
Pole widzenia kamery musi zostaæ przeciête przez p³aszczyznê wi¹zki œwiat³a 

laserowego. Czêœæ wspólna obu przestrzeni stanowi zakres roboczy skanera, 

zaœ kontur skanowanego przedmiotu pojawia siê w p³aszczyŸnie wi¹zki lasera 

w zakresie roboczym. Umo¿liwia to odtwarzanie informacji 

o trójwymiarowych wspó³rzêdnych obserwowanych punktów.
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CEL PRACY

Praca obejmuje innowacyjne opracowanie oraz praktyczn¹ realizacjê 

systemu umo¿liwiaj¹cego skanowanie trójwymiarowe z u¿yciem dostêpnego 

sprzêtu. 

KONCEPCJA REALIZACJI

ETAPY PROJEKTU

1.   Kalibracja Kamery

Kalibracja kamery polega na obliczeniu sposobu rzutowania punktów 

z globalnego uk³adu wspó³rzêdnych na matrycê kamery. Na podstawie 

zestawu zdjêæ wzorca kalibracyjnego obliczane s¹ parametry wewnêtrzne 

i zewnêtrzne kamery. 

zakres roboczy

2.   Filtracja obrazu

Filtracja obrazu ma za zadanie wyizolowanie konturu linii lasera z t³a zdjêcia. 

Otrzymany kontur musi dok³adnie odwzorowywaæ charakter linii, 

jednoczeœnie maksymalnie redukuj¹c jej gruboœæ. 

3.   Kalibracja projektora linii laserowej

Projektor linii laserowej umo¿liwia odzyskanie informacji o odleg³oœci 

analizowanych punktów od kamery, która tracona jest w wyniku rzutowania 

punktów na matrycê kamery. Aby mo¿liwe by³o wykorzystanie w tym celu 

wi¹zki œwiat³a laserowego, nale¿y dokonaæ kalibracji projektora. 

Oczekiwanym efektem jest wyznaczenie p³aszczyzny wi¹zki laserowej 

w uk³adzie odniesienia kamery. 

4.   Rola manipulatora

Zadaniem manipulatora jest przemieszczanie uk³adu wizyjnego w przestrzeni 
i udostêpnianie informacji o po³o¿eniu kamery.

Ostatecznym wynikiem pracy jest spójne oprogramowanie umo¿liwiaj¹ce 

przygotowanie systemu do pracy, a tak¿e samo skanowanie. 

5.   Obliczenia 2D-3D

Mechanizm skanowania opiera siê o tablicê (LUT) przyporz¹dkowuj¹c¹ 

ka¿demu pikselowi matrycy wspó³rzêdne punktu le¿¹cego na p³aszczyŸnie 

wi¹zki lasera. W oparciu o tablicê LUT oraz po³o¿enie kamery odtwarzane s¹ 

wspó³rzêdne punktów reprezentuj¹cych fragment modelu. Stosowne 

obliczenia wykonywane s¹ w czasie rzeczywistym podczas jednoczesnego 

przesuwania uk³adu wizyjnego nad skanowanym obiektem.

PODSUMOWANIE

Stworzenie kompletnego systemu trójwymiarowego skanera laserowego. 

G³ównym elementem skanera jest system wizyjny sk³adaj¹cy siê z kamery 

przemys³owej oraz projektora linii laserowej. Urz¹dzenia te umieszczone s¹ 

na flanszy manipulatora, nieruchomo wzglêdem siebie.
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