
  

Anatomie de la caméra projective :
P3 x4=[M 3 x3 p4 ]=[ p1 p2 p3 p4 ]=[

P1T

P2T

P3T

]

rang(P)=3 donc noyau de P de dimension 1  et PC=0=(0,0,0)T, où C est le 
centre de la caméra en coordonnées homogènes, dont l'image est le seul 
point  indéfini.



  



  

Les vecteurs colonnes = images du repère monde, axes et centre (p4)

Le plan principal = plan dont l'image est la droite à l'infini du plan image, soit /PX=(x,y,0), c'est 
P3T

P1  = (C,(ΩY)) et P2 =(C,(ΩX)) sont moins liés à la nature de la caméra qu'aux systèmes d'axes 
de l'image. Ainsi P1 Inter P2 n'est pas l'axe optique en général.

Le point principal est Axe principal Inter Plan Image et Axe Principal = (C, (p31,p32,p33,0)T) donc 
Pont principal = P(p31,p32,p33,0)T

Action de la matrice sur les points appartenant au plan à l'infini dont l'image représente les 
points de fuite. Seul M agit. 

Si C=(X,Y,Z,T), on a X=det([ p2,p3,p4]),Y=-det([ p1,p3,p4]),Z=det([ p1,p2,p4]),T=-det([ p1,p2,p3]),

P3 x4=[M 3 x3−M C ]=K [R−R C ]

On peut trouver K et R par la décomposition RQ, où Q est 
triangulaire supérieure et R orthogonale

Si on prend une image d'une image (homographie 2D), on a HPC=0 ssi PC=0 donc le centre 
apparent de la caméra n'est pas modifié



  

P3x4=[3x3 homgraphie ][

1 0 0 0
0 1 0 0
0 0 1 0
0 0 0 0

][4x4 homographie ]

P3x4=[
3.5 e2 3.4 e2 2.7 e2 −1.4 e6
−1.0 e2 2.3 e1 4.6 e2 −6.3 e5
7.0 e−1 −3.5 e−1 6.1 e−1 −9.2 e2

]

Si

Alors

M=KR=[
468.2 91.2 300.0

0 427.2 200.0
0 0 1.0

][
0.41 0.90 0.04
−0.57 0.22 0.79

0.7 −0.35 0.61
]

C =1 0 0 0 . 0 , 2 0 0 0 . 0 , 1 5 0 0 . 0 T



  


