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摘要 混合现实妓术与 處振现实捷术的 进展 ， 受到 全球各界的 广泛关注 并迅速引 发 Ｔ 在教育 、 医

疗 、 游減等善今叙域对未来的展望 ． 混合现实 ｇ 在＃ａ拟世界 与现实世界敲为
一

体 ， 由 于其视觉景

象是视点依赖的 ，

因此穿戴式 头盔显示器提供 了 可沉浸式观察混合现实场景的 基础工具
，
并 由钎算

机提供与用 户观察ｉｔ配的嚴实敵合景象 ． 然而 ，
虚实敵合景象的 生成 ， 本质 上是相 异时空场景的相 互

嵌 、 ｔ赖于 空 同凡何与兖照环境的 共享与相亙作用 ， 即几 何
一

致性与光照
一致性 ； 在社会学意 夂上

是行为规范的融合 ，
需 要符合人类社 会学与 心理学的规律 ， 即疗为

一致性 ． 混会现实提供 丫 用 户 与虔

拟世界交互 的 自然界面 ， 通过对 ，人类动＃ ．和 行为 的理解 ，
在 ．现实世界的 时空 中搭建 用 户 与虚拟世界

的雜粱、
在客观上具备对虔拟．世界与现卖世界联

＝

挙的直观性 ． 在此廉实錕合的世界 中 ， 人类智能 可 以

通 ：过对虚实嚴合场景 的观虞来理解世界 ，
通过 自 然交互接濡驱动机器对虚拟世界施加影响 ，

并 临场

获得计算机对场景 或者教据的反馈 ， １从而实现人类与计 算机的焚缓式激度交互 ，

进而实现 １祖器智龍

与人类智 能 的＊度敵合 ， 从非穿戴式到 穿戴式设备实现 了 蓊合现实的 诞浸感 ｔ 从静 态场景剷 有人类

活动的场景实现 了嚴合现实 的社 会孤属性 ，

而虚拟世界从具体场景扩展到太赘据时代的数据可 视俜

分忻语 义 ， 则使混 合现实成 为 人类智 能与机器 智 能 交互融 合的平 台 ．

关键词 熟合现突 虚实融佘 社会化融佘 智 ＿融合

１ 引 言

虚拟现实试图将人类与计算机营造的世界直接联结
，
使得人类可 以在虚拟世界中遨畝 获得与现

实世界相同的知觉感受．
． 而混合现实 （

ｍｉｘｅｄ ｒｅａｌｉ ｔｙ ） 技术 １

＼ 则试图将人与虚拟世畀及现实世界三者

同时联结起來 ，
使ｆ等虚拟世界与现实世羿发Ｍ接联系

，
从而在更方程度上影响世畀． 由于混合现实

也建立隹人类 自然知觉感知的基础之上 ， 因此本：质上为所见即所得 的人机交互界面 ％ 该界面将人类

从复杂深奧的计算机甩户界面中解放 出来
，
越过繁琐的莱单和参数选择 ，

回到人类的原始感官通道，
使

人可以直观地理解世界 ． 因此
，
混合现卖建立 了用 户与现实世界中 的虚拟世界之间 的直接通道 ， 计算

机营造的虚拟世界与现实世界在这里 自然交汇 ．

引 用格式 ： 陈宝权 ， 秦 学英 ． 混合现实 中的虚实融合与人机智能交融 ． 中 国科学 ： 信息科学 ，
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，
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，
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近两年 ， 世界顶级公司 发布的产品 引发了对虚拟现实技术和混合现实技术的广泛期待 ， 并在产业

界引发 了
一

轮巨大的创业浪潮 ． Ｏｃｕｌｕ ｓＲｉ ｆｔ 、
ＨＴＣＶ ｉｖｅ 的虚拟现实头盔 、 微软的 Ｈｏｌｏｌｅｎｓ 増强现实头

盔及其各种炫酷的演示系统的发布
，
引发了无数对于未来技术发展的憧憬 ． 新

一

代头盔显示器 由于较

好地解决 了定标的精度和稳定性 ，
使用户不再感到明显的 眩晕 ， 从而奠定了广泛应用 的基础 ， 但是 ，

这

并非意味着混合现实技术的成熟 ． 事实上
，

混合现实的发展仍然处于初级阶段 ． 头盔显示器是可穿戴

设备 ，
可以提供混合现实所需的沉浸感 ， 为混合现实的基础性设备 ， 但 目 前还有很多限制 ， 包括移动范

围过小 、 视野过窄等等 ． 更重要 的是
，
头盔显示器中 的虚实融合内 容的制作与交互

，

还潜伏着更多更大

的挑战 ． 由于人类感官 己经发展成为高度精密的系统 ， 模拟人类知觉的人造系统的精度和广度远未超

越 ． 从技术上说
，

尽管混合现实技术前景灿烂
，
其广泛 的实用化 尚需假以时 日

，
有待技术的全面突破 ．

混合现实涵盖 了増强现实
（
ａｕｇｍ ｅｎ ｔｅｄｒｅａ ｌ ｉ ｔｙ ）

与増强虚拟
（
ａｕｇｍｅｎ ｔｅｄｖｉ ｒｔｕａｌ ｉ ｔｙ ）

Ｗ
，
并可在此基

础上扩展到遥在
（
ｔｅ ｌｅ

－

ｐ ｒｅｓｅｎｃｅ
）
和现实景物消去

（

ｄ
ｉｍｉｎ ｉｓｈｅｄｒｅａ ｌ

ｉ ｔｙ）
等技术 ． 混合现实式的遥在是将

远程 的现实直接虚拟化 ，
通过网络传输与现实场景融合 ， 成为多时空现实的融合 ，

例如微软 目 前发布

的 Ｈｏｌｏｐｏｒｔａｔ ｉｏｎ
；
景物消去是将现实场景中 的物体隐匿 ． 在这样的环境中 ，

现实通过实时重建实现虚

拟化
，

通过 网络传输及与现实 的融合
，
完成与现实的混合

；

或者通过对现实的虚拟化
，
实现景物消去 ．

因此
，
虚实融合可以涵盖丰富的 内容 ．

混合现实 由现实与虚拟两部分构成 ， 其中虚拟部分关心用户与虚拟世界的联结 ，
因此涉及两方面

的 内容 ： 虚拟世界的构建与呈现 ， 以及人与虚拟世界的交互 ． 由于呈现的虚拟世界是与人类感官直接

联结的
，

因此
，
完美的虚拟世界的营造是通过建立与人类感官匹配的 自然通道来实现的

，

通过真实感

渲染呈现虚拟世界 ， 营造音响效果 ， 提供触觉 、 力觉等各种知觉感知和反馈 ． 因此
， 用户与虚拟世界的

交互必须要建立相同的 知觉通道
，

通过对用户 的 自然行为分析
，
形成感知 、 理解 、 响应 、 呈现的环路 ．

这是虚拟现实技术 的核心内 容 ． 混合现实则省却 了对复杂多变的现实世界进行实时模拟 ，
因为对现实

世界的模拟本身是非常困难的
，
取而代之的是需要建立虚拟世界与现实世界的联结并模拟二者的相互

影响 ． 然而 ， 要使虚拟世界与现实世界融为
一

体 ， 在技术上形成 了诸多挑战 ， 不仅要感知用户 的主体行

为
，
还需要感知

一

切现实世界 中有关联的人 、 环境甚至事件语义
，
才能提供恰 当的交互和反馈 ． 因此

，

混合现实涉及到广泛的学科 ， 从计算机视觉 、 计算机图形学 、 模式识别到光学 、 电子 、 材料等多个学科

领域 ． 然而
，

正是 由于混合现实与现实世界的紧密联系
，
才使其具备强大且广泛 的实用价值 ．

混合现实技术是虚拟世界与现实世界无缝融合的技术 ，
虚拟现实代表了计算机营造的世界 ，

使人

类的知觉感知延展到计算机 中
；

而混合现实技术则是在保持对现实世界正常感知的基础之上
，

通过建

立虚拟世界与现实世界之间的联系 ， 再将人类感官延伸到虚拟世界 ． 混合现实技术 中所关注的虚拟世

界可 以有丰富 的 内容 ． 从早期的虚拟现实世界的局部场景
，
与现实世界无缝融合

，
使得我们可以看到匪

夷所思的场景 ，
典型的是电影 《阿凡达 》 呈现的 世界 ． 然而

， 计算机的 强大能力不仅在于对场景的营造

能力
，

还在于对信息搜集 、 数据整理和分析呈现的能力 ． 在信息爆炸的 时代
，
信息容量和复杂度远远超

过人类所能够掌控的范 围 ，
在宏观上把握信息的内 涵

，
提供对数据蕴涵的语义分析 ，

才有可能使人类理

解数据 ． 混合现实技术可以在数据分析 的基础上建立用户与数据的联结
，
从而使得用户可以直接感知

数据分析的结果 ， 将人类感知延展到数据语义层面 ．

混合现实技术 由于涵盖 了虚拟世界与现实世界 ，
既需要虚拟现实技术的支持 ，

也需要増强现实技

术的支持 ． 虚拟现实技术的第
一

个核心 问题是对虚拟世界的建模
，

一

般包括模拟现实世界的模型或者

人工设计 的模型 ． 对现实世界模型的模拟 ，
即场景重建技术 ． 虚拟现实的第二个 问题是将观察者知觉

与虚拟世界的空间注册 ，
满足视觉沉浸感的呈现技术 ；

第三个问题是提供与人类感知通道
一

致 的交互

技术
，

即感知和反馈技术 ． 増强现实技术在虚拟现实技术的基础上
，

还需要将现实世界与虚拟世界进
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行注册 ， 并且感知真实世界发生的状况 、 动态 ， 搜集真实世界的数据 ，
进行数据分析和语义分析 ， 并对

