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摘　要：将广义时间相位解包裹方法和影栅方法相结合，设计实现了一种基于时间相位解包裹

方法的三维形貌测量系统。首先采集投影物体表面上的调制影栅图案，然后使用时间相位解包裹

方法获取影栅图被调制前后的解包裹相位差图，据此重建物体三维形貌。给出了相位求解的原理

及实现流程，进行了实验测试。实测结果表明，系统能够高效率、高精度地重建物体表面形貌。
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三维传感技术在物体形貌测量、物质表面特性检测以及医学等领域有广泛的应用前景，在诸多三维传感

技术中，基于位相法的光学三维传感技术由于具有非接触、精度高、速度快等特点，是三维形貌测量的主要方

法［１５］。光学相位三维测量方法首先向被测物体投射影栅图案，通过比较影栅图案被调制前后的相位差分布

重建物体表面三维信息。由于该方法得到的是（－π，π）之间的主值相位，需要采用适当的去包裹方法将其展

开为连续相位。但是，实际的影栅条纹或干涉条纹面临断层、阴影区、各种系统噪声等干扰，传统解包裹方法

会出现误差传播，无法得到正确的展开相位值，因此相位解包裹是光学相位三维测量方法的关键问题。为

此，提出了各种相位解包裹方法［６１７］，其中德国学者 Ｈｕｎｔｌｅｙ等提出的时间相位解包裹算法
［１４１５］沿时间轴对

每个像素进行独立展开，从原理上避免了空间相位展开出现的拉线现象。文中在田劲东等［１８］提出的广义时

间相位解包裹方法的基础上，设计了１个三维形貌测量系统，并对其进行了实测实验。结果表明，该系统可
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以实现对物体形貌的快速、高效测量。

