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Osnove 30 skena
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Sto je 3D skeniranje?

e Proces digitalnog hvatanja oblika stvarnog objekta kako bi se stvorio
njegov trodimenzionalni (3D) model

e Reazultat: 3D datoteka (najéesée STL datoteka) koja sadrzi
informacije o obliku, veliéini i povrsinskim detaljima objekta (boja i
tekstura)

Emitiranje Prikupljanje Stvaranje 3D modela
laserskih zrakaiili podataka

gl‘(gr?etrleamitira laserski e Mjeri se udaljenost do e Podaci se procesiraju u softveru za stvaranje
snop, strukturiranu svjetlost svake tocke objekta kako bi digitalnog modela koji odrazava stvarniobjekt
ili koristi kameruza stvorio "oblak tocaka" (eng.

prikupljanje podataka point cloud)
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Strukturirana svjetlost i laser



Primjena 30 skenera

Podrucja primjene:

e Industrija
o Reverzno inzenjerstvo
o Kontrola kvalitete

e Maedicina

o Zubna protetika
o CT sken - 3D modeliorganskih tkiva

e Umjetnost
O Filmovii videoigre
o Ocuvanjekulturne bastinei digitalizacija arheoloskih nalazaka
o Restauracija

e Arhitektura
o) Digitalizacija prostora i objekata
o Mehanicka ispitivanja
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Automobilska industrija



SIILT S

Medicina
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Restauracija arheoloskih Digitalizacija u zgradarstvu
iskopina
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Vrste 30 skenera

Podjela skenera po nacinu rada o\

Principi funkcioniranja najpoznatijih vrsta skenera
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Vrste 30 skeniranja

Opticki skeneri
o Koriste svjetlosne i laserske zrake za hvatanje oblika
o 2 podvrste- Laserski skeneri i skeneri sa strukturiranim svjetlom

Kontaktni skeneri (CMM)
o Fizicki dodiruju objekt pomocu preciznih sondiza mjerenje.
o Koriste se u industrijskim aplikacijama gdje je potrebna visoka to¢nost.
o Ogranicenja: Spori proces i nije pogodan za osjetljive objekte.
Fotogrametrija
o Tehnika koja koristi fotografije snimljeneiz razli¢itih kutova za stvaranje detaljnog 3D modela.
o Prednosti: Pristupacno i koristi standardne kamere.
o Nedostaci: Manja preciznost u usporedbi s laserskim skenerima.
Skeniranje temeljem volumena

o Koristi tehnologiju kao sto su CT (kompjutorizirana tomografija) skeneri za slojevito snimanje unutarnje
strukture objekata.
o Primjene: Medicina i analize materijala.

Ultrazvucéni skeneri
o Koriste zvu¢ne valove za mjerenje oblika unutarnjih struktura.
o Primjena u medicini i industriji.
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Koordinatni mjerni uredaj
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Fotogrametrija dronom
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Kompijuterizirana tomografija (CT)
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Proces skeniranja

Kljuéni koraci u skeniranju o\
Najpoznatiji softveri za skeniranje i naknadnu
obradu
X X
X X
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1. Priprema objekta i okoline

CiSéenje objekta: Objekt koji se skeniratreba biti Gist i bez nepotrebnih
elemenatakoji bi mogli ometati skeniranje.

Postavka okoline: Osigurajte odgovarajuce osvjetljenje. PreviSe svjetla
moze ometati strukturiranu svjetlost, dok premalo moze smanijiti kvalitetu
skeniranja.

Pozicioniranje objekta: Objekttreba biti postavljen na odgovarajuéu
podlogukojane reflektira svjetlosti ne ometa skeniranje.

