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Introduccion

Fotogrametria es la ciencia de realizar mediciones a partir de fotografias, especialmente
con la finalidad de recuperar las posiciones exactas de puntos en la superficie.

La Sociedad americana de Fotogrametria y Percepcién Remota por sus siglas en ingles
(ASPRS), define la fotogrametria como el arte, ciencia y tecnologia de obtencion de
informacion confiable sobre objetos fisicos y el entorno por medio del proceso de capturar,
medir e interpretar imagenes fotograficas.

La fotogrametria utiliza métodos de varias disciplinas que van de la dptica y geometria
proyectiva, el proceso incluye varios pasos especificos que permiten obtener modelos 3D
digitales.

Los pasos principales son:

* Alineado de imagenes.- Andlisis de las imagenes, se identifican las caracteristicas
de las imagenes y se relacionan entre si.

* Reconstruccion ligera.-- En base al analisis anterior se genera una nube de puntos
ligera en la que se puede apreciar la manera en la que se interpretan las imagenes
y el modelo.

* Reconstruccion Densa:- Se incrementa la resolucion de la nube de puntos para
obtener el mayor cantidad de resolucion.

* Generacion de modelo 3D.-En base a la nube de puntos densa se genera un
modelo triangulado del objeto

* Generacién de Texturas.-Se crean a partir de la nube de puntos y el modelo 3d las
texturas para el objeto

Todos estos pasos requieren de configuraciones y ajustes especificos para tener éxito en
la reconstruccion del objeto 3D.
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Autodesk ReCap

Autodesk ReCap se compone de una serie de software y servicios para proporcionar
flujos de trabajo que permiten manipular informacién adquirida por medio de fotografiara y
nubes de puntos para la creacién de modelos 3D o imagenes 2D

En el apartado de Software se compone de dos principales aplicaciones:

Autodesk ReCap Pro: Obtencion y manipulacién de nubes de puntos para generar
mediciones y mover la informacion a otras aplicaciones como Autocad o 3D studio Max

Autodesk ReCap Photo: Creacion de modelos en base a imagenes, edicion y
manipulacién de modelos.

Autodesk ReCap Pro app para iPad Pro: Permite manipular por medio de la aplicacion el
scanner laser Leica BLK360.

https://knowledge.autodesk.com/search-result/caas/simplecontent/content/recap-pro-app-
for-ipad-pro-C2-AE.html

Servicios en Nube:

Obtenciéon de modelos 3D en base a fotografias para terrenos y objetos individuales de
manera automatizada.

Visualizaciéon de nubes de puntos y modelos 3D directamente desde la cuenta de
Autodesk 360 sin la necesidad de instalar visores adicionales.
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Aplicaciones

La fotogrametria se utiliza en una gran cantidad de areas como el mapeo topografico,
arquitectura, ingenieria, manufactura, investigacién forense, arqueologia, conservacion de
herencia cultural.

Pero especialmente en el estudio anatémico su utilidad deriva de los siguientes beneficios
generales:

» Ofrecer a los estudiantes mas formas de poder estudiar incluso en ubicaciones
fuera del campus.

* Reducir la posibilidad de malestar fisico por parte de los alumnos afectando la
calidad de la clase

* Generar un catalogo de especimenes que no se pueden almacenar de manera
fisica para realizar estudios posteriores

* Crea una alternativa a otras opciones mas caras o complejas para producir
modelos 3D como escanees laser o equipo de resonancia magnética.

* Documentar variantes anatomicas inusuales, condiciones patolégicas y
reparaciones quirurgicas para documentacion futura.

» Utilizar los archivos para la impresion 3D.
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Proceso de Fotogrametria

El proceso de captura se puede dividir en tres etapas principales:

1. Levantamiento del objeto.
2. Generacion del modelo 3D de alta resolucién.
3. Reuvision, ajustes y optimizacién de modelo y texturas.

