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摘要：针对三维对象检索过程中在对象旋转、灰度改变等复杂情况下检索精度不高的问题，提出一种三维对象检索

方法。将 Ｈａｒｒｉｓ算子扩展运用到三维对象，自适应地确定顶点的邻域大小，然后根据 Ｈａｒｒｉｓ函数响应值选取兴趣

点。利用兴趣点构建三维对象具有全局形状特征的距离直方图，将距离直方图作为三维形状的描述符进行检索。

实验结果验证了算法的有效性，提高了检索的查全率和查准率。
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　　引言

基于形状特征的三维对象检索以描述对象的形

状特征为依据，从数据库中查找到具有指定特征或

内容的三维数据，实现三维对象的有效检索。典型

的基于三维形状分布检索算法有三维形状直方图方

法
［１］
和形状分布算法

［２］
。三维对象中兴趣点通常

都处于视觉关注的重要部位，对于相似的三维对象，

其兴趣点在对象的空间分布上具有相似性，而且兴

趣点对应区域的局部特征也相似。对于三维对象兴



趣点的检测算子大多数方法都是对图像检测算子的

扩展
［３－９］

。

本文采用兴趣点间（而非对象表面任意两点

间）最小距离构成的距离直方图
［１０］
作为三维对

象的形状描述符，利用兴趣点周围的灰度变化描

述三维对象的局部特征，提出一种基于自适应邻

域 Ｈａｒｒｉｓ算子和距离直方图的三维对象的检索
方法。本文算法充分利用 Ｈａｒｒｉｓ角点提取均匀，
对旋转、灰度变化、噪声影响和视角变化不敏感

等特征，根据顶点周围结构自适应地决定顶点的

邻域大小。

１　三维对象兴趣点检测

Ｈａｒｒｉｓ和 Ｓｔｅｐｈｅｎｓ在 Ｍｏｒａｖｅｃ算法的基础上提
出了一种特征点提取 算子———Ｈａｒｒｉｓ算 子［１１］

。

Ｈａｒｒｉｓ算子计算简单，提取特征点均匀，对图像旋
转、灰度变化、噪声影响和视角变化不敏感。这种算

子受信号处理中自相关函数的启发，描述局部灰度

变化程度的自相关函数可表示为

Ｅ（ｕ，ｖ）＝∑
ｘ，ｙ
ｗ（ｘ，ｙ）（ｆ（ｘ＋ｕ，ｙ＋ｖ）－ｆ（ｘ，ｙ））２

（１）
其中，ｕ和 ｖ分别为 ｘ和 ｙ方向上的平移量，ｆ为灰
度函数，ｗ（ｘ，ｙ）是高斯窗口函数，以提高抗噪能力。
在式（１）中，通过 Ｔａｙｌｏｒ展开式，用微分算子重新定
义灰度强度变化的公式，得到

Ｅ（ｕ，ｖ）［ｕ　ｖ］Ｍ
ｕ[ ]ｖ （２）

Ｍ是自相关函数 Ｅ（ｕ，ｖ）的近似 Ｈｅｓｓｉａｎ矩阵

Ｍ（ｘ，ｙ）＝ｗ（ｘ，ｙ）
ｆ２ｘ ｆｘｆｙ
ｆｘｆｙ ｆ２







ｙ

（３）

设 λ１和 λ２分别是 Ｍ 的两个特征值，如果 λ１
和 λ２都很小说明局部自相关函数很平坦，如果 λ１
和 λ２相差很大则处于图像的边缘区域，如果 λ１和
λ２都比较大且为基本相等的正数则该处存在角点。
由此，定义角点的响应函数

ＲＨａｒｒｉｓ＝ｄｅｔＭ－ｋ（ｔｒａｃｅＭ）
２

（４）
其中 ｄｅｔＭ表示矩阵的行列式值，且 ｄｅｔＭ＝λ１λ２，
ｔｒａｃｅＭ表示矩阵的迹且 ｔｒａｃｅＭ＝λ１＋λ２，ｋ是经验
常数，通常取 ００４。ｄｅｔＭ在边缘处较小而在角点
处较大，ｔｒａｃｅＭ在边缘和角点处保持一致。因此，
当 ＲＨａｒｒｉｓ值为局部最大时即为角点。

