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Stéréovision Omnidirectionnelle Large Entraxe

L’étalonnage extrinsèque large entraxe au carrefour: notre solution 

               Idée: utiliser les véhicules comme objets dynamiques de calibration



Stéréovision Omnidirectionnelle Large Entraxe

Estimation complète du trièdre orthogonal de points de fuite :  (VP1; VP2; VP3)
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SIP-VP:
Contours actifs 

VP-RANSAC:
trajectoires



Stéréovision Omnidirectionnelle Large Entraxe

Calcul de la translation à l’échelle
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Estimation de la hauteur des caméras et de la composante TZ
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Stéréovision Omnidirectionnelle Large Entraxe

Evaluation: calibration extrinsèque (en environnement contrôlé)
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Stéréovision Omnidirectionnelle Large Entraxe

Evaluation: calibration extrinsèque (en environnement contrôlé)
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Stéréovision Omnidirectionnelle Large Entraxe

Evaluation: calibration extrinsèque (sur site réel) 
métrique indirecte: erreur de reprojection des dimensions de véhicules

ROTATION

TRANSLATION HAUTEUR



Stéréovision Omnidirectionnelle Large Entraxe
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Evaluation: Trajectographie (sur site réel) – estimation de vitesses



DangerTrajectoire-Vitesse

Paramètres Extrinsèques

Auto-Calibration Extrinsèque Localisation précise des véhicules

Apparence et Mouvement

Conclusion: Bilan et Perspectives
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