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Projekt rejestratora obiektow trojwymiarowych na ba zie frezarki CNC

Streszczenie . W pracy przedstawiono projekt budowy rejestratora obiektéw trojwymiarowych
wykorzystanego do skanowania prostych i tatwych ksztattéw. Skaner bryt jest urzadzeniem stosowanym do
zapisywania geometrii fizycznych obiektéw w pamieci komputera. Od zastosowanych komponentéw zalezy
jego doktadnos¢ odwzorowania rzeczywistych ksztattéw badanych obiektéw. Prezentowany rejestrator miat
by¢ niskobudzetowym projektem pozwalajgcym w prosty sposob odwzorowaé¢ nieskomplikowane ksztatty.
Wykorzystano elementy jednostki sterujgcej praca frezarki sterowanej numerycznie.

Stowa kluczowe: skaner 3D, arduino, rejestrator obiektow tréjwymiarowych.

The project of the scanner for three-dimensional ob  jects based on the
CNC

Abstract . This paper presents the project of the scanner for three-dimensional objects used to scan
the easy and simple shapes. The scanner is a device used to writting the geometry of physical objects in
computer memory. From the components used depends on the accuracy of reflecting the actual shapes of
objects studied. The presented scanner was to be low-budget project that allows to easily reproduce simple
shapes. Components were used for the control unit CNC milling work.

Keywords: scanner 3D, arduino, scanner for three-dimensional objects
1. WPROWADZENIE

Skaner bryt jest urzgdzeniem stosowanym do zapisywania geometrii fizycznych
obiektow w pamieci komputera. Skanery obiektéw trojwymiarowych dzielg sie ze wzgledu
na zasade dziatania dzielg sie na dwa typy:

- optyczne,
« stykowe.

Réznig sie miedzy sobg predkoscig procesu skanowania jak i dokladnoscig. Mnigj
dokladne, ale szybsze, metody optyczne polegajg na oswietleniu obiektu Swiattem i
pomiarze odchylen od oczekiwanego ksztattu wzorcowego. Zrodiem $wiatta moze byé np.
laser punktowy, laser liniowy, projektor. Wolniejsza, ale bardziej precyzyjna jest metoda
stykowa. W metodzie stykowej, maszyna wspotrzednosciowa robi serie pomiarow poprzez
dosuniecie ramienia z czujnikiem do obiektu i zarejestrowanie pozycji punktu styku
poprzez odczytanie wartosci potozenia z enkoderdw liniowych/obrotowych. Dobor metody
zalezy tez od materiatu, z jakiego wytworzony jest skanowany obiekt. Metody optyczne nie
nadajg sie do materiatdbw przejrzystych i mocno blyszczacych, natomiast metodami
stykowymi nie powinno sie skanowa¢ obiektéw z materiatéw elastycznych [1].
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Rys. 1. Schemat budowy stanowiska [2]

Kamera wykonuje serie zdje¢ wokoét obiektu, kazde zdjecie robione jest co staly kat.
Wykonywane sg zdjecia wokot obiektu, co oznacza ze na kazdym kolejnym zdjeciu obiekt
jest obrécony o kolejne 360 stopni / 120 = 3 stopnie. Program nastepnie, wiersz po
wierszu, szuka najjasniejszego piksela. Nastepnie, gdy piksel taki zostanie znaleziony
mierzony jest dystans b pomiedzy nim a $rodkiem obrazu. Wynik w pikselach, zamieniany
jest na milimetry [4].
Reasumujac, do podstawowych zatozen projektowych zaliczono:

- skanowanie prostych obiektéw,

- zapisywanie zeskanowanego obiektu w formacie CAD,

- prosta i niedroga konstrukcja.

2. ELEMENTY SKLADOWE

Do budowy rejestratora obiektow trojwymiarowych wykorzystano nastepujace elementy:
- Arduino wraz z Arduino IDE,

- processing IDE,

- silnik krokowy,

- driver silnika krokowego wraz ze zroédtem zasilania,

- laser punktowy (lepszy liniowy),

- kamera internetowa,

- program Meshlab [3].
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Rys. 1. Komponenty niezbedne przy budowie rejestratora obiektow tréjwymiarowych:
tréjwymiarowych: a) ptyta Arduino, b) wskaznik laserowy i silnik krokowy,
c) kamera internetowa, d) sterownik silnika krokowego, e) skanowany obiekt,
f) zasilacz silnika krokowego
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3. WYNIKI

Wyniki skanowania zostaty zapisane w pliku z rozszerzeniem *.asc. Plik mozna
otworzy¢ za pomocg programu MeshLab (open source).
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Rys. 2. Obraz otrzymany w wyniku skanowania w programie MeshLab: a) chmura
punktow, b) model parametryczny
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3. PODSUMOWANIE

Zaproponowany projekt mozna z powodzeniem zastosowa¢ do skanowania
prostych obiektow dwu i trojwymiarowych (2D i 3D).

Proponowane usprawnienia i modyfikacje:

a) odwroci¢ kamere o 90 stopni, w efekcie zwiekszy sie ilo$¢ warstw,

b) zastosowanie lasera liniowego zamiast punktowego (modyfikacje zrédta wigzki swiatta),
c) zastosowanie odpowiedniego filtru obrazu wideo w celu wyeliminowania odbi¢ lasera od
powierzchni potyskujacych,

d) zastosowanie kamery HD lub lustrzanki,

e) ulepszenia kodu, m.in. wskazywanie miejsca gdzie Z=0, dzieki temu bryta nie bedzie
odbita wzgledem punktu P = (0, 0, 0).
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