Schéma d'organisation du projet Librairie Vidéo/OpenMocap

Calibration Caméra

¢ Logiciel « autonome »
« Utilise la librairie Vidéo
* Donne les caractéristiques précises de
la déformation géométrique de la lentille

Webcam / Camera Firewire < >

Librairie Vidéo

Caractéristiques
déformation
Lentille

L

/ Acquisition Linux

Acquisition Windows

firewire / USB.

Acquisition (DirectShow) d'une caméra A priori N=2 ou N=3.

Le module doit étre facilement réutilisable.

Acqusition synchros de N caméras.

Le module doit étre facilement réutilisable.

Traitement vidéo

Le module « détecte » et « localise » des objets, dont on connait certaines caractéristiques.

Le module dispose d'une mémoire permettant de garder I'historique des objets (vitesse par ex.).

La sortie est, pour chaque objet, |'association du type d'objet et du vecteur direction (du point de
I'image a I'objet). Les vecteurs direction prennent en compte la déformation géométrique de la lentille.

IN] -Caractéristiques environnement/objets a détecter (position, contrainte spatiale)

-Images
-Calibrage Caméra (lentille)

OUT] -Vecteur direction associé a des types objets détectés

Synthése Positionnement Caméra

et de la détection de quelques types objets, le module calcule la
Compétences : mathématiques
IN] - Vecteurs direction associés aux objets trous/balises

- Calibrage caméra (lentille)

- Connaissance de I'environnement (pattern ou trous/balises)

OUT] - Position 3D repere absolu de la caméra

/A partir de la connaissance théorique de I'environnement (emplacement précis des éléments fixes),

position de la caméra en 3D.

e |

Calibration Couleur
Logiciel FrozenCameleon.

Permet de générer rapidement
des fichiers permettant la
détection précises de couleurs
distinctes.

Synthése Positionnement objets (balles/totems/(trous))

Position caméra 3D

IN] - Vecteurs direction associés aux objets

- Position Caméra(s)
- Contraintes connues sur les objets (plan, sphére de rayon X,etc.)

OUT] - Position 3D repere absolu

En fonction des vecteurs directions associés aux types d'objets, des contraintes de
ces types d'objets, le module détermine la position 3D de tous les objets visibles.
Ce module contient également la corrélation des informations des différentes caméras.

Moving camera

Reconstitution squelette

A partir de la position des marqueurs 3D, de la connaissance du squelette,
le module (qui dispose d'une mémoire des mouvements précédents) doit
reconstituer le squelette le plus probable. Les mouvements doivent étre
fluides et le plus possible cohérents.

IN] — Positions 3D des marqueurs optiques (approximatives)
- Connaissance théorique du squelette (contraintes)

OUT] - Squelette 3D (format a définir, il devrait exister une norme pour les
squelettes 3D)

A/

Dessin 3D du squelette

Le module dessine a I'écran, dans une interface spécialisée, le squelette reconstitué.
Il est possible de changer facilement |'apparence du squelette (avatars).

Le module peut aussi incruster le squelette 3D sur les images d'une des caméras.
Enfin, si une des caméras est en mouvement, le Module qui dispose des coordonnées
de cette caméra, peut dessiner I'avatar sur la vidéo en mouvement.

IN] - Squelette 3D (format connu)
- Position caméra en mouvement

OUT] - Affichage du squelette a I'écran (incrustation sur lI'image)