１　系统原理

图１　系统光路原理

犉犻犵．１　犘狉犻狀犮犻狆犾犲狅犳狅狆狋犻犮犪犾狊狔狊狋犲犿

系统的光路原理图如图１所示，Ｇ为投影仪，Ｃ为摄

像机，ＣＧ的连线平行于参考平面犗犡，待测物体放置于参

考平面上，从投影仪发出的余弦光栅投射于参考平面。投

影仪Ｇ与摄像机Ｃ光心之间的距离为犇，摄像机Ｃ到参

考平面的距离为犔。

令投射在平面犗犡 上的光场分布为

犐１（狓，狔）＝犪（狓，狔）＋犫（狓，狔）ｃｏｓ［φ（狓，狔）］。 （１）

　　放置物体后，由于物体表面形貌的调制，摄像机采集

到的光场分布变为

犐２（狓，狔）＝犪（狓，狔）＋犫（狓，狔）ｃｏｓ［φ（狓，狔）＋Δφ（狓，狔）］，（２）

式中，Δφ为放置物体前后的相位变化量。

若放置物体前光束投射于参考平面上犃 点，则放置

物体后将投射到物体表面上的犈 点，其相位与参考平面上犅 点的相位相同，犃、犅 两点之间的相位差即为

Δφ。令影栅的频率为犳０，犃、犅 两点之间的距离为 犃犅 则

Δφ＝２π犳０ 犃犅 。 （３）

　　由于犆犌 平行于参考平面，设物体在犈 点的高度为犺，则由图１的几何关系可得

犃犅 ＝
犺

犔－犺
犇， （４）

所以，

Δφ＝２π犳０
犺犇

犔－犺
， （５）

犺＝
犔Δφ

２π犳０犇＋Δφ
。 （６）

因此，只要知道放置物体前后的相位差分布Δφ，即可测得物体表面形貌。

２　系统实现

图２　系统组成

犉犻犵．２　犛狔狊狋犲犿狅犳狊犺犪狆犲犿犲犪狊狌狉犲犿犲狀狋

整个系统主要由载物台、投影仪、摄像机、计算机及软件

组成，如图２所示。计算机产生一定频率和相移量的余弦影

栅图案条纹，经投影仪投射到载物台所在平面，摄像机对载

物台上的影栅图案成像，并送入计算机，经系统处理分析后

得到物体的三维形貌。

系统主要由影栅投影模块、图像采集模块、相位求解模

块和三维重建模块等４个功能模块组成。投影模块的任务

是按照一定空间的频率和相移量产生余弦影栅条纹并将其

投射到放置在参考平面的物体表面，图像采集模块对调制后

的影栅图进行采集，相位求解模块对采集到的图像进行相位

分析以得到调制前后的相位差图，三维重建模块根据相位差

图以及成像时的外部参数重建物体的三维表面形貌。在所

有这些功能模块中，相位求解模块是能否准确重建物体形貌的关键，它包括获取主值相位图和相位解包裹等

２个依序进行的环节。

２．１　四步相移法获取主值相位图

影栅空间为犳０ 时，计算机产生４幅相移量依次为０、π／４、π／２和３π／４、２７０°的余弦光栅。
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犐１＝犪（狓）＋犫（狓）ｃｏｓ（２π犳０狓）， （７）