其进行响应 ． 因此
，
我们将混合现实的虚实融合分为 ３ 个层面 ：

丨

１
）
虚实空间产生视觉上的交互影响 ，

例如遮挡 、 光照 、 运动等
； （

２
）
虚实世界产生社会学意义上的交互融合

，
例如行人互相避让的行为

； （
３

）

虚实世界产生智能上的交互融合 ．

２ 可视空间 的虚实融合

混合现实技术是虚实空间的相互嵌入和交互 ． 由于现实空间在物理上不仅包含 了三维欧氏空间
，

还包含了这个空间中的几何 、 光照 、 材质 、 物体运动等各种可视信息 ． 当虚实空间融合 的时候 ， 需要满

足该物理空间的规律 ． 空间注册技术将不 同的空间包括观察者坐标系映射到统
一

的坐标标架下
，
在此

基础上
，
通过有限重建现实场景 ，

生成虚实空间 的相互作用效果 ，
包括遮挡处理 、 光照处理 、 实时渲染 、

动态物体运动及交互效果等 ．

２ ． １ 场景构建

场景构建是虚拟现实与増强现实的共性基础技术
，

一

般包括三维建模和场景重建两种形式 ． 构建

现实世界不存在的物体
一

般采用建模软件
，
需要借助设计者的专业技能

，

尽管有 Ｍａｙａ ，３ＤＭａｘ 等专

业软件仍然是费时费力的 ． 场景重建是将现实世界中的场景在虚拟世界中复制其几何模型和材质 ，
通

过渲染技术呈现其视觉效果
，
因此是现实场景的再现 ． 作为关注主体对象的物体

，
需要高度精确重构

现实场景 ，
这对于大规模 自然场景尤其是动态场景具有极大 的挑战性 ． 増强现实技术则试图回避对现

实场景的建模 问题
，

现实世界可 以直接观察到
，

因此省却 了对现实世界的建模和呈现的过程 ． 然而
，

由

于虚拟景物会与现实场景产生空间上的交互 ， 为了避免空间上的冲突 ， 使虚拟景物具有合理的行为 ， 例

如 ： 轿车行使在道路上 、 行人避开障碍物等
，
往往仅需要有限重建局部场景

，
以提供虚拟世界与真实世

界交互所需 的几何结构
，
在精度需求上往往有较大的差异 ．

在混合现实中作为直接呈现对象的虚拟场景
，
其准确性是非常重要的 ． 场景重建的主要手段有两

种
，

一

种是主动式如激光扫描仪 ，

一

种是被动式如多视角 几何重建 ． 多视角几何重建 ［

３
］ 是基于视觉的

方法
，

通过特征匹配形成形状约束
，
确定几何表面的形状 ． 因此

，
其精度是由像素精度决定的

，
并受制

于特征的显著性 ． 激光扫描仪是工业标准的重建工具 ，
比基于视觉的重建方式具有更高的精度 ， 并且

鲁棒稳定
，
但是也受制于物体的材质

，
例如难 以采集高光反射物体的形状 ． 因此

，
在大规模数据采集的

过程 中 ，

一

般采用激光扫描仪 ． 车载扫描仪 由于其可移动性 ， 成为大规模景观重建的 主要方法 ． 然而 ，

激光扫描仪作为
一

种主动式深度测量仪器
，

尽管每
一

个测量点 的精度很高
，
但其点云的密度却在某些

局部非常稀疏 ， 并且 由于光线的直线传播特性 ， 无法测量被遮挡的 区域 ， 往往存在数据缺失 ． 因此
，
由

激光扫描仪获取的点云数据到重建场景的几何形体
，
尚有不小的距离

，
几何处理就变得非常重要 ． 要补

足缺失的数据 ，
重新采集数据是不现实的 ，

因此需要另辟蹊径 ． 重构场景对象通常有 自身 的特点 ， 例如

树木 、 建筑等等 ． 使用景物对象本身具有的几何规则或者先验信息作为缺失数据重建的约束条件 ，
可

以在不予补充数据 的条件下高精度地重建场景 Ｉ

４
，

＇ 其中参考文献 问 的 图 １ 展示了具有重复性结构

高楼的激光点云重建实例 ，
尽管原始采样数据在很大程度上存在数据的缺失 ， 但是因为楼层间三维模

型的相似性
，

通过层间相似性的迁移产生的约束
，
完整重构所有 的楼层 ．

激光扫描重建场景或者物体仍然是
一

项非常繁琐的工作 ．

一

些景物仅仅援用对称性 、
重复性等仍

然无法很好地重建
，

因此需要从不 同的角 度反复扫描
，
以获得足够精度的物体三维模型 ． 为了规模化

１７ ３ ９



陈宝权等 ： 混合现实 中 的虚实融合与人机智能交融

地采集三维模型 ， 自动地实现模型的高度精确的三维扫描才是解决方案 ． 由于机器人技术的进步 ， 借

助机器人的行动能力和计算机对几何的感知分析能力 ，
在机器人手臂操作手持式扫描仪采集三维物体

点云数据的 同时
，
判 断点云数据的密度是否充分

，
并 自动计算下

一

步的最佳扫描角 度
，
并反馈给机器

人改换扫描姿态 ． 通过这个过程 ，
实现物体的 自动扫描 ， 并能够使扫描仪以最优化 的方式完成扫描 ， 文

献 间 的 图 １ 是 由机器人 Ｐｒｏ 扫描获取的复杂三维模型的示例 ．

现实场景往往高度复杂 ，
由各种各样的物体共 同构成 ． 对场景的分析和解析 ，

也是准确扫描场景

三维物体的必要条件 ． 例如 ： 当场景中有物体与其他物体接触时
，
智能机器人通过分析和试探

，
将相连

的物体分开 ， 从而完成对物体的完整扫描 ． 这对于物体建模的完整性是非常重要的 ． 由于扫描仪不能

选择扫描对象
，
而是采集视域内 的所有数据

，
因此通过几何分析的方法

，
产生几何的分割从而生成具有

独立性的物体 ，
是几何重建的 重要

一

步 旰 例如 ： 文献 间 的 图 １ 呈现了用 Ｋ
ｉｎｅｃ ｔ 采集的室 内场景的

点云数据重构的场景 ， 不 同的颜色标记了不同 的物体 ． 由于数据采集时采用 了精度较低的 Ｋ ｉｎｅ ｃｔ
，
使

得重建景物 的精度有所下降
，
但是算法实现了对场景物体的分割与重建 ． 自动生成的物体 的重建 Ｗ 对

于场景的分析 以及场景重组具有重要意义
，
如文献

［

７
］
的 图 １ 所示

，

由外形各不相同但风格相似的建

筑物 ，
组成

一

个 巨大的建筑群落 ． 由于场景的构成存在规律性 ， 当建立 了场景规则之后 ， 便可 以根据规

则重新组成新的三维模型 ，
使得大规模的非重复三维场景重构成为可能 ．

场景重建至今仍然是重要的课题 ． 由于场景重建的 日益成熟
，
虚拟场景的构建己经颇为便捷 ． 混

合现实中对于场景的处理需求 ， 需要不断地与重建场景发生不同程度的 密切关系 ，
因此是混合现实的

重要基础 ． 由于机器智能的 引入
，

通过对场景几何的分析
，
使得场景的拆分和重组成为可能

，
从而引 导

了新的研究方向 ．

２ ． ２ 场景注册

场景注册是混合现实中非常重要的
一

个环节
，
旨在确定虚拟空间与现实空间之间坐标标架的映射

关系 ． 在沉浸式虚拟现实环境 中 ， 用户处于现实世界中 ， 需要感知用户 的观察方位的变化 ， 才能为观察

者呈现相应视域的景象
，

因此往往需要标定观察者头部姿态 ． 在混合现实环境中
，

观察者的头部姿态

跟踪更为重要 ． 为了获得完美的沉浸感 ， 头盔显示器 的跟踪定位高精度 、 低时延是虚实空间
一

致性 的

保障
，
能使用户感觉到虚拟物体如同嵌入在现实空间

一

样 ． ＨＴＣＶ ｉｖｅ 与 Ｈｏｌｏｌｅｎ ｓ 的相继发布
，
标志

着虚拟现实和増强现实头盔在定位部分 己经有比较成熟的技术 ， 能在特殊环境中获得 良好的沉浸感体

验 ． 目 前的主要限制在于对移动性和环境 的制约 ．

场景注册是非常具有挑战性的技术
，

目前 比较成功的商品
一

般采用激光 、 陀螺仪与加速度计等硬

件或主动光学模式 ．

一

般増强现实头盔分为视频式和光学穿透式 ， 对视频式头盔显示器而言 ，
其头盔

的定位方式
一

般采用视觉方式定位
，

通过对画面的分析来感知头盔的姿态运动参数 ． 由于视频还提供

了场景 中丰富 的信息 ，
因此

，
使増强现实的虚实融合可以通过视频分析来实现 ，

这样摄像头就成为
一

个非常好的传感器
，
并且具备廉价便捷的特点 ． 基于视频的场景注册技术从通过预先计算特征点三维

空间位置
（

Ｓ ｆＭ
）
的摄像机定标技术 Ｐ ，

８
，

＇ 逐渐发展到在线重建空间并定位的技术 ， 例如同时定位与地

图构建
（
ＳＬＡＭ

）
技术 ＠ １

，
但基于视觉的技术受困于场景画面特征消失时的算法失效 ． 由于深度视频

传感器
（
例如 ｆｆｉｎｅｃ ｔ

）
的出现 ， 极大地提高了视觉传感器定位技术的鲁棒性 ， 使得基于视觉的场景注册

技术正在走向成熟 ．

场景注册技术还包括采用场景中的三维刚体来进行姿态估计 ，
通过匹配算法计算三维物体与摄像

机之间 的相对姿态参数 ， 间接实现对场景的注册 ． 这种场景注册技术通常在己知三维物体的几何模型

时采用 Ｉ

１

＇ 特别当该物体是混合现实技术中关注的主体对象时尤其如此 ． 但是
，
基于视觉的技术需要

１７ ４０
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分步实现 ， 在计算机视觉的初始状态 ， 需要确认兴趣物体是否在画面中 出现 以及在画面中的位置 ， 才能

