mra.aémam, un pmyecior y una mldad de procesamiento. Para | cali-
bracién del sistema, se usa una Red Neural Artificial (RNA), y esta se
‘entrena mediante el uso de /m imagenes.

----- * Calibracion del Sistema de Reconstruccion 3D
—+ Reconstruccion 3D de la Superficie

Figura 1. Metodologia utilizada para la calibracion del sistema de reconstruccion 3D

Para calibrar el sistema, el proyector emite un patron de luz (nube de
puntos) sobre el plano de referencia, ver Figura 2 (a), después, se des-
plaza el planoun 42 y se captura la m-esima imagen correspondiente a
un me.ﬂ'mu-
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Figura 2. Sistema para Reconstruceion 3D. (a) Esquema experimental para capturar
las imégenes. (b) Imagenes capturadas a diferentes desplazamientos del plano de re-
ferencia, antes y después del ajuste en el gje Z.

c)
Figura 3. Metodologia utilizada para reconstruir un objeto de calibracion. (a) Disenio
de superficie para calibracion. (b) Superficie impresa con PLA. (c) Proyeccion de
puntos sobre el objeto.

La Figura 4 (a) muestra la superficie recuperada utilizando nuestra
propuesta. La Figura 4 (b) muestra el mapa de error entre la superficie
disefiadas y las reconstruida, el error relativo porcentual fue de 3.47%.
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Figura 4. Superf' cie reconstruida y mapa de error. (a) Superficie reconstruida del
objeto a prueba. (b) Mapa de Error entre la superficie disefada y la reconstruida.
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Conclusiones

El uso de SLP junto con una RNA fue satisfactorio para la reconstruc-
cion en 3D utilizando solo una imagen. El error de reconstruccion fue
del 3.47%. Esta propuesta no depende de los parametros de la camara
ni de la triangulacion entre el plano de referencia, la camara y el
proyector. Como trabajo a futuro, se pretende aplicar a Biometria 3D.
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