Ｈａｒｒｉｓ算子已经广泛运用到图像处理或计算机
视觉中，然而，三维数据的拓扑随机性很大，不容易

计算 Ｈａｒｒｉｓ算子值，本文提出一种鲁棒的三维对象
兴趣点检测方法

［１２－１４］
。

１１　鲁棒的三维对象 Ｈａｒｒｉｓ算子

三维对象是由一系列的顶点和顶点相连的面构

成的。给定一个三维对象的顶点，即可计算该点的

Ｈａｒｒｉｓ算子值［１５］
。

设顶点 ｖ为待分析顶点，Ｖｋ（ｖ）为围绕顶点 ｖ的
分布于 ｋ个环上的邻域点集。如图 １所示，所有这
些点构成了 Ｖ的邻域点集 Ｖｋ（ｖ）。

图 １　顶点 ｖ及相应邻域点集

Ｆｉｇ．１　Ｖｅｒｔｅｘｖａｎｄｔｈｅｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄｉｎｇｎｅｉｇｈｂｏｒｈｏｏｄｓｅｔ
　
为了减少进一步分析的计算工作量，计算出

Ｖｋ（ｖ）的质心并且变换坐标系使得质心和三维坐标
系的原点重合。应用主分量分析法分析点集，选择

具有最小向量特征值的向量作为拟合平面法线，使

用最小二乘法将转换后的点集拟合成二次曲面

ｚ＝ｆ（ｘ，ｙ）＝ｐ１ｘ
２＋ｐ２ｘｙ＋ｐ３ｙ

２＋ｐ４ｘ＋ｐ５ｙ＋ｐ６
（５）

式（５）中包含 ６个未知系数，只要具备 ６组以上满
足条件的坐标值就可以求得 ６个系数。对 ｖ点求
导，即对函数 ｆ（ｘ，ｙ）在原点处进行求导

ｆｘ＝
ｆ（ｘ，ｙ）
ｘ ｘ＝０

（６）

ｆｙ＝
ｆ（ｘ，ｙ）
ｙ ｙ＝０

（７）

式（６）、（７）会受到噪声的影响，采用高斯窗口函数
以提高抗噪能力

Ａ＝ １
２槡πσ
ｅ－（ｘ

２＋ｙ２）
２σ２ ｆｘ（ｘ，ｙ）

２ｄｘｄｙ （８）

Ｂ＝ １
２槡πσ
ｅ－（ｘ

２＋ｙ２）
２σ２ ｆｙ（ｘ，ｙ）

２ｄｘｄｙ （９）

Ｃ＝ １
２槡πσ
ｅ－（ｘ

２＋ｙ２）
２σ２ ｆｘ（ｘ，ｙ）ｆｙ（ｘ，ｙ）ｄｘｄｙ （１０）

σ为高斯函数尺度参数。
将式（８）～（１０）代入式（３），构造 ｖ点的相关矩

阵

Ｍ（ｘ，ｙ）＝
Ａ Ｃ[ ]Ｃ Ｂ

（１１）

式（１１）代入式（４）可求得顶点的响应函数值。
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１２　自适应邻域尺寸
在对象分割过程中，如果选择对象某点周围固

定的环数作为邻域均匀分割对象，那么对象表面所

有分割得到的三角形几乎大小都相同，所有这些点

包含在一个中心点为 ｖ、半径为 ｒ的球体内。然而，
这种按均匀面积的思想选取邻域的方法对于不规则

和复杂的模型不能充分近似邻域。对尖锐区域上的

点，如果其邻域选取过大，则其拟合函数会将尖锐特

征平滑掉；而对于平坦表面上的点，如果其邻域选取

较小，则拟合函数受噪声的影响会比较明显。

针对以上情况，本文提出一种对每个顶点给予

自适应邻域的方法，具体描述如下：

定义一个对象为 Ｇ（Ｖ′，Ｅ′），其中集合 Ｖ′为顶点
集｛Ｖ｝，Ｅ′为相邻点构成的边。给定一个顶点 ｖ，ｖ∈
Ｖ′，围绕顶点 ｖ的 ｋ环是一个顶点集 ｒｋ（ｖ），其中
ｒｋ（ｖ）包含的顶点到顶点 ｖ的最短路径长度为 ｋ，则
ｒｋ（ｖ）＝｛ｕ∈Ｖ′｜｜ｓｈｏｒｔｅｓｔ＿ｐａｔｈ（ｖ，ｕ）｜＝ｋ｝ （１２）
顶点 ｖ到 ｒｋ（ｖ）的最大距离定义成顶点 ｖ到

