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PLAN

Présentation de la caméra
* Premiers tests
 Limites et Optimisation

 Travaux a Pierrerue

Conclusion




 Capture une scene 3D en temps reel

e Emet de la lumiere infrarouge

 Analyse le signal reflechi

4 Lasers PIR

Faisceau circulaire infrarouge

Caméra ToF

Lentille




Wi Voxe! Viewer (+09.10)
File Camera Profiles  Settings

Windows  Help

Source: [Li
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Unambiguous Range (nambiguous._range)
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Raw Frame
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Watchist | Data Flow Dagram | Logs

Device Connected (7] Temporal Statistics

&5 TexAs INSTRUMENTS

Acquisition sur VoxelViewer

%

DB Tree

Propertes

Console

09:51:47] [ccGLWindow] 3D view insislized R

Traitement sur CloudCompare




 Lens Calibration : corrige les distorsions optiques par la lentille

« Common phase calibration : met en corrélation la phase avec la profondeur

réelle en un point

 Pixel-Wise Calibration : corrige les écarts entre pixels

Calibration sur damier

Résultat de
calibration sur un
mur droit avec une
calibration
correcte et une
autre incorrecte




 Vérifie la calibration
 Systeme suppose étre métrigue dans CloudCompare

Mesure de la longueur d’un évier

Nuage de points mesuré Image réelle
0,95m<D<1m D=0997m




Fichier .csv pour
chaque frame
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Images .png
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Traitement Micmac

Mise a 1’échelle Matrice de rotation

oints de Calcul de la Mise en simple fF
poin distorsion place relative Ou =g Vecteur de translation
liaison Géoréférencement - :

Détection de
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Limites et Optim




« Camera sensible aux rayons lumineux

* Meilleur résultat pour une camera a I’ombre qu’exposee au soleil
Observations sur VoxelViewer

En plein soleil

'—'-
V_|_

Sous un nuage



e La couleur d’un objet a peu d’influence sur sa capacite a réfléchir
dans I’infrarouge

* MeEme intensité percue sauf pour un objet noir qui est invisible

Tests sur des objets en plastique de couleur différente a 1m

Image réelle Nuage de points 3D
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 Plus la portée de la prise de vue est
grande, moins les objets sont percus

Tests sur différents matériaux §

Portée = 2,06 m Portée = 3,97 m

Portée maximale = 2,47 m “



 Un bruit important dans le nuage de points
« Zones non pergues par la cameéra

.- .e.':.;'._.'_ i VT . 1

Nuage de points bruité (portée a 2m)
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Travaux a Pierrerue




Lasergrammetrie

» Modele 3D par scan laser
 Pointe des cibles a georeféerencer sur Cyclone
* Nuage de points sur CloudCompare

Cible
visée

Modele 3D sur Cyclone




Acquisition par Ia ToF

Mod¢lisation du cheeur de la chapelle par videos
Traitement des captures de points obtenus par MicMac
Georeférencer des points dans un repere commun
Fusion des nuages de points pour la modélisation

Autel Reconstruction du mur dans le cheeur
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Gomparaison ToF et Laser

 Superposition du nuage de points de
la ToF sur le scan laser

* La ToF modeélise les détails non
visibles par le laser

Ecart entre les 2 modeles (m)
0.041710

0.039153
0.036596
0.034040
0.031483
0.028926
0.026369
0.023812

0.021255

0.018598

0.015941

0.013285

0.010628

0.007971

0.005314

0.002657

0.000000

2.5

Superposition des deux nuages de points Ecart du scan par rapport a la ToF
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Points positifs

 Produit peu colteux

 Acquisition rapide depuis
plusieurs points de vue
(appareil compact)

e Complémentaire d’une
acquisition Laser

Camera temps de vol

Points négatifs

 Sensible aux rayons lumineux
exterieurs

e Calibration aléatoire

 Traitement de recalage aléatoire :
notamment a cause de la faible
résolution des images
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Merci pour votre attention !
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