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(57)摘要

基于单探测器的双目3D内窥镜三维图像处

理方法及成像系统，涉及医学内窥成像和3D成像

领域，解决现有技术的内窥成像系统仅能获取二

维图像，缺少场景深度信息，进而无法真实还原

场景情况等问题，提出一种单探测器双目3D内窥

成像系统，该系统通过引入一个光学中继系统对

两路光学系统所成的一次像进行二次成像，从而

使两路图像成像在一个探测器上。本发明针对这

种单探测器双目3D内窥成像系统提出了一种三

维图像处理方法，实现系统三维图像的实时处理

和显示。本发明极大地缩短了图像处理时间，提

高了实时性，并为双目3D内窥镜系统微型化提供

可能。
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1.基于单探测器的双目3D内窥镜三维图像处理方法，其特征是：该方法由以下步骤实

现：

步骤一、图像位置匹配；

将获得的双目图像水平位置对齐，使左右图像中相同目标在同一水平线上；

步骤二、对匹配后的图像进行三维图像编码；

将步骤一匹配后的双目图像进行三维格式编码，并将编码后的图像由3D显示设备识别

并显示。

2.根据权利要求1所述的基于单探测器的双目3D内窥镜三维图像处理方法，其特征在

于：步骤一中，设置目标点，人工调节左右图像，使左右图像相对于该目标点在同一水平线

上。

3.根据权利要求1所述的基于单探测器的双目3D内窥镜三维图像处理方法的成像系

统，其特征在于：包括双目3D内窥镜镜体、光学中继系统和探测器；

所述双目3D内窥镜镜体由并置的两路光学成像系统组成，所述两路光学系统参数相

同，并对同一场景成像；所述光学中继系统将两路光学系统所成的双目图像二次成像于探

测器上，对所述双目图像进行图像位置匹配，并进行三维图像编码，通过3D显示设备识别并

显示。

4.根据权利要求3所述的成像系统，其特征在于：所述图像位置匹配为：将双目图像中

的左右图像的水平位置相同；

所述三维图像编码为：将双目图像中两路图像编码成相应的3D格式并进行输出。

5.根据权利要求3所述的成像系统，其特征在于：所述双目3D内窥镜镜体上设置有光源

入口，所述光源经光源入口进入，为双目3D内窥镜镜体提供照明光源。

6.根据权利要求3所述的成像系统，其特征在于：所述双目3D内窥镜镜体的后端与光学

中继系统的外壳的前端固定连接，中继系统的外壳的后端与探测器连接。

7.根据权利要求3所述的成像系统，其特征在于：所述双目3D内窥镜镜体的后端与光学

中继系统的外壳的前端通过卡件卡紧或螺纹拧紧固定。
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基于单探测器的双目3D内窥镜三维图像处理方法及成像系统

