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研究方法研究動機與目的 研究方法研究動機與目的 研究方法研究動機與目的
於開發早期及與使用者進行溝通並瞭解其需求可有效提高產品的附加價值，但對  Image Processing於開發早期及與使用者進行溝通並瞭解其需求可有效提高產品的附加價值，但對
於衣服 鞋品與飾品等需考量搭配性的產品而言 在設計評估的過程中仍需使用

 Image Processing
利用 與 去除實景目標外的雜訊於衣服、鞋品與飾品等需考量搭配性的產品而言，在設計評估的過程中仍需使用 利用Region Growing與Distance Filtering去除實景目標外的雜訊。於衣服 鞋品與飾品等需考量搭配性的產品而言 在設計評估的過程中仍需使用

實體模型 不僅使展示店的庫存成本提高 亦無法即時考量使用者的個別需求
利用 g g與 g去除實景目標外的雜訊

實體模型，不僅使展示店的庫存成本提高，亦無法即時考量使用者的個別需求，
故希望藉由擴增實境的方式，提供一套虛擬試穿技術，開創全新的產品開發模式。故希望藉由擴增實境的方式 提供一套虛擬試穿技術 開創全新的產品開發模式

研究架構
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研究架構
Seed

計算 經過 經過研究架構 計算 Seed 經過 Region Growing 經過 Distance Filteringg g g

 Axis Alignment Axis Alignment
透過 Image segmentation與Linear Regression建立足部（手部）座標系。Image Capture Ki tTM 透過 Image segmentation與Linear Regression建立足部（手部）座標系

開發環境
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以Linear Regression Image segmentation
以Linear Regression

Image Processing Image segmentation
g

建立足部座標系
Image segmentation

建立手部座標系g g 建立足部座標系 建立手部座標系

 3D T f i
Next Frame

 3D Transformations3D Transformations 
將3D模型的座標系與足部（手部）座標系進行比對 再藉由兩座標系間之相Process Flow 將3D模型的座標系與足部（手部）座標系進行比對，再藉由兩座標系間之相Process Flow

差的角度資訊來求得ICP運算所需之旋轉矩陣。Data Flow 差的角度資訊來求得ICP運算所需之旋轉矩陣。Data Flow

Next Frame  TrimNext Frame  Trim
利用3 f i 所得之 向量 消除3 模型於 i 視角中無法看到的A i Ali t 利用3D Transformations所得之Z向量，消除3D模型於 Kinect視角中無法看到的Axis Alignment Saved in
點群，以提升ICP運算的速度及準確度。y

Saved in 
d t b 點群，以提升ICP運算的速度及準確度。y
data base

 ICP Trackingz  ICP Tracking
藉由平移與旋轉 求得兩個點集合間距離總和最小之轉換矩陣 以達到最佳

z
藉由平移與旋轉，求得兩個點集合間距離總和最小之轉換矩陣，以達到最佳x 藉由平移與旋轉 求得兩個點集合間距離總和最小之轉換矩陣 以達到最佳
的疊合 我們將系統分為兩階段進行如下：的疊合。我們將系統分為兩階段進行如下：

St 1：以F t d P i t M d l進行ICP運算
Result on screen

f  Stage1：以Featured‐Point Model進行ICP運算3D Transformations
 Stage2：以Complete Model進行ICP運算yy  Stage2：以Complete Model進行ICP運算yy

ModelModel
• 示意圖 (per frame)

使用兩階段之ICP追蹤運算
z • 示意圖 (per frame)

使用兩階段之ICP追蹤運算zx E

可更有效率地求出最佳解x
x

僅用 Stage1追蹤SE 可更有效率地求出最佳解x 僅用 Stage1追蹤

僅用 S 2追蹤M 僅用 Stage2追蹤M

Shoe Model Stage1+Stage2追蹤

ICP Tracking Trim
Shoe Model

• 數據比較表：ICP Tracking Trim • 數據比較表：

Stage1 Stage1 Stage2 Stage1+Stage2Stage1 g g g g

Fps 45 24 36Fps 45 24 36

Effect Poor Good GoodBest Performance Effect Poor Good GoodBest Performance

Featured‐Point  Time

St 1的 F t d P i t位置設計如下：Foot ModelTracking  
• Stage1的 Featured‐Point 位置設計如下：Foot Modelg
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實作結果實作結果實作結果實作結果

F H d
速度提升：原24fps → 36fps ( KinectTM之擷取上限為30fps ) 首次將此技術應用於手部產品

Foot Hand
速度提升：原24fps → 36fps ( Kinect 之擷取上限為30fps )
快速移動之追蹤結果：原動作與畫面不同步 表現良好

首次將此技術應用於手部產品
適用於手環 手表等手部飾品Foot Hand快速移動之追蹤結果：原動作與畫面不同步→ 表現良好 適用於手環、手表等手部飾品

結論結論結論
本研究針對軟性產品發展產品原型設計評估技術 利用此一前瞻技術 相關產業將能夠開啟創新的服本研究針對軟性產品發展產品原型設計評估技術，利用此一前瞻技術，相關產業將能夠開啟創新的服

年度工業工程專題
本研究針對軟性產品發展產品原型設計評估技術 利用此一前瞻技術 相關產業將能夠開啟創新的服
務模式 消費者能於擴增實境環境中 模擬試戴鞋類 手飾的效果 藉此實現以人為中心的設計概念 101年度工業工程專題務模式。消費者能於擴增實境環境中，模擬試戴鞋類、手飾的效果。藉此實現以人為中心的設計概念， 101年度工業工程專題
實現具前瞻性的大量個人化服務，賦予軟性產品全新的開發模式。
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實現具前瞻性的大量個人化服務 賦予軟性產品全新的開發模式
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