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• 新一代成像技术
• 单次拍摄
• 三维成像

A Novel Solution For Challenging 3D Measurements

奕目科技
光场渲染软件使用手册
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1.相机连接

Ø 连接相机

• 按照《光场相机使用手册》将相机连接到计算机；

• 按照《光场相机使用手册》安装对应的采集卡驱动；
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主界面功能模块详述
Function Introduction
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2.1主界面功能模块详述

用户由向导页面新建工程或打开工程进入主界面，主界面当前活跃工程为向导页面新建或

打开的工程。可以在工程管理模块及显示区域查看该工程详细信息。
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2.1菜单栏

（a）主界面的菜单栏：由工程、相机、窗口、帮助四个菜单项组成。

（b）工程：用户点击菜单栏工程按钮，可在下拉菜单中选择新建工程、保存工程、打开或

关闭工程等功能。
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2.2菜单栏

（c）相机菜单栏：用户点击菜单栏相机按钮，在下拉菜单中可以选择打开或关闭相机、启动或停止视频流，

以及查看当前相机连接状态。

（b）窗口：菜单栏窗口中包括“相机控制”、“工程管理”、“图像渲染”、“相机校准”以及“插件列

表”等菜单项。点击打开某一窗口后，点击窗口“锚定”按钮，可以将窗口锚定到软件主界面停靠区。
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2.3菜单栏

（e）帮助：用户可根据需求在帮助菜单切换语言、查看软件说明书或公司信息。
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使用流程&软件使用步骤
Use flow&Software usage steps
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3.1使用流程

1. 连接 VOMMA 光场相机；
2. 创建新工程或者打开已有工程；
3. 打开相机并打开视频流；
4. 拍摄或者导入白板校准图片；
5. 拍摄尺度校准图片或导入尺度校准结果；
6. 拍摄或导入原始图片；
7. 调节参数，计算获得多视角图片和深度图、重聚焦图片、生成点云；
8. 文件保存；
9. 保存工程。

VOMMA 光场渲染软件使用方法：
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3.3使用流程
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3.4打开相机

打开软件 新建工程
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3.5打开软件

打开相机成功 打开视频流
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3.6打开相机控制窗口
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3.7校准白板图

打开直方图 调整曝光1
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3.8校准白板图

1

2

校准白板图命名白板图

1

2
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3.9校准白板图

校准白板图成功
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3.10导入校准文件

导入相机镜头对应校准文件cali.txt



20

3.11拍摄物品

保证上图画圈位置都有对应的文件，点击拍摄按钮就会直接生成后续PPT展示图片等数据，只需要保存自己
所需要数据即可。

拍摄图片
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3.12生成数据

三维点云
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3.13生成数据

多重聚焦多视角图
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3.14生成数据

深度图 光场原图
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3.15生成数据

基准视角图白板图



25

3.16保存数据
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3.17保存数据
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拍摄白板
Shoot whiteboard
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4.1如何拍摄白板

Ø 具有纯色的漫射平面（例如白纸）可用于拍摄基本校准图像。拍摄校准图像时，请确保：平

面应垂直于光场主光轴；平面应均匀照明；平面不得在光场相机焦平面附近。

Ø 要获得最佳校准图像，第一步是确保主镜头光圈与微透镜孔径匹配。当主光圈增加时，每个

微透镜的子图像的半径增加。设置适当的光圈，使半径最大而子图像不会相互重叠。以下提

供一些光圈拍摄样例及建议，用户可作参考。
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4.2校准白板图

进入校准界面，打开直方图；在镜头下方放置一块漫反射白色背光或给正面环光镜头下方给出白纸（具体步
骤看白板拍摄细节），右边直方图给出是给初学者拍摄白板合适曝光的一个简单的提示，根照（调整曝光1）图
片中的直方图右端波峰位置，即使曝光时间增加也无变化，说明此时图像已经过曝，我们可以依据直方图调整曝
光时间以达到合适（调整曝光2）效果。具体方法看（调整曝光1）所示波峰位置（红色竖线），调整曝光时间
让整个直方图曲线最右端不超过红色线，如（调整曝光2）所示。

调整曝光2
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4.3如何拍摄白板

(a) 光圈过大

(b) 光圈过小 (c) 适当光圈
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4.4如何拍摄白板

要获得最佳校准图像，第二步是调整曝光时间，但不要过度曝光。可以打开灰度直方图，

用作参考。以下提供一些拍摄样例及建议：

(a) 曝光不足 (a) 过曝
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4.5如何拍摄白板

(c) 合适的曝光

保持 VOMMA 光场相机和校准板静止，调节好曝光时间，用户便可以多次点击白板模块

的“拍摄”按钮保存 9~10 张“白板图像”。
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图片渲染参数说明
Picture rendering
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5.1图片渲染页面

