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Resumen 
 
Se describe una técnica donde se conectan diferentes vistas de un objeto para recuperar su forma 
tridimensional en un campo de visión de 360°.  El objeto es colocado sobre una platina motorizada giratoria y 
se le proyecta un patrón de franjas en cada desplazamiento angular. Aplicando la técnica  Detección Directa 
de la Fase, el patrón de franjas deformado es demodulado proporcionando información de profundidad. Como 
todos los intervalos de rotación tienen un punto en común situado en el eje de rotación (y), los diferentes 
grupos de puntos son rotados sobre el eje y hasta tomar la posición correspondiente según el ángulo en que 
hayan sido digitalizados, recuperando la forma del objeto en 360º. 
 

1. Introducción 
Los métodos ópticos para medición de forma son de gran interés tanto a nivel de investigación  como para aplicaciones en 
control de calidad, inspección industrial e ingeniería inversa. Entre las razones se encuentran su sensibilidad, precisión y 
técnica de no contacto. Uno de los diversos métodos que ofrece la metrología óptica utiliza el método de franjas 
proyectadas1,2.  La Fig. 1 muestra  la geometría óptica de donde se puede obtener la relación  para la altura del objeto: 

                                                                      
απ

φ
tan2 ⋅
⋅∆

=∆
pz ,                                                                                      (1) 

 
donde φ∆  es la diferencia de fase entre la rejilla en el plano de referencia ( 0=z ) y la fase de la rejilla deformada, p es 
el periodo de la rejilla en el plano de referencia, α es el ángulo formado entre la normal de la rejilla proyectada y la 
normal del plano de referencia. En el presente trabajo se obtiene el contorno del objeto en una vista de 360 grados  al 
utilizar la técnica de proyección de franjas para cada vista obtenida al girar la muestra. 
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2. Parte Experimental 
Ell sistema experimental (Fig. 1) consiste en proyectar una rejilla ronchi sobre el objeto el cual está sobre una platina 
motorizada giratoria de alta resolución (0.01°). Las líneas de la rejilla proyectada son paralelas al eje y, el eje z coincide 
con la dirección de observación y el plano xy (z=0) es un plano de referencia, es decir la altura es igual a 0 en este plano. 
La normal de la rejilla proyectada hace un ángulo α = 15° con respecto a la normal del plano de referencia. Aplicando la 
técnica conocida como Detección Directa de la Fase3, el patrón de franjas deformado es demodulado proporcionando 
información de profundidad (Fig. 2). En el tratamiento de datos, mediante una máscara, los puntos del objeto son 
separados de los puntos del fondo. La información traslapada se elimina, seleccionando solamente los puntos que se 
encuentran entre un ángulo determinado por los intervalos de rotación (ver Fig. 3). En nuestro caso la rotación completa 
del objeto se realizó en 4 intervalos simétricos (90° cada uno), por lo que seleccionamos los datos que están dentro de 45° 
y 135° para cada una de las 4 vistas. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
    
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Como todos los
puntos son rota
recuperando la 
vistas. 
 

a)
Fig. 2. a) Patrón de franjas proye
y c) Gráfico tridimensiona

z

y 
45° 135°

 

Fig. 3. a) Selección de los 
Representación tridi

 intervalos de rotación tienen un punto
dos sobre el eje y hasta tomar la posici
forma del objeto en 360º. En la figu
b)
ctado sobre el objeto; b) Fase envuelta nor
l de la demodulación de una vista del obje

x

puntos de interés (puntos no traslapados) y
mensional de los puntos seleccionados. 

 en común situado en el eje de rotación (y
ón correspondiente según el ángulo en que
ra 4 se presentan los resultados de la int
c)
malizada 
to. 
a)
 b)
 b) 

), los diferentes grupos de 
 hayan sido digitalizados, 

egración de las diferentes 



y 
(mm) 

z 
(mm) 

x 
(mm) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Fig. 4. Resultado tridimensional del objeto digitalizado con la técnica propuesta.  
 
 
 

3. Conclusiones 
Se obtuvo la forma tridimensional de un objeto en una vista de 360 grados utilizando la técnica de proyección de franjas y 
mediante la generación de un algoritmo que hace la conexión entre las diferentes vistas obtenidas. 
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