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Résumé : Le principe de la stéréovision consiste à 
utiliser plm;iems images d'une même scène prises 
sous difterents points de vue. Ceci. permet de 
déduire des infoonations 3D SlU' la scène à partir cle 
ses projectfons 2D sur les images. 

Les applicaitions de la stéréovision sont diverses 
navigation pour la robotique, construction de 
carte et mconnaissance aérienne, reconstruction 
d'objets. etc. 

Nérum1oins, la détennination de la position d'un 
point dans l'espace n'est possible que si la position 
de sa projection dans chaque image est connue. En 
raison. principalement des a1nbig11ïtés (occultations. 
réflexions des smfaces, manque de textures, ... etc.), 
il n'existe pas de solution globale de mise en 
conesponclance. En général pour résoudre ce 
problème, un certain nombre de cont:mintes 
(par exemple la géométrie épipolaire) et 
d'hypothèses (ilhunination globale construite, 
surface unifonne. etc.) sont considérées. 

Le présent article a pow· objectif de présenter 
quelques méthodes de mise en correspondance 
d'images stéréoscopiques pennettant de pallier le 
problème d 'ambig,ütés. 

:� 

Mots clés : stéréovision, projections, mise en 
conespondance, ambiguïtés, géométùe épipolaire. 

Abstract : The principle of the steœovision 
consists in usu1g sever.ù pictures of the same scene 
ta.ken lmder vaiious points of view. This allows to 
deduct infotmation 3D about th.e scene from its 
projections 2D on the pictures. The applications of 
the stereovision ai·e different: constrnction of map 
and aerial recognjtion. navigaüon for û1e robotics, 
reconstruction of objects, etc. 
Nevertheless. the cletennination of the position of a 
point in the space is possible ûmt if the position of its 
projection in eve1y picture is known. In reason, 
mairùy of runbiguousness appropriate in 
ccmespondence ( eclipses, reftection of surfaces, Jack 
of textures .... etc.). it doesn't exist a global solution 
appropriate of image matclûng. hl general. to solve 
tlus problem. a certain number of constraints 
(for example geometry épi polaire) and ofJ1ypotheses 
(constant global illmnination, 1mifonn surface, etc.), 
are consideœd. The p1esent article has for objective 
to present some methocls of image matcJûng 
pennitting to palliate problems of a.mbiguousness. 
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