技术领域

[0001] 本发明涉及医学内窥成像和3D成像领域，具体涉及一种基于单探测器的双目3D内

窥镜三维图像处理方法及成像系统。

背景技术

[0002] 随着内窥成像技术的发展，3D内窥成像逐渐成为微创手术中不可或缺的器械。3D

内窥成像相比传统2D内窥镜，可以获取场景的深度信息更能反映场景真实情况，使医生“身

临其境”般感受到手术部位的状况，从而更好地掌控手术流程。

[0003] 但是目前3D内窥镜主要采用两个探测器，两个光路模拟人眼结构来实现双目3D成

像。双目3D内窥成像可以通过两路参数相同的光学系统获取一定视差的两幅图像实现场景

三维信息的获取。但双目3D内窥成像系统一般由两个探测器分别获取两路光学系统的图

像，从而导致系统复杂。由于这种采用两个探测器的双目系统对探测器的体积要求非常小，

在一定的体积下只能牺牲探测器像素分辨率。为了保证足够高的分辨率内窥镜镜体体积需

要足够大，很难实现微型化。而目前单探测器的3D内窥镜是采用图像处理方法实现的伪三

维效果，并不是真实的立体深度。这种伪3D内窥镜虽然可以方便地实现微型化，但三维效果

较差不适于临床使用。

发明内容

[0004] 本发明为解决现有技术的内窥成像系统仅能获取二维图像，缺少场景深度信息，

进而无法真实还原场景情况等问题，提供一种基于单探测器的双目3D内窥镜三维图像处理

方法及成像系统。

[0005] 基于单探测器的双目3D内窥镜三维图像处理方法，该方法由以下步骤实现：

[0006] 步骤一、图像位置匹配；

[0007] 将获得的双目图像水平位置对齐，使左右图像中相同目标在同一水平线上；

[0008] 步骤二、对匹配后的图像进行三维图像编码；

[0009] 将步骤一匹配后的双目图像进行三维格式编码，使编码后的图像由3D显示设备识

别并显示。

[0010] 基于单探测器的双目3D内窥镜三维图像的成像系统，包括双目3D内窥镜镜体、光

学中继系统和探测器；

[0011] 所述双目3D内窥镜镜体由并置的两路光学成像系统组成，所述两路光学系统参数

相同，并对同一场景成像；所述光学中继系统将两路光学系统所成的双目图像二次成像于

探测器上，对所述双目图像进行图像位置匹配，并进行三维格式编码，通过3D显示设备识别

并显示。

[0012] 本发明具有以下有益效果：

[0013] 本发明所述的基于单探测器的双目3D内窥镜三维图像处理方法，通过一个光学中

继成像系统把两路双目图像成像在同一个探测器上，并采用简单的三维图像处理过程即可
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实现三维成像，极大地简化了双目处理过程并为3D内窥镜微型化提供可能，缩小图像处理

时间和成本。

[0014] 本发明基于单探测器的双目3D内窥镜三维图像处理方法，只采用一个探测器即可

实现3D成像，解决了双探测器3D内窥镜系统难以微型化问题。并在此基础上提出的三维图

像处理方法，极大地简化了三维图像处理流程，提高了三维图像编码效率，缩短了三维图像

编码时间。

附图说明

[0015] 图1为本发明所述的基于单探测器的双目3D内窥镜三维图像的成像系统的结构

图；

[0016] 图2为本发明所述的基于单探测器的双目3D内窥镜三维图像处理方法中双目图像

在同一个探测器上位置示意图；

[0017] 图3为本发明所述的基于单探测器的双目3D内窥镜三维图像处理方法的流程图。

具体实施方式

[0018] 具体实施方式一、结合图1说明本实施方式，基于单探测器的双目3D内窥镜三维图

像的成像系统，本实施方式中通过引入一个光学中继系统使两路双目图像同时成像在同一

个探测器上，从而实现单探测器双目3D内窥成像。

[0019] 结合图1说明本实施方式，系统共包括双目3D内窥镜镜体1、光学中继系统2和探测

器3三个部分。其中双目3D内窥镜镜体是两路光学成像系统，这两路光学系统参数相同，并

置对同一场景进行成像。光学中继系统是把两路光学系统所成的双目图像二次成像于同一

个探测器3上，从而实现单探测器双目3D内窥成像。

[0020] 本实施方式中，所述双目3D内窥镜镜体1的后端与光学中继系统2的外壳的前端固

定连接，光学中继系统2的外壳的后端与探测器3连接。所述双目3D内窥镜镜体1的后端与光

学中继系统2的外壳的前端通过连接件(卡件卡紧或螺纹拧紧)固定。中继系统的外壳的后

端与探测器通过连接件固定连接。所述连接件为现有技术中满足光学性能条件(即保证学

中继转像系统3的功能)下的任意机械连接。

[0021] 本实施方式中，所述双目3D内窥镜镜体上设置有光源入口4，所述光源经光源入口

4进入，为双目3D内窥镜镜体1提供照明光源。

[0022] 具体实施方式二、结合图2和图3说明本实施方式，本实施方式对具体实施方式一

所述的基于单探测器的双目3D内窥镜三维图像的成像系统获得的三维图像进行处理的方

法，两路光学系统成像在同一探测器上图像位置关系如图2所示。该系统在设计时已保证了

两路光学系统参数和图像的一致性，无需进行专门的摄像头校正和立体校正。只需要简单

的图像位置校正就可以进行三维图像编码，送入3D显示设备即可实现3D图像显示。相比传

统双目成像，该方法把现有双目图像处理过程，如图3a：左右镜头参数校正、立体校正、立体

匹配和三维编码四个步骤，如图3b，简化为图像位置校正和三维编码两步，步骤一中，设置

目标点，人工调节左右图像，使左右图像相对于该目标点在同一水平线上。极大地缩短了图

像处理时间，提高了实时性，并为双目3D内窥镜系统微型化提供可能。

[0023] 本实施方式的方法比传统双目图像处理过程简单、高效，极大缩短了三维图像编

说　明　书 2/3 页

4

CN 110840385 A

4



码时间。

[0024] 显然，上述实施例仅仅是为清楚地说明所作的举例，而并非对实施方式的限定。对

于所属领域的普通技术人员来说，在上述说明的基础上还可以做出其它不同形式的变化或

变动。这里无需也无法对所有的实施方式予以穷举。而由此所引伸出的显而易见的变化或

变动仍处于本发明创造的保护范围之中。
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