
УДК 004.923 

РАЗРАБОТКА СИСТЕМЫ 3D-СКАНИРОВАНИЯ ПОМЕЩЕНИЙ 

Нгуен Ньы Куанг (Университет ИТМО), Ван Цинь (Университет ИТМО) 

Научный руководитель – кандидат технических наук, Быковский С.В. 

(Университет ИТМО) 

 

Введение. Авторами разрабатывается система 3D-сканирования, которая представляет 

из себя программно-аппаратный комплекс для захвата геометрических характеристик 

объектов и преобразования этих данных в цифровую 3D-модель. Это может быть 

использовано для решения задач навигации и распознавания объектов окружающей среды. 

Такая система актуальна в таких областях, как дефектоскопия, в системах управления 

беспилотным транспортом, в системах виртуальной и смешанной реальности. В данной  

работе рассматривается гибридная система 3D-сканирования помещений на основе лазерной 

подсветки и стереопары (метод стереореконструкции). 

 

Основная часть. Разрабатываемая система 3D-сканирования помещений состоит из 

двух частей: 

1. Верхняя часть – это поворотная платформа с камерами, лазером и   

вычислительным модулем на базе одноплатного компьютера Raspberry Pi    

Compute Module с подключенным модулем StereoPi. Камеры установлены таким 

образом, чтобы их объективы были направлены параллельно, а расстояние между 

ними составляло 100 мм. Источник лазерного излучения расположен между    

двумя камерами, чтобы служить общей точкой света между двумя изображениями 

для сравнения пикселей. 

2. Нижняя часть – состоит из шагового двигателя, датчика угла, системы питания и 

платы управления вращением на базе микроконтроллера STM32. 

Система вращается и снимает изображения с двух камер под разными углами, чтобы 

получить изображения всех точек окружающей среды. Команды для управления 

вращающейся платформой отправляются c Stereo Pi на STM32 по протоколу UART. Данные  

о вращающемся угле передаётся из STM32 в Stereo Pi. Захваченные изображения 

отправляются на компьютер для создания 3D-модели. На компьютере выполняется расчет 

карты глубины по стереоизображению, расчет несоответствия между изображениями двух 

камер и построение 3D модели с помощью методов компьютерного зрения. После создания 

3D-модели ее можно визуализировать через web-интерфейс в браузере. Таким образом, 

пользователи могут получить доступ к моделям и просматривать их. 

 

Выводы. В ходе проекта было рассмотрено как работает система 3D-сканирования 

помещений на основе метода стереореконструкции. Было разработано программное 

обеспечение для управления нижней и верхней частями и синхронного сбора данных с камер 

и датчика угла. Далее на основе полученных данных будут разработаны методы 

мультисенсорной обработки данных и построения 3D-модели. 
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