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[bookmark: OLE_LINK5][bookmark: OLE_LINK6]Ce travail s’inscrit dans le cadre du développement d’un système d’informations géographique tridimensionnel (SIG 3D). En effet, Il existe de nombreuses applications de ce système dans le monde réel qui nécessite la construction des modèles en trois dimensions complexes et précis  représentant des environnements réels. 
L’objectif essentiel de notre travail est de réaliser un module de digitalisation et de restitution tridimensionnelle  d’une scène urbaine permettant l’application des méthodes et des algorithmes de reconstruction 3D généralisées. Le  système ainsi réalisé est composé des parties essentielles suivantes : la calibration de la caméra, la digitalisation, la mise en correspondance des primitives de couples stéréoscopiques et le calcul des positions 3D de ces primitives.
Dans la partie calibration géométrique de la caméra, les procédures que nous avons développées permettent de déterminer l’ensemble des paramètres de prise de vue qui décrivent, à travers les matrices de passage, la correspondance entre les coordonnées 3D des objets de la scène et leurs coordonnées 2D de l'image.
Quant à la mise en correspondance d’images stéréoscopiques, elle consiste en la détermination, d’une manière automatique ou manuelle, des couples de coordonnées en 2D localisés sur l’image stéréoscopique (image de gauche et image de droite). Dans le cas de notre travail nous effectuons une mise en correspondance manuelle. 
Enfin, pour le calcul des positions 3D des primitives digitalisées sur les images disponibles, nous avons exploité la technique de triangulation. Nous notons aussi que le système réalisé  permet la modélisation des parties cachées et leur reconstruction
Les modules réalisés constituant notre système ont été évalués sur des couples d’images stéréoscopiques virtuelles et réelles. L’erreur moyenne de restitution obtenue est de l’ordre 0.4 pixel. Bien que testé sur un jeu de données réduit, l’ordre de grandeur de cette erreur moyenne témoigne de la précise du système développé.
