
 نقاط سفورماتورها بر پردازش ابربالقوه تران ری: تأثیسه بعد نقاطپردازش ابر 

 
های بعدی، به ویژه ابر نقاط، در زمینههای نمایش بصری سهبعدی، منجر به اهمیت فرمتسازی سهتقاضای رو به رشد برای مدل

های کلاسیک پردازش ابر نقاط های اخیر، روشر سالد .ریزی شهری شده استدکار و برنامهمختلفی مانند پزشکی، رانندگی خو

های ابر پردازش خودکار داده .اندکردهدقت ارائه  در ابل توجهیهای قپیشرفت و های یادگیری عمیق دادهتکنیکجای خود را به 

کاربردهایی مانند رانندگی خودکار، رباتیک  مهم دربندی اشیاء، یک حوزه تحقیقاتی تقسیم و بعدی برای تشخیص، ردیابیقاط سهن

ها نیز از حجم بالای این دادههای ابرنقاط به دلیل کارآمد دادهسازی های فشردهتوسعه الگوریتموه بر این، علاو واقعیت مجازی است. 

بندی، پردازش ابر نقاط، از جمله تشخیص اشیاء، طبقهاهمیت زیادی برخوردار است. در این پروژه ابتدا، پیشنیه پژوهشی کاملی از 

صورت ها بههای جدید، از جمله ترانسفورماتورتکنیک در این بررسی،. گیردبررسی قرار می موردسازی بندی، ردیابی و فشردهتقسیم

توکن  کردیروهای مبتنی بر ترانسفورمرها شامل بندی اشیا روشبندی و طبقهدر زمینه تقسیمگیرد. خاص مورد توجه قرار می

صورت جامع بررسی خواهند شد. به [6][5]یتوال-یسازتوکن  یبیترک کردیروو [4][3] یتوال یمدلساز کردیرو، [2] [1]یساز

های روش ادامه. در خواهیم پرداخت  [9][8][7]های کانولوشن شامل کانولوشن گسسته و پیوسته  و ترکیبیسپس به بررسی روش

های مبتنی بر ششوند. در نهایت نیز روبررسی می  [11][10] رمز گشا –ای شامل رویکرد فقط رمزگذار و رویکر رمزگذار نقطه

های مبتنی بر کانولوشن و در بخش تشخیص اشیا، روش شوند.دامنه فضایی و دامنه طیفی بررسی می دگراف شامل رویکر

 شوند. در بخش ردیابی اشیا، ترنسفورمرها در ردیابی تک شی و چندشیبررسی می  [14][13][12]ترنسفورمرهای مبتنی بر توجه

های مبتنی بر هندسه ، روشprojectionهای مبتنی بر سازی، روش. در نهایت در قسمت فشردهشوندبررسی می [17][16][15]

 بررسی خواهد شد.  [19][18] های یادگیری محور شامل کدگذار خودکارو روش

جهی، به طور قابل تو .سازی ابر نقاط استفشردهدر پردازش و رها ن تأثیر بالقوه ترانسفورمبرجسته کرد از این بخش،هدف 

بررسی جامع انجام شده در این  .اندبه دست آوردهدر این حوزه ای را های توجه، نتایج پیشرفتهگیری از مکانیسمبا بهره ترنسفورمرها

 .دهدهای موجود در این حوزه را مورد بحث قرار میکند و همچنین چالشها را برجسته میهای آننقاط قوت و محدودیت پروژه،

ه نتایج این بررسی جامع در یکی هدف این است ک نشان داده شده است 1در شکل  در پردازش ابرنقاط یفعل یکردهایرو یطبقه بند

 مقاله مروری به چاپ برسد.
 

 

 
 بندی رویکردهای فعلی در پردازش ابر نقاططبقه – 1شکل 

 



هیم پرداخت. ها برای پردازش ابر نقاط از جهت دقت و زمان پردازش خواکارها جهت بهبود کارایی این شبکهدر ادامه به بررسی راه

گیری های نمونهقاط، کارایی الگوریتمبرای نمایش ابر ن (CGA) های هندسی فشردهگیری از ساختار آرایهبا بهرهدر طرح سال قبل، 

روش پیشنهادی از لحاظ زمان اجرا و حافطه مصرفی . بخشیدیمرا بهبود  (KNN) ترین همسایهنزدیک-K و (FPS) دورترین نقطه

که به  داده شدسازی ابر نقاط توسعه گذاری کارآمد برای فشردهدر نهایت، یک روش وصله های قبلی است.بسیار کارآمدتر از روش

کند. در طرح فعلی هدف این است کارآمد میبسیار  را طور قابل توجهی تعداد محاسبات و مصرف انرژی مورد نیاز برای رمزگذاری

تعمیم داده شود و پردازش  اشیا نیزبندی اشیا و ردگیری های ابرنقاط شامل تشخیص و طبقهکه روش ارائه شده برای سایر پردازش

 تر و پیچیدگی محاسباتی کمتر انجام شود.ابرنقاط با کارایی به
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