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Abregé :

Cette invention concerne un systtme dédi¢é a lagénération d’images
omnidirectionnelles et la perception de la profondeur. Ainsi, ce systéme peut étreutilisé
comme une plateforme de développement des procédés de vision omnidirectionnelle et
permet, grace a un systeme électromécanique, un auto-étalonnage du capteur pour répondre
au contrainte depoint de vue unique, pour la génération de I'image panoramique

omnidirectionnelle de 360°.
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Titre : Systéme de vision omni directionnelle stéréo

Description

La présente invention concerne un systéme et un procédé dédié a la génération
d’images omnidirectionnelles et la perception de la profondeur, en utilisant une combinaison

de miroir sphérique et de caméra CCD classique.

L’utilisation des capteurs de vision devient un €élément trés important dans différents
domaines. Les capteurs visuels classiques ont l'inconvénient d'un champ de vision limité (90°
pour la plupart de caméras et 180° pour les caméras Fish-eye). De l'autre c6té, les systemes de
vision omnidirectionnelle fournissent une description riche de 1'environnement qui 1'entoure,
ce qui augmente la quantité d'informations visuelles fournies. Une caméra omnidirectionnelle
est définie comme un capteur visuel qui a un champ de vision de 360 °, elle peut étre
modélisée en utilisant un mélange de miroir et de caméra ou le miroir reflete la scéne qui
l'entoure. De plus, ’utilisation des capteurs omnidirectionnelles impose le besoin de respecter
certain nombre de contraintes, la plus importante de ces contraintes c’est celle de point de vue

unique. Pour cela, une procédure d’étalonnage automatique s’avere nécessaire.

Il est connu de 1’état de la technique un dispositif ayant fait I’objet d’un brevet numéro
US50092622800B2, qui propose une caméra omnidirectionnelle dédi¢ aux taches de
surveillance au plafond des voitures de polices, cette configuration est limitée par sa position
dans le fond du véhicule, diminuant son champ de vue vertical. D’autre part, le brevet
d’invention numéro US010070056B2 propose un systeme de caméra omnidirectionnelle basé
sur une lentille fish-eye. Ce type de miroir présenteun champ de vue de 180° et des
distorsions difficiles a corriger, d’ou la difficulté de I'utilisation de ce type d’images dans
plusieurs sortes d’applications. D’autres dispositifs, comme ceux proposésdansles brevets
numéros US009544976B2 et US010021301B2 utilisent multiples capteurs de vision pour
générer I’image omnidirectionnelle, cette méthodologiereprésente un colt de fabrication et de

traitementélevé, ainsi que sa difficulté d’ implémentation pour les applications en temps réel.

La présente invention vise a plier les inconvénients cités ci-dessus. Pour cela, cette
invention concerne un systeme de vision omnidirectionnelle stéréo a double axe qui utilise
deux caméras CCD (3) deuxmiroirssphériques (2) fixés sur un support permettant la fixation

de miroirs de différents rayons, qui fournissent un champ de vue de 360°.
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Fig. 1 : Vue isométrique du systéme de vision omnidirectionnelle stéréo.
Fig. 2 : Vue de gauche du systeme de vision omnidirectionnelle stéréo.

Fig. 3 : Vue isométrique 3D du systéme de vision omnidirectionnelle stéréo.
Fig. 4 : Diftérentes parties du capteur de vision omnidirectionnelles stéréo.

Fig. 5 : Processus d’auto-étalonnage du capteur de vision omnidirectionnelle stéréo en se

basant sur les données des moteurs.
Fig. 6 : Champ de vision du capteur de vision omnidirectionnelle stéréo.

Le systéme selon I’invention comporte un support & double axe (6)(7), chaque axe est
actionné par un moteur pas a pas (4)(5) de 12 volts et 5 amperes. Le moteur (4) permet de
positionner les caméras CCD(3) pour permettrel’alignement de son axe optique avec le centre
des miroirs sphériques (2), ainsi que le moteur (5) qui fait varierla ligne de base (la distance
entre les deux miroirs) selon le besoin. Le systéme de vision génere une image de 1340 X
1340 pixels, ouchaque pixel de I''mage mesure le rayonnement de la lumiere passant par le
point de vue unique dans une direction spécifique. Ce point de vue unique est atteint par le
procédédécrit en figure 5,ou les lois de commande des moteurs sont définies par 1’erreur
(différence entre la positionde 1’axe optiquede la caméra et le centre de miroir sphérique) et
recus par la carte électronique de puissance (Fig. 4) (9). Cette carte (9) a été congu pour

contrdler I’énergienécessaireaux moteurs pour un mouvement stable et fluide.
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Revendications