La principal ventaja en el uso de Autodesk ReCap Pro Photo es que simplifica la parte
mas compleja de el proceso que es la generacion del modelo, proporcionando
herramientas que facilitan el obtener un modelo que se puede llevar a las siguientes
etapas.

A continuacion se describiran los requerimientos y los pasos necesarios para cada etapa
del proceso de creacién de un modelo viable para produccion.
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Levantamiento del Objeto

Fotografico

El proceso de captura fotografica es probablemente la mas importante, ya que la calidad
del modelo y las texturas depende integralmente de como se realice la captura.

Las primeras consideraciones son las generales para la captura:

lluminacion:

La iluminacion en el caso de ser natural se prefiere que sea en un dia nublado o
en su defecto en un area en sombra que no produzca sobras fuertes o brillos en el
objeto a fotografiar

En el caso de iluminacion artificial, se debe cuidar igualmente de no tener sombras
o brillos fuertes ya que confunden a la deteccion de caracteristicas en las fotos y la
extraccion de texturas

Camara

Es indispensable que la camara este en modo manual para evitar la variacién en la
iluminacion entre las fotografias

Se debe evitar cambios en la profundidad de campo, ya que esto también puede
causar confusién para el programa y puede producir errores en la generacién del
modelo.

La resolucion debe ser la mas alta posible, que aun cuando tiene como
consecuencia tiempos de procesamiento mas lentos, la calidad del modelo y las
texturas justifican el tiempo, la resolucién mas pequefia que se recomienda es de
4000px o 4k en adelante.

Se recomienda tomar tantas fotografias como sea posible del objeto al menos 50
fotografias del objeto.

Se debe de buscar cubrir la mayor parte del objeto y realizar tomas desde angulos
bajos, de frente y superior.

Se pueden tomar imagenes adicionales que permitan la captura de detalles
adicionales y mejorar las texturas de algunas areas con detalle muy pequeno.



desde 1988

O\d

A continuacién se abordaran las dos formas mas recomendables de realizar la captura

Método 1 Obijeto fijo y camara en movimiento.

En este método el objeto esta fijo y se va moviendo la cdmara al rededor del objeto, este
sistema es conveniente para tomas en exterior o para objetos demasiado grandes para
ponerse en un ciclorama.

Método 2 Camara fija y objeto en movimiento.

Este método es el mas recomendado para objetos relativamente pequenos y que se
pueden colocar en un ciclorama, este sistema permite tener el mayor nivel de control
sobre la iluminacién y sobre la cantidad de angulos de la camara, por lo que también es la
que potencialmente produce los mejores resultados en la captura.
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En la imagen se muestran /as posiciones desde donde se tomaron /as fotos
para la captura
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Escaneo laser

El escaneo laser requiere del uso de equipo especial que se puede dividir en dos grandes
tipos fijos y moviles donde se pueden tener equipos de escaneo que estan en una sola
posicién y desde esta realizan el escaneo y los méviles que son dispositivos manuales
que se desplazan sobre de la superficie a digitalizar.

Muchas de las practicas que garantizan una buena fotografia aplican igualmente para el
escaneo

lluminacion:
« Diferentes condiciones de luz afectan la calidad del escan.

* La luz debe de ser lo mas uniforme posible, como en interiores o dias nublados o
zonas que estan en la sombra.

Ubicacion
* Es necesario tener suficiente espacio para poder cubrir en su totalidad el objeto
que se desea escanear.

» Es preferible que el objeto se cubra completamente cuando se hace el escaneo
general.

Movimiento

* Realizar varios “barridos” sobre el objetos es posible, con la finalidad de tratar de
llenar cualquier hueco que exista en los barridos iniciales.

* Es necesario tener en cuenta la distancia minima a la que debe de estar el
escaner del objeto, si bien esto cambia de modelo en modelo la distancia minima
no debe ser inferior a 50 cm como regla general.

