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Laserscanning
Time of Flight Kameras

Streifenprojektion,Strukturiertes Licht,
Tiefenkameras

Structure from Motion, Structure from Stereo

 

Scanner Technologie



  

Puls- oder Phasen-Laserscanner
Messvolumen 1 -1000m
Genauigkeit 1 – 10 mm
Kosten ca. 50 TEuro

 

 

Laserscanning



  

Laufzeitmessung bis 10m 
Genauigkeit im Zentimeterbereich

100 fps 200x200px
CamCube PMD Technologies

Kosten ca. 10TEuro
 

 

Time of Flight Kameras



  

Laufzeitmessung bis 10m 
Genauigkeit im Zentimeterbereich

100 fps 200x200px
CamCube PMD Technologies

Kosten ca. 10TEuro
 

 

Time of Flight Kameras



  

Strukturiertes Licht / Streifenprojektion 
Messvolumen 0 – 3m 

Genauigkeit 0,3mm - 0,003 mm
DAVID, GOM, Breukmann

David ca. 2TEuro, andere um 10TEuro
 
 

 

Strukturiertes Licht



  

 
 

 

Scannen mit strukturiertem Licht



  

 
 

 

Demo  DAVID Laserscanner



  

Messvolumen 0,4m - 10m 
Genauigkeit 0,3cm – 1cm

Auflösung 640x480px
30fps, Realtime Oberflächenvermaschung

Primesense, Kinect, Asus Xtion
 
 

 

Tiefenkameras



  

Photogrammetrie, Computer Vision
RGB Kamera

Flexibles Aufnahmeverfahren
ARC 3D, 123DCatch, Photo-to-3D

 
 

 

Structure from Motion, Structure from Stereo



  

Was soll gescannt werden? 
Oberfläche, Messvolumen, Bewegung

Tiefengenauigkeit, Auflösung
Geschwindigkeit, Umgebung, Lichtverhältnisse

Datennutzung CNC, Visualisieren
 

 

Auswahlkriterien für ein Scanverfahren



  

 

 

Scannen mit der Tiefenkamera



  

 

 

Infrarot-Tiefenmuster



  

 

 

Scansoftware für Tiefenkameras



  

 

 

Steady Cam und Smartphone

VNC Server - Android VNC Viewer, mobile Hotspot
USB Verlängerung, Kontrollpunkte zur Skalierung

 



  

 

 

Demo Skanect - KScan3D

Vergleich der Tiefenauflösung 
Primesense Carmine 1.09, Kinect, DCC, WebCam

 



  

In Computer Vision wird mit Structure from Motion 
ein Prozess bezeichnet, der die räumliche Struktur 
von Objekten aufgrund korrespondierender 
Merkmale in Bildern erkennt.

 

 

Structure from Motion SfM



  

Structure from Motion SfM



  

SFM / Bundler Prozesskette

RunBundler.sh

Extract focal

matches.init

Features Match

Image List Image Key

Bundle

bundle.out *.ply

View /Process

Linux
Bash
Perl 

SIFT 

Winows
Cygwin 

SIFT RANSAC 



  

SIFT Keypoint Detector

Scale invariant feature transform SIFT ist ein Algorith-
mus zur Beschreibung und Erkennung von Merkmalen. 
Autor David Lowe, University of British Columbia, US Patent,1999.



  

PMVS / CMVS

PMVS erzeugt dichtere Punktwolken
CMVS Preprocessor für PMVS Clustering 
Visual SfM Windows Version mit GPU Computing 
Chanchang Wu, Yatsuka Furukawa, Univ. Washington

 
 



  

Aufnahmegeometrie SFM



  

3D-Rekonstruktion mit VSFM



  

3D-Rekonstruktion mit VSFM – Sparse Point Cloud



  

3D-Rekonstruktion mit VSFM – Dense Point Cloud



  

Online Service 123DCatch



  

Structure from Stereo

[ www.agisoft.ru | www.photo-to-3d.com ]



  

AgiSoft StereoScan

[ c:/programme/AgiSoft/samples]



  

Bereinigen der Punktwolke
Poisson Surface Rekonstruktion
Oberfläche reduzieren, glätten

Alignment / Registrieren
Textur übertragen

 

Mit Meshlab von der Punktwolke zur Oberfläche



  

 

Meshlab Delete / Merge Reduktion 0,5Mio Punkte



  

 

Meshlab Oberflächenrekonstruktion



  

 

Meshlab Attributtransfer



  

 

Meshlab 3D-Oberfläche



  

 



  

3D Drucker Werkzeuge

ReplicatorG – GCode Viewer
Meshmixer
123DPrint
Makerware

Netfabb Studio
 



  

3D Drucker Werkzeuge

Meshmixer: Korrektur, Solid
(123DPrint: Latest)

Makerware: Positionierung, Skalierung
Netfabb Studio: STL Output

 



  

Meshmixer von der Oberfläche zum Solid



  

Makerware – Skalierung, Transformation

 
 



  

 

Netfabb Studio – Sclicing Tool & Repair



  

Sketchfab.com das YouTube fer 3D-Modelle



  

i.materialise.comi.materialise.com
  www.shapeways.comwww.shapeways.com

 

3D-Druck Online-Service



  

Digital- und Tiefenkameras sind für die 3D-
Objektaufnahme geeignet. Genauigkeit, Oberfläche, 
Umgebungslicht und Messvolumen bestimmen den 

Einsatz.

RGB-Sensoren wie Smartphone oder DCC mit SfM 
benötigen eine texturierte Oberfläche bei weniger 

eingeschränktem Meßvolumen. Primesense 
Carmine 1.09 bietet für den Nahbereich 

hinreichende Genauigkeit. 
 

Zusammenfassung 



  

www.scanner.imagefact.de

Vielen Dank für Ihre Aufmerksamkeit


