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1) Contexte



Le cubtile

" Caméra infrarouge type fish-eye

texteSdiaonspserieables

L’'image brut en sortie du flux vidéo

Le cubtile développé par la
société Immersion




Les problemes identifiés

http://www.careproject.fr

Probléme de latence : Mouvement de l'utilisateur -> le dispositif réagit en moins de 50 ms

Probléme de précision : estimation de la position en super-résolution



L
I1) Approche du probleme

Frame cubtile

Flux Transformation, 5 faces en sortie
vidé>o >
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|dentification subpixel
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Chaine de compilation a traiter pour la génération d’événements



1) Choix d’algorithme et d’implémentation



a) Traitement du flux vidéo

Frame cubtile

Flux
vidéo >

* Framerate : ~ 85 images/seconde ( dépend de la luminosité )

) _ Frame traitée
Durée du traitement Durée du traitement

< SR >




b) Transformation : explication

Transformation, 5 faces en sortie

> —_—

Ay

Image Fish-Eye Image perspective )
Image carrée

But de la transformation : redresser I'image déformée par la lentille +
perspective en un carré

Pourquoi redresser ?



b) Transformation : Méthodes de redressement

utilisée

alpha =07 .
L T _ 69{;;;9
] &t e
S 3 b T
4 & ¢¢<>‘> W&”‘}
I I l | 2% 0% o o e
=i 2504 o o e
. i P {><><:><><> P T o s
e niveau 1 oSttt e oo e
T L e T .
B T e e
PRt ot Ot LT L LT s
e Il ‘B Jiz58alot oot ae 11 - o
iall T R e R et e T e T et
200 + %%%$%°%i¢°%° <><>‘::> P At
| SEeTlesd L e
T o e T T e P e
FEtyeend pS new
<2 s B
1emelv ea e iaiiaiigtereeenniiiioceeoe
7 L
e $§§3$$$32¢%%w<><><>¢¢¢<><><>oo
€ . N Lo sd
150 E33iIororocectsovo0onoooss
| n!z\/ u H 1 §33§§§gg¢¢¢¢ggg:¢¢¢¢¢¢°¢¢¢¢
° o ] 3§g§:¢o¢§g¢%° Soeesag,.,
1 SEoLieen b
. « G T A & i
guiéme niveau iFi 2R
BEEEr e el ey Ten [T kg, B
100 SER ST 0 T oy The, T

504 g P70

Pas acces aux parametres de la cameéra => transformation optique inverse
impossible

Méthode ad-hoc : mapping de la surface par interpolation linéaire (discrétisation
uniforme )



b) Transformation : Caractérisation empirique de
la déformation

The Least 3guares Fit of 25 Points Fonction de déformation
of the Cutve a*tbrr™d+e 145
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b) Transformation : Amelioration du mapping
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c) Selection des candidats

Seuillage

Sélection des candidats

> <

Elimination
taille rayon

Elimination
norme gradient




d) Extraction : probleme
_|_

Calcul précision subpixel

* Pour repérer la tache : point le plus éloigné des bords de la composante connexe

Niveau de gris de la ROl autour d'un point détecté

ROI seuillée Gradient de la ROI




d) Extraction : justifications
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d) Extraction : résultat
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e) Identification

|dentification Générateur
d'événements
> Numéro Rewtt——>

On veut pouvoir caracteriser les mouvements
- apparitions
- mouvements
- disparitions

Type

svenements Face ID CoordX CoordY

Structure du paquet envoyé a I'lHM



e) ldentification

—  Pointat

‘ 1 Pointat+l

Distance maximum d’identification



R - :
f) ARCHITECTURE GLOBALE
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f) IHM : ARCHITECTURE

PROGRAMME

OBSERVATEUR



f) IHM : MATRICES




1\VV) Mesure des performances



a) Mesure de la latence

* Cliquez pour modifier les styles du texte du masque
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b) Mesure de la precision
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V) Analyse critique

" Notre approche

" Vision par ordinateur
. 26°

" Techniqguement




V1) Demonstration

Probleme du docking
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