* Si el objeto es demasiado uniforme como una tazo o termo se pueden poner
marcas u otros objetos en el fondo que ayudan al escaner a mantener el registro
de la nube de puntos.

10
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Enviar proyecto a la nube

Una vez que se tiene el conjunto de imagenes con el que se va a trabajar al que
llamaremos Data Set, se puede enviar a los servicios en nube de Autodesk para que se
procese, es importante recordar que dependiendo del numero de imagenes puede

cambiar el costo en puntos de nube

Para crear el modelo en base a las imagenes el proceso es el siguiente:

1.-En el Dash board, seleccionar la opcion de proyecto nuevo basado en objeto 3D.

R 7 EEE coo ReCap Photo

3, Education license

1
]}
X

Create 3D

My Cloud Drive 5 ~Dale  +Descending

Browse 360.autodesk com monument doll-1

pvailable storage: 23668125068

11
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2.-En esta pantalla se agregan las imagenes del levantamiento del objeto a digitalizar.

@
Click anywhere to browse for files or a folder

3.- Una vez agregadas las fotografias se puede proceder a nombrar el proyecto y subirlo a
la nube para que se procese

- SRS N N O
I PPN A )
Ml s il il 1 G010 [ 200 | O
e e v v K-

12



O \/

desde 1988

Create Project X

Project name:

lowl |

[] Auto-crop

En la parte inferior del Dash board se puede observar el progreso de carga, fila de espera
y proceso del proyecto.

My Cloud Drive r* v Date v Descending

Browse 360.autodesk.com Uploading Owl monument doll-1

My Cloud Drive ~ Date - Descending

Browse 360.autodesk com Uploading Toy Uploading Edifico Waiting in queue... monument doll-1

13
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Una vez el proyecto esta procesado se puede descargar y abrir en la aplicacion para
refinar el modelo.

My Computer
& - ‘ . &
E ’ - ) -
- . . A
Load a model doll-1.rom huesorcm dall.rem Higado001 rem Higado002.rem Gorazon001.0cm Laughing+Buddha rem

N

Toy-t.rem Owl-1.rem Edifico.rem Garuda.rem Lion.rem menumentrem

SenamaChurch.rom

<

14
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Proceso de modelo

Una vez que se tiene el modelo de alta resolucién es necesario revisar que no tenga
errores antes de poderlo procesar en otras aplicaciones, especialmente si se necesita el
modelo para animacion o aplicaciones como Realidad Virtual o realidad aumentada

Escala

Debido a la naturaleza del proceso la escala de objeto puede ser muy exacta como en el
caso de los levantamientos por medio de laser y aun estos si no estan calibrados de
manera correcta pueden tener errores, en el caso de los levantamientos en base a
fotografias es posible que la desviacién de la escala sea importante.

Por esto utilizaremos las herramientas de escala dentro de Recap para revisar y corregir
en caso de que se necesario la escala de nuestro modelo.

La herramienta permite ajustar la escala del modelo ya sea por medio de un porcentaje.

Scale & units

O también se puede ajustar el tamano del modelo por medio de introducir las medidas
directamente.

15
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Scale & units

Set units

Scale b Q Percentage @ Value

2.909
- 1.305
zZ 8.914

or

Select two points:

Posicion

En algunos caso el modelo puede estar ubicado en una posicion lejana al origen de la

escena y esto es algo que no es muy recomendable, por lo que se cuenta con
herramientas para ajustar la posicion y rotacion del modelo

16
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Transform model O X

@ Orientation tool O Pick a surface

&=

Apply

Utilizando estas herramientas es posible ajustar el modelo para que sea mas conveniente
realizar el resto de las correcciones que nuestro modelo pueda requerir.

Eliminar geometria excedente

Es comun que como consecuencia del proceso de captura se obtenga geometria que no
es deseable o simplemente no necesaria, para esto contamos con la herramienta de slice
and fill dedicada a eliminar estas partes del modelo que no son relevantes al mismo
tiempo que cierra la geometria para crear un modelo hermético.

