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Nos activités

Distributeur d'instrumentation optique

Industrie Recherche Forensique Télécoms

afag

Qualité

AFNOR CERTIFICATION

= Caméras rapides et scientifiques

= Spectrometres, caméras multi- / hyperspectrales
= Systemes d'éclairage, lasers

= Composants optiques, tables optiques

= Systémes d'analyse optique, de bio-imagerie

= Soudeuses de fibres optiques, réflectométres
= Logiciels (trajectographie, chimiométrie, traitement de I'image,...)

» Ftudes techniques et scientifiques (notre bureau R&D) 9001:2015
» Formations (imagerie, spectroscopie, trajectographie,...)

Fournisseur de solutions techniques et scientifiques pour la recherche et l'industrie

* Support technique approfondi a long terme




Le projet eyeCAR : Contexte Global

ETUDE DE FAISABILITE

Etude de marché

Besoin fonctionnel
Offre existante

Conditions d’insertion du
marché

Cahier des Charge Fonctionnel

Situations de vie
Fonctions de contraintes

Fonctions principales

Spécifications techniques

Dimensionnement du
capteur / des optiques

Frame rate

Algorithmes de
détection

Etc....

CAMERA ADAS

CONDITIONS CONTRAIGNANTES
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- Le besoin : Attentes des usagers

Parmi les automobilistes francais :

31 % : expriment de I'insécurité au volant

.. sur des routes nationales ou

Q35. Vous sentez-vous en sécurité aujourd'hui lorsque vous conduisez... ?

Total non M Non, pasdutout [l Oui, complétement  Total
I Non, pasvraiment 1 Oui, plutot oui

... surl'autoroute  24%

0,
départementales  >>7°

..enville 36%

Sentiment de fatalité 32%

Source : Baromeétre prévention routiére, Allianz, Base 3350 personnes




- Le besoin : Attentes des usagers

Parmi les automobilistes francais :

31%

32 %

expriment de I'insécurité au volant

Sources d’Accidents = wigHanee

Q44. Selon vous, quelles sont les principales sources d'accidents de la route ?
Question ouverte réponses spontanées
Base : ensemble, 3 350 personnes ayant le permis auto ou moto

‘;.
vaicoo! [ =0 X
La vitesse -43% ==

Le manque d'attention

Les drogues, stupéfiants

Les comportements dangereux,
inconscience, incivilité

L'usage du téléphone mobile

La fatigue, somnolence
Le non respect du code de la route l 8%

L'état des routes, |'aménagement ' 5%

Les risques liés aux intempéries ' 3%
(la météo)

© Copyright Allianz SE 3 mars 2017

Source : Baromeétre prévention routiére, Allianz, Base 3350 personnes

44



- Le besoin : Attentes des usagers

Parmi les automobilistes francais :

Q45. Et d'apres vous, a quelle période de ['année les accidents de la route sont-ils plus fréquents ?

Base : ensemble, 3 350 personnes ayant le permis auto ou moto

31 % : expriment de I'insécurité au volant

32 % : Sources d’Accidents = wigHanee

v\
Ne sait pas ™ T
s o 26% et VIN
64 % : Ne savent pas que I’hiver est la période la Prictemps f gl
. . 3% "
plus accidentogéne £ i
Hiver
saia 36%

Source : Baromeétre prévention routiére, Allianz, Base 3350 personnes




- Le besoin : Attentes des usagers

Parmi les automobilistes francais :

31 % : expriment de I'insécurité au volant

32 % : Sources d’Accidents = wigHanee

64 % : Ne savent pas que I’hiver est la période la
plus accidentogene

86 % : intéressés par un systeme de détection de
piétons / obstacles, 59% seraient capables de payer

plus cher une voiture équipée

Fig. 22» Indépendamment de leur prix, diriez-vous que vous étes intéressé par ces services/
fonctionnalités pouvant étre offerts par une voiture connectée ?
Source : BIPE - L'Observatoire Cetelem.

