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Résumé

La synthése d'images a pour but de calculer des vues aussi réalistes que possible d'une
scene tridimensionnelle definie par un modéle géomeétrique 3D, augmentée de certaines
informations photométriques : couleurs, textures, matériaux, et nature de leurs interactions
avec la lumiere. Classiquement, pour ces applications, il est nécessaire d'effectuer une
premiére étape de modélisation manuelle de chaque élément de la scéne a synthétiser, puis
une étape de rendu pour générer les images finales de cette scéne. Ce type de synthese
présente des limitations en terme de temps de modélisation et de qualité des résultats.

Pour remédier a ces problemes, ce qui est proposé est de définir la scene non pas par un
modele géométrique tridimensionnel, mais par des vues (bidimensionnelles) réelles de cette
scéne dans le but de synthétiser de nouvelles vues uniquement a partir des vues de départ en
simulant le déplacement de la camera qui a pris les vues reelles. Les techniques permettant de
synthétiser de nouvelles vues a partir des vues réelles d’une scéne sont appelés communément
les méthodes de modélisation et rendu basés image (Image Based Modeling and Rendering :
IBMR).

Les techniques d’IBMR ont trouvé des applications passionnantes dans plusieurs
domaines, dont la realité augmentée, qui consiste a augmenter la perception visuelle du
monde réel par l'insertion réaliste d'objets visuels dans un environnement réel. Le but
d’utiliser les techniques d’IBMR dans les applications de la réalité augmentée est d’ameéliorer
la modélisation d’environnements augmentés, tant au niveau de la précision et de la rapidité
de conception, qu’au niveau du réalisme.

Dans ce contexte de travail nous avons proposé une approche qui combine deux
méthodes d’IBMR pour la reconstruction d’objets 3D réalistes. La premiére est la
reconstruction a partir d’images stéréo et la deuxiéme est une technique appelée ‘enveloppe
visuelle’. Ces deux méthodes sont complémentaires en nature. la technique de I’enveloppe
visuelle est une premiere forme de l'objet qui limite au minimum I’espace englobant cet
objet, ce qui aide les algorithmes stéréo a éviter des calculs inutiles pour des endroits en
dehors du volume de I'objet. Les méthodes de la stéréovision raffinent le modele reconstruit
de I’objet par la détection des points et des régions concaves sur la surface de I’objet.

Mots clés : reconstruction 3D, rendu et modélisation basés image, stéréovision, mise en
correspondance, enveloppe visuelle, réalité augmentée.
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Abstract

The aim of image synthesis is to compute realistic views of a three-dimensional scene,
defined by a geometric 3D model, along with some photometric information: colour, texture,
material, and their interaction with light.
Classically, for these applications, it is usually necessary to perform a first step consisting in
manually modelling of every element of the modelled scene and then a rendering step witch
generates the final views of this scene. This type of synthesis presents several limitations in
term of modelling time and results quality.

To solve these problems, which is proposed to define a scene not by a 3D geometric
model, but by real views (two-dimensional) of that scene in order to synthesize novel views
using only the starting views by simulating the displacement of the camera which took the
real views. Techniques that permit to synthesize new views using only photographs of a
scene are commonly called Image Based Modelling and Rendering techniques: IBMR.

IBMR techniques have found many applications in several fields. Among them: the
augmented reality which consists in increasing the visual perception of the real world by
inserting visual objects in a real environment. The goal of using IBMR techniques in
augmented reality applications is to improve the modelling of augmented environments, as
well on the level of precision and the speed of design, as on the level of realism.

In the context of this work we propose an approach that combines two methods of
IBMR techniques for the reconstruction of realistic 3D objects. The first is the reconstruction
from stereo images and the second is a technique called 'the visual hull’. These two methods
are complementary by nature. The visual hull technique reconstructs a first shape of the
object that limits the space including this object and helps the stereo algorithms to avoid
calculations out of the object volume. The stereovision method refines the resulting model of
the object by detecting points and areas of concave surfaces of the object.

Key words: 3D reconstruction, Image based modelling and rendering, stereovision, stereo
matching, visual hull, augmented reality.
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