Marian Poniewiera 23.11.2022

Wprowadzenie do oprogramowania Faro Scene

1 Uruchamiamy program Faro Scene

©) scenE

2 Utworzenie projektu

] Wskazujemy ,,Create project” w lewym gérnym rogu. Wstawiamy dowolng nazwe, bez spacji
cesteroiectj polskich liter — np. ,,Szkolenie”.

3 Dodajemy dane ze skanera stacjonarnego

Zaktadka ,,Import” na gérnym pasku.
Przenosimy katalog z danymi do srodka niebieskiego kétka, mozna kilka na raz np.:
»FARO_Scan_Test_001.fls”, ,FARO_Scan_Test_002.fls” ...

4 Dodajemy dane ze skanera recznego

Zaktadka ,,Import” na gérnym pasku. Wybieramy przycisk ,import Project” (lewy

gorny rog)
Wybieramy plik np. ,, Www_1.Isproj” w katalogu ,Www_1".

03,

Import Projects

5  Zapis projektu

6 Przetworzenie skandw — Processing

Od czasu do czasu zapisujemy — ikonka (lewy gérny rég). Warto wstawi¢ komentarz, na
jakim etapie jest projekt.

e Zaktadka ,,Processing” na gérnym pasku. Wybieramy przycisk ,Process Scans” (lewy

Process Scans gorny rOg)

Pojawi sie lista wczytanych danych:

7 Szkolenie

| v &3 Www_1-Scans

| O P Maciek1-01 Fully Processed

| v €3 Scans

| () (5;\1\, FARO_Scan_Test_001 Not Yet Processed
| C) (?\, FARO_Scan_Test_003 Not Yet Processed
I() &) FARO_Scan Test 004 Not Yet Processed

Zaznaczamy co chcemy przetworzy¢, jezeli chcemy wszystko to zaznaczamy

Configure Processing > nazwe projektu, tutaj: ,Szkolenie”. | wskazujemy w prawym gérnym rogu

przycisk ,,Configure Processing”.



Wiaczamy wszystkie filtry, wazniejsze ustawienia:
e Distance Filter — od 0.6m do 20 m (zakres dtugosci, ktéra moze wystgpié)
e Find Targets — wtaczamy, jezeli uzywamy markeréw lub kul. W dokumentacji jest
Small_RAD_Markers_for_printing.pdf — mozna samemu wydrukowac.
e Active Sphere Radii — nasze kule majg srednice: 0.0725.
e Edge Artifact Filter — na zewnatrz wytgczamy, wewnatrz budynku wigczamy.
e Scan Optimization — dajemy ,Extended” — najlepsza jako$é.

Po ustawieniu zmiennych wybieramy Start Processing (prawy gérny rég).

7  Przegladanie projektu

Zaktadka ,,Explore” na gérnym pasku. Po lewej stronie mamy pojedyncze skany w tabeli Structure,
dwukrotne klikniecie pokazuje przestrzenne zdjecie tego skanu.

—@J_ U gory po lewej stronie przycisk ,View Project” — pokazuje chmure catego projektu

(O (dopdki nie zrobimy Wpasowania - Registration) to kazda chmura jest osobno.
W tabeli Structure jezeli wskazemy prawym na dany skan to moiemy wytgczyc

wyswietlanie (Visible).

Na srodku ekranu jest okrag, jezeli ruszamy myszkg wewnatrz to tryb przelotu, na zewnatrz orbita.
PageUp / PageDown — przesuwanie gora / dot; Strzatki lub WASD — przdd / tyt / lewo / prawo; Cliping
Box — przyciecie.

View Project

0 “ - Rdine typy kolorowania np. w zaleznosci od wysokosci.
@\ - View All — pokazuje caty zoom.

= - widok z géry / dotu / boku.

8 Ustawienie widocznych warstw

Rotation Point g Klikamy prawym klawiszem myszy poza obszarem skanu, z podrecznego
|® Ivisibility Settings... | meny wybieramy ,, Visibility Settings”.

