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物体表面不同角度采集的三维图像配准的一种新算法

衡　伟

（东南大学无线电工程系，南京 ２１００９６）

摘要：提出了一种能有效实现物体表面三维图像数据配准的算法．该算法利用了三维数据采集时的
三维点的阵列信息，这些三维点的阵列信息在采集原始三维数据时可以很容易获得，同时，还利用

了三维数据矢量／顶点相似特征作为数据匹配的基础．采用迭代最小均方误差算法来自适应优化变
换矩阵参数．这些方法可以有效地提高三维图像配准的性能，加快匹配过程的运算速度．实验结果
表明该算法可以获得较好的配准后三维图像的主观效果．尽管该方法主要针对人头模型，但经过少
许修改后即可适用于其他物体．
关键词：图像对齐；三维图像；三维采集；图像配准；迭代最小均方误差算法
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