对其进行姿态的估计 ． 这个过程如果采用计算机 自动实现 ， 需要采用 目 标检测和识别技术 ，
来确定 目

标的初始位置 ．

一

般来说
，

目 标检测和识别也将提供兴趣物体的初始姿态 ． 然后
，
需要通过对物体的特

征匹配 ，
搜索到兴趣物体与相机间的相对姿态参数 ，

实现场景注册的 目 标 ． 三维注册的实现
，
有两个方

面的作用 ： 如果三维物体是静止的
，

那么其相对姿态参数就是现实场景与摄像机之间的 空间变化参数
；

如果三维物体是运动的 ，
那么也定位了二者之间 的相对位置关系 ，

可 以使用该物体的运动驱动虚拟物

体的运动
，
产生现实与虚拟场景间的交互 ．

场景注册的 时效性非常重要 ． 基于视觉的场景注册 ， 需要解决定位精度 、 定位速度和时间延迟三

大障碍 ． 混合现实作为虚拟世界与现实世界交汇 的环境
，

由于混合现实 的实时性要求
，
即使精确定位

并且系统的每
一

个在线环节都达到实时 ， 仍然不能保证虚实空间的配准 ． 由于混合现实系统计算性能

的局限
，

一

般经过定标 、 渲染 、 融合等环节呈现结果的时候 ，
己经与事件发生的 时刻产生了时间差异 ，

形成时间延迟 ． 当时间延迟达到
一

定程度
，
不仅导致混合现实环境中 的虚拟物体与现实世界失配

，
并

且常常引发用户 的眩晕感 ． 当头部姿态急剧变化时
，

空间失配尤其明显 ． 因此
，

混合现实系统需要保持

非常低的时间延迟 ，
这往往成为混合现实系统的技术瓶颈 ，

因为这需要将定标等算法时间控制在数毫

秒之 内 ．

场景注册作为混合现实的核心技术而备受关注 ． 相对而言
，
场景注册技术是混合现实中 比较成熟

的技术 ． 尽管如此 ，
这也仅仅是混合现实技术的起步阶段 ． 混合现实天然地将现实世界与虚拟世界联

系在
一

起
，

由于客观世界的复杂性
，
使得计算机生成的虚拟世界与现实世界的融合

，
需要符合现实世

界的规范 ，
因而极具挑战性 ．

２ ． ３ 局度真头感的虚头融合

混合现实中虚拟世界与现实世界 的交互影响
，
本质上是虚拟空间与现实空间融为

一

体时产生的 ．

场景注册解决了虚拟空间的坐标标架与观察者空间标架的转换关系 ， 但是并不能保证虚拟景物在现实

场景中的合理性 ． 当虚拟空间的 景物要嵌入现实空间 中时
，
虚拟物体需要避免与现实空间冲突

，
共享

现实空间的光照环境 ， 产生相互遮挡 ， 产生作用力与反作用力 ， 等等 ． 因此
， 在混合现实中 ， 需要不断地

协调虚拟世界与现实世界之间 的关系
，
保持虚实场景之 间的和谐共存 ． 本质上

，
可以将现实世界看做

由几何 、 材质 、 光照等静态或者动态复杂物体构成的可视空间
；
虚实场景的融合技术 ， 则是虚拟物体在

该可视空间 的嵌入 ．

基于视频的混合现实技术是采用摄像头将真实场景记录下来
，
同时将虚拟景物融入视频画面 ． 在

混合现实技术中
，
由于其实时性要求 ，

虚拟景物还远不能达到照片品质 ，
而可见性与光照

一

致性直接关

系到虚拟场景融入视频场景的真实感 ． 为了实现视觉上的真实感
，

混合现实需要在空间保持虚实物体

之间的几何
一

致性 、 光照
一

致性与合成
一

致性 ［

１２
１

＋ 几何
一

致性的保持指虚拟物体的位置 、 大小 、 透视

关系与视频 图像序列保持
一

致
；
光照

一

致是指虚拟物体的光源及光照模型与视频图像序列保持
一

致
；

合成
一

致是指虚拟物体对视频图像序列的影响要与实际情况保持
一

致 ，
比如 ， 虚拟物体对视频 图像序

列中 的景物投射阴影 、 在水面上形成倒影等 ． 几何
一

致要求对视频 图像序列精确定标或者空间注册
；

光照
一

致要求对虚拟物体按视频图像中 的光照明条件进行图形绘制
；
合成

一

致要求融入虚拟物体的情

况下
，
对视频图像序列进行再绘制 ． 为 了获得具有真实感的混合现实环境

，
需要虚拟物体融入视频场

景中的可见性计算 、 视频场景的 自动光照环境重建 、 局部几何重建等技术 ．

几何
一

致性的保持
，
除 了通过场景注册和场景重建等技术 ，

将虚实世界对齐以外 ，
还需要处理现

实景物对虚拟物体的遮挡
，
否则

，
虚实世界的融合感将被破坏 ． 空间中场景动态引发的对于感知的需求
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是非常具有挑战性的 ， 特别是对遮挡处理的挑战性 ． 目 前遮挡处理
一