Trés et plutdt intéressés
57 Avoir un systéme
d’immobilisation en cas de vol
Avoir un systame
de maintenance prédictive

Avoir un systéme de détection
des piétons/obstacles

Localiser la station essence ou
le garage la/le plus économique

Recevoir des conseils
sur l'éco-conduite

Source : observatoire Cetelem 2016, les attentes des usagers en termes de voiture « autonome »




I- Le besoin : Données de sécurité routieres

Figure 12.2. Road fatalities by road user group in percentage of total 2014

Quelles cibles ?
Majoritairement des piétons et motocyclistes

Moped riders
5%

Cyclists
5%

Source : International Transport Forum , IRTAD, Road safety annual report 2016




I- Le besoin : Données de sécurité routieres

Quelles cibles ?

Majoritairement des piétons et motocyclistes

Quels types de routes ?

Majoritairement en zones urbaines et routes rurales

Figure 12:  Share of fatalities by area type in the EU, 2014

Motorways
7%

Source: CARE (EU road accidents database) or national publications
Last update: May 2016

Figure 20:  Fatalities b)

Pedestrian

Pedal Cycle

Moped

Motorcycle

Car and Taxi

Loy, <3,5 Tonnes

Heavy Goods Vehicle

Bus or Coach

Agricultural Tractor

Source : European Road Safety
Observatory, « annual accident report
2016 »

e of area and mode of transport in the EU, 2014

0%

10% 20% 30% 40% 50% 60% 709 80% S0% 100%

® Inside urban area m Outside urban area

Source: CARE (EU road accidents database) or national publications

Last update: May 2016




I- Le besoin : Données de sécurité routieres

Quelles cibles ? g Wity oot coulisite e B0
Majoritairement des piétons et motocyclistes

Quels types de routes ?
Majoritairement en zones urbaines et routes rurales

Quelle météo ?
69 % temps sec, 1 % Brouillard, 1% Neige...

Source: CARE (EU road accidents database) or national publications
Last update: May 2016
Source : European Road Safety Observatory, « annual accident report 2016 »




I- Le besoin : Données de sécurité routieres

Quelles cibles ?
Majoritairement des piétons et motocyclistes

Light Source - Light Source

Quels types de routes ?
Majoritairement en zones urbaines et routes rurales

Quelle météo ?
69 % temps sec, 1 % Brouillard, 1% Neige...

Luminous Intensity

12

Quel éclairage ?
KSI: 57% jour ; 43% nuit
Morts : 30% jour ; 70 % nuit

Eclairage Urbain présent dans la majorité des cas !!!!

Source Euro NCAP’s Roas Map 2020 — The next steps for vulnerable Road User AEB assesment




- Loffre : Technologies d’aide a la conduite

Différentes technologies a
disposition avec :

Traffic Sign Surround View

. . . Recognition
Fonctions plus ou moins dédiées

Lane Departure

Long-Range Radar Warning

LIDAR

Camera
Short/Med-Range Radar
Ultrasound

Surround View

Source : WCP, Texas Instruments




- Loffre : Technologies d’aide a la conduite

Performances comparées sous conditions

Différentes technologies a
disposition avec :

spécifiques

. . Tré technologi
Vision nocture, avec peu ou sans ; o res b?n( echno ognfa p et R
. Faible sensibilité] affectée par les conditions Trés bon
lumiere :
lumineuses)
Tres bon (technologie peu
. . , ae s Conditions d'éclai iabl Sature la fecté I diti Tres b
Fonctions plus ou moins dédiées SIS B R P TETIEL e | e‘: parfes °°’)‘ Hons res hon
umineuses

. . ) ) . Raccourci la . Raccourci la
Intempéries (pluie, neige, brouillard) Trés bon

. ., . portée portée

Avantages et inconvenients propres

Faible a longue |Actuellement (2-5 deg) - En
portée développement (0.5-1 deg)

Résolution angulaire 0.1 Deg

Pas de couleur -

. limité a des
Couleur et contraste oui non . )
informations de
contraste
. Faible (2MP
Cout actuel de la technologie ; (, Moyen (24 GHz RADAR) Elevé
résolution)

Source : Hamamatsu, Jake Li, LIDAR for ADAS and Autonomous driving, sensors EXPO 2018




- Loffre : Technologies d’aide a la conduite

Most likely used fusion solution in future . Good Fair . Poor

Différentes technologies a ~ |——E P LIDAR+Radar+
. oy Camera Radar LiDAR Itrasonic Camera
disposition avec : i ik T

Object detection

Object classification

Fonctions plus ou moins dédiées s
Object edge precision E ‘

Avantages et inconvénients Lane tracking
RO Range of visibility

Functionality in bad weather

Futur = combinaisons Radar, Functionality in poor lighting | . .