View Coloring Shading Layer

Mamy mozliwo$¢ wyboru co ma byé widoczne. MatchedObject =

Layer Visible

Scans ptaszczyzny, ktére program znalazt; Models — narysowany wielobok;
PointCloud Measurements — pomiary; PointCloud — chmura punktéw
References

MatchedObjects

Models

Measurements

Text

ObjectMarker

AncillaryObjects

Trajectories

InternalObjects

LayoutPlans

Meshes




9 Wpasowanie skanéw (Registration) — wybor obiektéw

Zaktadka ,Registration” na gérnym pasku. Structure v ax

[ Szkolenie

Zalecane jest wpasowanie skanu ze skanera recznego o

ztym skanem, ktéry ma najwiecej czesci wspdlnej.  c-orlNew Fomt
; . . meo|  View 4 Sphere
Wspdlne skany dajemy do jednego katalogu. Na zaktadce  iops  Locate 'scans Checkerboard
” . . =0 FA Load All Scans Circular Flat Point
”Explore w ta bell StrUCture WSkaquemy praWym =13 Wwy Unload All Scans And Pictures Cornerpoint
klawiszem myszy na pozycje Scans i tworzymy nowy  ©=¢N  Operations | Plane
. . ©Mod  Export » Slab
klaster (folder) o dowolnej nazwie np. Router (na Import/Export v pipe
obydwu skanach wida¢ biurko wyktadowcy i router). Save Objects in Scans Documentation
Save Filtered Copy of Scans... Folder
Delete 'Scans' De\ete
Rename Layout Plan
1 Szkolenie
=43 Scans Nastepnie przeciggamy oba skany do tego nowego Klastra. Klaster WWW _1
=E3 Router

40 FARO. Scan Test 001 jest teraz pusty, mozna go usung¢ (prawy klawisz myszy i delete). Mamy

=10 Maciek1-01 sytuacje (jak na rys. po lewej).
=< FARO Scan Test 003

<> FARO_Scan_Test_004
o

10 Wpasowanie skandw — automatyczne, uproszczone

Zaktadka ,Registration” na gérnym pasku.
Wybieramy klaster Router, rozwijamy przycisk Registration, wybieramy , Start Automatic Registration”.

7 Szkolenie
| v EB Scans @ Perform Automatic Registration :2:3 S rﬁg X
| v €3 Router :va :;'Név
l;iﬂ FARO_Scan_Test_001 :f?j Start Automatic Registration

” -’;V{?] Start Manual Registration
o Maciek1-01

'f:(% Start Visual Registration

d m gy FARO_Scan_Test_003

m FARO_Scan_Test_004

Select a method for registration Po lewej stronie wybdr metody: , Target based” — na znaczniki, Top View —

Top View and Cloud to Cloud v

Target Based uproszczona; Cloud to Cloud — dokfadna.
Ry Opcje: ustawiamy Subsampling 0.035 dla skanéw wewnatrz i 0.1 dla skanéw

Top View and Cloud to Cloud

na zewnatrz.

. ’ Wskazujemy ,,Register and Verify” (prawy gorny). Jak program sobie nie
Register and Verify > L X X
poradzi —idziemy do kolejnego punktu — wpasowanie reczne.

11 Wpasowanie skandw — reczne

Jak wyzej, wybieramy klaster Router, rozwijamy przycisk Registration, wybieramy ,Start Manual
Registration”. Zaznaczamy, ktory jest gtéwny (ten wiekszy, ze stacjonarnego) i ktéry dopasowujemy.

Wskazujemy ,Mark Targets” (gorny prawy rég).

R Trzeba wskazac te same obiekty (znaczniki, kule, ptaszczyzny) na obu skanach. W tym
varkplane  Przypadku nie ma znacznikdw, ale sg Sciany. Wybieramy ,Mark Plane” po lewej stronie.



