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Optil ke mjerne metode
3D digitalizacija

3D digitalizacija Fotogrametrija Di n a mi fotdgmmetrija
(ATOS) (TRITOP) (PONTOS)

Analiza obrade deformiranjem Analiza deformacija Speckle Interferometer
(ARGUS) (ARAMIS) (ESPI)
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Optil ke mjerne metode
Pregled

3D digitalizacija Fotogrametrija Di n a mi fotegaametrija
(ATOS) (TRITOP) (PONTOS)
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Analiza obrade deformiranjem Analiza deformacija Speckle Interferometer
(ARGUS) (ARAMIS) (ESPI)
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ATOS 3D digitalizator

Sustav za 3D
digitalizaciju

25 Gesellschaft fur Optische Messtechnik




Principrada - ATOS 3D digitalizator

o

Stereo postava
(Stereo Setup)

Referentne
(Reference Points)

Uzorci linija
(Fringe Projection)
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Principrada - ATOS 3D digitalizator
Stereo postava

_ o ) , Kamera 1 Projektor Kamera 2
LTri angulacija izmelLu d

- Projektor je pasivni dio sustava y ‘ y2p

A nema toplinskog efekta

LOdrelivanje 3D koordin
4 opagadjyw,X?y?)za3
nepoznanice

A pre definiranost sustava

Stereo postava omogul ava:
LSt al no pralenje senz ,
pomaka, €) i
LOnline informaciju o pomaku ‘
LOnline vizualizacija mjernog volumena P
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Principrada - ATOS 3D digitalizator
Uzorci linija

L Sekvencijalno projiciranje uzoraka linija
( Bringe projection 0 )

LKodi rano sG@raygodetol ot: fimz ni
pomak
LKombinacija binarnog kodiranja i
lokalne fazne informacije daje 3D
koordinate

l-Heterodinski fazni pomak
( Heterodyne Phaseshift 0 )

LProjicira se samo fazni pomak
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Principrada - ATOS 3D digitalizator
Referentne tol ke

l-Mjerenje referntnih t ol ak a
LAut omat sko pokl apanj e
mjerenja
LKontrola pomaka objekta odn . Senzora
LLKontrola kalibriranosti sustava
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ATOS
3D digitalizator

Karakteristike

L-Mobilni 3D skener

I Promjenjivi mjerni volumeni
l-Robusnost, kompaktnost

l-Vrlo brza mjerenje < 1 sekunde
l-Jednostavno rukovanje

[ Koristi se kao samostalni sustav ili kao
ATOS XL konfiguracija (s TRITOP sustavom )

l.Jednostavna integracija sa sustavima za
automatizaciju , roboti i rotacijski stolovi

Tehnol o ¢erep @kaniesa

L Fotogrametrijska kalibracija

l.Samo nadzor

l-A0nline 0 kontrola

LVi soka razlulgvost det al
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ATOS sustavi: dijelovi

L.mjerna glava
Ldvije digitalne CCD kamere visoke
rezolucije

L.projektor sa heterodinskim kodiranim
svjetlom

Lupravl!ljalka jedinica
Llosobno ralunal o
L.programski paket ATOS

“

,
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Tilekrada - ATOS 3D digitalizator

Pozicioniranje

v

Mjerenje

\

Automatska poklapanije

v

Rezultati

LRulno ili automatizirano namjegtanje
senzora odn. objekta .
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Tilekrada - ATOS 3D digitalizator

Pozicioniranje

\

Mjerenje

\

Automatska poklapanje

v

Rezultati

LProjiciranje  uzoraka linija
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Tilekrada - ATOS 3D digitalizator

Pozicioniranje

\

Mjerenje

\

Automatska poklapanije

v

Rezultati

LMj erenje pojedinaldnd h fHz
milijuna 3D tolaka u jed
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Tilekrada - ATOS 3D digitalizator

Pozicioniranje

v

Mjerenje

\

Automatska poklapanje

v

Rezultati

LAut omat sko pokl apanje po
mjerenja u zajednil ki ko
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