Un Systéme de vision omnidirectionnelle stéréo intégrant un processus
d’auto-étalonnage du systeme du réglage électromécanique du Baseline
comprenant :

- Deux miroirs sphériques,

- Deux caméras CCD pour capturer la scene réfléchit par lesdits miroirs
sphériques

- Un moteur pas a pas pour assurer le déplacement horizontal et vertical de
lesdits caméras CCD et miroirs sphériques.

- Supports horizontal contenant un support métallique a deux tiges a utiliser
pour assurer un déplacement stable de lesdits caméra CCD et miroirs par le
dit Moteur en se basant sur ledit processus d’auto-¢talonnage.

- Support vertical contenant un support métallique a deux tiges a utiliser
pour assurer un déplacement stable de lesdits caméra CCD et miroirs par le
dit moteur afin de changer la distance entre lesdits miroirs sphériques et
caméras CCD.

- Un boitier en plexiglass contenant une carte de puissance, une carte de
commande, ledit moteur et des connecteurs.

Le systeme selon la revendication 1 caractérisé en ce que ladite Carte
électronique de puissance fournit de I’énergie nécessaire au dit moteur afin
d’assurer le déplacement de ladite caméra CCD dans le plan horizontal et
vertical.

Le systéme selon la revendication 1 caractérisé en ce que lesdits Support
permet de fixer les dits miroirs a différents rayons.

Le systeme selon la revendication 1 caractérisé en ce que lesdits
Connecteurs permettent d’envoyer et recevoir des commandes au systéme

par le moyen de ladite carte de commande.
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Partie 1 : Considérations générales

Cadre 1 : base du présent rapport

Les piéces suivantes de la demande servent de base a I'établissement du présent rapport :
- Description

2 Pages

+ Revendications
4

+ Planches de dessin
3 Pages

Partie 2 : Rapport de recherche

Classement de I'objet de la demande :

CIB : G02B27/00 ; G02B17/06 ; GO6T7/00 ; HO4N13/02 ; HO4N5/225 ;
CPC :G02B17/061; G02B27/0012; GO6T7/85, HO4N13/243; HO4N13/286; HO4N13/296;
HO4N5/2252; HO4N5/332;

Plateformes et bases de données électroniques de recherche :
EPOQUENET, WPI, ScienceDirect, IEEE, ORBIT

Documents cités avec, le cas échéant, I'indication des N° des
Catégorie* passages pertinents revendications
visées
A US2017064290A1 ; DISNEY ENTPR INC [US]; ETH ZURICH 1-4

(EIDGENOSSISCHE TECHNISCHE HOCHSCHULE ZURICH)
[CH]; 02-03-2017
Abrégé; Description ; Figures 1-12

A EP1838086A1 ; SAMSUNG ELECTRONICS CO LTD [KR] ; 1-4
26-09-2007
Abrégé; Description ; Figures 1-11

*Catégories spéciales de documents cités :

-« X » document particulierement pertinent ; I'invention revendiquée ne peut étre considérée comme nouvelle ou comme impliquant une activité
inventive par rapport au document considéré isolément

-« Y » document particuliérement pertinent ; l'invention revendiquée ne peut étre considérée comme impliquant une activité inventive lorsque le
document est associé a un ou plusieurs autres documents de méme nature, cette combinaison étant évidente pour une personne du métier

-« A » document définissant I'état général de la technique, non considéré comme particulierement pertinent

-« P » documents intercalaires ; Les documents dont la date de publication est située entre la date de dépét de la demande examinée et la date
de priorité revendiquée ou la priorité la plus ancienne s'il y en a plusieurs

-« E » Eventuelles demandes de brevet interférentes. Tout document de brevet ayant une date de dépét ou de priorité antérieure a la date de
dépét de la demande faisant l'objet de la recherche (et non a la date de priorité), mais publié postérieurement a cette date et dont le contenu
constituerait un état de la technique pertinent pour la nouveauté

RROB (Version Décembre 2018) Page 2 sur4
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Partie 3 : Opinion sur la brevetabilité

