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内容概要

　  《点云库PCL学习教程》的取材、编写体现了PCL强大的功能模块、统一易学的C++调用接口两个
特点。
全书共分为16章，第1～3章介绍了PCL的概述、入门与基础，第4～7章详细介绍PCL基础功能模块输入
／输出I／0、kd-tree、八叉树、可视化，该4章为后续章节模块的基础，第8～15章详细介绍PCL高级处
理功能模块点云滤波、深度图像、关键点、采样一致性、点云特征描述与提取、点云配准、点云分割
、点云曲面重建，第16章介绍了一些典型综合应用，让读者感受PCL的强大与易用。
《点云库PCL学习教程》附光盘1张，内容包括PCL1。
5分别在Windows、Linux、Android、Ubuntu、MacOSX等系统环境下的安装程序以及书中所有实例的
源代码。
《点云库PCL学习教程》可作为计算机图形学、3DA云处理和机器人学、遥感测量、虚拟现实、人机
交互、CAD／CAM~_向工程等领域的高年级本科生、研究生的教学用书，也可作为学生和科研人员
课题项目、科研项目以及公司产品开发的参考手册。
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性算法简介  11.1.2 LMedS最小中值方差估计算法  11.1.3 PCL中Sample—consensus模块支持的几何模型
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点云的表面法线  12.3.3 使用积分图进行法线估计  12.3.4 点特征直方图(PFH)描述子  12.3.5 快速点特征
直方图(FPFH)描述子  12.3.6 估计一点云的VFH特征  12.3.7 如何从一个深度图像(range image)中提
取NARF特征  12.3.8 特征描述算子算法基准化分析第13章 点云配准 13.1 PCL中实现的配准算法以及相
关概念 13.2 PCL中Registration模块及类介绍  13.2.1 Registration模块中类的介绍  13.2.2 配准模块中相关结
构体介绍 13.3 应用实例解析  13.3.1 如何使用迭代最近点算法  13.3.2 如何逐步匹配多幅点云  13.3.3 如何
使用正态分布变换(Normal Distributions Transform)进行配准第14章 点云分割 14.1 点云分割概念及相关
算法简介  14.1.1 聚类分割算法  14.1.2 基于随机采样一致性(RANSAC)的分割 14.2 PCL中Segmentation模
块及类介绍  14.2.1 Segmentation模块中类的介绍  14.2.2 Segmentation模块的其他全局关键函数 14.3 应用
实例解析  14.3.1 在PCL中如何实现平面模型分割  14.3.2 在PCL中如何实现圆柱体模型分割  14.3.3 在PCL
中如何实现欧氏聚类提取第15章 点云曲面重建 15.1 surface模块中实现的算法及相关概念简介 15.2 PCL

Page 3



第一图书网, tushu007.com
<<点云库PCL学习教程>>
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编辑推荐

每一个最新版本的PCL都会被下载超过百万次，这个数字还不包括下载源码做自行编译的用户。
PCL在全球范围内的使用者在迅速膨胀，并且每天都有更多的用户开始学习或者转型使用PCL。
    在国内知道PCL人还不多，就更不用说应用PCL了，而国外有如此之多的知名组织和公司的加入和赞
助，和OpenCV的发展一样，国内的用户数量必将在2013年爆发式增长。
    朱德海等编著的《点云库PCL学习教程(附光盘)》希望能提供一个从入门到精通的学习过程，无论是
初学3D点云处理的爱好者，还是行业从业人员，我希望读者都能从本书获益，节省入门时间，快速提
升技术能力。
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