La herramienta presenta un plano que se pude transformar y que nos permite
previsualizar el efecto de la herramienta.

17
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Slice

@ Fill O Nofill

‘:‘ [ Transform plane

18
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Cerrar huecos en el modelo

Los errores mas comunes son el tener huecos en partes que no se pudieron reconstruir
en base a la nube de puntos o fotografias, para corregir este problema se tienen las

siguientes herramientas.

Hole fill

Select a boundary

Fill options:

19
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Aqui se muestra el modelo con un hueco resultado de no tener suficiente informacién al

momento de la captura.

v
%
A

Para resolverlo basta con seleccionar el borde del hueco y presionar el boton de smooth o

lizar para cerrar la geometr

iendo del estilo que deseemos uti

flat depend
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Existe otra herramienta que es muy Uutil para rapidamente detectar y resolver la mayoria
de los problemas de un modelo que es la herramienta de detect and fix.

21
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Diagnostics X

Detect issues
Particles Holes

1 out of 1 selected

[« N > |

smaller bigger

Remove all

Previous

A Advanced

Detect
Particles Holes
Selfintersections

Presionando el boto de “Detect Issues” el programa detectara los errores que detecte en
el modelo y nos permitira corregirlo segun sea necesario para que el modelo no presente
errores.

22
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Preparar el modelo para exportar

Una vez el modelo esta revisado y corregido en caso de ser necesario se puede exportar
el modelo para su posterior manipulacion y optimizacién dependiendo de los flujos de
trabajo para los que se necesite.

Para trabajos como la impresién 3D o simple visualizacién sin necesidad mas que de
mostrar el objeto, basta el modelo de alta resolucién con lo que simplemente se puede
exportar el modelo y sus texturas.

Export model

Export as |v OBJ
Coordinate system Y-Up

Target face count 677,482 (6kto 677k

Decimation percentage: 0%

Generate map

En las imagenes se muestran las configuraciones que garantizan que el modelo se
exportara correctamente a Maya y Mudbox, donde sera posible optimizar de manera
mucho mas especifica el modelo de pendiendo del uso que se le vaya a dar en un futuro.

También es posible exportar un modelo simplificado con una cantidad de poligonos

reducida que sea mas sencillo de manera aun cuando no este optimizado para flujos de
trabajo como animacioén o realidad virtual.

23
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Aqui se muestra el modelo resultante renderizado en Maya y Arnold
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Meshlab

Como una alternativa a el servicio en linea de autodesk de generacion de geometria en
base a una nube de puntos, se utilizara el programa de mesh lab para con este pode
realizar este proceso de manera local.

Importar nube de puntos

25
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Crear normales para nube de puntos

Filters/Point Sets/Compute normal for point sets.

Filters Render View Windows Tools Help

Apply filter P 1@ 3% i 5 @. Il B4 -

Show current filter script

Ay
GV

Selection »
Cleaning and Repairing L4
Create New Mesh Layer LS
Remeshing, Simplification and Reconstruction E
Polygenal and Quad Mesh »
Color Creation and Processing L4
Smaoothing, Fairing and Deformation r

Quality Measure and Computations g
Mormals, Curvatures and Orientation L3
Mesh Layer L4
Raster Layer r
Range Map E
Point Set r

Colorize curvature (APSS)

Sampling .2 Colorize curvature (RIMLS)
Texture 3 Compute normals for point sets : 4
Camera E Estimate radius from density Compute the normals of the vertices

of a mesh without exploiting the
triangle connectivity, useful for
dataset with no faces

MLS projection (APSS)
MLS projection (RIMLS)
Marching Cubes (APSS) (filter_meshing.dil)
Marching Cubes (RIMLS) : o
Point Cloud Simplification
Select Visible Points

Smooths normals on a point sets

Compuite the normals of the verfices of 2 mesh without exploifing the fianale
covnIEctivity, usefi for dataset with no 1aces

Meighbour num {10 |

Smooth Iteration IEI |

] Flip normals w.r.t. viewpaint

Viewpaint Pos. | -:| il 5| Get |View Di. -
|:| Preview
Default Help
Close Apply

26
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Simplificar nube de puntos y crear una distribucion

uniforme
Filters/Possion-disk Sampling.