ｒｋ（ｖ）的距离，即
ｄｒ（ｖ，ｒｋ（ｖ））＝ｍａｘ

ｕ∈ｒｋ（ｖ）
‖ｖ－ｕ‖２ （１３）

最后，定义顶点 Ｖ的邻域尺寸
ｒｖ＝｛ｋ∈Ｎ，ｄｒ（ｖ，ｒｋ－１（ｖ））＜δ且 ｄｒ（ｖ，ｒｋ（ｖ））≥δ｝

（１４）
δ是对象边界矩形对角的一部分。

由此可见，即使顶点周围形状复杂或不规则，本

文所提出的方法也能根据边界矩形的大小确定顶点

相应的邻域。

此外，本文对每个邻域提供一个大致的范围，并

使用该信息不断应用高斯函数来计算 Ｈａｒｒｉｓ算子
值。高斯范围由参数 σ控制，σ定义为

σｖ＝
δ
ｒｖ

（１５）

因此，每个顶点 ｖ计算 Ｈａｒｒｉｓ算子值时都有对
应的各自不同的高斯窗口，而高斯窗口决定对应的

邻域尺寸。

１３　选择兴趣点
顶点的 Ｈａｒｒｉｓ响应值必须为局部极大值，即符

合条件

ＲＨａｒｒｉｓ（ｖ）＞ＲＨａｒｒｉｓ（ｕ）　（ｕ∈ｒ１（ｖ）） （１６）
每个顶点具有各自对应的 Ｈａｒｒｉｓ算子值，选择

Ｈａｒｒｉｓ响应值为局部最大值的顶点作为兴趣点。根
据实际应用选定兴趣点的阈值，Ｈａｒｒｉｓ响应值大于
阈值的点选为兴趣点。

２　基于兴趣点的距离分布特征提取

文献［２］中提出了形状分布理论，其中距离构

成了其中的形状函数之一，本文构建一种距离直方

图，构建距离的方法与文献［２，８，１０］不同，选择三
维模型表面 Ｈａｒｒｉｓ角点筛选出的兴趣点间的欧氏距
离进行量化后构建距离直方图。因为距离有平移和

旋转不变的性质，所以距离直方图也具有平移和缩

放不变性。另外，只要距离直方图的量化级数不变，

进行相同比例的缩放后距离直方图所表达的距离分

布也具有缩放不变性。故本文构造的距离直方图对

描述三维物体的平移、缩放和旋转等几何变换具有

不变性。

假设 ｖｉ（ｉ＝１，２，…，Ｌ）是三维对象提取出的兴
趣点，计算兴趣点 ｖｉ与其他各兴趣点的距离，并把
其中对应的最小距离记为 ｄｉ（ｉ＝１，２，…，Ｌ），根据这
些最小距离的统计分布情况形成距离直方图。为了

保证距离直方图对目标尺度的不变性，对最小距离

进行归一化处理，距离归一化公式为

ｄｎｏｒｍ（ｉ）＝「
ｄｉ
ｄｍａｘ
×Ｇ? （１７）

其中，ｄｍａｘ是 ｄｉ的最大值，Ｇ是距离直方图的距离量
化级数，ｄｎｏｒｍ（ｉ）∈［１，Ｇ］，距离直方图的定义为

ｄｉｓｔ＿ｈｉｓｔ（ｄｎｏｒｍ（ｉ））＝
ｎｕｍ（ｄｎｏｒｍ（ｉ））

Ｌ
（１８）

其中，ｉ＝１，２，…，Ｇ，ｎｕｍ（ｄｎｏｒｍ（ｉ））表示最小距离量
化后属于距离直方图对应的量化级 ｄｎｏｒｍ（ｉ）的个数，
Ｌ是统计的最小距离的总个数。

∑
Ｇ

ｉ＝１
ｄｉｓｔ＿ｈｉｓｔ（ｄｎｏｒｍ（ｉ））＝１ （１９）

距离直方图表示了兴趣点间距离的分布情况，

每个三维目标可用 Ｇ维向量描述，该 Ｇ维向量构成
了三维目标兴趣点空间关系的描述符。

３　相似性度量

直方图很好地描述了三维模型形状的统计学特

征，直方图相似度是反映三维模型相似程度的一项

重要指标，主要包括顺序相似度和交叉相似度两大

类。顺序相似度由于运算简单迅速等而被较多地用

于匹配过程，顺序相似度主要包括Ｌ１距离、Ｌ２距离、

χ２统计和 ＫＬ分歧等，但是顺序相似度忽略了栅格
的空间关系，因此计算结果不能很好地反映直方图

之间的距离。本文采用推土机距离（Ｅａｒｔｈｍｏｖｅｒｓ
ｄｉｓｔａｎｃｅ，ＥＭＤ）算法［１６］

计算直方图间的交叉相似

度，进行相似性度量。ＥＭＤ算法源于最优运输问
题，通过求解最小运输代价来计算两个向量的相似

度，充分利用了特征分布的紧凑性和灵活性，具有较

好的抗噪性和鲁棒性，其物理意义在于计算两个三

维模型之间转换所需要的最小工作量。设 Ｐ＝
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（（ｐ１，ｗｐ１），…，（ｐｍ，ｗｐｍ））和 Ｑ＝（（ｑ１，ｗｑ１），…，
（ｑｎ，ｗｑｎ））分别为待查询三维对象和数据库中三维
对象的向量，ｗ为分量权值，寻找最佳路径Ｆ使得总
工作量最小，总工作量表示为