Wskazujemy ,Register and Verify”.

Pojawiajg sie oba na sobie, jezeli jest w miare OK to klikamy ,YES” po lewej stronie i Finish.
Program proponuje zrobienie doktadnego dopasowania, czyli ,Cloud to Cloud”.

:ﬁg Start Optimization: Cloud to Cloud

Po wykonaniu pokazuje sie widok natozonych skanéw, mozemy zobaczy¢ czy sie doktadnie natozyty.
Mozemy tez klikngé Report, gdzie sg podane btedy. Wewnatrz budynku powinny by¢ pojedyncze mm.

3D View Report

Jezeli jest OK to dajemy YES i Finish.
12 Wpasowanie wszystkich skanéw jedoczesnie

Zaktadka ,Registration” na gérnym pasku. Wybieramy gtéwny klaster Scans, rozwijamy przycisk
Registration, wybieramy ,Start Automatic Registration”.

7 Szkolenie
| v 83 Scans @ Perform Automatic Registration 2\3 > :fg -
| v 8 Router :;‘5 Start Automatic Registration :ig v
2@ Start Manual Registrat
1.y FARO_Scan_Test 001 gy otartManual Registration
" fg Start Visual Registration
% Maciek1-01

I ey FARO_Scan Test 003

m FARO_Scan_Test_004

Nastepnie wybieramy uproszczong metode ,, Top View based” i wskazujemy ,Register and Verify”.

Po chwili, po lewej stronie mamy informacje, ze dopasowanie wszystkich sie nie udato (Registration
failed), ale niektore skany udato sie dopasowac — w tym przypadku Test_003 z Test_004. Jezeli damy
YES i Finish to program umiesci te dwa do osobnego Klastra ,, AutoCluster”. Nastepnie klaster ,Router”
i ,AutoCluster” bedziemy musieli wpasowac recznie. Klaster ,AutoCluster mozemy teraz zrobic
doktadnie. Mozemy uzy¢ ,Start Automatic Registration” i ,Top View and Cloud to Cloud”.

13 Wpasowanie metodg wizualng

Klaster , AutoCluster” musimy wpasowa¢ w klaster ,Router”. Uzyjemy metody ,Start Visual
Registration”. Jak w poprzednim punkcie: zaktadka , Registration”, klaster Scans tylko w nastepnym
oknie najpierw wybieramy metode docelowego wpasowania, czyli ,Cloud to Cloud”. Wybieramy profil
,Rough-Aligned-Room-Sized-Scans”. | przycisk ,Place i Register” (p.g.)

Place and Register >

Pojawiajg sie oba skany jednoczesnie, musimy jeden na drugi natozy¢. Najezdzamy na nazwe skanu
(Test_003), pojawi sie krzyzyk i mozemy przesuwac skan. Jednoczes$nie pojawia sie niebieska obrecz.
Przytrzymujgc myszke na niej mozemy obracaé skanem. Przesuwamy zaréwno w widoku Top, jak i Left,
Front. Dopasujemy mniej — wiecej, do kilku cm. Jak jest OK to klikamy ,Start Registration” po lewe;j.

Start Registration



Patrzymy Report i wizualnie sprawdzamy. Wygodne jest sprawdzenie na przekrojach

@1 — przycisk ,Auto Cliping Box”. Ustawiamy cienki przekrdj i patrzymy czy Sciana (sufit,
Auto Clipping podtoga) na jednym skanie (zielona) nachodzi idealnie i na drugi (czerwony).
Box Jezeli jest OK to klikamy Finish.