般仅限于静止的规则前景产生的

遮挡
，
例如 ： 桌面产生的遮挡 ． 动态场景 ，

例如行人产生的遮挡 ，
则是非常困难的 ， 场景重建技术很难发

挥作用
，

因为动态行人的重建非常困难 ． 仔细思考遮挡处理的挑战可以发现
，

遮挡处理其实往往不需要

前景的完整几何 ，
而仅仅需要判断现实景物是否对虚拟物体构成遮挡 ；

如果形成遮挡 ，
那么 也只 需要前

景物体的侧影轮廓线 ． 因此
，
从精度要求来说

，

遮挡处理需要较为粗糙的深度估计
，
但是要求非常精致

的侧影轮廓线处理 ． 由于混合现实是
一

项在线实时的技术 ，
因此

， 采用手工交互的方式无法满足要求 ，

需要 自动实时地从背景视频 中分离出前景物体 ． 由于前景物体与背景缺乏普适的特征区分
，
因此需要

复杂的智能技术来分离前背景 増强现实中的遮挡问题
一

直是非常困难的 ，
即使深度视频 的出现

使得遮挡问题的处理似乎变得更加容易 了
，
但是

，

由于在侧影轮廓线附近
，
深度视频常常存在数据缺

失 ， 使得无法产生精确的轮廓线 ． 当然 ，
深度视频的出现使得遮挡关系的确立变得直接 ， 并且可以更好

地确定前景与背景之 间的颜色模型 ． 彻底解决混合现实 中的遮挡 问题 尚待时 日 ．

光照
一

致性是増强现实中产生融入感的必要条件
，
牵涉到光照环境的

一

致性和高度真实感的渲染

技术 ． 虚拟物体需要采用真实环境的光照来进行渲染 ，
因此用 Ｄ ｅｂｅｖｅｃ 球采集光照环境 的 ＨＤＲ 映照

图 ，
是
一

个非常简便的方法 ． 但是 ， 采集光照环境本身是
一

种破坏性的操作 ， 在被关注的 区域留 下明显

的人为标志 ，
而且

一

旦被关注的物体是运动的 ，

Ｄｅｂｅｖｅ ｃ 球 的光照采集便不具操作性 ． 在晴天 的室外

场景
，

Ｄｅｂｅｖｅｃ 球难 以精确捕捉 阳光强度和角度 ． 虚拟物体本身的运动和光照环境的变化
，
使得对光照

环境 的重建变得很重要 ．

一

般的室 内场景光照环境 比较 固定 ，
而在室外场景中 ， 变化的 因素虽然仅仅

取决阳光的强度和天空光的分布
，
但是光照条件会时常发生变化 ． 这样通过在线实时的传感器

，
随时

随地获取光照环境 的变化就非常重要 ． 事实上 ，
可以通过摄像头捕获影像的分析来感知户外场景的光

照变化
，
因为场景的光影是由场景几何 、 材质和光照环境共同作用 的结果 ． 从影像中逆向求解光照环

境 ，
通过对长时的场景影像 的分析 ， 自动感知到环境光照的变化 ， 使得虚拟景物能够 自动与背景融洽 ．

由于视频场景的虚实融合均为基于图像的参数估计方法
，
光照环境的变化只 需要恢复光照的分布

，
而

与光照的绝对值没有直接关系 ，
因此采用基于图像的方式可 以感知准确的光照参数变化 １

１４
，

１ ５
１

＋ 即使

恢复了光照环境 ，
也依赖于实时真实感渲染技术 ，

才能逼真呈现融洽 的物体的 光影变化 ． 更加精细 的

光影变化
，
体现在虚拟物体与现实场景 间的阴影投射和相互反射的变化

，

由于光影 的产生与几何 、 材

质和光照均有密切关联 ，
因此

， 仅仅依赖影像计算来产生虚实物体间的正确光影修正仍然是非常困难

的
，
依赖于

一

定 的几何重建和材质估计 ．

混合现实有
一

个很特殊的 需求 ， 就是虚拟景物需要跟现实世界共享统
一空间 ，

因此
，
作为虚拟物

体的景物与现实场景中的景物之 间的作用需要符合 自然法则
，
并避免空间冲突和视觉冲突

，
例如 ： 杯

子不能刺入桌面而是置放在平面上 ， 球掉在地面上会反弹 ， 等等 ． 构建真实场景的模型 ， 能很好地辅助

实现虚实空间 的协调融合
，
但是其建模精度往往需要因地制宜 ．

一

个虚拟皮球从空中掉落
，

碰撞到地

面后会反弹 ，
因此需要重建地面方程 以及估计地面材质系数 ， 以产生逼真的反弹音效和反弹的角 度和

高度 ． 这是増强现实 中场景建模的特点 ． 虚实融合的
一

个特例是两个实拍场景的无缝融合 Ｍ ｌ

．
—

般来

说
，

总是需要选择
一

个现实场景作为虚拟场景
，

通过将其虚拟化
，
融入现实场景 ． 微软的 Ｈｏｌｏｐｏｒｔａｔ ｉｏｎ

则是采用三维重建 的策略
，
用 Ｋ ｉｎｅ ｃｔ 重建虚拟化远程用户

，
再融合到现实场景 中

，
因此获得与远程用

户面对面交流的体验 ．

３ 社会空间 的虚实融合与交互

混合现实环境中
，
会在两个方面涉及到人类的社会属性

，

一

方面
，
用户是现实的人类

；
另
一

方面
，
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虚拟物体可能是虚拟人群 ．

３ ． １ 混合现实环境中 的虚拟人群模拟

混合现实 中更为高层的冲突
，
来源于虚实空间 中人类行为之 间的行为交互 ． 当虚拟角色在现实空

间运动时 ， 不仅需要满足可视空间虚实融合 的要求 ， 适应视频场景环境 的约束条件 ，
还需要使其行为

符合社会规范
，
满足人类行为的心理范式

，
其姿态和行为必须适应视频场景环境的约束条件

，
例如 自动

躲避行人 、 车辆 以及障碍物 ． 在有人类活动的场景中 ， 虚实物体间还需要保持行为的
一

致性 ， 产生虚拟

角色间 的行为避让
，
因此是社会空间 的虚实融合 ．

虚拟人群或者车流模拟近年来有长足进展
，
然而

一

般的模拟均在虚拟现实环境 中展开 ． 混合现实

中
，
将虚拟人群嵌入现实世界

，
其动态行为会与现实场景产生交互行为 Ｉ

１

＇ 但在混合现实环境中
，

现

实场景
一

般是难 以改变的 ，
因此

，
虚拟人群的行为需要考虑到与现实世界的冲突与协调 ，

适应虚拟环境

中的物体 、 场景或情节
，
其运动需要满足基本 的物理规律和 自洽性

，
从而产生对现实世界环境状况 的

感知需求 ． 对现实世界的状态感知因状况的不 同会有较大 的差异 ，
很难有固定的设置 ． 例如 ： 如果虚拟

物体是
一

群虚拟人
，

那么虚拟人应该行走在路面上
，
并且应该避免障碍物而产生 自动的路径规划

；
如

果
一

群真实人群与虚拟人群相遇 ，
那么虚拟人群需要动态地避开真实人群 ． 在这样 的情节 中 ，

由于真

实人群
一

般不能观察到虚拟人群
（
除非佩戴増 强现实式头盔

） ，
因此这种避让不是对等 的

，
而是由虚拟

人群单方面执行 ． 这样的情节设定不仅需要重建现实场景中 的三维结构 ， 实现虚拟人群行走和避障所

需 的基础数据
，

还需要感知到真实人群所在的三维空间位置及其变化 ． 这种行为的交互大规模 的发生

时 ， 需要由计算机 自动对大规模虚拟人群在视频场景中 的动态约束行为建模 ． 此外 ， 自适应地构建视

频场景与虚拟化身人群 的空间位置关系 ，
实现虚拟化身人群在真实视频场景中的动态约束下的大规模

人群行为建模 ．

对人群等智能对象 的驱动是非常复杂的过程 ， 其与现实场景和真实人群交互的过程 ， 不仅需要解

决空间冲突的 问题 ，
还需要考虑人类的心理感受和社会规范 ． 在这个过程中 ， 对现实世界的感知需要

扩大到更为宽泛的层面
，

可能需要对现实世界全方位 的感知才能实现
，
包括对人类心理特征 、 行为 习

惯 以及社会规范的建模与感知 ． 客观地说 ，
这
一

点不仅对混合现实是重要的 ， 对虚拟现实中人群行为

的模拟也是非常重要的 ． 从这个意义上
，

混合现实技术提供 了
一

个研究人类行为心理与社会规范的环

境 ，
也是混合现实技术中具有巨大挑战性的任务 ．

３ ． ２ 混合现实环境中 的交互

人类与计算机营造的虚拟场景之间存在 巨大的鸿沟 ． 在混合现实这样的环境中 ， 试 图通过虚拟与

现实的融合构建人类知觉与计算机间的直接关联 ，
因此传统的人类与计算机之间的交互方式难 以适用 ，

需要采用 自然的人机交互方式 ．

自然 的人机交互是虚拟现实的核心技术
，

通过对人类 自然语言 、 肢体语义等的解读
，

由计算机计

算出虚拟景物的变化 ， 做出恰当 的响应 ． 这里涉及到两个方面 ，
既要对现实行为进行感知 ，

又要根据感

知结果做 出响应 ． 交互既体现在与景物或者信息之间 的交互
，

也体现在用户或者用户群与虚拟场景间

的互相理解和反馈 ． 当用户与虚拟人群交互时 ， 用户 的意图感知与虚拟人群的 响应 ， 具有更为强烈的

社会属性 ．

自然人机交互技术是现实与虚拟的通道 ． 感知人类的交互意图是人机交互中非常重要的
一

环 ． 早

期
一

般通过虚拟手套等各种接触式的交互工具来实现 自然人机交互
，
如虚拟现实手套等 ． 采用基于视
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频的方法识别人体的肢体语言 ， 毋须接触用户 ，
也是非常重要的发展方 向 ， 但是因为对于背景运动非常

