
AF�调试总结�

1�3383�历史问题�

镜头在近焦(�<40cm�)情况下景深⾮常短，导致在近焦情况下，焦电变化导致�VCM�驱动电流变化

剧烈

1.

镜头在远焦（>40cm）情况下景深急剧增⼤，因此在远焦情况下�VCM�驱动电流基本上不需要变化�2.

因为镜头选型的问题导致震荡时间过⻓，导致对焦时间⼤⼤增加（使⽤�VCM�驱动芯⽚的电流抑制

功能可以⼤⼤缩⼩其震荡收敛时间）

3.

VCM�驱动在启动的时候并没有施加保持⼒，导致会有共振的问题�4.

VCM�没有有效的组织代码，导致在对硬件进⾏初始化的时候进来负值时间会导致�VCM�⻢达驱动

初始化失败，或者让调⽤者误认为设置成功，从⽽减⼩对焦成功率

5.

RK�算法不稳定，在进⾏粗搜之后没有进⾏精搜�6.

之前对焦算法在对⼈脸出现在画⾯和⼈脸从画⾯消失这两种场景没有考虑7.

距离算法抖动⽐较⼤，导致频繁对焦8.

开流前期�RK�⾃动对焦没有确保执⾏成功，导致开流画⾯模糊问题�9.

1.1�3361��AF�调试历史�

�� rv1126�AIAF�重构总结 ���

2�硬件与对焦的关系�

2.1�⾏程�

样例� 影响备注�

点胶太多� 镜头近焦被挡住，近距离⽆法对

焦�

1.

镜头卡住⽆法动弹�2.

镜头移动迟缓�3.

⾏程靠前� 对焦⾏程不够�->�镜头⽆法驱动到

位（被物理阻塞了）�->�近焦⽆法

满⾜�

1.

⾏程太靠后� ⾏程初始阶段不稳定�->�电流对应

的焦点不稳定�->�对焦不清晰�

1.

https://anker-in.feishu.cn/docs/doccnVeqSBc82NiBB5tLCOE0Brb#pnfZJE


总⾏程太短� 影响�VCM�电流控制范围太⼩，�

同⼀电流对应对焦位置误差太

⼤，对焦点数越⼩，对焦准确性

越差�

1.

2.2�景深�

样例� 影响备注�

近焦景深与远

焦景深相差很

⼤�

难以做线性拟合，可能要使⽤对

数拟合，调试难度增⼤�

1.

校准困难�2.

AI�对焦的时候需要考虑这⼀个特

性�

3.

2.3�镜头受重⼒的影响�

样例� 影响备注�

镜头很容易受

重⼒影响�

镜头垂直⽅向上的偏转会导致对

焦模糊�

1.

如果⾏程短，镜头重，那么同样

的垂直⻆度，将导致对焦效果更

加模糊�

2.

如果需要预测对焦点，则需要考

虑这⽅⾯影响�

1.

共振�

⾏程曲线�

2.4�VCM�⻢达��

样例� 影响备注�

抖动频率� VCM�调焦的时候需要根据改周期

计算抑制电流的周期�

1.



VCM�⻢达共振

频率�

与�Speacker�共振，从⽽影响画

质�

1.

点胶� 点胶不规范，导致�VCM�⻢达驱动

灵敏度降低，甚⾄卡死�

1.

启动电流太⼩� 导致远焦的时候驱动电流与镜头移

动位置不服从线性关系�

2.5�VCM�+�镜头�+�VCM�⻢达驱动系统

镜头⻓提供的镜头模组需要确保每个镜头在每次电流驱动之后再�16.666ms�内稳定下来�

2.5�sensor�相关�

同样像素情况下，�尺⼨越⼩，噪点越多，需要的曝光时间越⻓�1.

同尺⼨情况下，�像素越多，单位像素输出噪点越多�2.

噪点越多纹理值越⾼，在计算清晰度的时候应该选择合适的低通滤波器3.

3�算法相关�

算法输出的距离需要排除⼈脸不全的情况（在视野边沿不全的⼈脸需要排除），如果不影响算法

的距离，则不需要排除

1.

在输出距离的时候，在下图涉及的情况下输出距离的误差不应该超过�±3，误差越⼩越好�2.