犐２＝犪（狓）＋犫（狓）ｃｏｓ（２π犳０狓＋
π

４
）， （８）

犐３＝犪（狓）＋犫（狓）ｃｏｓ（２π犳０狓＋
π

２
）， （９）

犐４＝犪（狓）＋犫（狓）ｃｏｓ（２π犳０狓＋
３π

４
）， （１０）

则空间某点（狓，狔）的相位为

Φｗ＝２π犳０狓＝ｔａｎ
－１
犐４－犐２

犐１－犐３
。 （１１）

　　利用上式得到的相位图的取值范围被包裹在（－π，π）之间，称为主值相位图。主值相位图是不连续的，

需要通过解包裹方法将其变为连续分布的相位图，以反映真实的相位变化。

２．２　 广义时间相位解包裹方法

图３　时间相位解包裹流程

犉犻犵．３　犆犺犪狉狋狅犳犌犘犜犝

时间相位解包裹的基本思想是向参考平面投影多个空

间频率的影栅图案，首先利用四步相移法计算出不同空间频

率下的主值相位，然后在时间轴上按照频率由低到高依序进

行解包裹处理，最后得到系统的解包裹相位图。

令投影到参考平面的影栅图案长度为犠，定义影栅的

空间频率为犠 长度内出现的影栅条纹数目，则频率为犳

时，沿垂直于栅线的狓方向的相位分布为

φ＝
２π

狑
犳狓，（狓＝０，１，…，犠）。 （１２）

　　若犳＝１，则沿狓方向的相位分布范围为（－π，＋π），因

此其解包裹相位和主值相位是一致的，即

Φ狌（１）＝Φ狑（１）， （１３）

其中下标犝 表示解包裹相位。

若犳２＝犽犳１（犽＞１），则相位解包裹可表示为

Φｕ（犳２）＝Φｗ（犳２）－２π×犖犐犖犜
Φｗ（犳２）－犽Φｕ（犳１）

２π
（ ）。

（１４）

　　时间相位解包裹的具体流程如图３所示。

３　实验结果及分析

系统装置由ＬＧＨＸ３００Ｇ投影仪、大恒 ＨＶ１３５１ＵＭ型号ＣＣＤ摄像机、载物台和相关软件系统组成，摄

像机到投影仪光心间距犇＝３５０ｍｍ，摄像机到参考平面的距离为７５０ｍｍ，最大频率时的光栅常数犜＝

５．５ｍｍ，软件系统使用ｍａｔｌａｂ２０１２ｂ编写，使用ｌｅｖｏｎｏｔｈｉｎｋＰａｄＥ４３０笔记本电脑，内存８Ｇ，６４位ｗｉｎｄｏｗｓ

７操作系统作为软件平台。英国学者Ｄａｖｉｄ提出的机遇可靠度排序的解包裹算法是目前效果比较好的空间

相位解包裹方法［１１］。

将图４所示的人脸面具垂直安置在载物平台上，图５是某一空间频率的余弦影栅投影到面具上获取的

被物体表面形貌调制后的影栅图。图６是得到的包裹相位图，由于相位值被包裹在（－π，＋π）之间呈不连续

分布，因此无法反映真实相位分布。

图７是利用时间相位解包裹方法得到的解包裹相位图，为了更清楚地观察，采用立体投影方式显示，可

见解包裹后能够真实地反映相位随物体表面形貌的分布。坐标图中实线部分是相位图中第１５０行的相位分

布，虚线部分是ｄａｖｉｄ方法得到的结果。可以看出，２种方法都可以得到正确反映物体形貌的连续相位分布。

区别在于，２种方法的结果相差一个常数，由于Ｄａｖｉｄ方法无法有效处理边界附近的像素，因此其曲线两端出

现了跳变。另外，在物体与参考平面的右交界处有一定的相位误差。
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图４　被测物体

犉犻犵．４　犗犫犼犲犮狋

　　　　

图５　调制后的影栅图

犉犻犵．５　犜犺犲犿狅犱狌犾犪狋犲犱犳狉犻狀犵犲

　　　　

图６　包裹相位图

犉犻犵．６　犠狉犪狆狆犲犱狆犺犪狊犲犿犪狆

图７　解包裹相位图

犉犻犵．７　犝狀狑狉犪狆狆犲犱狆犺犪狊犲犿犪狆

图８（ａ）和（ｂ）是分别使用文中方法和Ｄａｖｉｄ方法测得的物体形貌图。从图中可以清晰地观察到物体的

眼眶、眼睛、鼻子和嘴巴等主要部位，物体的轮廓特征明显。也可以看到，在额头的右上方出现了明显的误

差，这主要是由于光场是从右向左照射，该处由于高度剧烈变化导致局部欠采样所致，下一步拟采用旋转成

像结合图像拼接的方法加以消除。图８（ｃ）是第１５０行的高度变化曲线对比，为了便于比较，将２条曲线作了

一定的平移。可以看出，２条曲线的形状基本相同。物体鼻尖到参考平面的实际高度是６８ｍｍ，实测的高度

是６７．６６ｍｍ。上述对比实验说明，文中方法和Ｄａｖｉｄ方法具有同样高的精度。

多次实测结果表明，使用Ｄａｖｉｄ方法需要的平均运行时间在３６０～４２０ｓ，而采用文中方法平均需要

４～６ｓ时间。因此，文中方法的运行效率明显优于Ｄａｖｉｄ方法。

图８　效果图对比

犉犻犵．８　犚犲狊狌犾狋狊

４　结束语

设计实现了一种基于时间相位解包裹方法的三维形貌测量系统，重点介绍了基于时间相位解包裹方法

的相位求解模块。对人脸面具的实测实验表明，该系统可以快速、准确地完成物体形貌测量。对于由于局部
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欠采样引起的实验误差，拟在以后的工作中通过旋转成像加图像拼接的方法加以改进。

参考文献：

［１］ＺｈｏｎｇＭ，ＣｈｅｎＷ，ＳｕＸ．Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｆｒｉｎｇｅｐａｔｔｅｒｎｐｈａｓｅｒｅｔｒｉｅｖａｌｕｓｉｎｇ２ＤｗａｖｅｌｅｔｔｒａｓｆｏｒｍａｎｄＳＴｒａｎｓｆｏｒｍ［Ｃ］∥

ＯｐｔｉｃａｌＦｉｂｒｅＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１４ＯｐｔｏＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓａｎｄＣｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅａｎｄＡｕｓｔｒａｌｉａｎＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎ．ＩＥＥＥ，

２０１４：８５０８５２．

［２］ＣａｓａｖｏｌａＣ，ＰａｐｐａｌｅｔｔｅｒａＧ，ＰａｐｐａｌｅｔｔｅｒｅＣ．Ｄｅｓｉｇｎｏｆａｆｉｂｅｒｏｐｔｉｃｓｆｒｉｎｇｅｐｒｏｊｅｃｔｏｒｆｏｒ３Ｄｒｅｃｏｎｓｔｒｕｃｔｉｏｎｏｆｄｅｎｔａｌｅｌｅｍｅｎｔｓ［Ｃ］∥

ＰｈｏｔｏｎｉｃｓＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅ，２０１４ＴｈｉｒｄＭｅｄｉｔｅｒｒａｎｅａｎ．ＩＥＥＥ，２０１４：１３．

［３］王华荣，李彬，王志峰，等．基于条纹反射术的槽式抛物面单元镜面形测量［Ｊ］．光学学报，２０１３，３３（０１）：１３０１３３．

ＷＡＮＧＨｕａｒｏｎｇ，ＬＩＢｉｎ，ＷＡＮＧＺｈｉｆｅｎｇ，ｅｔａｌ．ＳｕｒｆａｃｅＭｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｏｆＰａｒａｂｏｌｉｃｔｒｏｕｇｈｕｎｉｔｍｉｒｒｏｒｂａｓｅｄｏｎｆｒｉｎｇｅ

ｒｅｆｅｌｅｃｔｉｏｎ［Ｊ］．ＡｃｔａＯｐｔｉｃＳｉｎｉｃａ，２０１３，３３（０１）：１３０１３３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［４］ＺｈｏｎｇＫ，ＬｉＺ，ＳｈｉＹ，ｅｔａｌ．Ｆａｓｔｐｈａｓｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｐｒｏｆｉｌｏｍｅｔｒｙｆｏｒａｒｂｉｔｒａｒｙｓｈａｐｅｏｂｊｅｃｔｓｗｉｔｈｏｕｔｐｈａｓｅｕｎｗｒａｐｐｉｎｇ［Ｊ］．Ｏｐｔｉｃｓ

ａｎｄＬａｓｅｒｓｉｎＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１３，５１（１１）：１２１３１２２２．

［５］武子靖，董萼良，陈耀忠，等．基于栅线投影法对牙冠三维形貌的研究［Ｊ］．东南大学学报（医学版）．２０１０（０５）：４９４４９７．

ＷＵＺｉｊｉｎｇ，ＤＯＮＧＥｌｉａｎｇ，ＣＨＥＮＹａｏｚｈｏｎｇ，ｅｔａｌ．Ｓｔｕｄｙｏｎｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌ（３Ｄ）ｐｒｏｆｉｌｅｍｅａｓｕｒｅｏｆｔｈｅｄｅｎｔａｌｃｒｏｗｎｓ

ｂａｓｅｄｏｎｇｒａｔｉｎｇｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｏｕｔｈｅａｓｔＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ（ＭｅｄｉｃａｌＥｄｉｔｉｏｎ），２０１０（０５）：４９４４９７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［６］王华英，刘佐强，廖薇，等．基于最小范数的四种相位解包裹算法比较［Ｊ］．中国激光，２０１４（２）：１３０１３５．

ＷＡＮＧＨｕａｙｉｎｇ，ＬＩＵＺｕｏｑｉａｎｇ，ＬＩＡＯＷｅｉ，ｅｔａｌ．Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｆｏｕｒｐｈａｓｅｓｕｎｗｒａｐｐｉｎｇａｌｇｏｒｉｔｈｍｂａｓｅｄｏｎｍｅｔｈｏｄｏｆ

ｍｉｎｉｍｕｍｎｏｒｍ［Ｊ］．ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆＬａｓｅｒｓ，２０１４（２）：１３０１３５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［７］郭媛，陈小天．基于最小二乘相位解包裹改进算法的研究［Ｊ］．中国激光，２０１４（０５）：１９５２００．

ＧＵＯＹｕａｎ，ＣＨＥＮＸｉａｏｔｉａｎ．Ｓｔｕｄｙｏｆｉｍｐｒｏｖｅｄｐｈａｓｅｕｎｗｒａｐｐｉｎｇａｌｇｏｒｉｔｈｍｂａｓｅｄｏｎｌｅａｓｔｓｑｕａｒｅｓ［Ｊ］．ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌ

ｏｆＬａｓｅｒｓ，２０１４（０５）：１９５２００．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［８］廖薇，刘佐强，王华英，等．三种基于路径跟踪的位相解包裹算法比较［Ｊ］．激光杂志，２０１４（０６）：３２３４．