敏感
，
很容易受到干扰 ． 由于深度视频采集设备逐渐普及 ，

极大地提高了行为识别的准确率和鲁棒性 ．

基于深度视频骨架的动作识别 １

１８
１

，
变得越来越准确

，
从而成为动作识别

，
以至人机交互的新工具 ． 例

如 ： 基于 Ｋｉｎｅｃｔ 的行为识别或者 Ｌｅａｐ
Ｍｏｔ ｉｏｎ 的手势识别方法 ． 由于骨架的准确性 ，

根据骨架 的信息

来确定较为精细的动作姿态参数
，

己经比较成功
，
广泛地用在游戏中 ． 但是

，

这些交互工具还受到深度

视频采集环境 的要求限制 ， 难 以在较大 的环境和室外场景中使用 ． 而且
，
这些动作

一

般仅仅包含了非

常简单基础的语义
，
事实上

，
行为识别还远远不能达到 自然人机交互的境界 ． 人类的肢体语言含义丰

富 ， 却难以将肢体语言与某
一

类动作进行严格 的划分 ， 同
一

种语义的肢体语言 ，
由不同的人表达 ， 会产

生很大差异 ． 行为本身
一

般具有连续性
，

由
一

连 串 的动作组成 ． 因此
，
即便是获取了准确 的骨架信息

，

如何理解用户 的肢体语言仍然是
一

个尚待解决的 问题 ，
是 目前 的研究前沿 ．

场景感知的不足是虚实融合的 重要障碍 ． 目 前混合现实技术的重要成果 ，
尚主要体现在头盔显示

器的定位精度和速度上 ． 人类通过五官感知现实世界的三维环境 、 光照变化 、 物体运动 、 行为特征等

等
，
然后根据环境的动态变化

，
驱使虚拟物体做出恰当 的调整 ． 混合现实环境 中

，
无论是现实世界还是

虚拟世界的各要素间 ，
也需要构成合理的情景 ， 才能使得増强现实技术对现实世界产生切实的影响力 ．

如果不 能理解用户 的交互意图 ， 就无法使得虚拟角色做出恰当的 响应 ． 对人类行为的理解深度 ，
决定了

虚拟角色行为反馈的深度 ． 例如
，
定位双手的位置也许就可以理解拳击的 目 标对象

，
从而产生反馈

；
但

是
， 要理解人类的情感微妙变化并做 出响应 ， 就非常困难了 ． 计算机对现实世界的感知 ，

是通过各种传

感器来实现的
，
而摄像头或深度摄像头

，

是 目前视觉传感器的主体 ． 跟人类视觉
一

样
，
视觉传感器能够

捕获到高度清晰的细节 ， 但是 ， 受制于计算机视觉技术 的进步 ， 从视觉传感器 中分析得到的信息仍然

是有 限的 ． 近年来
，

由于深度学 习在计算机视觉领域的应用
，
使得视觉技术能够获得越来越高精度 的

感知信息 ， 某些能力甚至 己经超越人类的识别能力 ． 展望技术的发展 ， 视觉技术将极大地促进混合现

实技术在应用领域的能力 ．

迄今为止 ，
现实世界是人类活动的空间和世界 ，

而虚拟世界是由计算机生成的世界 ，
这两个空间是

分离的 ． 如前所述 ，
混合现实技术是这两个空间 的 自然接 口和界面 ，

使得现实世界的人类了解和驱动

虚拟世界的动态 ． 从这个意义上说
，
机器人可 以是具备二者属性 的载体 ： 机器人可以与计算机

一

体化

从而通过数据共享了解虚拟世界的
一

切 ， 同时通过其配置的各种传感器获得对周 围世界的感知 ，
这种

感知信息也可 以通过共享数据与虚拟世界交流
，
并且机器人可 以具备与人类相 同的

一

个重要特征 ： 具

备可移动 的行为能力 ． 从这个意义上说 ，
机器人是介于虚拟世界与现实人类的载体 ，

其与虚拟世界和

现实世界的交互既具备人类的 自然属性
，
又具备虚拟人 的属性

，
成为第三类交互方式 ． 采用机器人作

为替身 ， 在遥在 、 远程手术等领域都己有应用 ， 只 是囿于技术的限制而难以广泛应用 ． 通过机器人来联

结虚拟世界和现实世界
，
实现跨越时空的关联

，
将成为

一

种重要的技术手段 ．

４ 混合现实中的智能融合

展望未来
，

混合现实技术具有巨大的发展潜力 ． 混合现实能够建立用户 、 虚拟世界与现实世界之

间的紧密联系 ，
通过 自然人机交互实现

一

体化 的知觉感知系统 ． 因此
， 在混合现实环境 中 ， 人类知觉 自

然延伸到计算机营造的虚拟世界之 中 ． 那么
，
在混合现实环境中

，
人类知觉与计算机的联结未来可以

达到什么 样的程度呢 ？

在混合现实环境中
， 用户可能看到对机器零件的标识 ，

或者
一

个虚拟的杯子掉落在现实的地面上

而摔得粉碎
，

这是可视空间 的虚实融合
；

也可能看到认识的虚拟角色在碰面的时候亲切地 问候
，

这是社
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会空间的虚实融合 ． 然而 ， 计算机 的世界可以远比对模拟场景的呈现要复杂得多 ． 由于计算机技术 的

巨大进步
， 计算机存储和处理数据的能力己远远超过人类的 能力极限 ． 然而

， 计算机对数据的分析能力

尤其不足
，
缺乏人类通常具备 的洞察力 ． 当人类知觉可 以延伸到计算机营造的世界中

，
人类大脑的分

析判断能力
，
是否可 以与计算机 的数据分析与处理能力相结合呢 ？

将现实世界中搜集到的信息
，

经过大数据分析后
，

通过信息可视化叠加到现实世界中
，

通过引入

现实世界的空间感 ， 増加对数据的临场感 ， 更好地实现对于大数据意义的理解 ． 由于混合现实环境具

有交互功能
，
因此

，
可以提供给用户驱动数据的机能

，

通过人类智能对于信息的分析和判断
，
按照用户

需求推动计算机对于数据的分析和语义提取 ， 并进
一

步呈现分析结果 ． 这样构成 的分析 闭环是人类智

能与机器智能的交替作用 ． 混合现实环境中的虚拟世界是计算机营造的世界 ，
通过 自然人机交互技术 ，

将虚拟世界提供给人类来操纵
，

而且这种操纵是以符合人类知觉特征的方式进行
，
从而将人类的感知

自然延伸到计算机的世界 ． 从这个角度说 ，
混合现实能够提供人类智能与机器智能的 融合平台 ．

混合现实是在线实时的反馈系统
，
因此人类智能与机器智能的交互是自然融合的

，
能够确保这种

交流的流畅性 ． 由于信息及其语义的呈现必须要符合人类的感知特点 ，
因此信息的可视化成为非常重

要的技术组成 ． 混合现实环境将人类与机器 的优势结合起来
，
利用人类理解力和洞察力

，

又具有机器

对数据的处理和分析能力 ，
由于结合 了人类智慧与机器智能 ，

必将成为大数据时代的新工具 ．

５ 结论

混合现实技术正在崛起
，
从大趋势来说

，
将成为未来虚拟现实技术 中的领头羊 ． 但是

，

混合现实技

术在全面实用化之前 ， 尚有诸多技术困难需要克服 ． 从屏幕视频式到穿戴式头盔的混合现实技术 ， 使得

用户 自 如地移动观察混合场景成为可能
，
从而赢得 了沉浸感 ． 然而

，
如何合成混合场景呈现给观察者

，

仍然是
一

个非常具有挑战性 的任务 ． 由于虚实世界本身存在空间上和行为上冲突的可能
，
解决其融合

中的几何
一

致性 、 光照
一

致性和合成
一

致性
，
是可视空间融合 的核心问题 ． 当场景中包含虚拟角色时 ，

混合现实需要考虑在社会空间的虚实融合与交互
，
产生虚实人群间 的行为

一

致性
，
并符合心理与社会

规范 ． 混合现实中 内容
， 从场景的融合 ， 到信息及其分析结果的呈现 ，

可以囊括计算机生成的各种 内容 ．

由于混合现实是 自然人机交互的天然平台
，
在混合现实环境 中通过交互驱动计算机的分析

，

通过可视

化呈现反馈给用户 ， 从而形成人与机器智能之间 的深度融合 ， 提供了人机智能深度融合的平台 ．

理想的混合现实技术
，

是一个视觉上虚实难分的混合环境
，
提供从静态场景到动态场景

，
从刚体

运动到柔性物体运动 ， 从非智能物体到智能物体 ，
涵盖虚拟与真实以及亦虚亦实的机器人 的混合式环

境
， 用户既可以是现实的人类 ，

也可 以是机器人 ；
交互既可以在用户与虚拟对象之间 ，

也可以在虚拟对

象之间 ，
或者在虚拟对象与现实对象之间 ． 这样的场景 ，

既可 以融合虚拟与现实的时空 ，
也可 以融合现

实中 的不 同时空 ，
因此也涵盖 了遥在与远程协同等技术 ． 这 目标 固然是理想的 ， 但需要多个领域技术

的巨大进步作为支撑 ． 然而
，
令人乐观 的是

，

由于混合现实涉及广泛的交叉学科和技术
，
每
一

项技术的

突破 ， 都可以在现实 中得到应用 ．

补充材料 文 中所提参考文献 的 图 １ ． 本文的补充材料见 网 络版 ｉｎ ｆｏ ． ｓｃｉｃｈ ｉｎａ ． ｃｏｍ ． 补充材

料 为作者提供的 原始数据 ， 作者对其 学术质 量和 内容负责 ．

致谢 本专题 的特约编辑和 匿 名 审稿人提 出 了 有价值的建设性意见 ， 作者对此表示衷心 的感谢 ．

感谢作者 的合作者 们在 相关研究 中 的进展带来 的思 想 ． 特别 感谢浙江大学 ＣＡＤ＆ＣＧ 国家重点 实验室
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彭群 生教授和鲍虎军研 究员 ， 在合作和研讨 中不 断给予极具启 发性的思 路 ， 对本文核心 思想 的形成产

生 了 重 要影响 ．
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Ｃｏ ｎｆｅｒ ｅｎｃ ｅ ｏｎＣｏｍｐｕｔ ｅｒＶ ｉｓ ｉｏｎ
，

Ｂａｒｃ ｅ ｌｏ ｎａ
，

２０ １ １ ．８８２ ８ ８９

５Ｎａ ｎＬ
，

Ｓｈ ａｒｆ Ａ
，

Ｚｈａ ｎｇＨ
，

ｅｔａｌ ．Ｓｍａ ｒｔＢｏｘ ｅｓｆｏｒ ｉ
ｎｔ ｅｒ ａｃｔ

ｉ
ｖ ｅｕ ｒｂａｎｒ ｅｃｏ ｎｓｔ ｒｕ ｃｔ

ｉ
ｏ ｎ ．ＡＣＭＴｒａｎ ｓＧ ｒａｐｈ

，２０ １０
，２９

：９３

６ＸｕＫ
，Ｈｕ ａｎ ｇＨ ，Ｓ ｈｉＹ

，ｅ
ｔ ａ ｌ

．Ａ ｕｔｏ ｓｃａｎ ｎ ｉｎｇｆｏｒｃｏ ｕ ｐｌｅｄｓ ｃｅ ｎｅｒｅｃｏｎ ｓｔ ｒｕ ｃｔ ｉｏ ｎａ ｎｄｐ ｒｏ ａｃｔ ｉｖ ｅｏｂ
ｊ
ｅｃｔａ ｎａ ｌｙｓ ｉｓ ．ＡＣ Ｍ

