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Objectifs 

• Progrès conséquents avec la mise à disposition 
de jeux de données publiques 

• Chaque jeu est différent 
• Multi-capteurs 

– Évaluation de la pertinence d’un capteur 
– Fusion pour obtenir des données plus riches 

• Points clés: 
– Vérité terrain complète et précise 
– Datation 
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Quelques jeux de données en robotique 

Kenmore Pradoroof 
(Radish) 

The New College Vision  and Laser Data Set  
Malaga dataset 

UQ St Lucia Dataset The KITTI Vision Benchmark Suite 
The Cheddar Gorge Data Set 
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Proposition 
• L’Institut Pascal DataSet 

http://ipds.univ-bpclermont.fr 
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Capteurs embarqués 
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Capteurs embarqués 
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Architecture d’acquisition 
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Architecture d’acquisition 

5Go/min 

aroccam aroccam 
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Lieux 

1) PAVIN (Plateforme d’Auvergne pour les Véhicules Intélligents) 
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PAVIN-Jonco 

PAVIN-Faust 
Boucles multiples 
1.3km, 10min 

PAVIN-Hema 
Vitesse variable 
600m 

PAVIN-Elo 
1.2 km, 12min, 1.7m/s 

Trajectoire: 2.3 km 
Durée: 18 min 
Vitesse moyenne: 2.2 m/s 
De nombreuses boucles 
 

90Gb 
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Lieux 

1) PAVIN (Plateforme d’Auvergne pour les Véhicules INtélligents 

2) CEZEAUX 
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Trajectoire: 7.8 km 
Durée: 52 min 
Vitesse moyenne: 2.5m/s 
 

270Gb 

CEZEAUX-Sealiz 
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Trajectoire: 7.8 km 
Durée: 52 min 
Vitesse moyenne: 2.5m/s 
 

270Gb 

CEZEAUX-Sealiz 

CEZEAUX-Heko 

Trajectoire: 4.2 km 
Durée: 28 min 
 

150Gb 
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17.4 km 2h05 660 Go 

~   56 000 images / caméra Firewire 
~ 380 000 scans / télémètre 
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Etalonnages intrinsèques 
• Etalonnage intrinsèque des 

caméras 
• Etalonnage intrinsèque des 

capteurs proprioceptifs 
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Etalonnages extrinsèques 
• Transformation véhicule – capteur 
Mesure manuelle des translations et 
estimation grossière des angles 
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Etalonnages extrinsèques 
• Transformation caméra– caméra 
 

• Transformation caméra– lidar 
Toolbox RADLOCC 

• Transformation caméras avants – 
caméra arrière 

Algorithmes « VIPA » 
 

• Transformation véhicule – 
caméra 

Algorithmes « VIPA » 
 



P. 23 
 

SOMMAIRE 

I.Configuration matérielle et logicielle 
II.Séquences 
III.Données additionnelles 

1. Etalonnage 
2. Données a priori 
3. Outils logiciels 

IV.Conclusion 
 



P. 24 

Connaissances a priori 
Carte 2D de PAVIN obtenue par 
relevé topographique géomètre 

Modèle virtuel 3D de PAVIN 

Liste des panoramas 
géoréférencés  Google 
Street View 

Panorama-1.jpeg 45.7543 3.10545 UUIQMV0oHJoFVbx0SxqLeA 3 spherical 223.32 -5.82 4.15 
Panorama-2.jpeg 45.7544 3.10564 AkgP_Vx3o32ZQuPYk2UY-A 3 spherical 221.38 -7.1 4.57 
…  
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Librairie IPDSLib 
• Lecture et synchronisation des données 
• Transtypage 
• Outils de géométrie: transformations 

homogènes, projection des points dans les 
images 

• Outils spécifiques: désanamorphose des 
images panoramiques 
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Applications: viewers 
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Conclusions 
• Jeu de données de capteurs multiples, 

hétérogènes 
• Données datées 
• Réalité terrain précise 
• Résultats ET données d’étalonnage 
• Données a priori sur l’environnement 
• Outils logiciels ET code sources 

 
→ Complète les jeux de données existants 
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Détection des fermetures de boucle 
 Détection hiérarchique avec les images 

panoramiques [Korrapati12] 
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Matrices de similarité, seq. PAVIN-Elo 
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Localisation et cartographie 
• Structure-from-motion mono-caméra 

[Royer07] 
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Obtention des données 
http://ipds.univ-bpclermont.fr 
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http://ipds.univ-bpclermont.fr 
ipds@univ-bpclermont.fr 
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