ＷＯＲＫ（Ｐ，Ｑ，Ｆ）＝∑
ｍ

ｉ＝１
∑
ｎ

ｊ＝１
ｄｉｊｆｉｊ （２０）

其中 ｄｉｊ＝ｄ（ｐｉ，ｑｊ），为采用欧式距离等方法计算的
ｐｉ和 ｑｊ之间的不相似性；ｆｉｊ为 ｉ，ｊ之间的转移量，
式（２０）满足限制

ｆｉｊ≥０　（１≤ ｉ≤ ｍ，１≤ ｊ≤ ｎ）

∑
ｎ

ｊ＝１
ｆｉｊ≤ ｗｐｉ　（１≤ ｉ≤ ｍ）

∑
ｍ

ｉ＝１
ｆｉｊ≤ ｗｑｊ　（１≤ ｊ≤ ｎ）

∑
ｍ

ｉ＝１
∑
ｎ

ｊ＝１
ｆｉｊ＝ (ｍｉｎ∑

ｍ

ｉ＝１
ｗｐｉ，∑

ｎ

ｊ＝１
ｗｑ )















ｊ

（２１）

在解决运输问题求得最优路径 Ｆ后，ＥＭＤ可定
义为

ＥＭＤ（Ｐ，Ｑ）＝
∑
ｍ

ｉ＝１
∑
ｎ

ｊ＝１
ｄｉｊｆｉｊ

∑
ｍ

ｉ＝１
∑
ｎ

ｊ＝１
ｆｉｊ

（２２）

ＥＭＤ能适用于不同维度间的距离计算，也适用
特征的局部匹配，比其他算法更健壮，运输的概念和

运输的最小代价更能符合特征中某一维特征仅和邻

近维度特征具有较显著相关性的匹配要求。

４　实验结果分析

４１　兴趣点检测与距离直方图
为了验证本文算法的可行性，选取了多种模型

进行了测试，包括动物模型、交通工具、盆景、人体器

官、维修工具、日常用具等，这些模型均来自普林斯

顿形状基准数据库
［１］
。图２给出了家兔三维对象不

同状态下的兴趣点提取结果。实验中对本文兴趣点

提取算法的旋转不变性、尺度不变性以及光照变化

对算法的影响进行了验证。

图２ａ中家兔三维对象可见投影面检测到 ３０个
兴趣点，图 ２ｂ中检测到 ３６个兴趣点，图 ２ｃ中检测
到２６个兴趣点，图２ｄ中检测到２４个兴趣点。从实
验数据分析，兴趣点数目平均变化控制在 ９５７％以
内，算法对尺度变化比较敏感，也就是说同一模型尺