Cadre 4 : Remarques de forme et de clarté

- Remarques de clarté

Il ressort clairement de la page 2 de la description et de la figure 5 que la caractéristique « calcul
de l'erreur » est essentielle a la définition du systéme objet de l'invention. La revendication
indépendante 1 ne comporte pas cette caractéristique et ne satisfait donc pas a l'exigence qui
découle de larticle 35 de la loi 17-97 telle que modifiee et complétée par la loi 23-13, et de
I'article 10 du décret d’application de ladite loi, a savoir qu'une revendication indépendante doit
contenir toutes les caractéristiques techniques essentielles a la définition de l'invention. En sus,
les revendications dans leur ensemble ne divulguent pas les étapes du procédé dauto-
étalonnage tel que décrit dans la figure 5 ni comment ce dernier est intégré dans le systéme
objet de l'invention.

Cadre 7 : Déclaration motivée quant a la Nouveauté, I’Activité Inventive et 'Application Industrielle

Nouveauté Revend!cat!ons 1-4 Oui
Revendications aucune Non
Activité inventive Revendications 1-4 Oui
Revendications aucune Non
Application Industrielle Revendications 1-4 Qui
Revendications aucune Non

Il est fait référence aux documents suivants. Les numéros d'ordre qui leur sont attribués ci-aprés seront
utilisés dans toute la suite de la procédure

D1: US2017064290A1
D2: EP1838086A1

1. Nouveauté

Aucun des documents cités ci-dessus, considéré isolément, ne divulgue un systéme de vision
omnidirectionnelle stéréo comprenant |'ensemble des caractéristiques techniques des
revendications 1 a 4. D'ou I'objet desdites revendications est nouveau au sens de l'article 26 de
la loi 17-97 telle que modifieée et complétée par la loi 23-13.

2. Activité inventive

Le document D1(les références entre parentheses correspondent aux passages de D1), qui est
considéré comme |'état de la technique le plus proche de I'objet de la revendication 1, divulgue
un systéme de vision omnidirectionnelle stéréo (100) intégrant un processus d'auto-étalonnage
(700) du systéme du réglage électromécanique du Baseline comprenant :

e Deux miroirs sphériques (102), (106) ;

e Deux caméras CCD (104), (108) pour capturer la scéne réfléchit par lesdits miroirs

RROB (Version Décembre 2018) Page 3 sur4
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sphériques ;

Par conséquent, I'objet de la revendication 1 differe de D1 en ce que ledit systéme de la

présente demande comprend les éléments suivants :

e Un moteur pas a pas pour assurer le déplacement horizontal et vertical desdits caméras
CCD et miroirs sphériques ;

e Support horizontal contenant un support métallique a deux tiges a utiliser pour assurer un
déplacement stable desdits caméras CCD et miroirs par ledit moteur en se basant sur ledit
processus d'auto-étalonnage ;

e Support vertical contenant un support métallique a deux tiges a utiliser pour assurer un
déplacement stable desdits caméras CCD et miroirs par ledit moteur afin de changer la
distance entre lesdits miroirs sphériques et caméras CCD ;

e Un boitier en plexiglass contenant une carte de puissance, une carte de commande, ledit
moteur et des connecteurs.

L'effet technique résultant desdites différences est celui de déplacer horizontalement et
verticalement les caméras CCD.

Le probléeme objectif technique que la présente invention se propose de résoudre est considére
comme celui de fournir une solution électromécanique plus stable pour I'alignement de I'axe
optique des deux caméras CCD avec le centre des miroirs sphériques.

La solution a ce probleme proposée dans la revendication 1 n'est pas décrite dans lart
antérieur, pris seul ou en combinaison. Aucun enseignement n’a été trouvé dans les documents
de I'état de la technique qui aurait incité 'lhomme du métier, d’arriver a la solution telle que
décrite dans la revendication 1.

Par conséquent, I'objet de la revendication 1 implique une activité inventive au sens de l'article
28 de la loi 17-97 telle que modifiée et complétée par la loi 23-13 concernant I'activité inventive.

Les revendications 2 a 4 dépendent a la revendication 1 dont I'objet est considéré inventif,
comme indiqué auparavant, et satisfont donc aux exigences de l'article 28 de la loi 17-97 telle
que modifiée et complétée par la loi 23-13.

3. Application industrielle

L’objet de la présente invention est susceptible d’application industrielle au sens de l'article 29
de la loi 17-97 telle que modifiée et complétée par la loi 23-13, parce qu'il présente une utilité
déterminée, probante et crédible.
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