ＬＩＡＯＷｅｉ，ＬＩＵＺｕｏｑｉａｎｇ，ＷＡＮＧＨｕａｙｉｎｇ，ｅｔａｌ．Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｔｈｅｔｈｒｅｅｐｈａｓｅｕｎｗｒａｐｐｉｎｇａｌｇｏｒｉｔｈｍｂａｓｅｄｏｎｔｈｅ

ａｌｇｏｒｉｔｈｍｏｆＰａｔｈｔｒａｃｋｉｎｇ［Ｊ］．Ｌａｓｅｒｎａｌ，２０１４（０６）：３２３４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［９］ＬｉｕＧ，ＷａｎｇＲ，ＤｅｎｇＹ，ｅｔａｌ．ＡＮｅｗＱｕａｌｉｔｙＭａｐｆｏｒ２ＤＰｈａｓｅＵｎｗｒａｐｐｉｎｇＢａｓｅｄｏｎＧｒａｙＬｅｖｅｌＣｏＯｃｃｕｒｒｅｎｃｅ

Ｍａｔｒｉｘ［Ｊ］．ＩＥＥＥＧｅｏｓｃｉｅｎｃｅａｎｄＲｅｍｏｔｅＳｅｎｓｉｎｇＬｅｔｔｅｒｓ，２０１４，１１（２）：４４４４４８．

［１０］Ｚｈｏｎｇ Ｈ，ＴａｎｇＪ，ＺｈａｎｇＳ，ｅｔａｌ．Ａ ＱｕａｌｉｔｙＧｕｉｄｅｄａｎｄＬｏｃａｌＭｉｎｉｍｕｍ ＤｉｓｃｏｎｔｉｎｕｉｔｙＢａｓｅｄＰｈａｓｅＵｎｗｒａｐｐｉｎｇ

ＡｌｇｏｒｉｔｈｍｆｏｒＩｎＳＡＲ／ＩｎＳＡＳＩｎｔｅｒｆｅｒｏｇｒａｍｓ［Ｊ］．ＩＥＥＥＧｅｏｓｃｉｅｎｃｅａｎｄＲｅｍｏｔｅＳｅｎｓｉｎｇＬｅｔｔｅｒｓ，２０１４，１１（１）：２１５２１９．

［１１］ＨｅｒｒáｅｚＭＡ，ＢｕｒｔｏｎＤＲ，ＬａｌｏｒＭＪ，ｅｔａｌ．Ｆａｓｔｔｗｏｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｐｈａｓｅｕｎｗｒａｐｐｉｎｇａｌｇｏｒｉｔｈｍｂａｓｅｄｏｎｓｏｒｔｉｎｇｂｙ

ｒｅｌｉａｂｉｌｉｔｙｆｏｌｌｏｗｉｎｇａｎｏｎｃｏｎｔｉｎｕｏｕｓｐａｔｈ［Ｊ］．ＡｐｐｌｉｅｄＯｐｔｉｃｓ，２００２，４１（３５）：７４３７７４４４．

［１２］ＨｕｎｔｌｅｙＪＭ，ＲｕｉｚＰＤ．Ｆｕｌｌｆｉｅｌｄｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｓａｎｄｉｄｅｎｔｉｆｉｃａｔｉｏｎｉｎｓｏｌｉｄｍｅｃｈａｎｉｃｓｄｅｐｔｈｒｅｓｏｌｖｅｄｐｈａｓｅｉｍａｇｉｎｇ［Ｊ］．Ｐｒｏｃｅｄｉａ

ＩＵＴＡＭ，２０１２，４（０）：８２９１．

［１３］ＤａｖｉｌａＡ，ＲｕｉｚＰＤ，ＫａｕｆｍａｎｎＧＨ，ｅｔａｌ．Ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｏｆｓｕｂｓｕｒｆａｃｅｄｅｌａｍｉｎａｔｉｏｎｓｉｎｃａｒｂｏｎｆｉｂｒｅｃｏｍｐｏｓｉｔｅｓｕｓｉｎｇ

