TROJWYMIAROWY SKANER LASEROWY

[REALIZOWANY LA POMOCA PRZEMYStOWEGO ROBOTA KAWASAKI

dyplomant: mgr inz. Bartosz Gwizdata

CEL PRACY

Stworzenie kompletnego systemu trojwymiarowego skanera laserowego.
Gtownym elementem skanera jest system wizyjny sktadajacy sie z kamery
przemystowej oraz projektora linii laserowej. Urzadzenia te umieszczone sg
na flanszy manipulatora, nieruchomo wzgledem siebie.
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Praca obejmuje innowacyjne opracowanie oraz praktyczng realizacje
systemu umozliwiajacego skanowanie trojwymiarowe z uzyciem dostepnego

sprzetu.

KONCEPCJA REALIZACJI

Pole widzenia kamery musi zostac przeciete przez ptaszczyzne wiazki swiatta
laserowego. Czesc wspolna obu przestrzeni stanowi zakres roboczy skanera,
zas kontur skanowanego przedmiotu pojawia sie w ptaszczyznie wigzki lasera
w zakresie roboczym. Umozliwia to odtwarzanie informacji

o trojwymiarowych wspotrzednych obserwowanych punktow.

ETAPY PROJEKTU

1. Kalibracja Kamery

Kalibracja kamery polega na obliczeniu sposobu rzutowania punktow
z globalnego uktadu wspotrzednych na matryce kamery. Na podstawie
zestawu zdjec wzorca kalibracyjnego obliczane sa parametry wewnetrzne
i zewnetrzne kamery.
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2. Filtracjaobrazu T N N
Filtracja obrazu ma za zadanie wyizolowanie konturu linii lasera z tta zdjecia. 2 .. b X

Otrzymany kontur musi doktadnie odwzorowywac charakter linii,
jednoczesnie maksymalnie redukujac jej grubosc.

5. Obliczenia 2D-3D

Mechanizm skanowania opiera sie o tablice (LUT) przyporzadkowujaca
kazdemu pikselowi matrycy wspotrzedne punktu lezacego na ptaszczyznie
wiazki lasera. W oparciu o tablice LUT oraz potozenie kamery odtwarzane s3
wspotrzedne punktow reprezentujacych fragment modelu. Stosowne
obliczenia wykonywane sa w czasie rzeczywistym podczas jednoczesnego
przesuwania uktadu wizyjnego nad skanowanym obiektem.
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3. Kalibracjaprojektora linii laserowej
Projektor linii laserowej umozliwia odzyskanie informacji o odlegtosci
analizowanych punktow od kamery, ktora tracona jest w wyniku rzutowania ER -

punktow na matryce kamery. Aby mozliwe byto wykorzystanie w tym celu punktow
wiazki $wiatta laserowego, nalezy dokona¢ kalibracji projektora. ORI
Oczekiwanym efektem jest wyznaczenie ptaszczyzny wiazki laserowej X Tz
w uktadzie odniesienia kamery. X }Z

PODSUMOWANIE

Ostatecznym wynikiem pracy jest spojne oprogramowanie umozliwiajace
przygotowanie systemu do pracy, a takze samo skanowanie.
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4. Rolamanipulatora

Zadaniem manipulatora jest przemieszczanie uktadu wizyjnego w przestrzeni
i udostepnianie informacji o potozeniu kamery.

3D laser scanner implemented by an industrial Kawasaki robot
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