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Résumé: La modélisation photoréaliste de scènes à 
grande échelle, telle que stnictures urbaines, exige la 
fusion de technologie de détection à distance et la 
photographie numérique traditionnelle. 

Cet article résume les contributions de notre groupe 
sur cette surface. Nous présentons un système qui 
intègre les techniques de repérage 3D-à-3D et 2D-à 
-3D automatisé, avec la géométrie de multivue pour
la modélisation photoréaliste de scènes urbaines.

Les scannage·s à distance 3D sont repérés en 
utilisant notre méthode de repérage 3D-à-3D 
automatisé qui adapte les caractéristiques 3D. 
(linéaire ou circulaire) dans les images à distance. 

Un sous-ensemble de photographies 2D est alors 
aligné avec le modèle 3D qui utilise notre 
algorithme de repérage 2D-à-3D automatisé qui 
adapte les caractéristiques linéaires entre les scan­
nages à distance et les photographies. 

Finalement, les photographies 2D sont utilisées pour 
générer un second modèle 3D de la scène qui 
consiste en un nuage de points 3D clairsemé, produit 
en appliql!ant l'algorithme de la géométrie de 
multivue (structure-de-mouveme!lt) directement 
sur une séquence de photographies 2D. 

Un nouvel algorithme pour retrouver automatique­
ment la rotation, 1 'échelle et la traduction qui aligne 
mieux les modèles denses et clairsemés a été 
développé. Cet alignement est nécessaire pour 
permettre aux. photographies d'être dressées 
optimalement sur le modèle dense. Finalement, nous 
présentons une segmentation et une modélisation 
d'algorithme pour les scènes urbaines. 

Ce travail fusionne les avantages de la géométrie de 
multivue avec repérage automatisé des scannages à 
distance 3D pour produire des modèles photoréali­
stes avec interaction humaine minime. 

Nous présentons des résultats d'expériences dans des 
scènes urbaines _à grande échelle. 

Mots-Cles : LIDAR, modélisation 3D, scènes 
urbaines. 

This paper bas becn originally prepared and prcsented at the AG Working Wcck in Stock.hohn. Swcden. 14-19 June 2008. 
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