ｈｉｇｈｓｐｅｅｄｐｈａｓｅｓｈｉｆｔｅｄｓｐｅｃｋｌｅｉｎｔｅｒｆｅｒｏｍｅｔｒｙａｎｄｔｅｍｐｏｒａｌｐｈａｓｅｕｎｗｒａｐｐｉｎｇ［Ｊ］．ＯｐｔｉｃｓａｎｄＬａｓｅｒｓｉｎＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，

２００３，４０（５／６）：４４７４５８．

［１４］ＨｕｎｔｌｅｙＪ Ｍ，ＣｏｇｇｒａｖｅＣ Ｒ．Ｐｒｏｇｒｅｓｓｉｎｐｈａｓｅｕｎｗｒａｐｐｉｎｇ［Ｃ］∥ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎ Ａｐｐｌｉｅｄ Ｏｐｔｉｃａｌ

Ｍｅｔｒｏｌｏｇｙ．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＯｐｔｉｃｓａｎｄＰｈｏｔｏｎｉｃｓ，１９９８．

［１５］ＳａｌｄｎｅｒＨ Ｏ，ＨｕｎｔｌｅｙＪＭ．Ｓｈａｐｅｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｏｆｄｉｓｃｏｎｔｉｎｕｏｕｓｏｂｊｅｃｔｓｕｓｉｎｇｐｒｏｊｅｃｔｅｄｆｒｉｎｇｅｓａｎｄｔｅｍｐｏｒａｌｐｈａｓｅ

ｕｎｗｒａｐｐｉｎｇ［Ｃ］∥３ＤＤｉｇｉｔａｌＩｍａｇｉｎｇａｎｄＭｏｄｅｌｉｎｇ，１９９７．Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓ．，ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＲｅｃｅｎｔＡｄｖａｎｃｅｓ

ｉｎ．ＩＥＥＥ，１９９７：４４．

［１６］陈小宁，刘先勇，姚一永，等．应用于三维测量的彩色编码相位求解技术［Ｊ］．微计算机信息，２０１０（２８）：２０５２０７．

ＣＨＥＮＸｉａｏｎｉｎｇ，ＬＩＵＸｉａｎｙｏｎｇ，ＹＡＯＹｉｙｏｎｇ，ｅｔａｌ．Ａｎｅｗｕｎｗｒａｐｐｉｎｇｍｅｔｈｏｄｃｏｍｂｉｎｅｄｗｉｔｈｐｈａｓｅｓｈｉｆｔｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ

ａｎｄｃｏｌｏｒｃｏｄｅｄｌｉｇｈｔ［Ｊ］．ＭｉｃｒｏＣｏｍｐｕｔｅｒＩｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ，２０１０（２８）：２０５２０７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１７］ＣｈｅｎＦ，Ｚｈｕａｎｇ Ｗ．Ａ ＰｈａｓｅＵｎｗｒａｐｐｉｎｇＡｌｇｏｒｉｔｈｍｆｏｒＤｉｓｃｏｎｔｉｎｕｏｕｓＯｂｊｅｃｔＭｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ［Ｃ］∥Ｐｈｏｔｏｎｉｃｓａｎｄ

Ｏｐｔｏｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃ（ＳＯＰＯ），２０１０Ｓｙｍｐｏｓｉｕｍｏｎ．ＩＥＥＥ，２０１０：１４．

［１８］ＴｉａｎＪＤ，ＰｅｎｇＸ，ＺｈａｏＸＢ．Ａｇｅｎｅｒａｌｉｚｅｄｔｅｍｐｏｒａｌｐｈａｓｅｕｎｗｒａｐｐｉｎｇａｌｇｏｒｉｔｈｍｆｏｒｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｐｒｏｆｉｌｏｍｅｔｒｙ［Ｊ］．Ｏｐｔｉｃｓ

ａｎｄＬａｓｅｒｓｉｎＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２００８，４６（４）：３３６３４２．

（编辑　陈移峰）

４８ 重 庆 大 学 学 报　　　　　　　　　　　　　　　　　　　第３８卷


