_—9»

HTL | MOSSINGERSTRASSE

LICHTTOMOGRAPH 2.0

1. Das zu rekonstruierende Objekt wird auf einem Drehteller positioniert.

2. Das Objekt wird von einer starken Lichtquelle durchleuchtet, was zu einer

Intensitatsschwachung im Schattenbild des Objekts auf der
Der Lichttomograph 2.0 soll das Projektionsflache fuhrt —abhangig von der inneren Struktur des Objektes.
Prinzip eines Computertomographen 3

Die Rotation des Drehtellers fuhrt zu Schattenbildern aus verschiedenen

(CT) mittels nicht ionisierender Durchleuchtungsrichtungen, welche bereits die vollstindige 3D-

Strahlung (Licht) veranschaulichen. Information beinhalten.

4. Die Lichtintensitaten werden mit einer Kamera prazise gemessen und
Schwachungen werden berechnet.

5. Mittels geeigneter Algorithmen wird aus den Schwachungsbildern das 3D-
Objekt rekonstruiert.
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e Bildaufnahme und -verbesserung

* Analyse der Intensitatsschwachung
e 3D-Rekonstruktion

e Darstellung

Die Steuerung des Drehtellers erfolgt Gber einen Arduino Uno, dessen Firmware eine Ansteuerung mit einer Winkelauflosung
von 0,36° Gber die USB-Schnittstelle ermoglicht. Fir die Kommunikation mit MATLAB steht eine entsprechende Wrapper-
Klasse zur Verfigung. Zur Gewahrleistung einer konstanten und homogenen Ausleuchtung des Objekts wird ein
Bliihnenscheinwerfer des Typs Martin RoboColor Pro 400 (200 W) eingesetzt. Die Intensitatsbilder werden mit einer Webcam
erfasst. Die automatisierte Bildaufnahme und -verarbeitung sowie die Algorithmen zur 3D-Rekonstruktion sind
objektorientiert in MATLAB implementiert. Fir eine benutzerfreundliche Bedienung wurde zudem eine grafische
Benutzeroberflache mit dem MATLAB App Designer entwickelt.
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