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Context

Ce projet a pour but de développer un nouvel outil de
mesure de la vitesse d'eécoulement a la surface d'une
riviere, tres utile pour connaitre le debit. Les techniques
conventionnelles sont tres efficaces ponctuellement mais
permettent difficilement de mesurer les vitesses ou debit
lors d'évenements extrémes comme des crues ou d'avoir
un suivi en continu. Des lors, un systeme de camera

stereoscopique permettrait de s'affranchir de ces
contraintes.
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3) Suivi de masses d'eau ou objets a la surface de la
riviere via les photogrammes successifs d’une vidéeo
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Objectifs

e Calibrer les cameras pour reduire la distorsion optique
des images

e Estimer les distances entre differents points de l'image et
les caméras

e Retrouver la vitesse d'écoulement a la surface de la riviere
en pixel par seconde puis, a I'aide des etapes precédentes
en m/s.

2) Calcul de la profondeur
grace a la stereoscopie
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4) Estimation de la
vitesse de surface en
m/s
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Interpolation linéaire des distances sur I'image gauche
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nécessaire d'améliorer |la des

differentes etapes.
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