ＴＹ ａｎ ｓＧ ｒａｐｈ
，

２０ １ ５
，

３４ ：１ １ ４

７Ｌ
ｉ
ｎＪ

，

Ｃｏｈｅ ｎ－Ｏｒ Ｄ
，

Ｚｈ ａｎ ｇＨ
，

ｅｔａｌ ．Ｓ ｔｒ ｕｃ ｔ ｕｒｅ －ｐ ｒｅｓｅｒｖ
ｉ
ｎｇ ｒ ｅｔ ａｒ ｇｅｔ ｉ

ｎ ｇｏｆ
ｉ
ｒｒｅｇｕ ｌａｒ ３Ｄａｒｃｈ

ｉ
ｔｅｃｔ ｕ ｒｅ ．ＡＣＭＴｒａ ｎｓＧ ｒａｐｈ

，

２０ １ １
， ３０ ： １８３

８Ｚｈ ａ ｎｇＧＦ
，

Ｑ ｉ ｎＸＹ
，

Ｗｅ ｉＨ
，

ｅｔａｌ ．Ｒｏｂ ｕｓｔｍｅｔ ｒｉｃ ｒ ｅｃｏｎ ｓｔｒ ｕｃ ｔ ｉｏｎ ｆｒ ｏｍｃｈａ ｌ ｌｅｎ ｇｉｎ ｇｖ ｉｄ ｅｏ ｓｅｑｕ ｅｎｃ ｅｓ ．Ｉｎ ：Ｐ ｒｏ ｃｅｅｄ ｉｎ ｇｓ

ｏｆ ＩＥＥＥＣｏ ｎｆｅｒｅｎ ｃ ｅｏ ｎＣｏｍｐｕ ｔｅｒＶ
ｉ
ｓ

ｉ
ｏ ｎａ ｎｄ Ｐａｔ ｔｅｒ ｎＲｅｃｏ ｇｎ ｉ

ｔ
ｉ
ｏｎ

，

Ｍ ｉ
ｎ ｎｅａｐｏ ｌ

ｉ
ｓ

，２００７

９Ｔａ ｎＷ
，Ｌ ｉ

ｕＨＭ
，Ｄｏ ｎｇ

ＺＬ
，

ｅｔａｌ
．Ｒｏｂｕ ｓｔｍｏｎ ｏｃｕ

ｌ
ａｒ

ＳＬＡＭ ｉ
ｎｄｙｎ ａｍ ｉ

ｃ ｅｎ ｖ
ｉ
ｒ ｏｎｍｅｎｔｓ ． Ｉ

ｎ ：Ｐ ｒｏｃ ｅｅｄ ｉ
ｎ ｇｓｏｆＩ

ｎｔ ｅｒｎ ａｔ
ｉ
ｏｎａ

ｌ

Ｓ ｙｍｐｏｓ ｉｕｍｏｎＭ ｉ ｘｅｄａ ｎｄ Ａｕ ｇｍｅｎｔ ｅｄ Ｒｅａ ｌ ｉｔｙ（
ＩＳＭＡＲ

） ，

Ａｄ ｅ ｌａ ｉｄｅ
，

２０ １３

１ ０Ｌ ｉｕＨＭ
，

Ｚ ｈａｎ ｇＧＦ
，

ＢａｏＨＪ ．Ｒｏｂｕｓ ｔｋ ｅｙ ｆｒａｍｅ －ｂａｓ ｅｄｍｏｎｏ ｃｕ ｌａｒＳＬＡＭｆｏｒａｕ ｇｍｅｎｔｅｄ ｒｅａ ｌ ｉｔｙ．Ｉｎ ：Ｐ ｒｏ ｃｅｅｄ ｉｎ ｇｓｏ ｆ

Ｉｎｔ ｅｒｎ ａｔ
ｉ
ｏ ｎａ ｌＳ ｙｍｐｏｓ ｉ

ｕｍ ｏｎＭ
ｉ
ｘ ｅｄａ ｎｄＡｕ ｇｍｅｎｔｅｄ Ｒｅａｌ

ｉ
ｔ ｙ （

ＩＳＭＡＲ
） ，

Ｍ ｅｒ
ｉ
ｄａ

， ２０ １ ６

１ １ＷａｎｇＧＦ ，Ｗａｎ ｇＢ ，Ｚ ｈｏｎ ｇＦ ，ｅ
ｔａ ｌ

．Ｇ ｌｏ ｂａｌｏ ｐ
ｔ

ｉｍａ ｌｓｅａｒ ｃｈ ｉ ｎｇｆｏｒ
 ｔｅｘｔ ｕ ｒｅ ｌｅｓｓ３Ｄｏｂ

ｊ
ｅｃｔｔｒ ａｃｋ ｉｎ ｇ

．Ｖｉ ｓｕ ａｌＣｏｍｐｕ
ｔ

，

２０ １ ５
，

３ １ ：９７９ ９８８

１ ２Ｎａ ｋａｍａｅＥ
，

Ｑ ｉ
ｎＸ

，

Ｔａｄａｍｕ ｒａＫ ． Ｒｅ ｎｄ ｅｒ
ｉ
ｎ ｇｏｆ ｌａ ｎｄ ｓｃａｐ ｅｓｆｏｒ ｅｎｖｉ

ｒｏｎｍｅｎｔａ ｌａｓ ｓｅｓｓｍｅｎｔ ．Ｌａ ｎｄ ｓｃＵｒ ｂａ ｎＰ ｌａ ｎ
，２００ １

，

５４ ： １９ ３ ２

１ ３Ｚｈ ｏ ｎｇＦ ，Ｑ ｉｎＸＹ
，Ｐ ｅｎｇＱＳ

．Ｔｒａｎ ｓｄｕ ｃｔ ｉｖｅ ｓｅｇｍｅ ｎｔ ａｔ ｉｏｎｏｆ ｌ ｉ ｖｅｖｉｄ ｅｏｗ ｉ
ｔ ｈｎｏ ｎ

－

ｓｔ ａｔ ｉｏｎ ａｒｙ
ｂａ ｃｋｇｒｏ ｕｎ ｄ

． Ｉｎ ： Ｐ ｒｏ ｃｅｅｄ ｉｎ ｇｓ

ｏｆ ＩＥＥＥＣｏ ｎｆｅｒｅｎ ｃ ｅｏ ｎＣｏｍｐｕ ｔｅｒＶ
ｉ
ｓ

ｉ
ｏ ｎａ ｎｄ Ｐａｔ ｔｅｒ ｎＲｅｃｏ ｇｎ ｉ

ｔ
ｉ
ｏｎ

，

Ｃａｌ
ｉ
ｆｏｒ ｎ

ｉ
ａ

，２０ １０

１ ４Ｌ ｉｕＹＬ
，Ｑ ｉｎＸＹ

，Ｘ ｉｎ ｇＧＹ ， ｅ
ｔａ ｌ

．Ａｎ ｅｗａｐｐ ｒｏａｃｈｔ ｏｉ ｌ ｌｕｍ ｉｎ ａｔｉ ｏｎｅｓｔ ｉｍａｔ ｉｏｎｂａｓ ｅｄｏｎ ｓｔａｔ ｉｓｔ ｉｃａｌａ ｎａ ｌｙｓ ｉｓｆｏｒ

