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摘要：在基于结构光的三维人脸点云数据采集过程中，由于环境、遮挡以及光照强度等因素

影响，采集到的数据往往会出现孔洞区域，从而影响后续识别效果。本文提出一种采用立体

匹配技术结合B样条的孔洞修补方法。算法首先利用光栅投影过程中获取的相位信息定位点

云中的孔洞区域，同时提取边界点集。然后将立体匹配算法获取的人脸点云数据同光栅投影

法采集的数据进行配准，在孔洞处选取初始修补控制点。再利用B样条曲线形状可由少数关

键点大致描述这一特性，将控制点作为关键点放入孔洞区域进行曲面重建迭代计算。仿真使

用光滑陶瓷杯和人脸模型进行，结果表明，该算法能够准确再现被测物体表面的细节和复杂

形状。同时也说明所提方法具有强鲁棒性，能够在完全无先验信息的情况下对物体复杂区域

实现孔洞修补，并且修补后的点云更加接近原始数据。该方法可广泛应用于需要精确人脸识

别的领域。 
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