Lidar, Camera ?

- Every autonomous vehicle is going to have some combination of LIDAR, Radar and camera.”

“Sensor fusion is key because the more complex features get, the more redundancy you need.
— ADAS engineer at a prominent OEM

Source : Sensor Fusion Key to Aunomous Sensing, Etude WCB, septembre 2016




- Loffre : Exemples de Camera ADAS sur le marché

Hors constructeurs / équipementiers automobile de rang 1
Mobileye 6 (2016)

* Aptina MT9V024
« 1/3”,640x480

e 38°FOVH
 55dB linear

NAVMII Nicoco 2
e Datas?

PLK Technologies
e Roadscope and
optian family
e Full HD sensor




- eyeCAR : vers une meilleure adéquation offre camera ADAS / besoins

1. Les dispositifs a base de camera actuels (hors équipementiers de rang 1) ne sont évalués que dans des conditions
climatiques et de luminosité favorables,

2. lIs ne révélent pas les potentiels dangers posés par les limites de ces capteurs (< 55 dB, 12bits).

i ‘
classique b
| L

3. Or, les données de sécurité routiere tendent a montrer que parmi la totalité des accidents impliquant des piétons ou
motocyclistes, le nombre de morts est plus élevé la nuit, avec éclairage urbain ou péri-urbain (donc loin des conditions de
luminosité favorables).




RECAPITULATIF :

| — eyeCAR : Résumé Etude de Marché

e Description du besoin : attentes des usagers + données sécurité routiere

e || existe un marché pour la présence de dispositifs d’aide a la conduite, notamment pour accentuer la vigilance des
conducteurs et éviter des collisions

e Le nombre d’accidents mortels est plus important en hiver, la nuit, sur les routes péri-urbaines et urbaines a
éclairage
* Le nombre d’accidents mortels est plus important par temps sec
¢ Description de l'offre : technologies existantes + focus sur camera ADAS
* On se dirige probablement vers une fusion et nécessité de redondance des 3 dispositifs majeurs : il peut étre
intéressant d’upgrader les performances a bas niveau de lumiéere et a fort éblouissement des capteurs de vision
standards
* Marché eyeCAR : adéquation entre besoin et offre
e La dynamique des capteurs de vision standard n’est pas réellement adaptée aux données statistiques
d’accidentologie, qui semblent mettre en avant des facteurs liés a I'éclairage, en plus du taux de fréquentation

eyeCAR : Nouvelle Stratégie de Vision
Intelligente Pour I'Aide a la Conduite




- Nouvelles stratégies : Face aux Limites des caméras
embaquees : vers 'HDR

Dyn a m I q u e * / Capteur UHDR, dynamique > 100000 : 1, 100 dB

Eventail de détection d’un capteur entre son < >

SEUIl minimum (p|Xe| « noir »)’ et maximum Capteur 2, dynamique 5000 : 1, 74 dB

(plxel « blanC ») T

Capteur 1, dynamique 5000:1, 7 c'i"t?{-ﬁ.,.._... """"""
H . I Signal en dB (unités:arbitraires)

HDR’ HaUte Dynamlque ’ . 0 20 40 60 80 100 120

Dynamique dont I'éventail de détection >80 dB I } } } ) ! § -

1 10 100 1000 10000 100000 1000000

Signal en échelle log (unités arbitraires)

Objectifs:
Révéler les détails normalement invisibles k
dans les zones surexposees, sous-exposees
Oou sous-contrastees

Enjeux:
Percevoir et interpréter en temps réel
I'environnement du véhicule quelle que soit la
luminosité ambiante

e




- Nouvelles stratégies : Face aux Limites des caméras
embaquees : vers 'HDR

Minimiser le colt / complexité du traitement HDR / Colt
la bande passante 6
5
Maximiser la dynamique / sensibilité / la cadence 4
Complexité traitement HDR 3 Bande Passante
2
1
0
Dynamique range Frame Rate

Sensibilité




- Nouvelles stratégies : Face aux Limites des caméras
embaquees : vers 'HDR

Capteur HDR idéal:

Capteur linéaire augmenté:

