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产品详情

对于多帧通过不同角度拍摄的景物图像，各帧之间包含一定的公共部分。为了利用深度图像进行三维重
建，需要对图像进行分析，求解各帧之间的变换参数。深度图像的配准是以场景的公共部分为基准，把
不同时间、角度、照度获取的多帧图像叠加匹配到统一的坐标系中。计算出相应的平移向量与旋转矩阵
，集群建模，同时消除冗余信息。点云配准除了会制约三维重建的速度，也会影响到模型的精细程度和
全局效果。因此必须提升点云配准算法的性能。

3D建模的原理

3D建模的过程实际上是一个三维重建过程，这个过程包括点云数据预处理、分割、三角网格化、网格渲
染。

由于激光扫描获取的数据中常常伴有杂点或噪声，影响了后续的处理，因此为了获取完整的模型，需要
对点云数据进行一定的预处理，集群建模软件，常用的方法有滤波去噪、数据精简、数据插补等。

分割是指将整个点云聚类为多个点云，每个点云对应独立的物体对象。分割算法大体上是先选定一个点
，利用kd树计算以该点为中心的球，球内的点都属于该物体，球的半径设为一个阈值，集群建模软件价
格，之后遍历该物体的其他点都这么处理，会将点云分割成一个一个的物体。

为了便于后续的网格渲染，需要提前将点云进行三角网格化，采用的算法通常是凸包或凹包算法。

以上几步基本上已经得出了点云的空间拓扑结构，要得到逼真的物体，还需要网格渲染。网格渲染主要
为纹理映射，实景三维集群建模，就是将数码相机中的图像望网格上贴。



经过以上几步就完成了整个3D建模。

主动式三维重建技术之三角测距法

三角测距法是一种非接触式的测距方法，以三角测量原理为基础。红外设备以一定的角度向物体投射红
外线，光遇到物体后发生反射并被CCD（Charge-coupled Device，电荷耦合元件）图像传感器所检测。随
着目标物体的移动，此时获取的反射光线也会产生相应的偏移值。根据发射角度、偏移距离、中心矩值
和位置关系，便能计算出发射qi到物体之间的距离。三角测距法在测量、地形勘探等领域中应用广泛。

大势智慧欢迎咨询(图)-实景三维集群建模-集群建模由武汉大势智慧科技有限公司提供。武汉大势智慧科
技有限公司坚持“以人为本”的企业理念，拥有一支高素质的员工队伍，力求提供更好的产品和服务回
馈社会，并欢迎广大新老客户光临惠顾，真诚合作、共创美好未来。大势智慧——您可信赖的朋友，公
司地址：湖北省武汉市江夏区光谷大道77号金融港B2栋4层，联系人：吴先生。

Powered by TCPDF (www.tcpdf.org)

http://www.tcpdf.org

