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1. Vue d’ensemble du projet
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systeme industriellement soutenable
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de performance d’acteurs

Réutilisation maximale

* Duplication et édition (espace, temps, texture, 3

geomeétrie, point de vue, ré-éclairage, ...
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 Contenu qualitatif de production rapide et économique
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» Différentiation/gain d’attractivité sur marché tres
concurrentiel (fragmentation offre & audience)
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2. Studio 3D développé

Matériel

Salle de chromakey vert

Capture vidéo multi-vues
* N <= 40 caméras pro Full HD
* Synchro Genlock & Timecode
e Caméras isolées & unites multiscopiques
* Autour/au-dessus espace scénique

Moyens de calcul
1 PC pour 4 caméras
e Usage intensif OpenCL & CUDA

Prétraitements numériques

Calibration chromatique

* Logiciel développé en interne

»Réglage fin de la séparation fond vert
VS acteurs en espace couleur

XD Productions, Issy les Moulineaux & Université de Reims Champagne Ardenne, CReSTIC-SIC

Caméras isolées = unités monoscopiques

Unités multiscopiques
4 caméras convergentes alignées
régulierement espacées

- Parametres
extrinseques et Intrinseques

Rectification des vidéos multiscopiques

* Re-projection sur plan unique // ligne de base

> \Vues rectifiées

en géométrie multi-épipolaire simplifiée

Calibration géométrique

e Spot lumineux en déplacement libre (gg mins)

e Résolution du systeme d’équations projectives
du spot dans les vidéos synchrones

» Trajectoire du spot et parametres des caméras

Axes optiques grossierement convergents
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Suivi de modele 3D
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Détection/gestion des incohérences
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Matériels et
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implantés et validés
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Installation ILOI

EV volumique, maillage,
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v Multi-stéréovision
Multiples reconstructions
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v’ Suivi de modéle 3D

Testé sur des séquences d’enveloppes
visuelles issues de captures réelles
Stabilité sur 15 trames

Contact: {laurent.lucas,celine.loscos,yannick.remion}@univ-reims.fr

Depliyiio

v’ Validation préliminaire

Production par XD de pilotes a
finalité commerciale a partir d’EV
creusées par stéréovision

Projet retenu pour 2012-14 au premier appel PIA « Technologies de numérisation et de valorisation des contenus culturels, scientifiques et éducatifs » du volet « Services, usages et contenus innovants » du FSN.



