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Michal Zarnikov
Student doktorského studia na Oboru primyslového designu Ustavu konstruovani 2007/2008

1. Skenovani

K naskenovani objektu bylo pouzito optického skeneru ATOS firmy GOM. Pfed samotnym
skenovanim jsme na model nalepili referen¢ni body, poté jsme model pokryli souvislou vrstvou bilého
filmu. S pomoci Ing. Zouhara jsme skener zkalibrovali. Cely objekt byl neskenovan na 22 skenti. Poté
jsme alignovali jednotlivé skeny a pfevedli point cloud na polymesh. K zalepeni dér po referencnich
bodech jsme pouzili automaticky nastroj na zalepeni dér. Nakonec jsme optimalizovali mesh modelu.

2. Vytvaieni ploch

K vytvoreni ploch na naskenovaném objektu jsem pouzil program Rhinoceros 3D. Poté, co jsem usadil
objekt do stfedu souradného systému, jsem zacal vytvatet plochy stfedové rotacni ¢asti modelu.
Rovinné ¢asti byly vytvofeny ru¢n€ pomoci vertikal. K vytvotfeni kulové plochy v misté pfipojeni
lopatek jsem vyuzil pomocnou kouli, jez jsem vepsal do bodi na povrchu neskenovaném objektu.
Finalni profil jsem vytvofil pomoci funkce ,,Rotovat kolem osy*.

K vytvoreni lopatek jsem musel vyuzit body na povrchu neskenovaného objektu. Na horni strané

lopatky jsem vytvofil sit’ bodd. Pomoci funkce ,,Plocha z mtizky bodi* jsem vytvofil plochu
odpovidajici povrchu lopatky.
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Tuto plochu jsem prodlouzil a poté ofezal kiivkou podle profilu lopatky. Stejnym postupem jsem
vytvofil spodni plochu lopatky.



Poté jsem mezi obéma plochami vytvofil plynuly pfechod pro a vznikla tak hrana lopatky.
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Tim mi vznikla plocha lopatky. Na povrchu stiedni rotacni ¢asti jsem vytvofil kiivku v misté, kde se
zacina pripojovat lopatka. Touto kiivkou jsem rozdélil rotacni blok a vytvofil plynuly pfechod mezi
lopatkou a stfedni rotacni ¢asti.
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Za predpokladu rota¢ni symetrie jsem pomoci kruhového pole rozkopiroval lopatky kolem stiedové
casti.