Optimisation architecture pixel pour diminuer le bruit
de lecture et augmenter le puit quantique

++ : excellente sensibilité et cadence

- - : Nécessité de digitaliser les images sur 16 bits et
plus = Bande passante tres lourde

Codt assez élevé

=@=Capteur linéaire enhanced @— Capteur ideal

Colit
6
5
N 4
Complexité traitement
HDR 3 Bande Passante
2
[}
| ]
Dynamique range® ®Frame Rate
L J
Sensibilité

RD
T SFD

RESEld-[ ]
X2 X1 ‘
L == L

sm_r—\?s_:—! ) =T
EEC”

—C

L

—_— ROW

pin?ned
photodiode

5T pixel schematic

BIT

parameter Sony CMOSIS BAE
IMX174 CMV4000  Fairchild
CMOS CMOS CIS2020A
sCMOS

fullwell capacity g1 13500

total readout 13.5
noise [e-]

o

dynamic range [EaAl 74 60
[dB]




- Nouvelles stratégies : Face aux Limites des caméras
embaquees : vers 'HDR

Capteur HDR idéal:

Capteur linéaire augmenté:

=@=time bracketing @— Capteur ideal

Capteur HDR a dynamique séquentielle Cott
(HDR bracketing):

Acquisition séquentielle d’images sous / sur / C°mp'eXiLéDtF:a‘teme”t
idéalement exposée (via changement du temps

d’exposition ou du gain ou du diaphragme) puis 0%' .
reconstruction ultérieure de I'image HDR

w .~ 1o

Bande Passante

++ : Colt faible Dynamique range® ®Frame Rate

- - : Suppose que I'image est stable pendant les
acquisitions o

Sensibilité

Cadence effective divisée par 3 au minimum

Reconstruction de I'image complexe

Image : Kevin McCoy / Wikimedia Commons, license : Creative Commons Attriution ShareAlike 3,0




- Nouvelles stratégies : Face aux Limites des caméras
embaquees : vers 'HDR

Capteur HDR idéal:
Capteur linéaire augmenté:
Capteur HDR a dynamique séquentielle:

Capteur a dynamique composite (knee
points):

-Point d’inflexion dans la courbe de gain afin d’approxime
une courbe de type Gamma

- - : Ajustement manuel, pas de feedback, pas robuste aux
changements drastiques de luminosité

=@==_Ccapteur knee point @— Capteur ideal

Colit

6
5

NP 4

Complexité traitement

HDR 3 Bande Passante
e
0

Dynamique range® \/ ®Frame Rate
L
Sensibilité

Brightness Number of kneepaints I‘I ""'I

Source : IDS, White Paper, High Dynamic Range imaging : Images and Sensors, Fundamentals,

Methode of functionning, Application. 2009




- Nouvelles stratégies : Face aux Limites des caméras
embaquees : vers 'HDR

Capteur HDR idéal:
Capteur linéaire augmenté:
Capteur HDR a dynamique séquentielle:

Capteur a dynamique composite (knee
points):

Closed-loop feedback dynamic : Auto-
exposure ou AGC:

Le gain est automatiquement ajusté en fonction du
contenu de I'image

La dynamique totale de la camera ne change pas

- - : Pertes d’information dans les extremum de
I’histogramme de I'image, peu adapté a une scéne de
large dynamique (effet phare)

Gain trop faible = dynamique sous exploitée

Gain trop fort = saturation du pixel avant que le
puit quantique ne soit completement rempli

Nécessite du post-processing pour le feedback, non
natif

=@=_losed loop feedback dynamic @~ Capteur ideal

Colt

Complexité traitement

HDR Bande Passante

Dynamique range® ®Frame Rate

L
Sensibilité

ADC dynamic 10bit = 1024 grey scales:1
7

<
p S
< r
p S
< r
+ + + i
10 100 1000 10000
intra-scene dynamic
range
cnts

8

7

6

3bit ADC 5| r

4 :—‘

3 ,—' full well
gain: 0.063 cnts/e- 24— capacity
conversion factor: 16e-fcnt 1T ,

T 1T T T T T 1 1
10 80 number of
electrons
cnts

8-

7

6 r

3bit ADC 5 r'
a7
) 34 r full well
gain: 0.25 cnts/e- o 4 capacity
conversion factor: 4 e-/ent
80 number of
electrons




