
一．关于 4DAGE 平台自动化建模

内测申请操作须知

感谢您对 4DAGE平台的关注与支持。（Tips：您可通过 PC端登录 4DAGE

平台 http://www.4dage.com/，注册成为 4DAGE 用户，进入社区与业

内人士互动。）以下为用户申请须知：

1.问：本次自动化建模对拍摄物体有限制吗？

答：本次内测仅开放自动化建模（限小型物体）功能。

2.具体要如何拍摄？需要怎样的硬件设备？

答：详参下方图文教程。

3.问：拍摄件数有限制吗？

答：个人提交作品数目最多限 3 件。

4.问：制作完成后，在哪里上传？

答：拍摄完成后，务必将每件作品压缩至 zip 格式，并发送至 4DAGE

邮箱 project@4dage.com

5.问：如何知道我的作品是否入选？

答：入选的作品，将在自上传时间起的 14个工作日内收到反馈，

或可在 4DAGE 首页展示平台自行查询。

http://www.4dage.com/
mailto:拍摄完成后，务必将每件作品压缩至zip格式，并发送至4DAGE邮箱sales@4Dage.com
mailto:拍摄完成后，务必将每件作品压缩至zip格式，并发送至4DAGE邮箱sales@4Dage.com


二．关于 4DAGE 平台自动化建模

注意事项

（一个成功的摄影过程，关键在于“良好”的拍摄顺序，而良好的拍摄顺序则基

于遵循一些简单的规则。因此,下列每项内容务必逐项详细阅读）

1 拍摄方法有两种：1.人围绕物体拍摄 2.定点转台拍摄（详参下方教程）

2 整个拍摄过程中，必须保持物体静止不动（物体旋转、倒立、场景转移这三

种操作皆不允许）

3 拍照时需要拍摄整个物体，而且保持物体占整个画幅的比例应尽量大（细节

可另外补拍）

4 无论拍摄何种角度，相邻的两张照片应该保持 60 %（或 60%以上）的重叠率

5 照片尽量清晰，景深要调节好，杜绝照片过曝或过暗

6 每组物品的拍摄张数绝对不得少于 72 张(原则上，照片数量与模型精度成正

比）

7 最基本的 72 张图片中，每张必须保持能看到整个物体

8 72 张图片如何分布拍摄？可分为两组（每组 36 张）：第一组为相机镜头垂直

并环绕整个物体拍摄；第二组为相机稍微向上倾斜（角度范围大概为 10°
--20°）并环绕整个物体拍摄，此组图像拍摄目的，是为了能全方位收集物

体顶部的数据。（注意！！！同一垂直位置的相邻两组照片，重叠率不得低于

60%）、
9 如何拍摄，才能保持左右、上下相邻的两张图的重叠率在 60%以上？、

第一组图（相机镜头垂直并环绕物体拍摄）示例：参考下图的“正面拍摄”与“正面

拍摄+向右 10°”

第二组图（为相机稍微向上倾斜并环绕整个物体拍摄）示例：参考下图的“正面拍摄”

与“正面拍摄+向上 10°

10 拍摄前注意调节相机参数（具体参数见下方第三章）



三．关于 4DAGE 平台自动化建模

具体操作方法

设备

■ 使用的数码相机应具有 500 万像素或以上的分辨率。

■ 避免超广角和鱼眼镜头。最好选择 50 毫米焦距（35mm 胶片 等效）镜头。建议使用焦

距 20 至 80mm 的间隔在 35mm 等效。

■ 定焦镜头是首选。如果变焦镜头使用-焦距，应设置要么最大或整个拍摄会更稳定的结果

中最低值。

这里有一些建议的相机/镜头的配置：

■ 优选使用无损转换为 TIFF 文件 RAW数据，因为 JPG 压缩诱导不必要的噪声对图像。

■ 拍摄图像的最大可能的分辨率。

■ 快门速度不能太慢，否则模糊会导致轻微的运动

■ 您可以选择的主题和焦点的距离。然后用胶带的地方对焦环。

■ 使用定焦镜头，而不是变焦镜头。如果必须使用变焦镜头，必须使用变焦的最近或最远

的程度。

■ 光圈值应该足够高以导致足够的焦深：捕捉尖锐是重要的，没有模糊的照片。

■ 相机的光圈必须在拍照期间保持不变。 35mm 相机，这是很好的做法不设定光圈大于 f
/ 11 小。与孔大于 f / 11 小，衍射效应发生的模糊的图像，显著减少相机的分辨率。

