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Introduccién

Temas del curso, objetivos y motivacion general. Una breve revision de los actuales scanners 3D
comerciales y académicos, incluyendo sistemas activos y pasivos. Los scanners 3D especificos que
se van a discutir y construir en este curso. De que manera los conceptos de triangulacion rayo-plano
y triangulacién rayo-rayo vinculan los sistemas existentes y los que se presenta en este curso. Las
limitaciones de estos scanners 3D, en particular, la restriccién a la superficies sélidas. La
organizacion general del proceso de 3D scanning.

Las matematicas de la triangulaciéon 3D

Las matematicas generales de la triangulacién rayo-plano y la triangulacién rayo-rayo. Cimaras y
proyectores son tratados como dispositivos utilizados para medir cantidades geométricas, tales como
puntos, lineas y planos. Los detalles de calibracion seran cubiertos en una seccion posterior.
Representacion paramétrica e implicita de lineas y planos en 3D. Soluciones de cuadrados minimos
para reconstruccion de puntos en 3D.

3D scanning con barrido de planos

Detalles de la aplicacién practica para dos 3D scanners especificos basados en la triangulacién rayo-
plano: (1) el clasico slit-scanner consta de una sola cdmara digital y un puntero laser puntero
modificado para proyectar una linea recta, y (2) el sistema de bajo costo propuesto por Bouguet y
Perona en 1998. En ambos casos un método espacio-temporal se puede usar para establecer la
correspondencia entre rayos (pixels de la cdmara) y planos (lineas projectadas).

Calibracion

Las matematicas y software necesarios para calibrar la cdmara y la iluminacién utilizada en los
metodos anteriores basados en barrido de plano. La calibracion intrinsica y extrinsica se consigue
utilizando un patrén de tablero de ajedrez plano.

Reconstruccion y visualizacion usando nubes de puntos

Densas nubes de puntos en 3D se reconstruyen utilizando los 3D scanners basados en barrido de
planos. Formatos de archivo y métodos para visualizar y manipular las nubes de puntos.

[luminacién Estructurada

[luminacién estructurada es un método popular para superar algunas limitaciones de los 3D scanners
basados en barrido de planos. Como disefiar los patrones de iluminacién para minimizar el tiempo de
adquisicion. Codigos de Gray. Métodos para decodificacién

Calibracion del Projector

Como calibrar un proyector indirectamente usando el mismo método para calibracion de cdmaras e
imégenes virtuales de un tablero de ajedrez desde el punto de vista del projector.




' { Combinacion de Nubes de Puntos Obtenidos desde Multiples Puntos de Vista

Como crear correctamente un modelo completo de un objeto en 3D mediante la fusion de multiples
nubes de puntos obtenidas desde multiples puntos de vista. El algoritmo iterativo de punto mas
préximo (iterative closed point-ICP) para la alineacién de multiples nubes de puntos.
Reconstruccion de Superficies a Partir de Nubes de Puntos

Meétodos y software para la interpolacién o aproximacion de nubes de puntos por mallas poligonales.

Introduccion al Procesamiento de Malla Poligonales

Estructuras de datos y algoritmos bésicos para el procesamiento de mallas poligonales. Los temas
clave incluyen la estructura de datos media-arista (half-edge). Smoothing. Simplification.
Optimization. :
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Universidad de Buenos Aires
Facultad de Ciencias Exactas y Naturales

Referencia Expte. N° 502.039/2013

Buenos Aires, |
VISTO: n o MAY 2013

la nota presentada por la Dra. Paula Zabala del Departamento de Computacién, mediante la cual eleva la
informacion y el programa del curso de posgrado Introduccion a la fotografia 3D que dicta en el primer cuatrimestre
de 2013 ¢l Dr. Gabriel Taubin,
CONSIDERANDO:

lo actuado por la Comisién de Doctorado de esta Facultad el 05/03/2013,

lo actuado por la Comision de Ensefianza, Programas, Planes de Estudio y Posgrado,

lo acttiado por este Cuerpo en la sesion realizada en el dia de la fecha,

en uso de las atribuciones que le confiere el Articulo 113° del Estatuto Universitario,

EL CONSEJO DIRECTIVO DE LA FACULTAD DE
CIENCIAS EXACTAS Y NATURALES
RESUELVE:

Articulo 1° Autorizar el dictado del curso de posgrado Introduccion a la fotografia 3D, de 30hs. de duracion.

Articulo 2°: Aprobar el programa del curso de posgrado Introduccion a la fotografia 3D obrante a fs 1 a 4 del
expediente de la referencia,

Articulo 3°: Aprobar un puntaje méximo de dos (2) puntos para la Carrera del Doctorado.

Articulo 4°: Aprobar un arancel de 20 modulos. Disponer que los montos recaudados serén utilizados conforme a lo
dispuesto por Resolucién CD N° 072/03.

Articulo 5°: Comuniquese al Director del Departamento de Computacion, a Ia Biblioteca FCEN y a la Subsecretaria de
Postgrado (con fotocopia del programa incluida fs 12 4) .

Articulo 6°: Comuniquese a la Direccion de alumnos (sin fotocopia del programa). Cumplido archivese

Resolucién CDN° 7 G I e

SP/med/ 22/04/2013

Co

or. JORGE ALIAGA

DECANO
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