图1�

4�驱动优化�



4.1�VCM�⻢达驱动需要提供的功能�

样例� 说明�

保持电流� 防⽌共振�1.

DTS�中设置初始值，提供�sys�接

⼝修改�

2.

芯⽚�reset� 调整驱动电流发现清晰度⽆变

化，则可能要考虑重新�reset�芯

⽚�

1.

提供�sys�接⼝触发�2.

电流设置� 提供�sys�接⼝触发�1.

电流读取� 提供�sys�接⼝触发�1.

忙状态� 提供�sys�接⼝检测�1.

设置模式� 提供�sys�接⼝设置�1.

设置起始终⽌

电流�

DTS�设置�1.

提供�sys�接⼝设置�2.

4.2�VCM�⻢达驱动涉及需要避免的问题�

驱动需要提供重启，重新初始化�VCM�⻢达的接⼝（⽅法），确保�VCM�⻢达在使⽤的过程中可⽤�1.

I2C�通讯有可能失败，因此在进⾏�VCM�⻢达控制（设置，读取电流，检查忙状态，初始化）的时

候需要有接⼝检查上次通讯是否正常

2.

VCM�⻢达驱动的忙状态不仅仅包含芯⽚的忙状态，还需要囊括从设置电流开始到设置成功整个过

程。

3.

5�普通对焦算法需要解决的问题�

滤波器如何选择1.

如何快速搜索到收敛点（对焦算法）2.

如何去移动过程中产⽣的（清晰度）噪声3.

如何解决由暗光环境带来的（清晰度）噪声4.

如何解决不同�sensor�的单位像素⾯积变化带来的（清晰度）噪声�5.

对于�VCM�⻢达需要屏蔽姿势差，导致在⾮正常区域查找带来的时间消耗�6.



对于电流-景深关系服从下图分布：�7.

上图标代表距离和离焦量的关系a.

离焦量和电流的成线性关系�b.

下图代表距离和离焦量的变化率之间的关系（根据线性换算可以标识为距离和电流之间的变化

关系）

c.

图2�

5.2�3383�电流-清晰度，关系图从下图分布，仅供参考：�

下图为�110�cm，�0-64�⽅向移动�

interval：�代表每隔多少个点取清晰度值�

step：代表每次步进多少个�code�点�



图3�

下图为�70�cm，�64-0�⽅向移动��

interval：�代表每隔多少个点取清晰度值�

step：代表每次步进多少个�code�点�

图4�

6�AI�对焦需要注意的问题�



镜头景深的⼀致性会决定⼀个�AI�对焦算法需要多少个校准点，⼀致性⾮常⾼的⼀批镜头可能只需

要⼀个校准点，⽽⼀致性⽐较低的镜头可能根据实际情况需要�两个三个四个。�

1.

校准点的准确率是⾮常重要的，因为校准之后所有�AI�对焦计算的焦点都是根据该校准点来计算

的，因此⼀旦校准点校准存在误差，可能会导致之后在对焦过程中⼀直沿⽤该误差，从⽽导致对

焦失败。

2.

校准点的误差越⼩越好，因为⽤⼾经常是在中远焦校准的，⽽这个误差会导致在近焦的时候被放

⼤。当然在⽆法保证准确率的情况下在近焦的时候再做⼀次校准也是可⾏的，当然这会牺牲⼀些

⽤⼾体验。

3.

如果存在�gsensor�辅助姿势差矫正，那么可以消除姿势差的影响，此时不需要关注镜头在垂直⽅

向上的转动带来的影响，当然姿势差需要在⼯⼚进⾏单独矫正，如果镜头⼚提供的镜头的⼀致性

很好也是可以直接⽤的。

4.

gsensor�计算出来的⻆度应该直接换算成电流补偿到�VCM�⻢达中，⽽不是再应⽤层做。在应⽤层

涉及算法的时候还要考虑�gsensor�补偿⽅⾯的内容会提⾼算法的复杂度和实现的难度。�

5.

产品设计过程中需要考虑空间中的对焦区域（⽐如说对于�3361/3362/3383�都是�15cm�到�110�

cm），因为�AI�算法有可能再处理特征点确实的⼈像时输出的⼈像数据（距离，⼤⼩）是有偏差

的，再涉及算法的时候应该屏蔽掉这些影响。如下图所⽰，打红叉的⼈物都应该忽略的。

6.