■ 使用最低的 ISO 设置。因为较高的 ISO 设置，会产生更多的噪点。这种噪点使得在不同

照片像素的匹配更加困难。

■ 关闭防抖以及自动旋转摄像功能。

■ 相机应设置为光圈优先模式（优选为 f / 5.6-f / 11 镜头以获得最清晰的图像）。

■ 为了获得最好的顺序结果，要确保在拍摄一组连续的相片时不要改变相机的配置。

■ 如果必须要改变相机或镜头结构，那改变配置所拍的相片必须做为单独的一组数据，来

做校正相机位置的动作。

对象/场景要求

■ 避免不纹理，光泽，反射镜或透明的物体。

■ 避免不必要的前景。

■ 避免在场景内的运动物体进行重建。

■ 避免绝对平整的物体或场景。

怎样拍摄照片：

■ 保持一致的 60％的重叠，相机必须移动的距离相当于照片视图的 34％，由左到右。

■ 一开始照的范围，要覆盖拍摄主体的从拍摄起点的左侧起 2/3 作为第一张相片。

■ 保证整个主体覆盖的至少三个帧。

■ 系统地从左至右沿主体的长度方向，采集尽可能多的照片，以确保完全覆盖。

■ 高质量的成像结果和更大的成像冗，会有助于降低点匹配和深度的不确定性：

 将摄像头垂直对准目标，向下 15 度，重新拍摄了先前捕获的地区。

 旋转相机 90 度到纵向模式，并使用相同的 66％的重叠从左至右



 当第二行被完成时，降低摄像机垂直和向上对准目标 15 度，重新照片先前捕获的

区域。

 旋转相机 180 度（总共 270 度），并再次捕获以同样的方式的区域。

■ 保持相机到拍摄物体距离很重要。

■ 多分辨率的应用，或增加或降低分辨率，摄像机的位置（靠近或远离主体）或改变镜头

的焦距（如 24mm 至 50mm）可以改变到两倍或一半的分辨率的照片上设置的因素。

 为了得到更高的分辨率，要按照此规则拍摄尽可能多的照片。

 每一组照片分别校准。

■ 因为该技术的灵活性的，它能够从拍摄对象，在几乎任何方向（水平，垂直，高于或低

于）摄像机的位置获得高精度的三维数据。

■ 对于圆形对象，拍摄的照片，每 10 至 15 度重叠拍摄一圈。

图像预处理

■ 运行于原始图像。 所以不要裁剪或几何变换，即调整或旋转，图像。

捕捉场景

一般来说，花一些时间规划你的拍摄的话可能会非常有用。

■ 照片数量：拍摄张数最好超过 72 张。

■ “盲区”的数量，因为应尽量少能够重构仅几何 可见从至少两个照相机。 万一航空摄

影的重叠要求可以放在以下附图中：侧的 60％ 重叠+ 80％的前向重叠。

■ 每张照片应该有效地利用帧大小：关注对象应承担的最大面积。 在某些情况下，肖像

照相机取向应使用。

■ 不要试图将充分对象中的图像帧，如果某些部分丢失它，不是一个问题，提供这些部分

出现在其他的图像即可。

■ 良好的照明要求达到的结果更好的质量，但应避免闪烁。 建议从视场移除光源的照射，

避免使用闪光灯。

■ 如果您正计划开展基于重建模型中的任何测量，不要忘记定位的至少两个标记与对象在

他们之间的已知距离。 或者，你可以将拍摄区域内的一把尺子。

■ 下面的数字表示在适当的拍摄场景的建议：

外墙（不正确） 外墙（正确）

室内（不正确） 室内（正确）



圆柱（不正确） 圆柱（正确）



拍摄方法 1:
人围绕物体拍摄

1 以佳能 700D 举例，至少 500 万像素，700D 的像素为 1600 万。先根据现场环境进

行参数调节，调节相机到手打曝光档位，俗称 M 档，首先确保 ISO 一定是 100 的数

值，然后根据控制变量方法来调节快门和光圈的数值，使得拍摄物清晰可见。然后

有两点值得注意的是，第一点：在环绕物体的时候需要考虑到相机到物体的距离不

一定是等距的，所以应该确定好适当的光圈数值来控制景深，因为图像模糊影响建