度产生变化后对其检索的影响比较大；检索对光照

变化最不敏感，同一模型在同等条件下改变光照的

强度对检索的结果影响最小。在旋转不变性方面，

由于本实验中旋转角度变化幅度在 １８％左右，而尺
度变化幅度和光照强度变化幅度在 ９％左右。旋转

图 ２　家兔三维对象兴趣点检测

Ｆｉｇ．２　Ｉｎｔｅｒｅｓｔｐｏｉｎｔｓｄｅｔｅｃｔｉｏｎｏｆ

３Ｄｏｂｊｅｃｔｉｎｒａｂｂｉｔｓ
（ａ）家兔三维参考对象兴趣点检测

（ｂ）家兔三维对象视角变换后兴趣点检测

（ｃ）家兔三维对象光照增强后兴趣点检测

（ｄ）家兔三维对象尺度变小兴趣点检测
　

角度变化幅度相对较大，造成了检测到的兴趣点净

增６个，净增数和尺度变化的情况相同，相对变化较
大。如果旋转角度变化幅度、比尺度变化幅度、光照

强度变化幅度三者接近，视角的变化对于检索结果

的影响介于尺度和光照变化之间，旋转角度变化引

起的检测点数目的变化也会相应减少。因此该算法

具有一定的鲁棒性。图３给出了对应的归一化后的
距离直方图。

图 ３　距离直方图

Ｆｉｇ．３　Ｄｉｓｔａｎｃｅｈｉｓｔｏｇｒａｍ
　
图中量化等级分为 １５级，即 Ｇ＝１５，Ｌ＝８０，

式（１８）中ｄｉｓｔ＿ｈｉｓｔ（ｄｎｏｒｍ（ｉ））对应图３纵坐标，ｄｎｏｒｍ（ｉ）
对应图３横坐标。
４２　检索实验

三维模型数据库采用普林斯顿大学形状分析小

组提供的标准测试数据库
［１］
，数据库中共有 ９０７个

模型。依据模型的功能和形状，将模型数据库人工

分类成３５类，然后再进一步细分成 ９２个小类。实
验采用检索的查全率 查准率曲线评价检索算法的

性能。

从每类模型中选取 ３个模型，共组成 １０５次查
询，取这 １０５次检索结果精确度和检索率的平均值
作为算法的平均检索结果。图 ４ａ代表搜索目标的
模型，图４ｂ～４ｅ给出了实验数据库中与搜索目标最
相似的５个模型，匹配程度依次减弱，从检索结果可
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知，同一种类模型的特征距离值较小，在检索结果中

排在相对靠前的位置，图４ｆ为非同种类型模型。

图 ４　不同模型之间检索结果

Ｆｉｇ．４　Ｓｅａｒｃｈｒｅｓｕｌｔｓｂｅｔｗｅｅｎｄｉｆｆｅｒｅｎｔｍｏｄｅｌｓ
　

本文与文献［１］的三维形状直方图方法和文
献［２］的形状分布算法进行了比较，图 ５给出了本
文算法同其他２种算法在查全率 －查准率上的对比
曲线。文献［１］中形状直方图算法是将模型所在的
空间进行有效的分割，分割的离散单元对应着直方

图的维数，但是，这些特征描述三维模型之间的相似

性还不够强，不能充分表达拓扑信息和形状特征，检

索的准确性不稳定，比较适合对模型进行粗分类，建

立分类数据库。文献［２］从几何形状特征方面对形
状直方图进行了改进，提出了形状分布函数方法，将

三维模型的形状分布转换成为一个表达模型几何性

质的形状函数的概率分布，通过计算两个模型的形

状分布直方图之间的欧氏距离来计算两个模型的相

　　

似度，计算速度较快，但区分度不够，而且意义不明

确。本文利用自适应邻域 Ｈａｒｒｉｓ算子选取的兴趣点
构建三维对象全局形状特征的距离直方图，采用推

土机距离算法计算直方图间的交叉相似度，对模型

的平移、旋转、缩放等具有较好的不变性，对模型边

界一些小的扰动具有较好的鲁棒性，取得了比文

献［１］和文献［２］更好的查全率 查准率。

图 ５　查全率 查准率曲线比较

Ｆｉｇ．５　Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｔｈｅｒｅｃａｌｌｐｒｅｃｉｓｉｏｎｃｕｒｖｅ
　

５　结束语

给出了一种采用 Ｈａｒｒｉｓ算子和自适应邻域大小
的方法获取三维对象兴趣点，然后利用兴趣点之间

的最小距离分布图来描述一个三维对象的检索算

法。Ｈａｒｒｉｓ算子提取特征点均匀，对三维对象灰度
变化、噪声等影响不敏感；而距离直方图较好地捕捉

了三维对象的拓扑结构，检索效果有较大提高。实

验结果显示提高了查全率和查准率，验证了算法的

有效性。

参 考 文 献

１　ＳｈｉｌａｎｅＰ，ＭｉｎＰ，ＫａｚｈｄａｎＭ．Ｔｈｅｐｒｉｎｃｅｔｏｎｓｈａｐｅｂｅｎｃｈｍａｒｋ［Ｃ］∥ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆＳｈａｐｅＭｏｄｅｌｉｎｇＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌ２００４，２００４：
１６７－１７８．

２　ＯｓａｄａＲ，ＦｕｎｋｈｏｕｓｅｒＴ，ＣｈａｚｅｌｌｅＢ．Ｓｈａｐｅｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｓ［Ｊ］．ＡＣＭＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｎＧｒａｐｈｉｃｓ，２００２，２１（４）：８０７－８３２．
３　ＬｏｗｅＤＧ．Ｄｉｓｔｉｎｃｔｉｖｅｉｍａｇｅｆｅａｔｕｒｅｓｆｒｏｍｓｃａｌｅｉｎｖａｒｉａｎｔｋｅｙｐｏｉｎｔｓ［Ｊ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆＣｏｍｐｕｔｅｒＶｉｓｉｏｎ，２００４，６０（２）：
９１－１１０．