ａｕ ｇｍｅｎｔ ｅｄｒｅａ ｌ ｉ
ｔ
ｙ

．Ｃｏｍｐｕ
ｔ Ａｎ ｉｍａｔ Ｖｉ ｒｔ Ｗｏｒｌ ｄ

，２０ １０
，２ １ ：３ ２ １ ３３０

１ ５Ｚｈ ａ ｎｇＲ
，

Ｚｈ ｏ ｎｇＦ
，

Ｌ ｉ
ｎＬＬ

，

 ｅｔａ ｌ ．Ｂａｓ
ｉ
ｓｉ
ｍａｇ ｅｄ ｅｃｏｍｐｏｓｉ

ｔ
ｉ
ｏ ｎｏｆｏ ｕｔ ｄｏ ｏｒｔ

ｉ
ｍｅ －

ｌａ ｐ ｓｅｖ
ｉ
ｄ ｅｏ ｓ ．Ｖ

ｉ
ｓｕ ａｌＣｏｍｐｕ ｔ

，２０ １３
，２ ９ ：

１ １ ９７ １ ２ １ ０

１ ６Ｚｈ ｏ ｎｇＦ ， ＹａｎｇＳ ， Ｑ ｉｎＸＹ
， ｅ

ｔ ａ ｌ
．Ｓ ｌ ｉｐｐａｇｅ

－

ｆｒ ｅｅｂａ ｃｋｇｒｏ ｕｎ ｄｒｅｐ ｌａｃ ｅｍｅｎｔｆｏｒｈａ ｎｄ
－

ｈｅ ｌ ｄｖｉｄ ｅｏ ．ＡＣＭＴｒａ ｎｓＧ ｒａｐｈ ，

２０ １ ４
，

３ ３ ： １９９

１ ７Ｚｈ ａ ｎｇＹＪ
，Ｑ ｉｎＸＹ

， Ｊｕ ｌ ｉｅｎＰ
，ｅ

ｔａｌ
．Ｏ ｎ ｌ ｉｎ ｅ ｉｎ ｓｅｒｔ ｉｎｇ ｖ ｉｒｔ ｕａ ｌｃｈａｒ ａｃ ｔｅｒｓ ｉｎｔ ｏｄｙｎａｍ ｉｃｖ ｉｄｅｏ ｓｃ ｅｎｅｓ（

ｉｎＣｈｉ ｎｅｓｅ
）

．Ｊ

Ｃｏｍｐｕ
ｔ－Ａｉ ｄｅｄ Ｄｅｓ ｉｇｎＣｏｍｐｕ

ｔＧｒ ａｐｈ ，２０ １ １
，２ ３ ： １８ ５ １９ １［

张艺江
，

秦学英
，

Ｊ ｕｌ ｉｅｎＰ ｅｔｔ ｒ６
，

等 ． 虚拟群体 与动态视频

场景 的在线实时融合 ． 计算机辅助设计与 图形学学报
，

２０ １ １
，

２３ ：１ ８５ １ ９ １
］

１ ８Ｊ
ｉ
ａｎ ｇＸＢ

，

Ｚｈ ｏｎ ｇＦ
，

Ｐｅｎ ｇＱＳ
，

ｅｔａ ｌ ．Ａ ｃｔ
ｉ
ｏｎ ｒ ｅｃｏ ｇｎ ｉ

ｔ
ｉ
ｏ ｎｂａ ｓｅｄｏｎｇ ｌｏｂａｌｏｐｔ ｉ

ｍａ ｌｓ
ｉ
ｍ

ｉ
ｌａｒ

ｉ
ｔ ｙｍｅａ ｓｕ ｒ

ｉ
ｎｇ ．Ｍ ｕ ｌｔ

ｉ
ｍｅｄ

Ｔｏ ｏ ｌｓ Ａｐｐ ｌ
， ２０ １ ６

， ７ ５ ：１ １０ １ ９ １ １ ０３６

Ｃｏｍｐｏｓ ｉｔ ｉｏｎｏｆｖ ｉｒｔｕａｌ
－ ｒｅａｌｗｏｒ ｌｄｓａｎｄｉｎｔｅｌ ｌｉｇｅｎｃｅｉｎｔｅｇｒａｔ ｉｏｎｏ ｆ

ｈｕｍａｎ－ｃｏｍｐｕ
ｔｅｒｉｎｍ ｉｘｅｄｒｅａｌｉｔ

ｙ

Ｂａｏｑｕａｎ
ＣＨＥＮ

＊

＆ＸｕｅｙｉｎｇＱＩＮ

Ｓｃｈｏ ｏｌｏｆＣｏｍｐｕ ｔｅｒＳｃ ｉｅｎ ｃｅａｎ ｄＴｅｃｈｎｏ ｌ
ｏ
ｇｙ

，
ＳｈａｎｄｏｎｇＵｎｉｖｅ ｒｓ ｉ ｔｙ

，
Ｊｉｎ ａｎ２ ５ ０１ ０ １

，
Ｃｈ ｉｎ ａ

＊
Ｅ－ ｍａ

ｉｌ
： ｂａｏｑｕａｎ＠ｓｄｕ ．

ｅ ｄｕ ．

ｃｎ

１７ ４６
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Ａｂｓｔ ｒａｃ ｔＲｅｃｅｎｔｒａｐｉｄｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔ ｓ ｉｎ ｍ ｉｘｅｄｒｅａｌ ｉｔｙａｎｄｖｉ ｒｔｕａｌ ｒｅａ ｌｉ ｔｙｈａｖｅａｔｔ ｒａｃｔｅｄｗｏｒ ｌｄｗｉｄｅａｔ ｔｅｎｔ ｉｏｎ ．

Ｔｈｉ ｓｔｅｃｈｎｏ ｌｏｇｙｈａｓｐｒｏｓｐｅｃｔ ｉｖｅｕｓｅｓｉｎｅｄｕｃａｔｉｏｎ
，ｍｅｄｉｃｉｎｅ

，ｖｉｄｅｏｇａｍｅｓａｎｄｏｔｈｅｒｆｉｅｌｄｓ ．Ｍｉｘｅｄｒｅａ ｌｉ ｔｙｉ ｓｔｈｅ

ｃｏｍｐｏｓｉ ｔｅｏｆａｖｉ ｒｔｕａ ｌｗｏｒ ｌｄａｎｄｔｈｅｒｅａｌ ｗｏｒｌｄ
，
ｔｙｐ ｉｃ ａｌｌｙｗｉ ｔｈ ｖｉ ｒｔｕａｌ ｏｂ ｊｅｃｔ ｓ ｉｎｃｏｒｐｏｒａｔｅｄｉｎｔｏａ ｖｉｅｗ－ｄｅｐｅｎｄｅｎｔ

ｖｉ ｓｕａｌ ｓｃｅｎｅ ．Ａｗｅａｒａｂｌｅｈｅａｄ－ｍｏｕｎｔｅｄｄｉｓｐｌａｙｐｒｏｖｉｄｅｓ ａｂａｓ ｉｃｔｏｏ ｌ ｆｏｒｉｍｍｅｒｓｉｏｎ ｉｎｍ ｉｘｅｄｒｅａｌ ｉｔｙｓｃｅｎｅ ｓ
，ａｎｄａ

ｃｏｍｐｕｔｅｒｐｒｏｖｉｄｅｓ ｖｉ ｒｔｕａ ｌｓｃｅｎｅｓ ｔｈａｔ ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｗｉ
ｔｈｔｈｅｒｅａ ｌｗｏｒ ｌｄ．Ｔｈｅｃｏｍｐｏｓ ｉ

ｔ
ｉｏｎ ｏｆ ｖｉ ｒｔｕａｌ ａｎｄｒｅａ ｌｓｃｅｎｅｓ

ｉ ｓｅ ｓｓｅｎｔ
ｉａｌ ｌｙ

ｔｈｅｉｎｔｅｒ
－

ｅｍｂ ｅｄｄｉｎｇ ｏｆ ｄｉｆｆｅｒｅｎｔｔｅｍｐｏｒａ ｌａｎｄｓｐａｔ ｉａ ｌ ｓｃｅｎｅｓ
，ａｎｄ ｄｅｐｅｎｄｓｏｎ ｉｎｔｅｒａｃｔ ｉｏｎｓ ｗｉ

ｔｈ ｓｐａ
？

ｔ
ｉａｌｇｅｏｍｅｔｒｙａｎｄ ｉｌ ｌｕｍ ｉｎａｔ ｉｏｎｏｆ

ｔｈｅｅｎｖｉ ｒｏｎｍｅｎｔ
，ｎａｍｅｌｙｇｅｏｍｅｔｒ ｉｃ ａｌ ｃｏｎ ｓｉ ｓｔｅｎｃｙａｎｄｉ ｌｌｕｍｉｎａｔ

ｉｏｎｃｏｎｓ ｉ ｓｔｅｎｃｙ ．

Ｉｎｔｈｅｓｏｃｉｏｌｏｇｉｃａｌｓｅｎｓｅ
，
ｔｈｅｃｏｍｐｏｓ ｉ

ｔ
ｉｏｎｍｕｓｔａ ｌｓｏｆｏｌ ｌｏｗ ｔｈｅｌａｗｏｆ ｈｕｍａｎｓｏｃｉｏ ｌｏｇｙａｎｄｐ ｓｙｃｈｏ ｌｏｇｙ ，

ｔｈａｔｉ ｓ
，

ｂ ｅｈａｖｉｏｒａｌ ｃ ｏｎｓ ｉ ｓｔｅｎｃｙ ．Ｍｉｘｅｄｒｅａ ｌｉ ｔｙｐｒｏｖｉｄｅｓ ａｎａｔｕｒａｌ ａｎｄ ｉｎｔｕｉ
ｔ
ｉｖｅ ｉｎｔｅｒｆａｃｅｂｅｔｗｅｅｎ ｕｓｅｒｓ ａｎｄｒｅａｌ ａｎｄｖｉｒｔｕａｌ

ｗｏｒ ｌｄ ｓ ．Ｍｉｘｅｄｒｅａｌ ｉｔｙ ，

ｔｈｒｏｕｇｈｔｈｅｒｎｉｄ ｅｒｓｔａｎｄｉｎｇｏｆｈｕｍａｎａｃ ｔ
ｉｏｎａｎｄｂ ｅｈａｖｉｏｒ

，
ｉｎｔｕｉ

ｔ
ｉｖｅｌｙ ｃｏｎｎｅｃｔｓｔｈｅｖｉｒｔｕａｌ

ａｎｄｒｅａｌｗｏｒｌｄ ．Ｈｕｍａｎｓ ｃａｎｕｎｄ ｅｒｓｔａｎｄｔｈｅｗｏｒ ｌｄｔｈｒｏｕｇｈｔｈｅ ｏｂｓｅｒｖａｔ
ｉｏｎ ｏｆｔｈｅｃ ｏｍｐｏｓｉ ｔ ｉｏｎｏｆｔｈｅｖｉ ｒｔｕａｌ

