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Présentation du projet
La reconstruction 3D à partir de photos est une technologie bien explorée depuis
les années 1990 et offre des outils simples d’utilisation comme ColMap [5, 6].
Les résultats peuvent être particulièrement satisfaisants au niveau de la visuali-
sation (Figure 1), mais leur précision est tributaire de celle de la calibration des
caméras. En effet, il s’agit d’utiliser les appareils photographique ou les caméras
comme instruments de mesure, et à ce titre doivent être calibrés.

Figure 1 – Reconstructions 3D obtenues par ColMap à partir de photos.

Un modèle géométrique relativement simple explique la projection en 2D
sur le plan photographique de la scène 3D. Ce modèle dépend de 3 paramètres
scalaires, la distance focale et la position du point principal, ce dernier codant
la direction de visée du capteur. Ce modèle est cependant incomplet car il ne
tient pas compte d’une distorsion causée par des défauts de l’objectif. Cette
distorsion se traduit par une transformation 2D qu’on peut paramétrer par
quelques paramètres [7, 3] (Figurefig :distortion). La phase de calibration a
pour but d’estimer tous ces paramètres.

Un programme simple d’utilisation en Matlab, puis inclus dans OpenCV, et
entièrement automatique [1] est fréquemment utilisé. Il repose sur le principe que
quelques photographies d’une mire plane connue et sa détection par traitement
d’images dans les différentes photos permet d’estimer tous les paramètres [8]. Il
a été cependant montré que des résultats bien plus précis peuvent être obtenus
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Figure 2 – Photos originales et après correction de la distorsion par la méthode
de [4].

Matlab calibration Toolbox
Harpe de calibration

Figure 3 – Instruments utilisés pour la calibration (mire et harpe).

en séparant la calibration en deux phases : la première utilise une harpe de
calibration, constituée de fils opaques tendus devant un fond semi-transparent et
permet d’estimer la distorsion ; la seconde est une mire de calibration formée de
cercles noirs répartis sur une grille régulière et permet d’estimer les paramètres
restants (Figure 3).

Cette calibration en deux phases, proposée par des travaux du LIGM en
partenariat avec l’ENS Paris Saclay, a montré qu’une précision bien supérieure à
l’état de l’art pouvait être obtenue en utilisant les bons outils [2]. La démocratisation
de l’utilisation d’une telle châıne algorithmique nécessite une interface graphique
clé en main et la robustification des différentes étapes. Un prototype en C++
utilisant les bibliothèques Qt a été développé lors d’un stage précédent (Fi-
gure 4). Il s’agit de s’appuyer dessus pour faire un produit réellement utilisable
par les chercheurs.

Compétences requises.
— Programmation en C et C++
— Des bases de traitement d’images
— Une expérience des bibliothèques Qt est un plus
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Figure 4 – Prototype d’interface, à développer
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