14 Scalenie wszystkich klastréw w jeden

Zaktadka ,Registration” na gérnym pasku. Zaznaczamy klaster , AutoCluster” i w ostatnim przycisku
,Cluster Manangement” wybierzemy , Disband Cluster” co przeniesie wewnetrzne skany do gtéwnego
klastra ,Scans”. Podobnie robimy dla klastra , Router”. Wszystkie skany bedg w jednym katalogu.

| 7 Szkolenie @ Project Alignment
| v &3 Scans :E:Bv :';"%v
l!w‘?ﬁ FARO_Scan_Test_001 Add Cluster
Disband Cluster
o ﬂmﬂ. FARO_Scan_Test_003 Delete Clustei Disbands the cluster an
m FARO_Scan_Test_004
Manually Finished

»
o Maciek1-01

15 Usuwanie punktow

mvammmmm Zaktadka ,Explore” na gérnym pasku. Wskazujemy przycisk ,,View Project”. Nastepnie
I__l wskazujemy przycisk Selection (u gory).

Selection

. Po lewej pojawi sie tabelka z niej wybieramy Select poligon i obwodzimy
(/ Select Polygon : o o
co chcemy zaznaczyé. Zamykamy podwdjnym lewym kliknieciem.

TN

Klikamy prawym i wybieramy z listy Current 3 3
[.Delete Points

Selection -> Delete Points

Add Scan Points Undo Delete Points
Export 4 Redo Delete Points
Show All Obiects Invert

Drugg metoda jest utworzenie Cliping Box-a, prawym klawiszem myszy na niego i wybieramy usuniecie
widocznych lub niewidocznych punktow.

Hide Interior ‘
I:.Active Clipping Boxes ‘ .Delete visible points ‘
Create Clipping Boxes along an axis Delete invisible points
1 Delete 'ClippingBox' Delete  Export 3D Selection
Properties. . Ctrl+Enter  Send to WebShare
Create Trajectories Create Mesh

. [

16 Zapis sferycznego zdjecia

Skany nie muszg byé wpasowane, wystarczy utworzyc¢ projekt. W tabeli Structure wskazujemy prawym
klawiszem myszy na pojedynczy skan lub caty folder i wybieramy ,Export Panoramic Image”. Opcja
»,Scan Resolution” — po wpasowaniu na chmure (stabsza jakos¢, mniejszy plik), ,,Full Color Resolution”
— oryginalne zdjecia.



e Sala878 - SCENE 2022.1.0

N =e O
Y Y o

Process Scans Moving Objects Handheld Scan
Filter Repair
Structure vaXx Sala878 X ‘
Sala878
€3 Scans
(%] FARO_Seanaloctaon
O FARO Loaded
B FARO | ¥ Visible
BwWww 1-5  New P
50 Maciel  View 4
O Models Locate 'FARO_Scan_Test_001'
Show in ATS Quality Manager
Show in ATS Quality Manager
Operations 4
[.Import/Export Export Objects

Save Objects in Scan
Save Filtered Copy of Scan(s)...

Delete 'FARO_Scan_Test_001'  Delete

Rename

Properties... Ctrl+Ente
Create Trajectories

Create Origin

Export Scan - Ordered
Export Scan Point Cloud - Unordered
Export as Project

[.Export Panoramic Image

Scan Resolution

Export Compensation
Export Scan Parameters
Overview Map

.FuII Color Resolution

Import Compensation

Wskazujemy folder, gdzie zdjecia zostang zapisane.
Utworzy sie zdjecie w formacie png:

Mozna je otworzy¢ w aplikacji RICOH THETA, mozna przegra¢ do okularéw VR Oculusa. Mozna w
oprogramowaniu GIMP przekonwertowac na jpg, bedzie mniejszy, niektére aplikacje nie czytajg png.

17 Nadanie Georeferencji na 2 punkty

Zaktadka ,Registration” na gérnym pasku. Wskazujemy przycisk ,Project Aligment”.

4N
()
2y
Project Alignment

Wybieramy ,, Two Points Aligment” i Start. Wskazujemy punkt na skanie i wpisujemy
jego wspotrzedne. Potem wskazujemy drugi punkt (zerowy azymut).

