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1. Objectif
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Fragmentation :
• Segmentation de la trajectoire
• Association points 3D / segment de trajectoire

Initialisation : 
• Positionnement 

 

de 

 

la 

 

reconstruction 

 

autour 

 

du 

 

modèle 3D
• Automatiquement (données GPS)
• Manuellement (interface graphique)

2. Approche : ICP non‐rigide
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4. Conclusion
Adaptée aux séquences de grande échelle

Double intérêt :
• Enrichissement d’un modèle CAO simple
avec des primitives visuelles
• Correction de la dérive du SLAM

ICP non‐rigide :
• Association des points 3D au plan le plus proche
• Minimisation 

 

de 

 

la 

 

distance 

 

« point‐plan

 

»

 

en    

 

fonction 

 

de 

 

la 

 

position 

 

des 

 

extrémités 

 

des 

 

fragments :

3. Résultats

Hypothèse :  dérive  négligeable  en  dehors  des 
virages

Transformations : similitude par morceaux
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