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Abstract:. Scanarea 3D este cunoscutd sub numele de digitizare 3D, numele provine de la faptul ca acesta
este un proces care utilizeaza un palpator de digitizare prin contact sau non-contact pentru a capta forma
obiectelor si pentru a le recrea intr-un spagiu de lucru virtual printr-o refea foarte densa de puncte (xyz) ca o
reprezentare grafica 3D.
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1.Introducere

Desi cunoscutd de mai mult de ani, masurarea tridimensionala este o tehnica relativ noud, in continui
dezvoltare, cu aparate si echipamente (scanere 3D) inca in faza de testare, dar care ar putea revolutiona si
facilita tehnicile de masurare clasice.

Scanarea 3D este procesul de copiere a informatiilor digitale ale geometriei unui obiect fizic (solid), de
aceea este cunoscuta ca digitalizare. ,,Digitizarea“ sau ,,Digitizarea 3D este un procedeu care utilizeaza un
palpator de digitizare cu contact sau non-contact pentru a capta forma obiectelor si a le recrea intr-un spatiu
de lucru virtual printr-o retea foarte densa de puncte (xyz), sub forma de reprezentare grafica 3D. Datele sunt
colectate sub forma de puncte si fisierul rezultat este numit ,,nor de puncte* (fig.1, a), [1].

Tipul de informatii de ,,nor de puncte sunt, de obicei, postprocesate intr-o retea de poligoane mici (mod
simplu), care sunt numite retea poligonald 3D (fig. 1,b). Acest tip de informatii pot fi salvate in diferite
formate CAD (fig. 1,c), cele mai frecvente fiind formatul STL (Surface Tessellation Language). O definitie
simplificatd specificd faptului cid achizitia se face printr-o interfatd ,,material” (scaner 3D) cu ajutorul
palpatoarelor si senzorilor, precum si modelarea prin intermediul unei interfete ,,software" (software de
scanare 3D) folosind algoritmi. Datele 3D colectate sunt utile pentru o gama largd de aplicatii. Multe
tehnologii diferite pot fi folosite pentru a construi aceste dispozitive de scanare 3D, fiecare tehnologie vine
cu propriile sale limitari, avantaje si costuri, [1].

a. Nor de puncte 3D b. Retea poligonald 3D c. Suprafata rezultanta
Fig. 1. Faze ale digitizdrii sau digitizare 3D.

2. Tehnologii moderne de scanare 3D

Péana la aparitia noilor tehnologii, digitizarea a fost limitatd de viteza capului de scanare si alegerea
corectd a sistemului de palpare, tipul piesei scanate si bugetul pentru achizitionarea sau dezvoltarea
sistemului de scanare. Chiar dacd sunt destinate pentru copierea sau controlul geometric, sau mai degraba
modelarii geometrice virtuale sau realizarii de produse, o clasificare bine stabilit le imparte in doua tipuri:
scanare 3D contact si non-contact (fig.2), [2].

Inainte de a obtine un rezultat optim, cu o anumita tehnologie, este vital si se asigure ci ,achizitia
senzoriala“ corespunde aplicatiei. Criterii de acuratete, rezolutie, viteza de achizitie, viteza de masurare,
grade de libertate sau configurarea potrivita si repetabilitatea procesului trebuie si fie luate in considerare.
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2.1. Tehnologia de scanare 3D

In timp ce tehnicile de scanare cu contact 3D folosesc palpatori pentru a efectua scanarea, tehnologiile
fara contact folosesc senzori optici, surse de lumina laser, sau o combinatie a celor doua (acestea sunt cele
mai performante tehnologii de vedere economic si tehnologic viabile de scanare non-contact) pentru

reproducerea fidela a suprafetei scanate. [3]

Alte metode de scanare non-contact sunt
fotogrammetria, razele X, scanarea cu tomografie
computerizatd §i scanarea cu rezonantd magnetica.
Senzorii cu laser non-contact si cei vizuali s-au
dezvoltat ca si alternativa pentru inlocuirea celor cu
contact, unde contactul fizic nu este posibil in cazul
suprafetelor fine sau finisate delicat, superfinisate sau
cu asperitati mari si cele cu muchii ascutite.

2.2. Scanerele laser 3D cu triangulatie

Sunt scanere active care utilizeazd lumina laser
pentru a sonda mediul. Scanerul laser cu triangulatie
(fig. 3) foloseste o raza laser care scaneaza subiectul si
o cameri foto pentru a ciuta locatia punctului laser. In
functie de cat de departe laser loveste o suprafata,
punctul laser apare in diferite locuri din cAmpul vizual
al camerei.

Aceasta tehnica se numeste triangulatie, deoarece
punctul laser, aparatul de fotografiat si cu laser
emitator formeaza un triunghi. Lungimea unei laturi a
triunghiului, distanta dintre camera si emitatorul laser
este cunoscutd. Unghiul de langd emitatorul laser este
de asemenea cunoscut iar unghiul camerei foto poate fi
determinat privind locatia punctului de laser in campul
vizual al camerei.

Aceste trei informatii determina forma si
dimensiunea triunghiului si oferd locatia punctului
laser al triunghiului. Aceste tipuri de scanere au o raza
limitatd de doar cativa metri, dar precizia lor este
relativ mare fatd de restul scanerelor. Acuratetea
scanerelor laser 3D cu triangulatie este de ordinul a
cativa micrometri.

3. Concluzie

Sistemele metrologice 3D sunt capabile si
masoare tofi parametri necesari intr-o singura etapa,
fara erori, si sa redea rezultatele in acelasi fel catre
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retelele de fabricare dotate cu calculatoare, in formate folositoare pentru controlul masinilor si
managementul proceselor. Scanarea 3D cu laser oferda o multime de avantaje, precum: rapid si usor de
utilizat, compararea rezultatelor cu cele initiale, precis si non-distructiva, foarte utila pentru suprafete care nu
pot fi masurate prin metodele clasice (cu contact) si adaptiva (poate fi utilizatd in combinatie cu celelalte

metode de scanare).
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