Filters Render View Windows Toels Help

[ Apply filter Delete Current Mesh Ctrl+P il;l =l

TRk E

Show current filter script

Selection L
Cleaning and Repairing 14
Create Mew Mesh Layer L4
Remeshing, Simplification and Reconstruction L4
Polygenal and Quad Mesh 4
Color Creation and Processing 14
Smoothing, Fairing and Deformation k
Quality Measure and Computations L4
Mormals, Curvatures and Orientation 4
Mesh Layer 4
Raster Layer k
Range Map r
Point Set r

Sampling r Clustered Vertex Subsampling

Texture K Disk Vertex Coloring

Camera k Distance from Reference Mesh

Dust Accumulation
Hausdorff Distance

Mesh Element Subsampling
Montecarlo Sampling

Point Cloud Simplification

Poiszon-disk Sampling

i 5 .
Create a new layer populated with a point sampling of
the current mesh;samples are generated according to a
Poisson-disk distribution. using the algorithm described
in:

‘Efficient and Flexible Sampling with Blue Noise
Properties of Triangular Meshes'

Massimiliano Corsini, Paole Cignoni, Roberto Scopigno
IEEETVCG 2012

Regular Recursive Sampling

Stratified Triangle Sampling
Texel Sampling
Vertex Attribute Transfer

Voronoi Vertex Coloring

(filter_sampling.dii)

27
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Create 3 new layer pooulated with 3 poinf samolng of the current
mesh:samples are generated sccording fo 2 Posson-disk
distrbuiion. using the algorithm described !
Hfficient and Flexible sampling with Blue Noise Properties

of Triangular Meshes'
MassmilEne Corsiy, Faole Ganon, Roberfo Scopigno
IEEE TVOG 2012
Mumber of samples |450EIUU |

World it pere o« 1.10493)
Explicit Radius (abs and %) | P | | 0.000 = |

MaonterCarlo OverSampling |2[J |

[] save Montecarlo

|:| Approximate Geodesic Distance

Baze Mesh Subsampling

[ refine Existing Samples

Samples to be refined huesa.ply =4

Best Sample Heuristic

Best Sample Pool Size |1[J |

[] Exact number of samples

Radius Variance |1 |
Default Help
Close Apply

28
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Creacion de Modelo en base a nube de puntos

Filters/Remeshing, Simplification and Reconstruction/Surface Reconstruction: Ball

Pivoting.

Filters = Render View Windows Tools

Apply filter Poisson-disk Sampling

Show current filter script

Selection
Cleaning and Repairing
Create Mew Mesh Layer

Remeshing, Simplification and Reconstruction

Polygonal and Quad Mesh

Color Creation and Processing
Smoothing, Fairing and Deformation
Quality Measure and Computations
Mormals, Curvatures and Orientation
Mesh Layer

Raster Layer

Range Map

Point Set

Sampling

Texture

Camera

b 12,7
BO_RENDERING

e =

Alpha Complex/Shape

Build a Polyline with NonFaux Edges
C5G Operation

Close Holes

Convex Hull

Crease Marking with NonFaux Edges
Curvature flipping optimization

Cut mesh along crease edges
Delaunay Triangulation

Generate Scalar Harmonic Field

Iso Parametrization Build Atlased Mesh

Iso Parametrization Remeshing

Iso Parametrization transfer between meshes

lso Parametrization: Main

Marching Cubes (AP55)

Marching Cubes (RIMLS)

Mesh aging and chipping simulation
Planar flipping optimization

Points Cloud Movernent

Refine User-Defined

Simplfication: MC Edge Collapse

Simplification: Clustering Decimation

Simplification: Quadric Edge Collapse Decimation

Simplification: Quadric Edge Collapse Decimation (with texture)