18 Nadanie Georeferencji na wiele punktéw

Tworzymy plik csv w formacie Nr X Y Z (uktad matematyczny).
W Geolisp-ie mozemy wstawi¢ punkty poleceniem WP (wtaczona opcja ,, autonumeracja” i ,opisac
numer”); wstawi¢ punkty w wierzchotkach polilinii mozemy poleceniem NrPkt (wtgczona opcja ,wstaw



punkty”, ,usun powtarzajace” i ,opisa¢ NR”); zapisa¢ punkty do pliku poleceniem WPKT (obiekty:
Punkty, format pliku: NrXYZ, znak rozdzielajgcy: Spacja).

Tworzymy plik Punkty.csv, ktére sg np. narozami blatu tawki lub srodkami tarczek celowniczych.
Zaktadka ,Registration” na gérnym pasku. Wskazujemy przycisk ,,Import Surveyed

é\.}ll Points”.

Import Surveyed
Points

W zaktadce , Explore” w tabeli Strukture pojawita sie pozycja References, a

W niej nasze punkty. Dm

W tabeli Strukture klikamy prawym na Szkolenie (nazwe projektu u samej gory), 563 Seans?
wybieramy New — Cluster, dajemy nazwe np. Scans2. Klaster ,Scans” i klaster
References przeciggamy do tego nowego Scans2. Otrzymamy:

@3 References

W niektdrych przypadkach lepiej jak klaster References jest wewnatrz klastra Scans.

Ponownie musimy zrobi¢ dopasowanie. Zaktadka ,,Registration” na gérnym pasku. Wybieramy klaster
Scans2, rozwijamy przycisk Registration, wybieramy ,Start Automatic Registration”. Nastepnie
wybieramy metode ,Target Based”.

Punkty w pliku i na skanie nie muszg mie¢ tych samych nazw. Jezeli chcemy wymusié¢ uzywanie nazw
to w opcjach dopasowania wtgczamy ,,Force correspondences by target names”.

19 Odchudzenie projektu — usuwanie niepotrzebnych zapiséw

Zaktadka ,,Projekt” — przycisk ,Wipe Projekt history” .

G
Wipe Project
History

20 Wykrywanie zmian miedzy skanami

=e Zaktadka ,,Processing” — przycisk ,,Moving Object Filter.

Y

Moving Objects
Filter

21 Eksport chmury

{:\ Zaktadka ,Export”, przycisk ,Export Project Point Cloud”. W nastepnym okienku
lad podajemy format i nazwe pliku do eksportu.

Export Project
Paint Cloud

22 Woeczytanie chmury do AutoCAD-a Civil lub BricsCAD-a

AutoCAD czyta tylko format rcs. BricsCAD wiele réznych. Wydajemy polecenie DOLACZCHMUREPUN
(_PointCloudAttach) i wskazujemy plik z danymi.

23 Eksport fragmentu chmury

[lActive Clipping Boxes Delete visible points Zaktadka ,Explore” — przycisk , Auto
o ” .
Create Clipping Boxes along an axis Delete invisible points Cll!oplng bOX. ~ robimy Za,kres’ na
Delete 'ClippingBox’ Delete[.EXPOIt 3D Selection | ktérym bedziemy pracowac.

Klikamy prawym na ekranie lub w
tabeli Structure, wybieramy Clipping box, Active Clippin Boxes, Export 3D Selection.
Przydatne zmienne:



3dosmode 128 — docigga do chmury punktéw
PointCloudPointSize — wielko$¢ punktu
PointCloudAdaptiveDisplay — sposdb wyswietlania punktéw

24 Utworzenie przekrojow w regularnych odstepach

| Zaktadka , Explore” — przycisk ,,Auto Clipping box” — , Three Clicks”
Robimy waskie przyciecie — wskazujgc 3 punkty definiujgce ptaszczyzne

i H

% Auto Clipping Box % Show Grid

4

przekroju.

| @ Auto Clipping Box L

E‘R One Click Clipping Box

?'R Three Clicks Clipping Box

Clipping box mozna edytowad — obrdci¢, przesungc.