４　刘明烁，吴铁军．一种基于关联规则的图像特征点匹配算法［Ｊ］．传感技术学报，２００９，２２（１２）：１７３７－１７４１．
ＬｉｕＭｉｎｇｓｈｕｏ，ＷｕＴｉｅｊｕｎ．Ａｎｉｍａｇｅｆｅａｔｕｒｅｍａｔｃｈｉｎｇａｌｇｏｒｉｔｈｍｂａｓｅｄｏｎａｓｓｏｃｉａｔｉｏｎｒｕｌｅｓ［Ｊ］．ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｅｎｓｏｒｓａｎｄ
Ａｃｔｕａｔｏｒｓ，２００９，２２（１２）：１７３７－１７４１．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

５　ＣａｓｔｅｌｌａｎｉＵ，ＣｒｉｓｔａｎｉＭ，ＦａｎｔｏｎｉＳ，ｅｔａｌ．Ｓｐａｒｓｅｐｏｉｎｔｓｍａｔｃｈｉｎｇｂｙｃｏｍｂｉｎｉｎｇ３Ｄｍｅｓｈｓａｌｉｅｎｃｙｗｉｔｈｓｔａｔｉｓｔｉｃａｌｄｅｓｃｒｉｐｔｏｒｓ
［Ｊ］．ＣｏｍｐｕｔｅｒＧｒａｐｈｉｃｓＦｏｒｕｍ，２００８，２７（２）：６４３－６５２．

６　ＺａｈａｒｅｓｃｕＡ，ＢｏｙｅｒＥ，ＶａｒａｎａｓｉＫ，ｅｔａｌ．Ｓｕｒｆａｃｅｆｅａｔｕｒｅｄｅｔｅｃｔｉｏｎａｎｄｄｅｓｃｒｉｐｔｉｏｎｗｉｔｈａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓｔｏｍｅｓｈｍａｔｃｈｉｎｇ［Ｃ］∥
ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓＩＥＥＥＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅｏｎＣｏｍｐｕｔｅｒＶｉｓｉｏｎａｎｄＰａｔｔｅｒｎＲｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎＣＶＰＲ０９，２００９：３７３－３８０．

７　杨恒，王庆．一种新的局部不变特征检测和描述算法［Ｊ］．计算机学报，２０１０，３３（５）：９３５－９４４．
ＹａｎｇＨｅｎｇ，ＷａｎｇＱｉｎｇ．Ａｎｏｖｅｌｌｏｃａｌｉｎｖａｒｉａｎｔｆｅａｔｕｒｅｄｅｔｅｃｔｉｏｎａｎｄｄｅｓｃｒｉｐｔｉｏｎａｌｇｏｒｉｔｈｍ［Ｊ］．ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆＣｏｍｐｕｔｅｒｓ，
２０１０，３３（５）：９３５－９４４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

８　曹伟国，胡平，李华，等．基于距离直方图的最优视点选择［Ｊ］．计算机辅助设计与图形学学报，２０１０，２２（９）：１５１５－１５２１．
ＣａｏＷｅｉｇｕｏ，ＨｕＰｉｎｇ，ＬｉＨｕａ，ｅｔａｌ．Ｃａｎｏｎｉｃａｌｖｉｅｗｐｏｉｎｔｓｅｌｅｃｔｉｏｎｂａｓｅｄｏｎｄｉｓｔａｎｃｅｈｉｓｔｏｇｒａｍ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＣｏｍｐｕｔｅｒＡｉｄｅｄ
Ｄｅｓｉｇｎ＆ＣｏｍｐｕｔｅｒＧｒａｐｈｉｃｓ，２０１０，２２（９）：１５１５－１５２１．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

９　王洪申，张树生，张开兴，等．基于法向分类的三维模型形状分布检索算法［Ｊ］．计算机集成制造系统，２００９，１５（６）：１１８７－
１１９３．
ＷａｎｇＨｏｎｇｓｈｅｎ，ＺｈａｎｇＳｈｕｓｈｅｎｇ，ＺｈａｎｇＫａｉｘｉｎｇ，ｅｔａｌ．Ｓｈａｐｅｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｓｒｅｔｒｉｅｖａｌａｌｇｏｒｉｔｈｍｏｆ３ＤＣＡＤｍｏｄｅｌｓｂａｓｅｄｏｎ

７７３第 １期　　　　　　　　　　　　刘洞波 等：基于自适应邻域 Ｈａｒｒｉｓ算子的三维对象检索方法



ｎｏｒｍａｌｄｉｒｅｃｔｉｏｎ［Ｊ］．ＣｏｍｐｕｔｅｒＩｎｔｅｇｒａｔｅｄＭａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇＳｙｓｔｅｍｓ，２００９，１５（６）：１１８７－１１９３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）
１０　程涛，侯榆青，李明俐，等．一种基于显著兴趣点的图像检索方法［Ｊ］．计算机工程，２０１０，３６（１８）：１７１－１７３．

