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Presentation

® Thematiques de recherche de R3AM:
® Rendu realiste

e Cours |




Plan

® |ntroduction - Problématique.




Introduction

® Rendu
«classiquey :a
partir de donnees
modelisees.




Introduction

® Uniquement des donneées
modelisees !

e Creer une image a partir
® D’autres images !
® De données numerisees !

® De donneées scientifiques !




Introduction

® Pour quoi faire !

® Pour visualiser des
donnees complexes.

~ ® Pour mélanger



Introduction

® Cadre de ce cours : realite augmentee
realiste.

® Melanger des donneées issues de
’environnement réel avec des donnees
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Plan

® |ntroduction - Problematique.




Acquisition

® | ors du rendu : données compatibles.

® Que faut il acquerir ?




Acquisition

® Photometrie : caracterisation de |'énergie
lumineuse renvoyee par |'objet.

® [nteractions lumineuses.
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L uminance

® Acquisition de luminance :

® |ndispensable : High Dynamic Range.



Righ Dynamic Range

® |mage dont la
dynamique en
luminance est moins
limitee qu’'une image
classique...




High Dynamic Range

® |nversion de la
fonction de reponse i
du capteur. |

® Prises de vues




Righ Dynamic Range

® Probleme:

® |a scene doit etre
fixe.



Righ Dynamic Range

® Solution materielle :

e Camera
«Spheron.»

‘ DiSPOSitifS OptiqueS. beam splitter 1 (92/8)




Geometrie

® Acquisition de la
geometrie !

® Scanners lasers.

® Methodes
optiques /
ondulatoires.

® Methodes basees
vision.
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Geometrie

® Methodes basees vision :
lumiere structuree.




Geometrie

® Donnees réesultantes :
® Carte de profondeur.

® kinect, temps de
T L) e



Acquisition

® Probleme supplementaire :

® Fusion des données acquises.




Plan

® |ntroduction - Problematique.




Structuration

® Obijectif : mettre les informations acquises
sous une forme exploitable pour le rendu.




Structuration

e Comment repréesenter la lumiere capturee ?

- @ Carte d’environnement..




Carte d’environnement

® Capture d’'un champs de
luminance.

® Qutil usuel : carte
d’environnement.
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Fonction plenoptique

® «Light field».

® Decrit la quantite de L(z,y,2,0,¢)
lumiere en tout point et
toute direction.

® Fonction 5D :

® Une position : X,Y,Z.

® Une direction : Fi, Teta.
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Virtual Point Lights

® Remplacer I'eclairage d’une scene par un (vaste)
ensemble de sources ponctuelles.

® Necessite souvent une hierarchisation.

® Permet de simuler I'éclairement global.




A partir d'images HDR!?

® Carte d’environnement :

® Capture HDR d’une «gaze ball».




Light field

® Mesures controlees :

® Captures HDR

calibrees d’un objet
sous plusieurs angles.
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Virtual Point Lights

® Captures identiques au light-field.

® Segmentation et traitement des images
~ sources pour isoler les sources lumineuses
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Structuration

® Comment représenter la geométrie
captureée !




Nuage de points

® A partir d’'une carte de profondeur :

® Re-projeter chaque point dans le repere
de la scene.




METETS

® Necessite un nuage de points au préalable.

~ ® Mailler un nuage de points : pas facile.




METETS

® Exemple : kinect fusion.
® Capture et stockage du nuage de points.

® Construction d’une carte de distance
- volumique.




Plan

® |ntroduction - Problematique.




Rendu

® Pipeline de rendu «classiquey :

® Transformation de modelisation /
visualisation / projection.
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Rendu

® Pipeline de rendu «classiquey :

® Transformation de modelisation /
visualisation / projection.
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Approches possibles

® Reconstruire geometrie et éclairage sous
une forme «connuey.

® Facettes.




Geometrie

® [acettes !

® Reconstruire a partir d’'un ensemble de
points : pas trivial.
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Champs de luminance

® Cartes
d’environnement :

® Eclairement

.
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Envmap =>VPLs




Champs de luminance

® Ensemble de sources ponctuelles :

® Generalement tres volumineux.




Lightcuts

Light Tree

Clusters

} Individual
Lights

Three Lightcuts




Approches possibles

® Construire une image a partir d’autres
Images.

® «lmage based renderingy.

@ Outil de base : reprojection («warping»
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