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Introduction

การประกอบภาพ 3D จากหลายวิว

• เปนการนําภาพ 3D ที่ไดจากกลองสเตริโอหลายๆโมดูลมาประกอบเขา

ดวยกันเพื่อใหไดภาพ 3D ที่ครบ 360 องศา



Registration

http://vcg.isti.cnr.it/joomla/index.php?option=com_content&task=view&id=106&Itemid=48

Registration

• เปนการนําขอมูล 3D ตัง้แตสองกลุมขึ้นไปมารวมกันเพื่อใหเกิดภาพ 3D ใหมที่มี
ขอมูลภาพสมบรูณมากขึ้น โดยการ Registration จะตองมีการกําหนดจุดควบคุม 
(control points) ไปบนขอมูล 3D ของทุกกลุมกอนที่จะทําการ Registration

ขอดี ไมจําเปนตองรูคาความสัมพันธระหวางคูกลองสเตริโอ



ขอเสีย
• วัตถุที่จะถูกสแกนจะตองเปนรูปทรงตายตัว (Rigid body) ไมยืดหดหรือเปลี่ยน
รูปทรง เชนการขยับเขยื้อนของคนหรือสัตว

• ไมสามารถแกปญหาการ distortion ของคูกลองสเตริโอ

Control points

Registration(ตอ)



คือการคํานวณหาพารามิเตอรในการประกอบภาพ 3D จากวัตถุตัวแทน
เพื่อใชแกปญหาในการประกอบภาพ 3D จากวัตถุที่ไมมีรูปทรงตายตัว (non-rigid body)
หรือวัตถุที่มีการขยับเขยื้อน
ทําใหการประกอบภาพ 3D ประกบกันไดสนิทยิ่งขึน้
ใชกระดานหมากรกุเปนวัตถุตัวแทน

Registration โดยใชวัตถตุัวแทน

พารามิเตอรจากวัตถุตัวแทน
• T1,T2 และ T3 คือ คาการเลื่อน (Translation)

• Q1 และ Q2 คือ เวคเตอรปกติ 

• R1 และ R2 คือ คามุม Rotate



Registration โดยใชวัตถุตัวแทน(ตอ)



Translation T1

Registration โดยใชวัตถุตัวแทน(ตอ)
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Registration โดยใชวัตถุตัวแทน(ตอ)



Rotation R1

Translation T2

Registration โดยใชวัตถุตัวแทน(ตอ)



โดย process เดิมของการทําการเลื่อนและการหมุน แตใชพารามิเตอรตัวใหม

R2         คามุมระหวางระนาบ P1 และ P2
U และ V  เปนเวคเตอรในแนวแกน Y ของระนาบทั้งสอง
Q2 เวคเตอรในแนวแกน X
T3 คาการเลื่อน

Result

Registration โดยใชวัตถุตัวแทน(ตอ)



Registration โดยใชวัตถุตัวแทน(ตอ)

• ระนาบทั้ง 2 ไมสามารถประกบกันไดสนิท เนื่องจาก

– P1และ P2 ไมใชระนาบที่แทจริงเพราะไมสามารถแกการ

บิดเบือนของเลนซกลองไดสมบูรณ

– Control points ที่ใชสรางแกนอางอิงของระนาบ P1และ 

P2 จะไมใชเปนจุดเดียวกันเพราะระบบไมสามารถแก 

distortion ของเลนซ ได(ซึ่งตางกับ Control points ที่ได

จากเครื่อง CT เพราะไมมีเลนซอยูในระบบ ดังนั้นจึง

สามารถทําการ Registration แบบทั่วไปได)

An Algorithm of 3D Registration between Maxilla/Mandible and Dental Cast
อภิพล วิเศษวิทยสกุล, ดร.จนัทรจิรา สินทนะโยธิน, ผศ.ทพ.วจิิตร ธรานนท



Iterative Closest Point (ICP)

