
實務專題計畫成果摘要報告

1

基於車載 LiDAR 之 3D 物件標註與偵測系統建置

專題編號：114-2-CSIE-S009
執行期限：114年第 1學期至 114年第 2學期

指導教授：陳彥霖

專題參與人員：112590026 蔡佳芠

112590028 高鉉

112590053 李政翰
一、摘要

本專題旨在建置基於車載 LiDAR 之

三維物件標註與偵測系統。由於三維物件

偵測模型的訓練高度依賴高品質標註資

料，因此本研究針對車載 LiDAR點雲資料

建立完整之標註流程與資料集。

研究過程比較多種點雲標註工具與資

料格式，最終採用 SUSTechPOINTS作為

主要標註平台，建立各式車輛及行人等物

件類別之 3D Bounding Box標註規範。

已完成多個場景之資料整理與三維物

件標註工作，成功建立可視化標註結果與

標註資料庫。後續將持續擴充資料集規模，

並評估自動化標註及三維物件偵測模型之

可行性，以提升標註效率與資料品質。

關鍵詞：自動駕駛、3D點雲、資料標註

二、計畫緣由與目的

（一）計畫緣由

目前公開之點雲資料集多為國外道路

場景，與臺灣實際道路環境存在差異。本

專題希望透過車載 LiDAR蒐集臺灣道路

場景資料，並建立三維物件標註資料集，

作為後續三維物件偵測研究之基礎。

（二）計畫目的

本專題主要目標如下：

1. 建立車載 LiDAR點雲資料蒐集與

管理流程。

2. 研究並評估適用於點雲資料之三維

標註工具。

3. 建立各式車輛及行人等物件類別之

3D Bounding Box標註規範。

4. 完成點雲資料之三維物件標註與可

視化驗證。

5. 建立可供後續三維物件偵測模型訓

練使用之標註資料集。

6. 評估自動化標註與三維物件偵測模

型之應用可行性。

三、研究範圍

本專題研究主要針對車載 LiDAR點

雲資料之三維物件標註流程進行探討，研

究範圍包含資料蒐集、資料前處理、三維

物件標註、標註結果驗證及資料集建置等

工作。透過建立標準化之標註流程，提升

後續三維物件偵測模型訓練與驗證之效

率。

（圖 1專題研究流程圖）

四、使用技術方法與工具說明

本專題採用 3D 點雲互動式標註平台

系統：SUSTechPOINTS: Point Cloud 3D
Bounding Box Annotation Tool For
Autonomous Driving進行研究。此系統支

援點雲(.pcd)資料以及相機影像(.jpg/.png)
的載入，具備 9 DoF的邊界框編輯功能，

並提供批次編輯模式。
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（圖 2 9 DoF邊界框展示）

此系統提供自動標註以及線性插值功

能，輔助產生不同影格間的邊界框。

而其使用修改過的區域生長演算法尋

找符合目標範圍內的點產生邊界框。為了

避免地面傾斜影響標註，演算法會將距地

三十公分以內點刪除後進行運算。

五、架構流程

（一）以目標物體為單位進行場景標註。

（二）以距離較近且無遮擋的影格為起點，

準確設定邊界框的大小與方向。

（三）標註物件分類並給與唯一編號，並

對特定類別加註屬性（如：靜態物件）

（四）人工介入檢查與微調。

六、實驗結果

（一）標註成果

類別包含 Car、Truck、Motorcycle及
Pedestrian等道路常見物件以 JSON格式儲

存，包含物件位置、尺寸與旋轉角度，作

為後續資料集建置及模型訓練之基礎。

（二）可視化驗證

為驗證標註結果之正確性，本研究利

用視覺化功能檢查 Bounding Box與點雲之

對應關係，確認物件尺寸、方向及位置合

理性。建立 LiDAR與 Camera之座標轉換

關係，並完成 3D Bounding Box投影至影

像平面之驗證。

（圖 3 3D Bounding Box標註成果）

（圖 4 3D Bounding Box投影結果）

（三）資料集分析

目前已完成資料集格式整理與標註流

程建立，並成功驗證標註結果可透過

Calibration 參數投影至前方相機影像中，

作為後續三維物件偵測模型訓練之基礎資

料。

（四）技術挑戰與解決方案：

1. 點雲標註效率低

由於 LiDAR點雲缺乏影像紋理

資訊，物件辨識及框選過程較耗時，

我們選擇使用預標註後再進行人工

修正。

2. 資料集格式不一致

提供之資料集來自不同來源，

其感測器配置與 Calibration參數不

同。我們針對不同資料集分別建立

對應之 Calibration設定，避免投影

與標註結果產生誤差。

七、結論

本研究已完成 LiDAR點雲資料之整

理與三維物件標註流程建立，並使用

SUSTechPOINTS完成 3D Bounding Box標
註工作。研究過程中完成標註結果可視化

驗證，以及 LiDAR與 Camera之
Calibration 整合，成功將三維標註結果投

影至影像平面。

後續將持續完成提供之多場景資料集

標註工作，並評估利用預訓練三維物件偵

測模型進行半自動標註之可行性，以提升

資料集建置效率，並作為未來模型訓練與

驗證之基礎。
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