- Nouvelles stratégies : Face aux Limites des caméras
embaquees : vers 'HDR

Capteur HDR idéal:

Capteur linéaire augmenté:

==@=spatial vairable exposure time @~ Capteur ideal

Capteur HDR a dynamique séquentielle: Cott

Capteur a dynamique composite (knee Complexité traitement
points): HOR

Bande Passante

Closed-loop feedback dynamic : Auto-
exposure ou AGC:

Dynamique range® ®Frame Rate
Figure 1: Pixel exposures (or sensitivities) can be spatially var-

Ca pte ur é tem ps dlexpositio nva ria ble ied to siml.lltaneously sample scene radiance alo.ng spat.ial as well
s '.b'l't ) as dynamic range dimensions. The captured image is used to
= ensibilité
spatialement o

compute a high dyvnamic range image of the scene.
On assigne différents temps d’exposition aux pixel
adjacents

-- : Diminution résolution spatiale au profit de la
sensibilité aux luminances

Post traitements pour recombiner I'image finale




- Nouvelles stratégies : Face aux Limites des caméras
embaquees : vers 'HDR

Capteur Logarithmique : Ampifier —

fonctionne en mode « cellule photo- |
voltaique » et produit directement un Colt HETHER
courant logarithmique en fonction de la

qguantité de lumiere recue. Complexité traitement
HDR

Au Sein de Chaque pixell |a photo-d|ode =@==_Ccapteur logarithmique @~ Capteur ideal %ZS g
I]Reset Noise

e Usab‘le
namic

Bande Passante

++ : UHDR intrinseque au capteur, pas
d’ajustement des parametres de I'image,

pas de pOSt_proceSSIng Dynamique rang ®Frame Rate
++ : Contraste de I'image constant,

insensible aux variation globale o
d’illumination dans le champ Sensibilité

o, NLW AT
|
 J

++ : Faible consommation de courant

Source : IDS, White Paper, High Dynamic Range imaging : Images and Sensors, Fundamentals,
Methode of functionning, Application. 2009

++ : Co(t faible a modéré




RECAPITULATIF :
B~ ccon aper renershon

e Définition, objectifs et enjeux de ’'HDR

e En augmentant la dynamique intrinséque des capteurs, on peut révéler des détails dans les zones sur /
sous exposeées. Les capteurs HDR sont moins sensibles a 'éblouissement.

e Etat de I'art des capteurs existant

e La plupart des capteurs HDR nécessitent soit un post traitement, soit un ajustement en temps réel des
parametres composant l'image.

¢ Choix d’un capteur logarithmique
e UHDR natif au sein du pixel, pas d’ajustement, pas de post-processing : libere des ressources pour le calcul

e Insensible aux variations lumineuses globales de la scene, enregistre directement les variations de
réflectance des objets.

eyeCAR : Nouvelle Stratégie de Vision
Intelligente Pour I'Aide a la Conduite




1l- Etude technigue : contraintes technologiques

La chaine de I'imagerie numérique...

Sécurité optimale,

en toutes conditions, A " :]\ =l
. e ) —) EI M = | i —) Bﬁ?ﬂ
sur tout types de cibles M X == o €8

Sourcede Agentde Eléments Capteur Traitements
lumiére contraste d'optique photosensible de l'image




11- Capteur / dimensionnement

FOV horlzontal . . —
AV, v, BV Cibles, environnement Scenarii
Collisionnels

Route rectlllgne

* Cibles : type, vitesse, taille....

* Routes : largeur, type de voies....

+ Météo : adhérence....

* Conducteur : temps de réaction, vitesses initiales....

Capteur Optiques \
* Dimension HxV * Diamétre :|
* Taille de pixels * Focale
* Résolution * Diaphragme de
* Cadence champ... |w & .
- Q 0{-

4

Résolutions angulaires,
Route rectiligne Bosses, creux portée
d




11- Capteur / dimensionnement

Cas du capteur Idéal

Exemple d’hypothéses prises en compte Capteur ldéal Ce ca pteu r
Cllststigs (et 08 40 i Dimensions 22000x2000 pixels n’existe pas,
Piétons, motocyclistes, jusqu'a . q /
Cibles : déplacement perpendiculaires a Hiti 6.5 pm Ingera ble en
pleinde vitesse potentielle FOV horizontale 148° termes de co Gt
Gémoétrie des routes :  Toutes Focale 5 mm
Frame Rate > 65 Hz

