






















El sistema empleado no requiere la calibración del plano de luz como en otro que 
hemos estudiado en [5], que solo utiliza una cámara y el láser lineal. En este sentido 
es más flexible dado que puede relevar la geometría de un corte  cualquiera sea la 
orientación del láser. En el otro caso, una vez calibrado el plano de luz solo permite 
desplazamientos paralelos del láser lineal, y requiere de un dispositivo que asegure el 
desplazamiento paralelo perfecto, para evitar que el sistema se descalibre.  

El procedimiento propuesto, requiere de algunas mediciones físicas en la etapa de 
calibración, dado que hay que medir el desplazamiento del plano de calibración sobre 
su riel. Pero no necesita mediciones físicas en la etapa de escaneo y reconstrucción 
3D. 
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