
Rémy Malgouyres, IUT département INFO, Université Clermont1 1IUT département InformatiqueLi
en
e Informatique EmbarquéeAnnée universitaire 2005-2006Synthèse d'images et visionTP n◦ 5StéréovisionObje
tifs :Le but de 
e TP est d'implémenter la méthode vue en 
ours pour déterminer la position d'unpoint dans l'espa
e à partie de deux vues par stéréovision.1 Calibrage des deux 
amérasLes répertoires/home/prof/malgouyr/vision/videogau
he/home/prof/malgouyr/vision/videodroite
ontiennent 
ha
un les images de mire né
essaire au 
alibrage d'une 
améra. On a don
 deux
améras à 
alibrer, la 
améra de gau
he et la 
améra de droite.Le premier travail 
onsistera à 
alibrer ses deux 
améras en utilisant l'exé
utable du TP 4.Ce
i générera deux �
hiers 
ontenant les matri
es de proje
tion des deux 
améras. Copiez 
esdeux �
hier dans un nouveau répertoire sereovision.2 Création d'un environnement de stéréovsionCopiez dans le répertoire stereovision les �
hiers .c et .h de votre projet glut permettant laséle
tion de pixels dans une image par 
li
ks de souris.Modi�ez le sour
e C pour permettre l'a�
hage de deux images l'une à 
oté de l'autre, dans lafenêtre graphique. Permettre le 
hargement aisé par l'utilisateur de deux imagesWeb
amn.bmp,où n est la distan
e en cm de la mire, la première image venant du répertoire videogau
he, etla deuxième venant du répertoire videodroite.Pour dé
aler l'a�
hage de la deuxième image vers la droite, on utilisera la fon
tion OpenGL
void glRasterPos2d(int dx, int dy);qui dé
ale les a�
hages suivants par glDrawPixels de dx pour les x et de dy pour les y.Permettre la saisie de deux pixels par 
li
ks de souris, le premier pixel dans l'image degau
he, et le deuxième pixel dans l'image de droite.
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ul des 
oordonnées 3DÉ
rire la fon
tion de stéréovision qui prend en paramètre les 
oordonnées de deux pixels etqui, en utilisant la méthode vue en 
ours, 
al
ule et a�
he les 
oordonnées 3D du point P vudans les deux images au 
oordonnées des deux pixels séle
tionnés.Véri�ez ave
 les images de mire que les 
oordonnées du point P 
al
ulés par la méthode
orrespondent bien aux 
oordonnées apparaîssant sur la mire.4 Déte
tion automatique d'un point jauneLes images test60.bmp et test70.bmp 
ontiennent un objet jaune 
lair (un mor
eau depata�xTM 
ollé sur la mire). Le but de 
ette partie est de déte
ter automatiquement les 
oor-données des pixels les plus jaunes de l'é
ran, et de 
al
uler les 
oordonnées 3D 
orrespondantes.On obtiendra alors la position dans l'espa
e de l'objet jaune 
lair.Une objet set jaune 
lair si les deux paramêtres r et g de sa 
ouleur sont élevés.Faire une fon
tion qui prend en paramètre une image et renvoie les 
oordonnées (x, y) dupixel de l'image le plus jaune, 
'est à dire dont le paramètre r2 + g2 est maximum.Cal
ulez les 
oordonnées du pixel le plus jaune dans l'image de gau
he et dans l'image dedroite. Cal
ulez et a�
hez les 
oordonnées 3D du point 
orrespondant 
e sont les 
oordonnéesde l'objet jaune. Testez 
e programme sur les images test60.bmp et test70.bmp.


