PROJETO AVATAR




OBJETIVO

Os objetivos do Projeto Avatar sao:

e Aliar os conhecimentos tedricos sobre Sistemas CAD/CAE obtidos em sala de aula com a pratica.

® Apresentar novas tendéncias de criacdo de modelos e desenhos (Escaneamento 3D).

® Apresentar como diversas ferramentas e técnicas de manufatura e prototipagem podem se relacionar
(Escaneamento, Desenho Assistido, Processamento de Modelos 3D e Manufatura Aditiva).

Despertar o interesse dos alunos através de atividades que produzem um resultado tangivel.




INTRODUCAO

Escaneamento 3D: tornar um objeto/ambiente real em digital

@ Com contato

Fonte: AEH

@ Ativo

@ sem contato

Triangulacao a laser

. Passivo Fonte: LEVOY, Marc et al. The digital Michelangelo project. (2000)




METODOLOGIA

Coleta de imagens
® Processamento de objeto

® Aplicacao de filtros

e Criacao de arquivos de camadas Sensor Kinect para XBOX 360
Fonte: pt.wikipedia.org/wiki/Ficheiro:Xbox-360-Kinect-Standalone.png
Impressao 3D




ESCANEAMENTO - KINECT

e Camera RGB

® (Camera e Emissor de infravermelho.

Dados fornecidos pelo Kinect: RGB (esquerda), distancia (centro) e infravermelho (direita).
Fonte: CRUZ, LUCIO e VELHO (2012)



ESCANEAMENTO - KINECT

Resolucao 640 x 480 - 30Hz

e Distancia operacional: entre 0,8 e 3,5 metros

e Medicdo de profundidade: triangulacdao de camera, emissor e pixels (comparagcao de
imagem projetada e recebida pela camera de infravermelho).

® Relaciona pixel da camera RGB com pixel da camera infravermelho através de calibragao.

® Representacdao RGBD - Cores e profundidade.

Eliminagdo de ruidos através de filtros.




ESCANEAMENTO - PROCEDIMENTO

® Posicionamento no dispositivo giratdrio
e Ativacao de captura de imagens

e Rotacdo do dispositivo

® Objeto estavel: maior qualidade na

captura

Dispositivo giratério para auxilio na captura de imagens.
Fonte: Elaborado pelos autores (2019).




ESCANEAMENTO - RESULTADO

® Interpolagao dos frames coletados
e Aplicagdo de filtros normalizadores

e Imagem 3D gerada pelo software

Imagem 3D gerada pelo software.
Fonte: Tirada pelos autores (2019).




PROCESSAMENTO POS
ESCANEAMENLS

Principais ferramentas utilizadas:

® |nspector

e Selecdo (Erase & Fill)
e Transform

e Sculpt (Flatten e Drag)

Refine
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IMPRESSAO 3D - ARQUIVO STL

Arquivo STL - Impressao 3D
e Malhas formadas por elementos finitos
e Maior quantidade de elementos: maior precisao
e Slicer: camadas de depdsito de material

Imagem 3D com malha de elementos finitos.
Fonte: Elaborada pelos autores (2019).




IMPRESSAOQO 3D

Impressora modelo Uprint-SE da fabricante Stratasys
e Material - ABS P430 - Ivory
® Impressao de busto de 70cm de altura: aprox. 6h

e Tamanho de camada: 0,254 mm

Impressora Stratasys Uprint-SE
Fonte: Elaborada pelos autores (2019).




CONCLUSAO

Kinect é uma opc¢ao de baixo custo, com razéavel qualidade;

Reparos e ajustes posteriores sdo necessarios;

Variedade de aplicagdes;

Atuacao com outras tecnologias.
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