
Le but principal de notre travail a c onsis té à mettre en val eur 

l'apport de la visi on dynamique par rapport à la v ision s tatique dans le 

domaine de la reconstructi on 3D. Pour résoudre ce problème nous 

proposons un processus , basé sur un ensemble hiérarchique de 

tra i tements. L'idée de base de ce schéma est l'utilisation des mesure s 

instantanées de paramètres 2D dans la séquence d'images po ur affiner 

l'estimation sur les primitives 3D au fur et à me s ure du déplacement du 

capteur dans la scène . No us restreindrons l'étude au cas o ù le capteur 

est en mouvemen t dans un univers statique. Cette thèse expose l 'approche 

que nous avons adoptée, qui est structurée de la manière suivante 

Le è hapitre l est consacré à une présentati o n générale de la vision 

tridimens i onnelle, à savoir la visi on stéréoscopique et le problème de 

la mise en cor respondanc e d'indices inter-images , qui est connu comme 

étant un probl ème déli ca t, ainsi qu'à la solution apportée par la vision 

dynami que en exploitant l a con trainte c inématique . La présentati on de 

not r e approche mét hodo l og ique complète ce chapitre. 

Le chapitre II conce rne la segmen ta t ion des ïmages , une opé r a ti on 

qui s'inscrit dans le domaine de l 'imageri e statique, à savo ir 

l'extrac tion des segments 2 D statiques, par l'implémentation d'un 

algor ithme d'approximation polygonale. 

Le chapitre III aborde le problème de l 'es tima ti on des segments 2D 

dynamiques le l ong de la séquence d'images. Nous proposons une méthode 

pour réaliser la mise en co rrespondance des segment s 2D le long de la 

séquence , en exploitant le mouvement 2D apparent dans les images. 

Le chapitre IV est consac r é au ca l c ul récursif des segments 3D, au 

fur e t il mesure du déplacement du capteur dans la scè ne. Connaissant le 

mouvement local de la caméra, il est poss ible de ca l c uler directement 

les segments 3D à partir des segments 2D dynamiques se l on une mèthode 

générale que nous avons mi se en oeuvre. 

Le chapitre V décrira le logiciel élaboré et présentera l a 

val ida lion du processus de reconstruction 3D s ur une séquence d'images 

simul ées a i ns i que sur une séquence d'images rée lles. 


