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Ce travail s’inscrit dans un contexte de recherehemodélisation des environnements
urbains. Dans ce cadre, le laboratoire MATIS déwedo entre autres des systémes de
collectes de données mobiles terrestres qui pexntettacquérir des images géoréférencées
entre autres pour la texturation et ou la modétisaBD de facades. Le plus souvent, dans les
systemes de cartographie mobile, le positionneratfibrientation de la plate-forme (et par
conséquent des images) dans I'espace est assuram paélange des données issues de
capteurs tels que GPS, centrale inertielle et oti@sne

Toutefois, en milieu urbain dense de type europEnmasques et les multi-trajets GPS
sont tels qu'on ne peut reposer uniguement sur P& Géme intégré avec une centrale
inertielle pour estimer la cinématique de la plfatene. Pour cette raison, I'image peut étre
utilisé comme un sous-systeme de géoréeférencembsiitsitif ou complémentaire.

L'objectif de ce travail est d’extraire a partirsdenages un ensemble de primitives de
liaisons entre images ou d’appui (segment horizongt verticaux) qui seront injectés a
terme (dans des travaux ultérieurs) dans un syst#ajastement photogrammétrique de
compensation par faisceaux pour obtenir le géoenééément le plus précis possible.

L’originalité algorithmique de ce travail consistdravailler avec une ou ensemble de bases
stéréoscopiques courtes rigides (typiqguement de thr métre) dont la calibration est
déterminée a priori. Les caméras sont parfaitersgnthronisées. Pour une pose, on peut
alors reconstruire sur le recouvrement des dewhés$, un Modéele Numérique de Surface
dans des conditions favorables puisque les pomtaud sont proches. Ce MNS permet alors
de transformer le probléme d’appariement 2D-2D eerdeux poses successives en un
probleme 3D-3D mieux posé. Ceci présente de nombagantages pour des appariements
d’'images a grande base ou de points de vus triésatifs.

Nous revisitons donc quelques algorithmes classigi@stimation de points de fuite,
appariement de points d'intéréts, etc) avec unee@n compte des aspects multiscopiques et
3D. L'application des méthodes développées s’att tmiquement sur des images acquises
par un vehicule de cartographie mobile mais troaivelout son intérét également pour
I'estimation de poses en modélisation d'intérieurles systémes de géoréférencement direct
sont encore plus mise a défaut.