ＣｈｅｎｇＴａｏ，ＨｏｕＹｕｑｉｎｇ，ＬｉＭｉｎｇｌｉ，ｅｔａｌ．Ｉｍａｇｅｒｅｔｒｉｅｖａｌｍｅｔｈｏｄｂａｓｅｄｏｎｄｉｓｔｉｎｃｔｉｎｔｅｒｅｓｔｐｏｉｎｔｓ［Ｊ］．ＣｏｍｐｕｔｅｒＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，
２０１０，３６（１８）：１７１－１７３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１１　ＨａｒｒｉｓＣ，ＳｔｅｐｈｅｎｓＭ．Ａｃｏｍｂｉｎｅｄｃｏｒｎｅｒａｎｄｅｄｇｅｄｅｔｅｃｔｏｒ［Ｃ］∥ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆｔｈｅＦｏｕｒｔｈＡｌｖｅｙＶｉｓｉｏｎＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅ，１９８８：
１４７－１５１．

１２　司永胜，乔军，刘刚，等．苹果采摘机器人果实识别与定位方法［Ｊ］．农业机械学报，２０１０，４１（９）：１４８－１５３．
ＳｉＹｏｎｇｓｈｅｎｇ，ＱｉａｏＪｕｎ，ＬｉｕＧａｎｇ，ｅｔａｌ．Ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎａｎｄｌｏｃａｔｉｏｎｏｆｆｒｕｉｔｓｆｏｒａｐｐｌｅｈａｒｖｅｓｔｉｎｇｒｏｂｏｔ［Ｊ］．Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅ
ＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１０，４１（９）：１４８－１５３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１３　张旭堂，陈晓峰，蒋立军，等．基于局部特征提取的棱柱类零件三维模型检索［Ｊ］．计算机集成制造系统，２０１２，１８（３）：４５８－４６６．
ＺｈａｎｇＸｕｔａｎｇ，ＣｈｅｎＸｉａｏｆｅｎｇ，ＪｉａｎｇＬｉｊｕｎ，ｅｔａｌ．Ｐｒｉｓｍａｔｉｃｐａｒｔｓ３Ｄｍｏｄｅｌｒｅｔｒｉｅｖａｌｂａｓｅｄｏｎｌｏｃａｌｓｈａｐｅｆｅａｔｕｒｅｓｅｘｔｒａｃｔｉｏｎ
［Ｊ］．ＣｏｍｐｕｔｅｒＩｎｔｅｇｒａｔｅｄＭａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇＳｙｓｔｅｍｓ，２０１２，１８（３）：４５８－４６６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１４　张开兴，张树生，刘贤喜．三维 ＣＡＤ模型检索技术研究现状与发展分析［Ｊ］．农业机械学报，２０１３，４４（７）：２５６－２６４．
ＺｈａｎＫａｉｘｉｎｇ，ＺｈａｎｇＳｈｕｓｈｅｎｇ，ＬｉｕＸｉａｎｘｉ．Ｃｕｒｒｅｎｔｒｅｓｅａｒｃｈａｎｄｆｕｔｕｒｅｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆ３Ｄ ＣＡＤ ｍｏｄｅｌｒｅｔｒｉｅｖａｌ［Ｊ］．
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１３，４４（７）：２５６－２６４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１５　ＩｖａｎＳｉｐｉｒａｎ，ＢｅｎｊａｍｉｎＢｕｓｔｏｓ．Ａｒｏｂｕｓｔ３ＤｉｎｔｅｒｅｓｔｐｏｉｎｔｓｄｅｔｅｃｔｏｒｂａｓｅｄｏｎＨａｒｒｉｓｏｐｅｒａｔｏｒ［Ｃ］∥ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆＥｕｒｏｇｒａｐｈｉｃｓ
Ｗｏｒｋｓｈｏｐｏｎ３ＤＯｂｊｅｃｔＲｅｔｒｉｅｖａｌ（３ＤＯＲ１０），２０１０：７－１４．

１６　ＲｕｂｎｅｒＹ，ＴｏｍａｓｉＣ，ＧｕｉｂａｓＬ．Ｔｈｅｅａｒｔｈｍｏｖｅｒｓｄｉｓｔａｎｃｅａｓａｍｅｔｒｉｃｆｏｒｉｍａｇｅｒｅｔｒｉｅｖａｌ［Ｊ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆＣｏｍｐｕｔｅｒ
Ｖｉｓｉｏｎ，２０００，４０（２）：



