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Objectifs

A partir d’une caméra vidéo embarquée connectée à un 
micro-processeur (OMAP3530), calcul temps réel  :

• Angle tangage

• Angle de roulis
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Placement 
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Travail à réaliser

• On dispose de la chaîne de traitement (stage I4, code C)

• Il faut l’implanter et l’optimiser sur OMAP3530 qui possède : 
• Un processeurs ARM Cortex A8 (Iphone!)

• Un DSP C64+ (ce DSP est vu dans l’unité IF4-ARCH)

• Il faudra :
– Être capable de faire des transferts entre ARM��DSP

– Interfacer une webcam (nous disposons  aussi de séquences vidéo de vols)

– Profiler l’application pour déterminer les fonctions à optimiser

– Proposer des améliorations algorithmiques

• Perspectives :
– Etude algorithmique pour la mesure de rotation de fusée