Conditions de freinage Difficiles

Exemple d’hypothéses prises en compte

Cas du capteur NIT MC1105-1VB

Distance d'arrét / portée : 16 a 70 kmh

A 30 km,h détecte tout les A
Sl AN AG SL) piétons ayant une vitesse Ca pteu ! ada pte
Dimensions 1280x1024 pixels inférieure ou égale a 5 km situés en conduite
Cibles : au-dela de la distance d’arrét 2
alich 05 A 10 kmh, ne detecte pas les urba Ing, non
FOV horizontale 60° cibles avant une distance d’arrét ada pté en
de 7m .
Focale 30 mm conduite sur
Gémoétrie des routes : Ligne droite, double voies,
Frame Rate > 65 Hz autoroute

Conditions de freinage Difficiles




1I- Dynamigque du capteur

Modele

Taille capteur
Taille pixel

Dynamic Range

Digitalisation

Cadence

IDS : Ul-
3140CP
Rev2

1280x1024

4.8 um

<60 dB

12 bits

220 Hz

Courbe de linéarité mesurée : IDS

Courbe de linéarité Camera IDS

¢ Deta
== Lindarelustement!

Kustement des domnées en utlsast I foncion: A™ciB

¥ sandard amors: Univown
Dex =08x = 18550

B oteost = LA - 05 Q8

A (e = 3 SI0L4314147 4/

002 TTE5HIEML

Ch~2/doF = 816,641, 06406708
R*2 = 0, 9560021%67M

1R el
Nombre de photons | pixels

ITRH

et

; NIT : MC-
el 1003-1VB
Ele 1280x1024
capteur
Taille pixel 6.8 um
Dynamic
Range 140 dB

Digitalisation 12 bits

Cadence: 40Hz

-Hy, e [DN]

p'r_u

Courbe de linéarité mesurée :

NIT

courbe deinéarté camera NIT
e |
ot
r . Boeassnrasnsaresensaeses=s’
' 1 R T
! W
/
.ﬂ’:
o

‘ 1

- o 1545 106 o0 .

Nombre de photons / pixels




I1l- Dynamique du capteur : conduite de jour soleil
rasant de face

IDS : Ul-
NIT : MC-
¢ Model 140CP
Modele 1003-1VB odele 3140C
Rev2
il 1280x1024 Taille capteur  1280x1024 &
capteur
Taille pixel 6.8 um Parametres Taille pixel 4.8 um Parameétres
i expérimentaux éri
g;/:zzwlc 140 dB Dynamic Range <60 dB expérimentaux
31 fps 31 fps
Digitalisation 12 bits e Digitalisation 12 bits i
o 255
ount: in: Count: 737280 Min: 2
Cadence: 40Hz Focale 16 mm -F# ? OOt g2t ol . Cadence 220 Hz Focale 16 mm -F# ? Mean: 221728 MaX 255 o co3m

22°C StdDev: 35.201 Mode: 96 (21034)

22°C




I1l- Dynamigque du capteur : conduite de nuit sans

éclairage extérieur

Modele

Taille
capteur

Taille pixel
Dynamic
Range

Digitalisation 12 bits

Cadence :

NIT : MC-
1003-1VB

1280x1024

Parametres
expérimentaux

6.8 um

140 dB

8]

Count: 1024000
Mean: 58.829
StdDev: 29.556

40 Hz Focale 16 mm -F# ?

Min: 0
Max: 255
Mode: 52 (23865)

Modele

Taille capteur
Taille pixel

Dynamic Range

Digitalisation

Cadence

IDS : Ul-
3140CP
Rev2

1280x1024

4.8 pm

<60 dB

12 bits

220 Hz

Parametres
expérimentaux

Focale 16 mm -F# ?
22°C

b

8] 255

Count: 1024000 Min: O
Mean: 8.019 Max: 255
StdDev: 16.754 Mode: 0 (693271)




I1l- Dynamique du capteur : conduite de nuit avec

éclairage extérieur

Modele

Taille
capteur

Taille pixel
Dynamic
Range

Cadence :

NIT : MC-
1003-1VB

1280x1024

6.8 um

140 dB

Digitalisation 12 bits

40 Hz

Parameétres
expérimentaux

25 fps

Focale 16 mm -F# ?

