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M2(b) Hasil Koordinat 3D Pemprosesan Imej

Objek Model Kapal MMV Perisian Australis 246

N1 Kedudukan Kamera dan Titik 3D Australis bagi

Model Kapal MMV 250

N2 Hasil Penjanaan Model Kapal MMV menggunakan

data Australis dengan paparan Wireframe 251

N3 Hasil Penjanaan Model Kapal MMV menggunakan

data Australis dengan paparan permukaan Shaded 252

O1 Kedudukan Kamera dan Titik 3D PhotoModeler

bagi Model Kapal MMV 253

O2 Hasil Penjanaan Model Kapal MMV

menggunakan data PhotoModeler dengan

paparan Wireframe 254

O3 Hasil Penjanaan Model Kapal MMV

menggunakan data PhotoModeler dengan

paparan permukaan Shaded 255

P Imej Objek Kenderaan Pacuan 4 Roda Mitsubishi Pajero 256

Q1 Hasil Pemprosesan Imej dan Koordinat 3D

Objek Kenderaan Pacuan 4 Roda Mitsubishi Pajero

Perisian Australis 257

Q2(a) Hasil Pemprosesan Imej Objek Kenderaan

Pacuan 4 Roda MitsubishiPajero Perisian PhotoModeler 265

Q2(b) Hasil Koordinat 3D Pemprosesan Imej Objek Kenderaan

Pacuan 4 Roda MitsubishiPajero Perisian PhotoModeler 269

R1 Kedudukan Kamera dan Titik 3D Australis bagi

Kenderaan Pacuan 4 Roda Pajero 274

R2 Hasil Penjanaan Model Pacuan Empat Roda

menggunakan data Australis dengan paparan Wireframe 275

R3 Hasil Penjanaan Model Pacuan Empat Roda

menggunakan data Australis dengan

paparan permukaan Shaded 276



xxviii

S1 Kedudukan Kamera dan Titik 3D PhotoModeler

bagi Kenderaan Pacuan 4 Roda Pajero 277

S2 Hasil Penjanaan Model Pacuan Empat Roda

menggunakan data PhotoModeler dengan

paparan Wireframe 278

S3 Hasil Penjanaan Model Pacuan Empat Roda

menggunakan data PhotoModeler dengan

paparan permukaan Shaded 279




