
搭建开发环境的步骤：

1. 安装python开发环境（Pytorch  imageio  imageio_ffmpeg ConfigArgParse）
2. 安装ImageMagicK命令行
3. 拍摄不同角度的多视角图像并配置目录
4. 安装ColMap，并将多视角图像计算得到相机位姿
5. 保存ColMap生成的模型，并修改配置目录
6. 将ColMap转换为LLFF格式
7. 制作NeRF的启动配置文件
8. 开始训练：
D:/Software/Python38/python.exe run_nerf.py --config configs/mydata.txt



安装Python依赖库：
Pytorch  imageio  imageio_ffmpeg ConfigArgParse

1. 安装python开发环境



拍摄不同角度的多张图片：

2.  拍摄不同角度的多视角图像



https://github.com/colmap/colmap/releases

在下面的地址下载ColMap

下载好以后解压，点击.bat文件即可运行：

运行后，终端不要关闭：

3.    安装ColMap，并将多视角图像计算得到相机位姿

https://github.com/colmap/colmap/releases


点击菜单栏File，新建工程。
然后在工程中新建DataBase。
然后选择图像文件所在目录。之后点击Save。

点击菜单栏Processing，选择特征抽取。
然后选择针孔相机来抽取特征即可。

3.    安装ColMap，并将多视角图像计算得到相机位姿



再次点击菜单栏Processing ，选择特征匹配。
用默认的参数即可，然后进行匹配。

点击重建，开始重建：

3.    安装ColMap，并将多视角图像计算得到相机位姿



重建得到稀疏点云和相机位置：

点击菜单栏File ，导出模型。位置是在images所在目
录下新建sparse/0/

会导出这几个文件：

3.    安装ColMap，并将多视角图像计算得到相机位姿



当前工程结构：

3.    安装ColMap，并将多视角图像计算得到相机位姿

存放图像文件的目录一定要叫images，否则后面转
LLFF格式时会报错。



4.    将ColMap转换为LLFF格式

https://github.com/Fyusion/LLFF

从下面的网址下载LLFF工程并解压：

然后使用Python在该工程目录下运行
python imgsposes.py 你的sparse文件夹所在目录

得到poses_bounds.npy文件

https://github.com/Fyusion/LLFF


开始训练的步骤：

1. 制作启动配置文件
2. 开始训练



1. 制作启动文件

把之前的图像拷贝到data目录下的nerf_llff_data目录下。
在源码configs下可以找到配置文件。

修改配置文件的相关信息，然后调用：
python run_nerf.py --config configs/ammonoid.txt

也可以直接将这些配置信息修改到源码中parse参数
的dafault参数值上，然后直接启动。



用原尺寸图像训练可能太大，因此这里使用下采样。为参
数：

1. 制作启动文件

但是要提前安装好ImageMagicK这个工具，并且设置其环
境变量。
https://imagemagick.org/script/download.php

ImageMagicK会自带命令行工具，如果没有独立的命令
行工具，意味着封装到了magick.exe。此时需要把
load_llff.py中的下面的代码进行修改：

这样运行时会创建缩小的图像：

https://imagemagick.org/script/download.php


2.    开始训练
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