模效果。第二点：最好使用三脚架，使得图像不会抖动模糊，如果条件允许，可以

环绕打灯使物体全方位清晰可见来是拍摄达到最好效果。在拍摄过程中应保持物体

位置不发生变化，以及表面尽量不反光。

2 环绕拍摄，根据物体的大小对其进行分段拍摄，一般分为四段，上部（一般为了拍

到顶部会稍微采取俯视角度）、中部（一般采取平视）、下部（一般为了拍打底部会

稍微采取仰视角度拍摄）、整体（视物体大小而定，非必要），对于大型物体可以设

计更多段数进行拍摄。每段数据都是围绕物体进行拍摄，最低张数要求尽量保持在

36 张以上（10°一张）。同时需要保证的还有相邻图像间的重叠率，至少需要 60%
的横向重叠+60%的纵向重叠然后重复操作直至每段数据采集完成。

③ 细节补拍，有一些物体可能会太大或者太高而无法完整拍摄，例如顶部底部的数据、

一些多重部分无法完整采集的部分等，如有需要可对 logo 或其他细节纹理再进行细

节补拍。



拍摄方法 2：
定点转台拍摄（针对转台能转动的物体）

3 把物体放在转台的正中央，然后调节好现场的灯光环境，使到物体朝向相机的那一

面保持清晰可见的状态。在拍摄过程中应保持物体位置不发生变化，以及表面尽量

不反光。

② 根据物体的大小对其进行分段拍摄，一般分为四段，上部（一般为了拍到顶部会稍

微采取俯视角度）、中部（一般采取平视）、下部（一般为了拍打底部会稍微采取仰

视角度拍摄）、整体（视物体大小而定，非必要）。物体正前方根据需求（角度、距

离等）架起多个相机，如果没有多个相机就每段轮流拍摄。

③ 以佳能 700D 举例，当然像素越高越好。先根据现场环境进行参数调节，调节相机

到手打曝光档位，俗称 M 档，首先确保 ISO 一定是 100 的数值，然后根据控制变

量方法来调节快门和光圈的数值，使得拍摄物清晰可见。值得注意的是需要考虑到

相机到物体的距离不一定是等距的，所以应该确定好适当的光圈数值来控制景深，

因为图像模糊影响建模效果。

④ 根据转盘速度和图像重叠率（方案一有提到），从而设定拍摄时间以及拍摄张数，

这里建议使用珠海市四维时代网络科技有限公司开发的拍摄平台，或者自己搭建设

计。和方案一第②步基本一致，每段数据物体随转盘转动相机定点拍摄，最低张数

要求尽量保持在 36 张以上（10°一张），同时需要保证的还有相邻图像间的重叠率，

至少需要 40%的横向重叠+40%的纵向重叠，然后重复操作直至每段数据采集完成。

⑤ 细节补拍，有一些物体可能会太大或者太高而无法完整拍摄，例如顶部底部的数据、

一些多重部分无法完整采集的部分等，如有需要可对 logo 或其他细节纹理再进行

细节补拍。



拍摄过程注意事项：

一、 不同类型的物体拍摄

1 关于普通物体拍摄

此类物体可以直接参考建模方法，以此为例子说的。

② 关于人物的拍摄

人物的拍摄，一般直接分为三段数据采集，腰部以上、腰部以下、以及整体人物这三段

数据，这样就能保证整体与腰部以上或腰部以下这两部分的图像重叠率都能达到要求

③ 关于平面以及壁画、浮雕的拍摄

平面的拍摄相对来说会简单点，这里和围绕拍摄有点区别，因为平面数据基本存在在一

个面，所以此时数据采集的方向应该是每段数据进行平移平行拍摄采集，而非定点旋转

拍照，如图 3。同时需要保证的还有相邻图像间的重叠率，至少需要 40%的横向重叠+40%
的纵向重叠。

二、 对象的细节

1 对象的细节纹理，主要是避免技巧，像一些单调和闪闪发光的平面。例如，当拍摄一

个人的腿的时候，可能比较光滑，此时可以让其穿上纹理细致的袜子，这样的效果可能

更好。再例如，拍摄一辆汽车，可以用一些滑石粉来拭擦表面，使其表面变得暗淡而不

反光。此时的建模效果会更好。

2 再例如像人物的头发，是非常难重建的，此时可以使用好纹理的帽子（如针织），也强