[s]

Count: 737280
Mean: 71.188
StdDev: 35.201

Min: O
Max: 255
Mode: 96 (21034)

RC

Modele

Taille capteur
Taille pixel

Dynamic Range

Digitalisation

Cadence

IDS : Ul-
3140CP
Rev2

1280x1024

4.8 pm

<60 dB

12 bits

220 Hz

Parametres
expérimentaux

o
Count: 737280
Mean: 221.728
StdDev: 67.729

Focale 16 mm -F# ?
22°C

Min: 2
Max: 255
Mode: 255 (555932)




1l- Traitement d'image temps réel

Objectifs complexes a résoudre :

1- Cibles + Environnement




1l- Traitement d'image temps réel

Objectifs complexes a résoudre :
1- Cibles + Environnement

2- Performances sont liées a la complexité des
algorithmes VS temps réel + systeme
embarqué

Exemples positifs

Exemples négatifs

:(Codage darllsil espace Do
des caractéristiques ] ’

Codage dans l'espacej

Descripteur o
p des caractéristiques

Recherche de candidats
a différentes localisations

et échelles

Image de départ



1l - Traitement d'image temps réel

Objectifs complexes a résoudre :

1- Cibles + Environnement

2- Performances sont liées a la complexité des
algorithmes VS temps réel + systeme
embarqué

3- Extraction de descripteur visuel : le HOG ;
Classification a l'aide d’'un SVM linéaire.

Implémentation au sein de FPGA ?7??

L3
i

i
‘-

EEEy

&.

e rAEEEEN
EEEEEE e =
| [kl -
= T
U] N | "B,
AmN

LN T

Demander pour la biblioa ce sujet

......

2 3 4 4 3 4 2

2
5§ 11 17 13 7 9 38 4
11 21 23 27 22 17 4 6
23 99 165 135 85 32 26 2
91 155 133 136 144 152 57 28
98 196 76 38 26 60 170 51
165 60 60 27 77 85 43 136

71 13 34 23 108 27 48 110

Gradient Magnitude

80 36 5 10 0 64 9 73
37 9 9 179 78 27 169 166
87 136 173 39 102 163 152 176
76 13 1 168 159 22 125 143
120 70 14 150 145 144 145 143
58 86 119 98 100 101 133 113
30 65 157 75 78 165 145 124

11 170 91 4 110 17 133 110

Gradient Direction




Il — SeeFast Technologies

SEE FAST TECHNOLOGIES —

Real-Time Image Processing Platform

Proclmage500-Eagle

* 500 fps, 1280 x 1024
* FPGA Zyng (Xilinx) ‘
- 512 MB DDR3, USB3.0 FPGA-Based
* Trigg 1/0, Sync I/0O, Strobe out Cameras

Procimage250 Algorythms

i engineering on SIEl DE
* 250 fps, 640 x 480 .
 FPGA Spartan3 FPGA, GPU & CPU EjfEmee

* 8MB SRAM, USB320
Trigg 1/0, Sync |/0O, Strobe out

Eyemotion : GUI solution for acquisition, analysis and
FPGA Embedded image processing

Custom Algorythm Integration into FPGA, GPU or CPU
VHDL Programming
Electronic cards design for image processing

PCO Edge +

Silicon Software C L




Traitement d’'image temps réel
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scaling I

e B scledimage

[ sliding window ]

over al
of the inpui

over all win
of the scaled |

_____ " Choix de
I'algorithme

¢ Descripteur de type
HOG

¢ Classifieur SVM linéaire

isabilité
V1

Fin de

eye

~
7

p I I I IS S S S S B S DS DS DS S D S e S .

Z Adapter
I'algorithme au
matériel
* FPGA

* GPU
e Capteur logarithmique

) SEE FAST TECHNOLOGIES =

Début d
eye

~

Benchmarking

* % de détection
¢ Vitesse de détection

¢ Jeux de données INRIA,
CALTECH ?

e Métriques standard
(ROC, DET) ?

isabilité
V2...

N\

\

-

~

B e e )

lllustrations : Durre and al,
FPGA’18,

February 25-27, Monterey,
CA, USA




Conclusion
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