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Introduction

Objectif : Recalage couple d'images optique/radar
Difficultés : @ images trés différentes

# milieux urbain + haute résolution

=> forte influence de la hauteur des
batiments
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Fonctions de localisation

Fonction de localisation radar du point M (X,Y,Z) :

_ .2 o
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Fonction de localisation optique : CM =a R %
-y
Connaissance parametres capteurs + altitude h du point M
mm) cquations de passage Optique / M(X,Y,Z=h) / Radar

Probleme : perturbations lors de la formation des
images mmp erreurs sur la precision de ces
parametres
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a8 Influence des erreurs de parametres

parametres optimisés (avec erreur de 10% sur le pas en
appariement manuel) distance radiale

mm) Neécessite d'affiner leur precision :
Méthode choisie repose sur des extractions de primitives
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Extraction de primitives

Image radar : grand nombre de coins réflecteurs mur / sol

# lignes tres brillantes
# tous a la méme altitude h = hauteur du sol

mm) Algorithme d’extraction de lignes brillantes (F. Tupin)

Image optique : détecteur de contours de Canny-Deriche
(/ignes brillantes radar contenues dans contours optigues)
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Mise en correspondance

Méthode : ¢ Variation des paramétres

# Positionnement des lignes brillantes de
Iimage radar sur I'image optique

# Calcul du recouvrement entre lignes
brillantes et contours optiques
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Approximation polynomiale

Principale limitation de I'approche précédente :
Equations de passage Optique / Radar sont complexes
mm) calculs coliteux

Idée : approximation polynomiale de la transformation

Optique / Radar @ déduite a partir de la
transformation rigoureuse

& ou estimée directement

Approximation polynomiale du ler degrés
) Transfo = Translat(d,,d ) 0 Dilatation(z,,z,) 0 Rotation(6)
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Ex 1 : Estimation directe de la rotation

TF primitives optiques : TF primitives radar :

Estimation de la rotation a appllquer a image radar :
0 =arg maX|TF Rotg[]Rad] |[|]TF
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on principale

Limitation : approximation polynomiale
d’ordre 1 non suffisante pour prendre en
compte déformation fine

@8 Solution : augmenter degrés polynéme
MAIS recalage calculé pour objets au sol

m) incertitude hauteurs

e bl e batiments > incertitude recalage
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Conclusion

Recalage: & 3 partir des équations de prise de vue
des capteurs

mm) améelioration des parametres capteurs
# par déformation polynomiale

mm) cstimation Rotation / Dilatation /
Translation

mm) Pour recalage plus précis, nécessité de prendre
en compte la hauteur des batiments
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