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Construcao de um scanner 3D
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Introducao

Principio de funcionamento

camera
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Introducao

Principio de funcionamento
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Introducao

Formacgao de imagens
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Montagem Experimental

Camara

Objecto a
caracterizar

Motor DC

2011 INESC

Sistema de Varrimento Laser para Caracterizagao Tridimensional de Objectos



Recolha de Dados
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Desenvolvimento de Software

MATLAB =

The Language of Technical Computing

Copyright 1984 - 2008, The MathWords Inc..
Protected by U.S. patents. See vwaw.mathwoiks. comfpatents

‘The MathWorks
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Desenvolvimento de Software

= DAINESChe-fisica 201 hwarnmento_laser_vim
File Edit Text Ge Cell Tools Debug Desktop Window Help k]
DEH|$RB2C (0D - Aedn|[R-ER0BRE BB -|f
BB -0 |+ |+ |x |20,
40 % laser - a
43 = h = ones(5,1)/5;
42
43 % define threshold para detecgdc da linha do laser
44 — threshold = 0.1;
45
48 $obtém numero total de frames
47 — num frames = get(obj, 'numberOfFrames')
| 48
| 49 - [ for k=1l:num frames
|| 50 - disp(sprintf('A analisar o frame #3d de #3d - %.2£%3%', k, num fram
al
52 % 1& o frame desejado da sequéncia de video
Nl 53 — imagem = read(obi,k):
| 54 B
55 % corta imagem de acordo com a ROT
56 — imgCrop = imcrop (imagem(:,:,cor), rect): —]
57 —_
#| 58 % suaviza a imagem & converte de uintg para double
59 — imgFilt = filterZ (h, im?double (imgCrop) ) :
"l &0 E
! a1l % para cada linha, encontra a intensidade maxima & a posigdo x des |
62 % maximo ]
| 63 £ [valores, indices]
I 64 — [mx(k,:), rtmplk,:)] = max({imgFilt, [I, 2): :
a5
a6 % sSe existir uma linha laser, usa interp para preencher possiveis L
| €7 % interrupgdes
a8 % se ndo existir linha laser, preenche com Zeros
a9 — if (length({ find({ mx(k,:) > threshold ) ) >= 2 )
70— r(k,:) = interpl( find( mx(k,:)>threshold )}, rtmp( k, find (mx(
i 71 - else
72 = rik,:) = zeros|(l,size(rtmp,2));
73 — end;
T4
75 % agpresenta imagem & a linha laser calculada
76 — figure(2);clf; 8
< . | 3
script Ln 5 Col 20 [OVR
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Desenvolvimento de Software
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Pré-processamento
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Resultados
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Aplicacoes
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Conclusoes Gerais

 Simplicidade
e Custo reduzido

* Visualizacédo 3D de objectos em 360°

* Nao tem a capacidade de operacao em tempo-real

» Objectos translucidos, transparentes ou espelhados limitam
severamente a qualidade dos resultados

* Oclus0es devido a forma do objecto limitam o desempenho
deste metodo

* Principal limitagao vem da espessura do feixe laser na imagem
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Perguntas? Questions? Preguntas? Fragen? Otazky? Kérdésre?

2011 INESCPORTO Sistema de Varrimento Laser para Caracterizagao Tridimensional de Objectos