Subdivision Surfaces: Butterfly Subdivision
Subdivision Surfaces: Catmull-Clark
Subdivision Surfaces: L53 Loop
Subdivision Surfaces: Loop
Subdivision Surfaces: Midpoint
Surface Reconstruction: Ball Pivoting
Surface Reconstruction: VCG

Tri to Quad by 4-8 Subdivision

Tri to Quad by smart triangle pairing
Turn inte Quad-Dominant mesh
Turn inte a Pure-Triangular mesh
Uniform Mesh Resampling

Vertex Attribute Seam

Voronoi Filtering

Screened Poisson Surface Reconstruction

Of - /B Ta&X I EED XXX

Given a point cloud with normals it reconstructs a surface using the
Ball Pivoting Algorithm.Starting with a seed triangle, the BRA
algorithm pivots a ball of the given radius around the already
formed edgesuntil it touches another point, forming another
triangle. The process continues until ll reachable edges have been
tried. This surface reconstruction algoritm uses the existing points
without creating new ones. Works better with uniformly sampled
point clouds, If needed first perform a poisson disk subsampling of
the point cloud.

Bernardini F., Mittleman J., Rushmeier H,, Silva €, Taubin G.

The ball- piveting algorithm for surface reconstruction.

IEEE TVCG 1599

(filter_clean.dll)

29
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Gven & point coud with normals i reconsiructs 8 surfzce using the Ball Pivoting
Algorithm. Starting with 2 seed friangle, the BPA algorithm pivois 3 bal of the oiven
radius around the already formed edgesuntl it fouches another point, forming
another friangle. The process continues unll sl reachable edges have been tnied. This
SURBCE reconsiruction Algonitm uses the existing poinis without crea fing new ones.
Works betfer with uiormly sampled point dowds. If needed first perform 2 poisson
disk suhsamplng of the point cloud,

Bemarding F., Mittieman J., Rushmeier ., 50a C., Taubin G,

The balf-pivoting algoritfum for surface reconstruction.

JEEE TVWOG 1999

word wt perc onfD .. 1.10479]

Pivoting Ball radius (0 autoguess) (abs and %6
: Chatienes I ) I"0.000000 [2] | 0.000 | %]

Clustering radius {3 of ball radius) |2l:l |

Angle Threshold {degrees) |EIU |

[ ] Delete intial set of faces

Default | Help

Close Apply

30
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Reconstruccion possion para crear un modelo hermético.

Filters/Remeshing, Simplification and Reconstruction/Screened Possion Surface
Reconstruction

Filters  Render View Windows Tools Help
Agpply filter Surface Reconstruction: Ball Piveting  Crl=P 4
i

Show current filter script

Selection
Cleaning and Repairing
Create New Mesh Layer

Polygonal and Quad Mesh
Color Creation and Processing
Smoothing, Fairing and Deformation
Quality Measure and Computations
Normals, Curvatures and Orientation
Mesh Layer

Raster Layer

Range Map

Point Set

Sampling

Texture

Camera

BO_RENDERING

Alpha Complex/Shape
Build a Polyline with NonFaux Edges
56 Operation

Close Holes

Convex Hull

Crease Marking with NonFaux Edges
Curvature flipping optimization

Cut mesh alang crease edges

Delaunay Triangulation

Generate Scalar Harmonic Field

Iso Parametrization Build Atlased Mesh

Iso Parametrization Remeshing

Iso Parametrization transfer between meshes
Is0 Parametrization: Main

Marching Cubes (APSS)

Marching Cubes (RIMLS)

Mesh aging and chipping simulation

Planar flipping optimization

Points Cloud Movement

Refine User-Defined

Simplfication: MC Edge Collapse

Simplification: Clustering Decimation

Simplification: Quadric Edge Collapse Decimation
Simplification: Quadric Edge Collapse Decimation (with texture)