Ø 图片渲染功能模块也可以叫做图片渲染控制台模块，是实现图片渲染功能的重要模块。用户除了可以控

制相机外，还可以自行调节参数来完成深度计算等功能。
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5.2方形多视角&环形多视角
多视角设置区域能够进行方形和环形多视角之间的切换，当显示如下时，为方形多视角：

其中中间的5x5是方形多视角大小选择，右边的是具体视角选择。最右边的是方形/环形多视角切换功能，点

击后将会在方形和环形多视角之间切换。

切换为环形多视角时，有三个选项，分别是环形多视角半径，环上视角数量和基准视角选择。最右边的Auto

按钮用于自动设置环形多视角参数，会自动计算适合当前MLA的环形多视角参数。

1. 环多视角半径。决定了环的大小，默认是2.0，即环的半径为2个像素。

2. 环上多视角数量。决定了环上均匀分布了几个多视角，默认为12。

3. 基准视角选择。当设置为-1时，除了环上的视角，还会增加一个圆心处的中心视角，并设置中心视角为基准视

角。否则不会设置中心视角，且基准视角是环上的视角。

以下是几种设置对应的多视角位置和基准视角位置：

r:1.5 n:8  b:-1 r:2 n:12  b:-1 r:2 n:12  b:0 r:2 n:12  b4 
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5.3最近景深＆最远景深

功能实现：现实多视觉可自定义化

功能说明：多视角的数目和位置可自定义设置，默认为13个视角（0-12）。这些视角中包含一个基准视角（默认

为中心视角）。用户需要根据白板图中微透镜的大小来选择多视角行列数（如5x5和7x7等），如果选择的多视角

超出行列范围，那么一部分边缘区域的多视角可能会变得模糊或者过暗和过亮，同时深度图的精度也会降低。
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5.4最近景深＆最远景深

Ø 阈值范围：最远景深-100-87.7，最近景深87.8-100

Ø 功能实现：这两个参数决定了像素值的最大及最小视差。

Ø 功能说明：根据相机镜头为基准，镜头以上的焦平面则是最景近，焦平面以下则是最远景深。如果实际的视差

不在视差范围内，通常在深度图上表现为深蓝或深红的状态，此时需要调节参数，有深红色出现时通常需要增

大最近景深，有深蓝色出现时需要减小最远景深。

备注：景深和三个要素相关：对焦距离、焦距、光圈；

（1）光圈越大，景深越小；光圈越小，景深越大；

（2）镜头焦距越长，景深越小；焦距越短，景深越大；

（3）物距越长，景深越大；物距越短，景深越小；  

参数阈值为：最远景深-30，最近景深30
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5.5最近景深＆最远景深——景深、焦深与光圈
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5.6最近景深＆最远景深——景深其他影响因素