Postavljanje referentnih tocaka: Na objekt se lijepe reflektirajuceili crno-
bijele referentne toCcke ako objektima velike ravneilizaobljene plohe
Bojanje objekta: Ako objektnepovoljne povrsine za skeniranje,bojamo ga
mat bijelim sprejem. Nepovoljnepovrsine sucrne, prozirnei reflektirajuce.
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Okretni stol i referentne tocke



2. Kalibracija skenera

e Kalibracija uredaja: Prije poCetka skeniranja, skener se mora kalibrirati
kako bi se osigurala to¢nost. Kalibracija se izvodi pomocuposebnih plo¢a
sa standardiziranim tockama.

e Testno skeniranje: Proveditetestno skeniranje kako biste provjerili
kalibracijui postavke.




3. Projekcija strukturirane
svjetlosti

Strukturirana svjetlost: Skener projicirauzorak svjetlosti (obi¢no prugeili
mrezu) na objekt. Ovi uzorci su poznatii precizno kontrolirani.

Snimanje projekcije: Kameraili senzor na skeneru snimakako se
projicirani uzorci svjetlosti deformiraju na povrsini objekta.




4. Obrada podataka

e Triangulacija: Na temelju deformacija projiciranih uzoraka, skenerkoristi
geometrijutriangulacije kako biizracunao 3D koordinate svake to¢ke na
povrsini objekta.

e Generiranje oblaka tocaka (eng. Point cloud): Rezultat je oblak tocaka koji
predstavlja povrsinuobjektau 3D prostoru.



5. Povezivanje skenova
(pO potrebi)

e ViSestruko skeniranje: Ako je potrebno skenirati objektiz vise kutova,
pojedinacni skenovi se moraju spojiti u jedinstveni 3D model. Ovo se Cesto
radi pomocureferentnihtocaka ili preklapanja podrucja.

e Registracija skenova: Softver za obradu podataka koristi algoritme za
poravnavanjei spajanje pojedinacnih skenovau jedinstveni model.

TEASER [RANSAC]




5. Postprocesiranje

e Ciséenje podataka: Uklonite Sumove, Eovans
artefakte i nepotrebne tocke iz oblaka 100 triangles
tocCaka.

e Generiranje mreze: Pretvorite oblak tocaka
u poligonalnumrezu (mesh) koja
predstavlja povrsinu objekta.

e Teksturiranje: Ako je skeneropremljen
kamerom za boju, dodajte teksturu i boje na
3D model.




B.1zvozianaliza

IzZvoz modela: Spremite 3D model u odgovarajuc¢i format (npr. STL, OBJ,
PLY) za daljnjuupotrebu u CAD softveru, 3D ispisuili drugim aplikacijama.
Analiza i provjera: Provjeriteto¢nosti kvalitetumodelau odnosuna
originalni objekt.
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Vazni Faktori uspjesnog
skeniranja

Kvaliteta skenera: Visokokvalitetni skeneri e pruziti preciznije i detaljnije
rezultate.

Stabilnost okoline: Vibracijeili promjene u okolini mogu utjecatina
kvalitetu skeniranja.

Karakteristike skenirane povrsine: Prozirne, reflektirajucei crne treba
obojati sprejem za skeniranje. Velike feature-less plohe treba oznaciti
referentnim tockama.

Vjestina operatora: Iskustvo i vjestina osobe koja upravlja skenerom
takoder igraju klju¢nuulogu u kvaliteti konacnog modela.



Proces skeniranja

REVOPOINT

30 Mo - S
MINI 2 3D SCANNER

Unleash Precision, Embrace Innovation



http://www.youtube.com/watch?v=gb1OwH_TKQA
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Nabrojite neke vrste primjene 3D skeniranja.
Koje 3 vrste skenera poznajete?

Kada su potrebne referentne tocke?

Kada je potrebno bojati objekt u mat bijelu boju?

Kako se naziva sirovi rezultat 3D skeniranja (prije pretvaranjau STL)?
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/ Ako imate pitanja, posaljite mi upit:
ivan.zivkovic13@skole.hr

Kabinet 3, RCK



http://bit.ly/2Tynxth
http://bit.ly/2TyoMsr
http://bit.ly/2TtBDfr