Subdivision Surfaces: Butterfly Subdivision
Subdivision Surfaces: Catmull-Clark
Subdivision Surfaces: L53 Loop
Subdivision Surfaces: Loop
Subdivision Surfaces: Midpoint
Surface Reconstruction: Ball Pivoting
Surface Reconstruction: VCG

Tri to Quad by 4-8 Subdivision

Tri to Quad by smart triangle pairing
Turn into Quad-Dominant mesh
Turn into a Pure-Triangular mesh
Uniform Mesh Resampling

Vertex Attribute Seam

Voronoi Filtering

Screened Poisson Surface Reconstruction

G iEE@® XXX

» =4 0 hueso *

» [ 1 Poisson-disk Samples* [

<
Paizson-disk Samples
7| = | ?
Shading Vert DotDe:
Color Vert Mesh
Point Size I
apply to

point sets in 4304 mssc
Computing 450000 Poisson £
for an expected radius of
Grid size was 0 0 0 (0 all
0

)
Sampling created a nev nes
3 .

This surface reconstruction algorithm
creates watertight surfaces from oriented point sets.

<br> Thefilter uses the original code of Michael Kazhdan and Matthew Bolitho implementing the algorithm described in the following paper:<br>
<i»Michael Kazhdan, Hugues Hoppes/iz,<br>

<b>"Screened Poisson surface reconstruction”< /b <br>

ACM Trans. Graphics, 32(3), 2013<br>

<brx <b> <i> (filt:

dllj< /i < /b>
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This surface reconstruction algonthm oreafes waterfight
surfaces from orienfed poinf sets.

The [Wter uses the original code of Michael Kazhdan and
Matthew Bofithe implementing the sigorthm desonbed i the
following paper:

Michael kazhoan, Hugues Honoe,

"screened Poisson surface reconstruction”

ACM Trans. Graphics, 32(3), 2013

[ ] Merge &l visible layers

Reconstruction Depth |9 |

Minimum Mumber of Samples |1.5 |

Interpolation Weight |4 |
[ ] confidence Flag
[ ] Pre<Clean
-
Default Help
Cloze Apply

Dependiendo del resultado puede ser necesario eliminar pequefias piezas de geometria
que quedan flotando y ademas de no ser necesarias o deseables pueden impedir el resto

del proceso.
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Eliminar estas piezas de geometria flotante.

A) utilizando la herramienta de seleccion de componentes conectados, seleccionar el
cuerpo principal de la geometria

NFwCcemEs . M@ | a8k SO -Fe /B i FE XS eﬁ}i_@ X X
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B) Invertir la seleccion Filter/Selection/Invert

Invert the current sef of selected
faces

Invert Faces
Invert Vertices

[ Preview

Delfau{t

Close
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C) Eliminar la geometria
hFevceomges OTB0 N e+ SO - T e /B ETaX' €6 X XX

D) Liberar la seleccion con el comando de Filter/Selection/None
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Crear coordenadas de textura
Filter/Texture/Parametrization: Flat Plane

Filters Render View Windows Tools Help
Apply filter Parametnization: Flat Plane Ctrl+P

Show current filter script

Selection r

Cleaning and Repairing 4

Create New Mesh Layer »

Remeshing, Simplification and Reconstruction L

Polygonal and Quad Mesh r

Color Creation and Processing »

Smoothing, Fairing and Deformatien r

Quality Measure and Computations +

Mormals, Curvatures and Orientation L4

Mesh Layer »

Raster Layer k

Range Map »

Point Set r

Sampling b _—a

Texture * Convert PerVertex UV into PerWedge UV
Camera k Convert PerWedge UV into PerVertex UV

Parameterization + texturing from registered rasters
Parameterization from registered rasters
Parametrization: Flat Plane

Parametrization: Trivial Per-Triangle Bildea ARl plane
Parametrization: Voronoi Atlas parametrization.
Per Vertex Texture Function

Per Wedge Texture Function

(filter texture.dli)

Project active rasters color to current mesh, filling the texture

Quality from raster coverage (Face)

Quality from raster coverage (Vertex) bt e
Select Vertex Texture Seams

Set Texture oo

Transfer: Texture to Vertex Color (1 or 2 meshes) Ratio

Transfer: Vertex Attributes to Texture (1 or 2 meshes) a

Transfer Vertex Color to Texture

36



DN:CO \/

Buid= 3 fmvial fat-nlane parametrization.

