犚狓

犚狔　犚狕）分别为（０．０００１°　０．０００５°　０．０００１°）、

（０．０００６°　０．００２８°　０．００３１°）。由上述最大预存值

可知，除了第一组数据犡方向平移及绕犡轴旋转两

个数据符合要求外，其他数据都不符合要求，即在犢

轴、犣轴方向存在相对平移，绕犢轴、犣轴有相对旋

转，因此需要调整显示面板的位置，使之达到要求。

根据３．１所述方法，对偏振式立体投影仪进

行左右光路色度、亮度不一致性测量。采用两幅

相同的彩色棋盘图作为立体特征图像对进行

投影。

实验中分别获取无投影时的背景图片以及左

右路图像各６幅，得出每幅图的平均灰度值及灰度

值方差，并对各个数值求平均值，结果如表３所示。

预先设定左右两路图像的灰度均值绝对差及

标准差绝对差均为０．０１。由表３可知，左右两路

图像标准差差值为０．０７，测量精度达到要求，在

此基础上所测得的亮度均值差为－０．０５，说明左

右两路图像在亮度上符合要求，评价合格。Ｒ及

Ｇ通道所测得左右两路图像标准差差值分别为

－０．０５、－０．０５，得Ｒ及Ｇ两路通道精度符合要

求，在此基础上测得的灰度均值分别为０．２７、

０．０５，由此可得两路图像在Ｒ通道上差别超出预

设范围，评价不合格，而Ｇ通道符合要求，评价合格。

Ｂ通道所测得左右两路图像标准差差值为０．３３，

表３　色度亮度不一致性测量及评价参数值

Ｔａｂｌｅ３　Ｖａｌｕｅｓｏｆｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｎｄｅｖａｌｕａｔｉｏｎｏｆｔｈｅｉｎｃｏｎｓｉｓｔｅｎｃｙｉｎｃｏｌｏｒａｎｄｂｒｉｇｈｔｎｅｓｓ

数据编号

亮度不一致性 色度不一致性

三通道信息 Ｒ通道信息 Ｇ通道信息 Ｂ通道信息

均值 标准差 均值 标准差 均值 标准差 均值 标准差

第一组

左路 ９３．２９ １１４．３３ ９１．２７ １１５．２６ ９２．８５ １１４．２８ ９５．７４ １１３．３９

右路 ９３．４８ １１４．１０ ９１．２１ １１５．１２ ９３．０４ １１４．１２ ９６．２０ １１２．９９

差值 －０．１９ ０．２３ ０．０６ ０．１４ －０．１９ ０．１６ －０．４６ ０．４

第二组

左路 ９３．５４ １１４．０９ ９１．５２ １１５．０３ ９３．１１ １１４．０４ ９６．００ １１３．１５

右路 ９３．５０ １１４．０８ ９１．２４ １１５．１０ ９３．０１ １１４．１３ ９６．２４ １１２．９６

差值 ０．０４ ０．０１ ０．２８ －０．０７ ０．１０ －０．０９ －０．２４ ０．１９

第三组

左路 ９３．５４ １１４．０９ ９１．５２ １１５．０３ ９３．１１ １１４．０４ ９６．００ １１３．１５

右路 ９３．５３ １１４．０７ ９１．２４ １１５．１０ ９３．００ １１４．１３ ９６．３６ １１２．９０

差值 ０．０１ ０．０２ ０．２８ －０．０７ ０．１１ －０．０９ －０．３６ ０．２５

第四组

左路 ９３．５４ １１４．０９ ９１．５２ １１５．０３ ９３．１１ １１４．０４ ９６．００ １１３．１５

右路 ９３．６０ １１４．０３ ９１．１９ １１５．１３ ９３．０４ １１４．１１ ９６．５８ １１２．７６

差值 －０．０６ ０．０６ ０．３３ －０．１０ ０．０７ －０．０７ －０．５８ ０．３９

第五组

左路 ９３．５４ １１４．０９ ９１．５２ １１５．０３ ９３．１１ １１４．０４ ９６．００ １１３．１５

右路 ９３．５９ １１４．０３ ９１．１８ １１５．１４ ９３．０２ １１４．１２ ９６．５７ １１２．７７

差值 －０．０５ ０．０６ ０．３４ －０．１１ ０．０９ －０．０８ －０．５７ ０．３８

第六组

左路 ９３．５１ １１４．１０ ９１．５２ １１５．０２ ９３．１７ １１４．０１ ９５．８５ １１３．２２

右路 ９３．５４ １１４．０７ ９１．２０ １１５．１３ ９３．０３ １１４．１２ ９６．４１ １１２．８７

差值 －０．０３ ０．０３ ０．３２ －０．１１ ０．１４ －０．１１ －０．５６ ０．３５

均值 －０．０５ ０．０７ ０．２７ －０．０５ ０．０５ －０．０５ －０．４６ ０．３３



第１期 李　艳，等：立体投影质量的评价方法及系统 ３７　　　

精度不符合要求，因此获得的实验数据误差较大，

评价无效。整体评价结果如表４所示。

表４　色度亮度不一致性评价结果

Ｔａｂｌｅ４　Ｒｅｓｕｌｔｓｏｆｔｈｅｅｖａｌｕａｔｉｏｎｏｆｔｈｅｉｎｃｏｎｓｉｓｔｅｎｃｙｉｎ

ｃｏｌｏｒａｎｄｂｒｉｇｈｔｎｅｓｓ

评价项目 评价结果

亮度不一

致性评价
整体 合格

色度不一

致性评价

Ｒ通道

Ｇ通道

合格

不合格

Ｂ通道 无效

４．２　立体串扰度测量及评价结果

对偏振式立体投影仪进行左眼串扰度评价

时，采用纯黑纯白图作为立体投影特征图像对，

即左路通道投影纯黑图，右路通道投影纯白图。

反之，右眼串扰度评价时，则采用纯白纯黑图作

为立体投影特征图像对。其中偏振片的偏振态与

所测量眼串扰度一致。

根据３．２中所述方法，预存最大左眼串扰度

为１０．０％，而通过上述评价过程得到的左路投影

特征图像的平均灰度值犎Ｌ１为１０７．１０，立体特征

图像的灰度值犎Ｌ２为１１０．６１，根据公式（４）得到

左眼串扰值为３．２８％，其处于预设的最大左眼串

扰度范围内，因此左眼最大串扰度测量及评价结

果符合要求。同理，测得右路投影特征图像的平

均灰度值犎Ｌ１为１０７．１４，立体特征图像的灰度值

犎Ｌ２为１１０．６２，由此得到右眼串扰值为３．２８％，

也在预设的最大右眼串扰度范围内，因此右眼最

大串扰度测量及评价结果同样符合要求。

５　结　　论

偏振式立体投影仪的立体性能参数直接决定

立体投影质量。本文提供了立体投影质量的评价

方法，该方法根据评价项目的不同，实时、分时地

对多幅投影图像进行获取和处理，可以实现对各

立体性能参数（包括左右光路不一致性以及立体

串扰度χ３Ｄ）的测量。搭建了一套立体投影质量

评价系统，并对一台偏振式立体投影仪进行了立

体投影质量的评价。实验结果表明，该方法及系

统可有效地对立体性能参数进行测量及反馈，有

利于全面分析偏振式立体投影仪的立体投影质

量，从而可提高投影仪的整体质量，减小因观看不

舒适以及伪立体显示等现象对人眼的影响，特别

适用于立体投影仪在研发过程中的结构优化设

计、装配效率提高以及后期检测过程中投影仪立

体投影质量的评价工作。
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