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Status Septembre 2021

* Test en Bassin a La Seyne sur Mer - DT-INSU -IFREMER
 Du 13 au 16 Septembre 2021

Montage et Verification le 13
Plongeurs MiO le 14/09 (Calibration 1) et le 16/09 (Calibration 2 + Color Checker)

* QObijectifs du tests :

Steréo

Calibrations Caméras [intrinsic] des deux cameras (focale / distortions / centre optique)
Calibration Stéréo [extrinsic] (Rotation / Translation relative entre les deux cameras)
Validation de la correction de distortion

Validation de la Calibration stereo

Validation reconstruction de Z

Validation de la mesure de la taille des objets pour une distance Z mesurée par stereo

Radiométrie

Calibration de la réponse des pixels couleurs RGBN dans l'eau
Validation du Spectre des illuminants LED

Mesure Réflexion versus [V_LED, Z], sur Color Checker 12 couleurs : Coordonnées colorimétriques métrique
L*a*b (X,Y,2)

* Obijectif reconstruire la vrai couleure a partire de la Color Correction Matrix dans l'eau
* Mesure d’attenuation par bande de couleur bande de couleur



Structure de Test + les 2 cameras integrees
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Selection des images pour la calibration de |la
distortion
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Validation de la calibration de |la distortion

lynx / chess position : 2_128 360_2

LYNX (B/W)

0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
kame / chess position : 2_128 360_2

KAMELEO (RGB)

T T T T
N bTaTal ADN ANN [*TaTal 1000 190N N 0N ADND ANN QnNnn 1000 12000



Calibration Stereo — Synchronization des
détections

Lynx on image : 125 Kame on image : 125
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Validation de la mesure de taille versus Z par
stereo : 118.5cm

lynx chess position : 7 30 1100 1185.1868360895069 0 kame chess position : 7 30 1100 1185.1868360895069
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Validation de la mesure de taille versus Z par
stéreo : 139.6 cm

lynx chess position : 7_30_1300 1396.2763471432825 kame chess position : 7_30_1300 1396.2763471432825
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Validation de la mesure de taille versus Z par
stéreo : 56.2 cm

lynx chess position : 7 30 500 561.5889027535209 kame chess position : 7 30 500 561.5889027535209
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Mesure de distance — calcul d'Offset

Offset = DISTANCE FLASQUE OBJET VERSUS PLAN FOCAL EN MM
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Verfication de la taille des objets :
Chessborad corners

Mesure de la taille du carré de I'échiquier de 30 mm
Moyenne des mesure de 10*7 *2 carrés de I'échiquier (findChessboardcorners => corners)

Taille Objet = Tailleimage /f* Z

Z
Offset Flasque True Z
Flasque

38,55 mm
561,531 522,9812804
768,027 729,4774655
973,373 934,8227314
1185,19 1146,636836
1396,28 1357,726347

RMS mm

Square Size Lynx Square

Axe X

mm
30,28637586
30,366701
30,54332444
30,65747402
30,76412463

0,198151455

RMS/MEAN % 0,649174589

RMS/MEAN = 0.6% sur la taille du carre de 30 mm entre 0.5 et 1.3 m

Size Lynx axe Y

mm
30,30458372
30,39853671
30,5317879
30,65729186
30,78038437

0,191632352
0,627592544

Square Size
Kame Axe X
mm
30,59765082
30,66561909
30,69261244
30,76722083
30,86828819

0,103538708
0,337058956

Square

Size Kame axeY

mm
30,45876571
30,52052112
30,62830361
30,7248257
30,82797978

0,149562675
0,488255056
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ration Colorimétrique
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CONCLUSION

e Calibration is successful
 Thx to DT-INSU : Karim, Céline et Carl
e Thx to MIO : Denis and to Dorian

* We are ready now