图5�

7�验收�AF�检查点�

7.1�电流，位移，焦点的关系�



⽔平情况下，近焦到远焦镜头位移（D1near，�D1far）�，�垂直向上镜头位移（D2near，�D2far）,�

垂直向下镜头位移�（D3near，�D3far），分别对应的驱动电流位（A1near，A1far），（A2near，

A2far），（A3near，A3far）。那么A3far�应该是最⼩值，A2near�应该是最⼤值。如果此时�VCM�⻢

达的驱动精度为�CurrentDelta。那么⼀定要满⾜下⾯两个条件：�

（A1near-A1far）/CurrentDelta�~=�（A2near-A2far）/CurrentDelta�~=�（A3near-

A3far）/CurrentDelta�>�20�

1.

（A2near-A3far）/CurrentDelta�>�64�2.

7.2�⽆�VCM�⻢达时镜头测试数据�

俯⻆�45°，顺序驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�1.

俯⻆�45°，逆序驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�2.

俯⻆�45°，随机驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�3.

⽔平，顺序驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�4.

⽔平，逆序驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�5.

⽔平，随机驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�6.

仰⻆�45°，顺序驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�7.

仰⻆�45°，逆序驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�8.

仰⻆�45°，随机驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�9.

以上测试到的震荡频率应该要相等

7.3�⽆�VCM�⻢达时镜头测试数据�

俯⻆�45°，顺序驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�1.

俯⻆�45°，逆序驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�2.

俯⻆�45°，随机驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�3.

⽔平，顺序驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�4.

⽔平，逆序驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�5.

⽔平，随机驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�6.

仰⻆�45°，顺序驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�7.

仰⻆�45°，逆序驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�8.

仰⻆�45°，随机驱动震荡曲线（步进为1/4/8单位电流分别测试⼀组）�9.

以上震荡曲线的振幅应当在⼀帧时间内收敛到画质不模糊的程度

且镜头在跌落测试之后还需要保持测试特性



7.4�镜头姿势差�

需要确认镜头在施加保持电流的情况下�⽔平，上下倾⻆�45度产⽣的镜头位移是否会影响画质（清

晰度）。

1.

如果会影响画质（清晰度）那么需要增加补偿机制，⽐如说倾⻆传感器，重⼒传感器之类的传感

器。

2.

如果使⽤了倾⻆传感器，则需要在算法层⾯考虑数据噪点的问题，需要通过⻓时多次采样过滤噪

声数据

3.

7.5�普通算法验收标准�

普通模式（⽤于普通对焦），对焦时间控制在�1s�内�1.

对焦点在落在正确清晰度�±5%�内的概率应该⼤于�70%��a.

对焦点在落在正确清晰度�±10%�内的概率应该⼤于�96%��b.

对焦点在落在正确清晰度�±15%�内的概率应该⼤于�99.9%�c.

⾼精度模式（⽤于校准�AI�对焦模式），对焦时间需要控制在�2s�内�2.

对焦点在落在正确清晰度�±5%�内的概率应该⼤于�90%��a.

对焦点在落在正确清晰度�±10%�内的概率应该⼤于�99.9%�b.

并且在下列情况下都需要满⾜上述指标

暗光� 正常光� 逆光�

仰⻆�45°�

⽔平�0°�

俯⻆�45°�

7.6�AI�对焦验收�checklist�

校准动作不应该频繁的发⽣，不应该超过校准点的�2�倍�1.

校准动作应该出现在⾸次出流或者画⾯中对焦物体（⼈脸）运动完之后（上下左右，或者前后运

动）

2.

为校准之前，对焦物体（⼈脸）在连续运动的过程中不应该出现对焦动作。典型的动作是⾛动3.

如果有姿势差补偿，那么除了⽤⼾在⾸次拿到设备或者恢复设备出⼚设置之后做校准操作，其他

情况下不应该有校准操作。

4.

正常使⽤过程中不应该频繁的产⽣对焦操作，即便是⽆感对焦也不应该有，需要检测到对焦物体

（⼈脸）运动幅度超过⼀定的幅度才发⽣下⼀次对焦

5.



中⼼部分的对焦物（⼈脸），边沿的对焦物的权重要⼤。⻅图�5�6.