烈建议使用可区分的不规则的纹理图案，如牛仔裤、针织等。避免使用合成材料，反光

的衣物和其他纹理差的衣物。

三、 镜头使用

固定的镜头是首选，如果使用变焦镜头，焦距应该设置在最大或最小值，如果使用

变焦镜头应该分开校准。

四、 相机设置

1 尽量使用 RAW 无损转换为 TIFF 文件的数据，因为 JPG 压缩对图像会引起不必要

的噪音。

② 应该使用最小可能的 ISO 值，否则高 ISO 值将导致图像附加噪声。

③ 光圈值应该高到足以产生足够的震源深度，它是重要的大多数对象细节清晰可见，

且不会模糊

4 快门应该足够快，以防止可能的运动所造成的模糊。

五、 图像

图像不应该调整大小、旋转或几何变换，这些都是不建议的，会影响建模结果。



四．4DAGE 平台自动化建模

原理剖析&具体案例分析

三维建模最开始也是最重要的就是找到相机位置，直接关系到是否能建模，建模精度如何。

如何找到相机位置？原理是通过“特征点匹配”。首先在图片中找到很多特征点。然后将这

些特征点进行匹配。特征点寻找的地方会在颜色变化大的地方寻找。

所有有特征点的地方必须跟着相机的变化而变化。

1.什么是特征点？特征点如何匹配？

三维物体重建算法，最开始也是最重要的，就是找到每张图片对应相机在三维空间中的位置。

如果图片的某个像素和它附近的像素差别大的话，他就会被选择为特征点。如下图彩色圈圈：



这个特征点原来在 A 图的这个位置，但它在 B 图的另外一个位置。通过足够多的匹配特征

点，就可以通过这些匹配的特征点，逆推出这两个相机在空间中的相对位置了。

如此重复在使用一些优化算法，就可以找到每张图片对应相机在三维空间中的相对位置了。

所以匹配特征点的好坏直接决定了 是否能算出来正确的相机位置。自然也就决定了能否生

成好的三维重建效果。

找到每张图片的特征点后，即可进行特征点匹配。如下图：



2.具体案例分析

【成功案例 1：鸡头杯】

（人围绕物体拍摄）

对好焦距，背景被虚化了，绝大多数特征点都在所要拍摄的物体主体（鸡头）表面。由于相

机变换角度不大（10°）使得图片和图片之间的物体主体（鸡头）可匹配区域较多，所以匹

配出来的特征点质量很高，这样出来的相机位置就很精确。最后重建的效果也会很好。



【成功案例 2：茶壶】

（定点转盘拍摄）

就下方的茶壶而言，下面这个转放了很多彩色图片。特征点很多。当转盘转的时候，这个特

征点刚才在这里，下一张图片在这里。通过特征点匹配的算法，就可以逆推算出来相机在三

维空间中的位置。算出每个相机位置后就可以通过三维重建算法来重建三维模型了。

因此，为了减少操作的复杂性，建议用户使用转盘方案。这时候背景需要用到纯色（最好是

白色）。这样就可以减少特征点在背景上的出现。用户也可以在转盘上放上一些彩色图片来

增加特征点匹配区域，让最后算出来的相机位置更加精确。 （特征点区域多的地方，一定

要跟着转盘转。）

但是有一点要注意的是，底下的彩色图片一定要在转盘上跟着转盘转动。如果只是不动地充

当背景的话，会很影响匹配出来的特征点的质量。



【失败案例 1：石头】

图片角度转动过大，导致两张图片物体主体可匹配区域很少，这样就会出现很多错误的匹配

特征点。这样就算不出来相机位置了。同时，背景复杂也是较为重要的因素。

【失败案例 2：恐龙玩具】

首先转台后面的背景复杂，物体在动的时候，其实后面的背景并没有动。而且由于背景复杂，

会出现很多特征点。第一张图片和第二张图片虽然玩具在动，背景其实是没有动的。计算机

在特征点匹的时候。很容易计算出第一张和第二张图片的相机位置不准确，甚至算出两个相

机位置是一样的（因为背景本来就没有动）。用错误的相机位置计算出来的三维模型肯定是

不好的。在本案例中，用户将物体翻转过来拍摄：记得，这是错误的。