ａｎｄｒｅａ ｌｓｃｅｎｅｓ
，ａｎｄｉｍｍｅｄ ｉａｔｅｌｙｉｎｆ ｌｕｅｎｃｅｔｈｅｖｉｒｔｕａｌｗｏｒ ｌｄｔｈｒｏｕｇｈｎａｔｕｒａ ｌ

ｉｎｔｅｒａｃ ｔ
ｉｏｎ

，ｒｅｃｅｉｖｉｎｇｉｎｔｅｌ ｌ
ｉｇｅｎｔ

ｆｅｅｄｂａｃｋｆｒｏｍｔｈｅｃｏｍｐｕｔｅｒ ．Ｔｈｕｓ
，ｉｍｍｅｒｓ ｉｖｅｉｎｔｅｒａｃｔｉｏｎ ａｎｄｄｅｅｐ ｉｎｔｅｒａｃｔ ｉｏｎｂｅｔｗｅｅｎｈｕｍａｎｓａｎｄｃ ｏｍｐｕｔｅ ｒｓ

ｃ ａｎｂ ｅｒｅａ ｌ
ｉ ｚｅｄ ．Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｉｃａｌ

ｉｍｐ ｒｏｖｅｍｅｎｔ ｓｆｒｏｍｎｏｎ
－

ｗｅａｒａｂｌｅｔｏｗｅａｒａｂｌｅｄｅｖｉｃｅｓｈａｖｅａｌ ｌｏｗｅｄｍ ｉｘｅｄｒｅａｌ
ｉ
ｔｙ

ｔｏｇａ ｉｎ ｉｍｍｅｒｓｉｏｎ
； ｉｎａｄｖａｎｃ ｉｎｇ ｆｒｏｍ ｓｔａｔ ｉｃ ｓｃｅｎｅｓ ｔｏｄｙｎａｍｉｃｓｃｅｎｅｓ

， ｍ ｉｘｅｄｒｅａ ｌ
ｉ
ｔｙｇａｉｎｅｄｓｏｃｉａｌａｔｔ ｒｉｂｕｔｅｓ

；ａｎｄ

ｐｒｏｇｒｅｓｓｉｎｇ ｆｒｏｍｓｐｅｃｉ ｆｉｃｖｉ ｒｔｕａ ｌｓｃｅｎｅｓ ｔｏｓｅｍａｎｔ ｉｃａｎａ ｌｙｓ ｉｓａｎｄｖ ｉｓｕａｌ ｉ ｚａｔ ｉｏｎｏｆｂｉｇ ｄａｔａ
， ｍ ｉｘｅｄ ｒｅａ ｌｉ ｔｙｂ ｅｃｏｍｅｓ

ａｐｌａｔ ｆｏｒｍｆｏｒｔｈｅｉｎｔｅｇｒａｔｉｏｎ ｏｆ ｈｕｍａｎａｎｄｃｏｍｐｕｔｅｒｉｎｔｅｌ ｌ ｉｇｅｎｃｅ ．

Ｋｅｙｗｏｒｄｓｍ ｉｘｅｄｒｅａｌ
ｉ
ｔｙ， ｃｏｍｐｏｓｉ ｔｉｏｎｏｆ ｖｉ ｒｔｕａ ｌ

－

ｒｅａ ｌｗｏｒ ｌｄｓ
， ｓｏｃｉａｌｃｏｍｐｏｓｉ ｔｉｏｎ ， ｉｎｔｅｌ ｌ

ｉｇｅｎｃｅｃｏｍｐｏｓ ｉ
ｔ
ｉｏｎ

ＢａｏｑｕａｎＣＨＥＮｒｅｃｅ ｉｖｅｄｈ ｉｓＰ ｈ ．Ｄ ．ＸｕｅｙｉｎｇＱ ＩＮ ｒｅｃ ｅ ｉｖｅｄｈｅ ｒＰｈ ．Ｄ

ｄｅｇ ｒｅｅｉｎＣｏｍｐｕｔｅｒＳ ｃｉｅｎｃ ｅｆ ｒｏｍｄｅｇｒｅｅｆ ｒｏｍＨ ｉｒｏｓｈ ｉｍａＵ ｎｉｖｅ ｒｓｉｔｙｏｆ

ＳＵＮＹ＠Ｓｔｏｎｙ
Ｂ ｒｏｏｋ

， ａｎ
ｄ Ｍ ． Ｓ ． ｉｎＥ ｌｅｃ

－Ｊａｐａ ｎ
ｉｎ２ ００ １

，ａｎｄＭ ． Ｓ ．ａｎｄＢ ． Ｓ ．

ｔ ｒｏｎｉ ｃＥｎｇ ｉｎ ｅｅ ｒ ｉｎ ｇ
ｆｒｏ ｍＴ ｓｉｎ ｇｈｕａ ．Ｈ ｅｄｅｇｒｅｅｓｆｒｏｍＺｈｅ

ｊ
ｉａ ｎｇＵｎ ｉｖ ｅｒｓ ｉｔｙａｎｄ

ｉｓｅｎｄｏｗｅｄＣｈ ａｎｇ
ｊ

ｉａｎｇｐ ｒｏｆｅｓｓｏｒ
，
ａｎｄＨ

＾

爾Ｐｅｋｉｎｇ
Ｕｎｉｖｅ ｒｓｉｔｙ

ｉｎ １９９ １ａｎｄ １９８８
，
ｒｅ

̄

ｄｅａｎ（Ｃｏｍｐｕｔｅ ｒＳｃ ｉｅｎ ｃｅ ＆ Ｓｏｆｔｗａｒｅ
）ｏｆｓｐ ｅｃ ｔ ｉｖｅ ｌｙ ．Ｓｈｅｉｓ ｃｕ ｒｒｅｎｔ ｌｙ ａｐｒｏ ｆｅｓｓ ｏｒ

Ｓｈａｎ ｄｏｎ ｇ
Ｕｎ ｉｖｅ ｒｓｉｔｙ ．Ｐ ｒ ｉｏｒｔｏｔｈｅｃ ｕｒ－ａｔｔｈｅ Ｓｃ ｈｏｏ ｌｏｆ Ｃｏｍｐｕｔｅ ｒＳ ｃｉｅｎｃ ｅａｎｄ

ｒｅｎｔｐｏｓｔ
，
ｈ ｅｗａｓ ｔ ｈｅ ｆｏｕｎ ｄｉｎｇ

ｄ ｉｒｅｃｔｏ ｒＴｅｃｈｎ ｏ ｌｏｇｙ
，
Ｓ ｈａｎｄ ｏｎｇ

Ｕｎ ｉｖｅ ｒｓ ｉｔｙ ．Ｈ ｅ ｒ

ｏ ｆｔ ｈｅＶｉｓｕａ ｌＣｏｍｐ ｕｔ ｉｎ ｇ
Ｒｅｓｅａｒｃ ｈＣ ｅｎ－ｍａ ｉｎｒｅｓｅａｒｃ ｈｉ ｎｔｅ ｒｅｓｔｓａｒｅａｕ ｇｍｅｎｔｅｄ

ｔ ｅｒ
，Ｓｈ ｅｎｚｈｅｎＩｎｓｔ ｉ ｔｕｔｅｓｏ ｆＡｄ ｖａｎｃｅｄｒｅａ ｌ ｉｔｙ

，
ｃｏｍｐｕｔｅ ｒｖｉｓ ｉｏｎａｎｄｃ ｏｍｐ ｕｔｅ ｒ

Ｔｅｃ ｈｎｏ ｌｏｇｙ（
ＳＩＡＴ

）
，
Ｃｈ ｉｎｅｓｅＡ ｃａｄｅｍｙｇｒａｐ

ｈｉｃｓ
，
ａｎｄ ｆｏｃ ｕｓｏ ｎｐ

ｈｏｔｏ－ ｒｅａ ｌ ｉｓｔ ｉｃ

ｏｆＳ ｃｉｅｎ ｃｅｓ
，
ａｎｄ ａｆａｃ ｕｌｔｙｍｅｍｂｅ ｒａｔＣＳ＆Ｅａｔ ｔｈｅＵｎｉｖｅ ｒｓｉｔｙｒｅｎｄ ｅｒ ｉ ｎｇ

，
ｃ ａｍｅ ｒａｔｒａｃ ｋｉｎｇ

， ｉ ｌ ｌｕｍｉ ｎａｔ ｉｏｎｅｓ ｔ ｉｍａｔ ｉｏｎ
，
ｖ ｉｒｔｕ ａ ｌ

ｏｆＭ ｉｎｎ ｅｓｏｔ ａａｔＴｗ ｉｎＣ ｉｔ ｉｅｓ ．

Ｈ ｉｓ ｒｅｓｅａｒｃｈ ｉｎｔｅ ｒｅｓ ｔｓｇｅｎｅ ｒａ ｌ ｌ

ｙｃ ｒｏｗ ｄｓ ｉｍｕ ｌａｔ ｉｏｎ
，
ｏ

ｂ
ｊ
ｅｃｔｄｅ ｔｅｃｔ ｉｏ ｎａｎｄｔ ｒａｃｋｉ ｎｇ

，
ａｃｔ

ｉ ｏｎｒｅｃｏｇ
－

ｌ ｉｅ  ｉｎｃｏ ｍｐｕ ｔｅ ｒｇｒａｐ ｈｉｃ ｓａｎｄｖ ｉｓ ｕａ ｌ ｉｚａｔ ｉｏ ｎ ．ｎ ｉｔ ｉｏｎ
，
ａｎｄｃｏ ｍｐｏｓ ｉｔ ｉｏｎｏｆ ｖ ｉｒｔｕ ａ ｌ

－ ｒｅａ ｌｓｃ ｅｎ ｅｓ ．
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