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Technologies pour la réalité
augmentée
Visualisation sur un Utilisation d'un appareillag Visualisation sur un miroir Projection sur la scéne
moniteur portable semi-transparent réelle

:

[ Affichage optique]

Caméra

Position de Ig
camera

Traitement d'image :
mélange de la scéne réelle

Moniteur

l

[ Affichage vidéo ]

Lunettes stéréo
(optionnelles)
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Vidéo du
monde réel

et de la scéne virtuelle




Générateur de
scene virtuelle

Position du
casque

Projecteur
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Miroirs
semi-transparents

Monde réel



Position du

casque Cameéras vidéo

Monde réel
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Générateur de
scene virtuelle

Moniteurs

Y Y

Traitement d'image :
mélange de la scéne réelle
et de la scéne virtuelle
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Modéle scanner de la surface d'un foie Reconstruction stéréoscopique de la surface d'un folRecalage des deux surfaces par It
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V]
initialisation des Mi avec lebli  observés

initialisation de T avec To

premiére estimation de T en minimisant C
sur les paramétres de transformation

‘ A T fixé, minimisation de C sur les Mi

la distance entre
Tiet T estelle

négligeable?

oui

nouvelle estimation des Mi en minimisant C
avec la derniére estimation de la transformation T

?

nouvelle estimation de T en minimisant C avec
les nouveaux Mi

?

on remplace les anciens Mi par ceux que I'on
vient d'estimer

non

fin de I'algorithme
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CT1 CT2

Bronze Standard
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Extraction bruitée des points 3D Extraction bruitée des points 3D
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Mesure cohérente
- B Recalage 3D/2D T

Recalage 3D/2D T

CAM1/CT1 CAM2/CT2

Extraction bruitée des points 2D Extraction bruitée des points 2D
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CAM 1 CAM 2

Les caméras sont calibrées dans fe meme repére de référence
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Damier plan imprimé

Mesure cohérente VAN
Recalage 3D/2DT ~@¢——P>  Recalage 3D/2DT
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Extraction des points 2D corrompus p:ar un bruit gaussien Extraction des points 2D corrompusr:» par un bruit gauss

CAM 1 CAM 2

Les caméras sont calibrées dans le meme repére de référence
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Spheére dans laquelle est tiré aléatoirement
un point représentant la pointe de l'aiguille

Marqueur carré de I'ARToolki
























Centre de la cible

Pointe de l'aiguille






























Pose des marqueurs radio-opaques sur le patient.

Le marqueur carré est fixé sur l'aiguille.
Les deux caméras sont installées.

Acquisition scanner SCANL1.
Le praticien définit la cible qu'il
va essayer d'atteindre.

Le praticien positionne l'aiguille
a l'aide du protocole radiologique
habituel.

Acquisition vidéo du patient et

de l'aiguille.

Calcul des coordonnées de la pointe

de l'aiguille dans le repére des caméras.

Recalage de lI'image SCAN1 dans
le repére des caméras grace aux
marqueurs radio-opaques.

Nous pouvons alors calculer les
coordonnées du point cible dans le
repére des caméras

Recalage 3D/2D

\

Calcul de la distance 3D entre la pointe
de l'aiguille et la cible vers laquelle nous
aurions guidé le praticien avec notre
systeme.
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