Aldle 9 b @@V

Klikamy prawym na Clpping boxa i wybieramy ,,Create along
an axis”

‘ AALLUVE Iy DUATS " |

Create Clipping Boxes along an axis X
Choose a local axis of the Clipping Box
Axis Sign of axis
Ox-ais B positve . C
Oy-axis [) negative
Oz-axis
8 Diszble clipping Y
Settings
Number of Clipping Boxes along an axis. 4 H L Y
Space between box origins M| = L]
< [ml
oK Cancel

Na tabeli Structure pojawig sie te przekrojowe Cliping Box-y, mozemy je zaznaczy¢, edytowacd i
wyeksportowac.

v Visible

New 4

[ MultipleClippingH

-@ MultipleClippingB Locate '3 objects’

~® MultipleClippingE Save Filtered Copy of Clipping Box...

@ MultipleClippingE  Operations 4
@ MultipleClippingE #/ Active

JModels . Hide Exterior

Hide Interior

Delete visible points

Assemble Meshes Delete invisible points

Create Clipping Boxes along an axis _

Send to WebShare
Create Mesh

Delete '3 objects'

Properties...




25 Uproszczenie / wyrownanie punktow

{:} Zaktadka , Explore” — przycisk Project Point Cloud. Mamy tu mozliwos¢: ujednolicenia

S koloréw (apply color balancing), usuniecie powtarzajgcych sie punktéw (eliminate

Cloud duplicate points), zmniejszenie (homogenize point density) lub zwiekszenie (close
surfaces) ilosci punktéw. Ustawienia te majg wptyw na wyswietlanie chmury.

26 Uproszczenie punktow fragmentu skanu

SCt nULauuvi runi Zaktadka ,,Explore” — przycisk ,Auto Clipping box” — robimy
:[.S"’“"e Filtered Copy of Clipping Box... ‘ zakres, na ktorym bedziemy pracowad.
Klikamy prawym na ekranie lub w tabeli Structure
wybieramy Clipping box i ,Save Filtered Copy of Clipping Box”.
W nastepnym okienku podajemy rozdzielczos¢ i nazwe pliku do eksportu.

27 Wyswietlanie sceny w okularach VR

Jezeli gogle sg podtaczone do komputera to zaktadka , Explore” — przycisk , VR View”.
Prawy klawisz ,Spust” — mierzy odlegto$¢; kotko porusza, lewy spust — leé, przycisk A —
VR View teleport i Klik.
Nie trzeba nic konfigurowaé. Zainstalowana musi by¢ aplikacja Oculus i Steam VR. W aplikacji Oculus:
ustawienia — ogdlne — nieznane zrédta — wigcz. W okularach trzeba wtaczy¢ Oculus Link.
Wiecej wiadomosci jest pod adresem:
https://knowledge.faro.com/Software/FARO SCENE/SCENE/Using the Oculus Rift with SCENE

28 Ustawianie aktywnych aplikacji

— Wchodzimy w dodatkowe aplikacje (na géornym pasku na prawo)

N/

/._ Przycisk Apps — mozemy wybraé, ktére aplikacje majg by¢ widoczne na pasku, ew.

N/ zainstalowa¢ sobie jakas nowa.
Apps

29 Tworzenie ortofotomapy — rzut z géry

& Zaktadka ,Explore” — przycisk , Overview Map”. Najpierw tworzymy — Create, potem

Overviewizp MOZEMY zobaczy¢ — Open.