Iterative Closest Point (ICP) เปนอัลกอริทึมที่
ใชสําหรับทําการรวมขอมูลสองกลุมเขาดวยกัน
โดยจะใชหลักการพิจารณาหาคาต่ําสุดของ
ระยะทางระหวางกลุมขอมูลทั้งสองกลุม 

www.math.tau.ac.il/~dcor/Graphics/adv-slides/ICP.ppt

ICP

http://hal-lirmm.ccsd.cnrs.fr/docs/00/12/86/84/PDF/ICIA06_Druon.pdf

ขอกําหนดของการใชอัลกอริทึม ICP ถา
ไมมีการกําหนดจุดควบคุมบนกลุมขอมูล
ทั้งสองICP จะทําใหเกิดการซอนทับกัน
ของขอมูลทั้งสองกลุมโดยไมสามมารถ
ควบคุ ม พื้นที่ ก า ร ร วมตั วกั นได  ซึ่ ง
บางครั้งเปนสิ่งที่ไมตองการ ดังนั้นถา
ตองการใหขอมูลซอนทับกันบางสวน
ตองมีการกําหนดจุดควบคุมบนกลุม
ขอมูลทั้งสอง



การใช ICP กับวัตถุตัวแทน

จากการที่ไมสามารถแกปญหา distortion ของเลนซได การใช ICP 
จะทําให data ทั้งสองกลุมประกอบกันไดสนิทขึ้น (Fine register) 
ไมตองกระทําบนตัวภาพ 3D โดยตรง
ไมจําเปนตองกําหนดจุดควบคุม (control points) บนวัตถุตัวแทน

• การใช ICP กับวัตถุตัวแทน เปนการคํานวณคาพารามิเตอรจากกระดานหมาก
รุกแลวนําคาใชประกอบภาพ 3D โดยสามารถสรุปขอดีไดดังนี้

•พารามิเตอรของ ICP
 การเลื่อน (Translation) 
 การหมนุ (Rotation)



Iterative Closest Point (ICP)



• ผลการเปรียบเทียบระหวาง2 วิธี 

– วิธีการหาแกนอางอิงรวม (Registration)

– ICP

• การประเมินความแมนยํา

• ตัวอยางการประกอบวัตถจุริง 

Result



• ในการทดสอบจะนําระนาบทั้งสองมาทําการหาระยะหางระหวางจุดกากบาทบนระนาบ
• กราฟที่ไดจากวิธีใดใหเฉดสีเขมมากๆวิธีนั้นจะสามารถประกอบภาพสามมิติไดมีประสิทธิภาพ

ผลการเปรียบเทียบระหวาง2 วิธี
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ผลการเปรียบเทียบระหวาง2 วิธี(ตอ)

• วิธีการตรวจสอบจะใชวิธีคํานวณหาคา RMS error ของคาระยะหางระหวางจุดกากบาทบนระนาบ P1 กับ P2



การประเมินความแมนยํา
• ในการทดสอบจะไมใชวัตถุจริงแตจะใชกระดานหมากรุกเปนตัวแทนวัตถุที่รูขนาด

• ทําการถายจากคูกลองสเตริโอหลายโมดูล
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• ใชกระดานหมากรุกแทนการวัดบนตัวกระบือ 

การประเมินความแมนยํา(ตอ)

• ผลความยาวที่คํานวณไดใกลเคียงความยาวจรงิคือ 300 mm

• โดยมีคาความผิดพลาดรวมต่ํากวา 1 mm

• จุดกากบาทเริ่มตน(แนว1-3)ไดจากกลองคูบนดานขวา

1

3

2

4

• จุดกากบาทปลายทาง(แนว 2-4)ไดจากกลองคูหลังดานขวาที่ผานการแปลง

L1

L8



ภาพสามมิติกอนการประกอบ การประกอบโดยวิธีการหา

แกนอางอิงรวมระหวางโมดูล 

การประกอบหลังจากวิธี ICP

ตัวอยางการประกอบวัตถจุริง



Conclusion

• มีการเปลี่ยนจากการประกอบภาพ 3D บนวัตถุจริงมาใชวัตถุตัวแทน(กระดานหมากรกุ) เพื่อ

ลดปญหาการขยับเขยื้อนของคนหรอืสัตว

• ลดปญหาการประกอบภาพ 3D ที่ไมสนิทที่เกิดจากการ distortion ของเลนซโดยอาศัย

เทคนิค ICP

• ไดมีการทดสอบวัดความแมนยํากับสิ่งที่รูขนาด ที่ใหผลความผิดพลาดต่ํากวา 1mm

• ไดมีการออกไปทดสอบภาคสนามจริง