９９－１２１．

（上接第 ３６４页）
８　方宗德，吴序堂，乐兑谦．汽车变速箱齿轮的高强度优化设计［Ｊ］．西安交通大学学报，１９８８，２２（５）：９３－９８．
ＦａｎｇＺｏｎｇｄｅ，ＷｕＸｕｔａｎｇ，ＬｅＤｕｉｑｉａｎ．Ｏｐｔｉｍａｌｄｅｓｉｇｎｆｏｒｈｉｇｈｓｔｒｅｎｇｔｈｏｆｔｈｅｇｅａｒｓｉｎｇｅａｒｂｏｘｏｆａｕｔｏｍｏｂｉｌｅ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＸｉａｎ
ＪｉａｏｔｏｎｇＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，１９８８，２２（５）：９３－９８．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

９　杜海霞．圆柱齿轮减速器的最小体积优化设计［Ｊ］．机械工程与自动化，２０１１，２（１）：１８６－１８９．
ＤｕＨａｉｘｉａ．Ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｄｅｓｉｇｎｆｏｒｔｈｅｍｉｎｉｍｕｍｖｏｌｕｍｅｏｆｃｙｌｉｎｄｒｉｃａｌｇｅａｒｒｅｄｕｃｅｒ［Ｊ］．ＭｅｃｈａｎｉｃａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ＆Ａｕｔｏｍａｔｉｏｎ，
２０１１，２（１）：１８６－１８９．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１０　ＬｕｃｈｋｏＩＩ，ＬｉｖｄａｒＶＡ．Ｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎａｎｄｄｅｓｉｇｎｏｆｓｈｅｅｔｓｗｉｔｈａｃｉｒｃｕｌａｒｈｏｌｅｗｉｔｈｅｑｕａｌｓｔｒｅｎｇｔｈｒｅｉｎｆｏｒｃｅｍｅｎｔａｎｄｗｉｔｈｍｉｎｉｍｕｍ
ｍａｓｓ［Ｊ］．ＳｏｖｉｅｔＭａｔｅｒｉａｌｓＳｃｉｅｎｃｅ，１９８９，２４（４）：４１５－４１８．

１１　霍水泉，李人厚．多目标规划的惩罚函数法［Ｊ］．西安交通大学学报，１９９３，２７（３）：７５－８０．
ＨｕｏＳｈｕｉｑｕａｎ，ＬｉＲｅｎｈｏｕ．Ｐｅｎａｌｔｙｆｕｎｃｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄｆｏｒｍｕｌｔｉｏｂｊｅｃｔｉｖｅｐｒｏｇｒａｍｍｉｎｇｐｒｏｂｌｅｍｓ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＸｉａｎＪｉａｏｔｏｎｇ
Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，１９９３，２７（３）：７５－８０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１２　明勇，郭军华，吴刚，等．多级圆柱齿轮减速器等强度优化方法研究［Ｊ］．后勤工程学院学报，２０１０，２６（６）：５５－６０．
ＭｉｎｇＹｏｎｇ，ＧｕｏＪｕｎｈｕａ，ＷｕＧａｎｇ，ｅｔａｌ．Ｏｐｔｉｍｕｍｒｅｓｅａｒｃｈｏｎｅｑｕａｌｓｔｒｅｓｓｉｎｔｅｎｓｉｔｙｏｆｍｕｌｔｉｓｐｌｉｔｓｔａｎｄａｒｄｃｙｌｉｎｄｒｉｃａｌｒｅｄｕｃｅｒ
［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＬｏｇｉｓｔｉｃａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０１０，２６（６）：５５－６０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１３　唐进元，刘继凯，雷敦财．基于 Ｒｏｍａｘ与 Ｋｉｓｓｓｏｆｔ软件的齿形优化设计与分析［Ｊ］．机械传动，２０１１，３５（２）：１－３．
ＴａｎｇＪｉｎｙｕａｎ，ＬｉｕＪｉｋａｉ，ＬｅｉＤｕｎｃａｉ．ＯｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｄｅｓｉｇｎａｎｄａｎａｌｙｓｉｓｏｆｔｏｏｔｈｐｒｏｆｉｌｅｂａｓｅｄｏｎＲｏｍａｘａｎｄＫｉｓｓｓｏｆｔｓｏｆｔｗａｒｅ［Ｊ］．
ＪｏｕｒｎａｌｏｆＭｅｃｈａｎｉｃａｌＴｒａｎｓｍｉｓｓｉｏｎ，２０１１，３５（２）：１－３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１４　张喜逢．轮边减速器齿轮疲劳寿命预测和均载性研究［Ｄ］．长春：吉林大学，２０１２．
１５　张涛，王克胜．应用 Ｍｉｎｅｒ法则进行齿轮寿命的预测［Ｊ］．矿山机械，１９９４（５）：２３－２６．

８７３ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１５年