30 Eksport ortofotomapy

L_@}\ Zaktadka , Export” — przycisk ,Export Overview Map”. Mozemy zapisac jako tif lub jako
T . . .
export overview  OXF (0d razu podczytany raster z dobrymi wspotrzednymi).
Map

31 Tworzenie ortofotomapy — dowolny rzut

Zaktadka ,Explore” — przycisk , Auto Clipping box” — ,Three Clicks”. Robimy waskie przyciecie —
wskazujgc 3 punkty definiujgce ptaszczyzne przekroju.


https://knowledge.faro.com/Software/FARO_SCENE/SCENE/Using_the_Oculus_Rift_with_SCENE

Wchodzimy w dodatkowe aplikacje. Uruchamiamy Ortographic Photo Generator.

m Wybieramy, ktéry Clipping Box przetwarzamy. Trzeba klikngé¢ przycisk ,Pick Scan
Orthographic Point” — wskazujemy punkt na skanie, ktéry bedzie poziomem odniesienia.

Photo Generator

32 Pomiar odlegtosci

E’/‘\ Zaktadka , Explore” — przycisk Measure points.

Measure Points

L\. Mozemy mierzy¢é miedzy punktami lub miedzy obiektami np. prostopadle do Sciany. W
% tym celu najpierw zaznaczymy sciane przyciskiem ,,Mark Plane” i punkt przyciskiem ,,Mark
Point” i potem ,,Measure Object” — odlegtosé miedzy nimi.

Mark Plane

33 Pomiar powierzchni, objetosci.

Wchodzimy w dodatkowe aplikacje (Apps - na gornym pasku na lewo).

s Przycisk AreaMeasurement. Wskazujemy kolejne punkty obszaru. Mozna
+ Wczesniej zaznaczy( ptaszczyzne przyciskiem ,Mark Plane”.
AreaMeasurement
% Przycisk VolumeMeasurement

VolumeMeasurem
ent

34 Darmowa aplikacja do przegladania projektu ,Scene 2 go”

2} Wchodzimy w dodatkowe aplikacje. Przycisk Scene_2go. Dajemy Create. Zaznaczamy
\.“/ ,Apply clipping boxes”. Nastepnie ponownie klikamy przycisk, wybieramy , Transfer
Scene 2 go Data”. Podajemy katalog, gdzie dane zostang wyeksportowane.

Znajdzie sie tam plik ,,Start SCENE 2go on Windows.bat”, ktérego uruchomienie spowoduje odpalenie

SCENE_2go

darmowej aplikacji do przegladania projektu. Mozna przegladac skan, robi¢ pomiar odlegtosci.

35 Generowanie siatki

Najpierw zaznaczamy (tworzony wczesniej) Cliping-Box na liscie z boku:

3 ClippingBoxes
o I
¢ Visi
O Models HSEL
New »

Locate 'ClippingBox’
Save Filtered Copy of Clipping Box..

QOperations L

W Active

a Hide Exterior
Hide Interior

]Aﬂlve Clipping Boxes Delete visible points

Rename Delete invisible points
Create Clipping Boxes along an axis Export 3D Selection
Delete 'ClippingBox’ Delete  Send to WebShare

Properties... Ctrl+Enter| ]Create Mesh



Nastepnie ustawiamy opcje np.:
Create Mesh - Settings

Mesh Name

Mesh

Gap Filling
() Watertight (3D Print Ready)

© Non-Watertight
.5 = .ﬁ
- I

5 =
5@ 40

Smoothing

B perform Smoathing

2

x
Color Generation
o
O Generate Texture " Generate Vertex Colors
Maximum Mumber of Triangles
o
10000
Mesh Optimization: o
Geometry
Vertex Colors
Cancel Create |

Im wiecej trojkgtéw tym doktadniejsza siatka, ale wiekszy rozmiar wynikowego pliku: 10 000 tréjkatow

- ok. 1.8MB, 20 000 — 4.6 MB, 80 000 — 15 MB.

Najpierw zaznaczamy praw

ym klawiszem Mesh (naszg siatke) na liscie z boku i wybieramy Export.

e o o

J8Sala

€3 Scans

124 ScanManager
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Nastepnie wstawiamy nazwe i wybieramy typ
pliku:

Stl—do drukarek 3d
Obj — da sie zaimportowac do BricsCAD-a

ku: | sala.obj
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