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ésumé SUD
Les caméras et le centrales inertielles (AHRS) e .
sont deux types d’appareils présentant des L Fig.2 Logo UPS

nd technalogy of information

défauts limitant leur utilisation. “w 7 d Ig Ite

Le but du stage était de combiner ces

technologies de fagon complémentaire afin Fig.1 Logo IEF Fig.3 Réseau Digiteo

>o]’estimer la vitesse d’un systeme. Z
T

ravail réalisé :
La premiére étape consistait a étudier I’AHRS:
* Etude du fonctionnement de I’AHRS [1]
« Communication et réception de données par un code C
Il fallait ensuite synchroniser les deux appareils :
» Créerunsignal logique de synchronisation en sortie de I’AHRS Fig.4 Signal de synchronisation
¢ Connecter physiquement les deux avec un support concut en
Impression 3D
* Réglerla caméra en mode trigger pour activer la prise d’image
sur le front montant du signal de synchronisation
« Calibrerle magnétometre
La prochaine étape était la calibration de la caméra [2] pour Fig.5 Caméra fixée avec la
déterminer le transformation entre la caméra et I’AHRS. Deux centrale
calibrations ont été réalisées avec Matlab [3] puis OpenCv [4]:
* Minimisation des écarts entre les angles de la caméra et ceux de
I’AHRS exprimé dans le repere de ce dernier.
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Fig.7 Minimisation des écarts entre les angles /
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