Projection plane %y -

[ ] Preserve Ratio

Side Gutter |0
L] Preview
Default Help
Close Apply

Es posible visualizar el resultado de la parametrizacion por medio del comando
Render/Show UV Tex Param.
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Proyeccion de vertex color a textura.
Filters/Texture/Transfer: Vertex Color to Texture

Filters Render VMiew Windows Tools Help
Apply filter Parametnzation: Flat Plane Ctrl+P

Show current filter script

Selection L
Cleaning and Repairing 4
Create New Mesh Layer »
Remeshing, Simplification and Reconstruction r
Polygonal and Quad Mesh 4
Color Creation and Processing 4
Smoothing, Fairing and Deformation r
Quality Measure and Computations 3
Mormals, Curvatures and Crientation L4
Mesh Layer 4
Raster Layer b
Range Map 4
Point Set L
Sampling 4
Texture ]

Convert PerVertex UV into PerWedge UV

Camera Convert PerWedge UV into PerVertex UV

Parameterization + texturing from registered rasters
Parameterization from registered rasters
Parametrization: Flat Plane

Parametrization: Trivial Per-Triangle

Parametrization: Voronoi Atlas
Per Vertex Texture Function
Per Wedge Texture Function

Project active rasters color to current mesh, filling the texture
Quality from raster coverage (Face)

Quality from raster coverage (Vertex)

Select Vertex Texture Seams
Set Texture
Transfer Texture to Vertex Color (1 or 2 meshes)

Transfer: Vertex Attributes to Texture (1 or 2 meshes)
Transfer: Vertex Color to Texture

il Fills the specified texture using
per-vertex color data of the
rnesh,

(filter_texture.dll)
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Fills the snecified fexture using per-verfex color
daiz of the mesh.

Texture file |Eso possion mesh_tex.png |

Texture width {px) |2l'.‘l='IB |

Texture height (px) |20-='IB |

[ ] overwrite texture
Assign texture

Fill texture
Default [ Help
Close ' Apply
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Exportar resultados

Con la capa donde esta el mesh resultante seleccionar la opcién: File/export mesh as.

File Edit Filters FRender View Windows

&

@

v e

New Empty Project...

Open project...

Append project to current..,
Save Project As...

Close Project

Import Mesh...
Export Mesh..,

Export Mesh As...
Reload
Reload All

Import Raster...
Save snapshot

Recent Projects

Recent Files

Exit

Ctrl+N
Ctrl+ QO

Ctrl+5

Ctrl+|

Ctrl+E
Ctrl+Shift+E
Alt+R
Ctrl+Shift+R

Ctrl+0

Utilizar el formato OBJ para tener mejor compatibilidad, la textura resultante de la
operacién estara ubicada en la misma carpeta donde se estan guardando los archivos de

Mesh Lab.

&

Look in: E:\Docs\01 Trabajo\Capadtado.. rammetry\proyectosiHuesothueso * | ) ) @ @ @ [%
B Des. MName Size Type Date Modified
_Jj Do mayaswatches File..Ider 2/16/2019 2:57 PN
= ) hueso possion mesh.obj 381 MB objFile  2/16/2019 2:55 PN

£ >
File name: hueso possion mesh.obj Save
Files of type: | Alias Wavefront Object { =.obj) B L
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Resultado final

Este es el mesh resultante y la textura en un render generado en Maya y Arnold .
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