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Iterative Closest Point rigide : algorithme

Soit une source S et une cible T , on recherche la déformation

rigide X ∈ R
3×4 (rotation et translation) qui minimise :

E(X) :=
∑

si∈S

widist(T , Xsi)
2 =

∑

si∈S

wi||Xsi − ti||
2

Input: S : source, T : cible

Output: X : déformation rigide

initialise X

while E(X) > ε do
/* Etape d’assignation: construction des ti */

projette XS sur T
/* Etape de déformation: calcule de X */

minimise E(X) selon les pairs {(si, ti)}
end

return X
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Iterative Closest Point rigide : exemple
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Iterative Closest Point non rigide : le problème

Soit une source S et une cible T , on recherche la déformation non rigide X = {Xi ∈ R
3×4}

(étirement, rotation et translation) qui aligne au mieux S sur T .
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Iterative Closest Point non rigide : les énergies

Energie de proximité :

Ed(X) :=
∑

si∈S

widist(T , Xisi)
2 =

∑

si∈S

wi||Xisi − ti||
2

Energie de régularisation :

Es(X) :=
∑

{i,j}∈S

||(Xi − Xj)G||2, G := diag(1, 1, 1, γ)

Energie de « landmarks » :

El(X) :=
∑

(si,l)∈L

||Xisi − l||2

Energie globale avec α un paramètre de raideur :

E(X) := Ed(X) + αEs(X) + βEl(X)
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Iterative Closest Point non rigide : l’algorithme

E(X) := Ed(X) + αEs(X) + βEl(X)

Input: S : source, T : cible

Output: X : déformation non rigide par vertex

initialise X
0

foreach αi ∈ {α1, . . . , αn}, αi > αi+1 do
/* Minimisation de E(X) pour une raideur fixe */

while ||Xj − X
j−1||2 > ε do

/* Etape d’assignation: construction des ti */

projette X
j−1S sur T

/* Etape de déformation: calcule des Xi */

/* voir papier pour le détail */

minimise E(Xj) selon les pairs {(si, ti)}
end

end

return X
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Iterative Closest Point non rigide : resultats
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Resources

papier :

https://gravis.dmi.unibas.ch/publications/2007/CVPR07_Amberg.pdf

code Matlab :

https://github.com/RhythmJnh/Non-rigid-ICP
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