40

5.7纹理程度

Ø 参数范围：1-256 默认为1

Ø 功能实现：目标表面纹理缺失的适应性。

Ø 功能说明：此参数表示深度计算的粒度。纹理程度为1时图像平滑程度较弱，当纹理程

度越高的时候成像图片平滑程度较好，会影响对黑暗、过曝和低纹理区域进行深度计

算的能力，也会影响深度图的平滑程度。

参数阈值为：1 参数阈值为：6
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5.8深度算法

深度算法：不同深度算法适合不同的场景，在大多数情况下最好使用默认算法。

默认算法 算法2 算法3
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5.9计算加速

计算加速：开启Boost加速后，深度计算更快，但可能对精度有较小影响。这项功能适合在开启实时展示
时开启。

无加速 Boost加速
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5.10平滑类型

Ø 功能实现：调节图像平滑质量。

Ø 功能说明：生成深度图时通常需要

进行额外的平滑，这会让深度图和

点云看起来更好。通过这个接口可

以设置这项额外的平滑，选择“关

闭”时则不会启用平滑算法。

1. 普通平滑：最常用的平滑方法，能

减少深度图中的噪点。

2. 尖锐平滑：能保留更多的边缘信息，

速度较慢。

3. 简单平滑：使用叠加的线平滑方法，

速度较快，噪声抑制能力一般。

4. 复合平滑：普通平滑+简单平滑，

平滑能力更强。

普通平滑

尖锐平滑

关闭平滑



44

5.11平滑等级

参数范围：1-8 默认为1。

功能实现：此参数会使深度图显示更平滑。

功能说明：当启用了平滑算法时，这个参数会进一步改变平滑的程度，数值越大，深度

图越平滑。施加强度额外的平滑。

参数阈值为：1 参数阈值为：2
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5.12稳定滤波

参数范围：1-16默认为1

功能实现：使实时图像更稳定

功能说明：每次计算深度时会将几张深度图和点云做平均，降低点云波动速度，建议仅

在展示时开启。
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5.13直通滤波上限

Ø 阈值范围：0-1 默认为1

Ø 功能实现：去除指定维度范围内的噪声点。

Ø 功能说明：图像内点云的每个点，判断该点在指定维度上的取值范围，去除取值不在图

像内的店，达到消除背景的效果。

参数阈值为：0.5参数阈值为：1
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5.14直通滤波下限

Ø 阈值范围：0-1 默认为0

Ø 功能实现：去除指定维度范围内的噪声点。

Ø 功能说明：图像内点云的每个点，判断该点在指定维度上的取值范围，去除取值不在图

像内的店，达到消除背景的效果。

参数阈值为：0 参数阈值为：0.44
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5.15边缘屏蔽

Ø 阈值范围：0-1000 默认为0

Ø 功能说明：滤除深度图四周一定的边缘区，不计入深度计算单位是像素。

参数阈值为：0
参数阈值为：224
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5.16最小相关

Ø 阈值范围：0-1 默认为0

Ø 功能实现：该参数为深度图像的滤波器，滤波器基于匹配相似度，值越大则过滤的点越多。

Ø 功能说明：设置深度图像基于匹配相似度的滤波器。阈值为立体匹配时匹配矩阵的最小值，

低于0.5时效果不明显，故从0.5开始。

参数阈值为：0 参数阈值为：0.92
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5.17最小标准差

阈值范围：0-1 默认为0

功能实现：该参数为深度图像的滤波器，滤波器基于区域标准差，值越大则过滤的点越多。

参数阈值为：0 参数阈值为：1
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5.18视差校验

Ø 参数范围：0-1 默认为0

Ø 功能实现：使用视差连续性校验算法剔除可能算错的点。

参数阈值为：0 参数阈值为：0.4
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5.19唯一性校验

Ø 参数范围：0-1 默认为0

Ø 功能实现：在深度图上去掉一些视角图中对比度低的点。

参数阈值为：0 参数阈值为：0.9
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5.20边缘检测&阈值

Ø 阈值范围：0-10 默认0

Ø kirsch检测&Canny检测

Ø 功能实现：用设置的边缘检测算法去检测图像

中的锐利边缘，以中心视角图像梯度为依据，

此时阈值越高，梯度较低的部分将被滤除；阈

值越大，保留的边缘区域就越少。

参数阈值为：2

参数阈值为：2

参数阈值为：0

Canny检测

kirsc
h检测
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5.21灰度检测

功能实现：用设置的灰度滤波算法去检测图像中的明暗像素，并把其他的点滤除。

Ø 自动灰度滤波：使用OTSU自动分割算法，保留亮度较高的像素。

Ø 反向自动灰度滤波：使用OTSU自动分割算法，保留亮度较低的像素。 

Ø 手动灰度滤波 ：手动调整滤波阈值，保留亮度较高的像素。

Ø 反向手动灰度滤波：手动调整滤波阈值，保留亮度较低的像素。

Ø 窗口自适应滤波：基于窗口的自适应二值化算法，计算以每个像素为中心的窗口的平均灰度

值作为滤波阈值，保留值高于此均值的像素，可以减少由于图像亮度不均匀导致的错误滤波。 

Ø 反向窗口自适应滤波：基于窗口的自适应二值化算法，计算以每个像素为中心的窗口的平均

灰度值作为滤波阈值，保留值低于此均值的像素，可以减少由于图像亮度不均匀导致的错误

滤波。 
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5.22腐蚀滤波

Ø 阈值范围：0-10 默认为0

Ø 功能实现：腐蚀已经由其他滤波产生的掩模（掩模：有效的显示区）

参数阈值为：0 参数阈值为：2
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5.23膨胀滤波

Ø 阈值范围：0-10

Ø 功能实现：膨胀被腐蚀之后的掩模（掩模：有效的显示区），膨胀之后的结果不会包含在

腐蚀之前就已经被过滤掉的像素。

参数阈值为：0 参数阈值为：2
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5.24内部恢复

Ø 参数范围：0-50 默认为0

Ø 功能实现：填充物体内部的空洞而不会膨胀物体的外部，设置的值越大，填充的孔越大。

参数阈值为：0 参数阈值为：3
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5.25色彩选择

Ø 功能实现：通过此选项可改变深度图的颜色配置。此选项并不会改变深度值，只会

改变深度图的显示方式。

参数：默认 参数：翠绿色
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5.26深度图模式

Ø 功能说明：普通深度图为图像深度信息的伪彩色图。虚拟/真实深度图像是把基准图像的

纹理加在深度图上，让深度图看起来好看一些。

纯深度图像 虚拟/真实深度图像（融合）
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