Se rapprocher du sujet, une formule gagnante en capture de mouvement
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Introduction

Aujourd'hui bien implantée dans les domaines du divertissement numérique et
du biomédical, |la capture de mouvernent poursuit sa quéte de captation
naturaliste [1,4]. Les systé I ifs I de caméras couplées
4 des q hémisphérig sonl Ies plus utilisés [2]. Cependant, la forme
de ces marqueurs force les logiciels chargés de | lyse du positic ta
établir leur position par une approximation de leur osntre Les marqueurs plats
présentent quant a eux une forme limitant cette app! ti pprochant ainsi
le positionnement du marqueur du sujet (fig. 1). Dans le cadre d'un projet mené
en collaboration avec le Cirque du Soleil, il a été soulevé que |'utilisation de ce

type de q P aug Ie confort des acrobates lors de
séances de caplure de rrlouvemenis L'utilisation de marqueurs plats étant peu
doct itée et p tant de des contraintes [4], un projet a été mené afin

d'en établir le potentiel.

Figure 1. Le centre du marqueur hémisphérique semble plus éloigné de la surface que celui du
margueur plat

Objectifs

1.Déterminer les conditions d'utilisation de marqueurs
plats.

2.Déterminer le facteur de raprochement du sujet entre un
marqueur plat et un marqueur hémisphérique.

Matériel

Un sujet (homme, 20-30 ans)

53 marqueurs hémisphériques

53 marqueurs plats

72 éras de de m t Vicon T160
Le logiel de Iraltemenl de données Vicon Blade 1.7

Méthode

1. Circularité des marqueurs

Un marqueur plat a été fixé a une téte de trepied rotative, & 1m50 du sol. Une
caméra de capture & ensuite été placée a une distance de 20 pieds,
perpendiculaire au q . Sachant que les logiciels qui effectuent la
traject hi herchent un cercle afin de générer une trajectoire, la téte de
trepied a été tournée, a incréments de 5 degrés et quelques secondes de
données ont été enregistrées. Il a ensuite été observé dans le logiciel Blade, le
rapport entre la fonction circlefit et I'angle d'incidence entre la caméra et le

q . Les obser ont été notés dans un tableau (fig.2) qui permet de
constater que |'angle entre la caméra et le marqueur ne doit pas dé 40
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Figure 2. L'angle utile du marqueur plat se situe bien en dega des B0 degrés [4]

2. Reconstruction du marqueur [3]

Trois caméras ont ensuite été placées en face du marqueur, toujours a 20 pieds de ce
dernier. Une de ces caméras fut installée fixe et les deux autres ont été déplacées
selon un intervalle de 10 degrés jusqu'a obtenir 50 degrés d'écart (fig. 3). A chacun de
ces incréments, le marqueura été déplacé selon un arc de cercle afin d'identifier, dans
le logiciel Blade, la zone de ini (fig. 4).
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Figure 3. Croquis de l'installation Figure 4. Rapport entre la I'angle enire les caméras el la

perpendicularité du marqueur

3. Mise en place du volume de capture

Afin de p i pi les mo d'un acteur avec des marqueurs plats, les
caméras ont &té placés selon des angles variant entre 20 et 35 degrés (fig. 4). Ce qui
a permi d'obtenir une zone de capture de 15 pieds par 20 pieds. Les marqueurs ont été
placés sur I'acteur suivant une configuration standardisé afin de faciliter le traitement
des données [3].

Figure 5. Les 72 é i & la caph

4. Comparaison des méthodes

Ensuite, I'enregistrement d'une courte séquence de mouvement a été faite d'une part
avec des marqueurs hémisphériques puis une avec des marqueurs plats. Les
données recueillies ont &té comparées aux proportions de 'acteur.
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Figure 6. Les q

irs plats p t un &cart qui se rapproche des proportions du sujet

Discussion et conclusions

Nous avons d'entrée de jeu identifié deux facteurs determinant I'utilisabilité des marqueurs plats. Aprés avoir effectué
les premiers protocoles, nous avons pu observer que les q plats d un frés grand nombre de
caméras pour rendre le systéme suffisamment stable pour |'utilisation en production. Toutefois, lorsqu'un volume est
mis en place selon les normes établies, nous observons un gain de 10% sur la distance d'un marqueur et son sujet
augmentant du méme coup la représentativité des ts captés (fig.9).

Lors de la capture, il a aussi été noté par |'acteur que le confort était accru grace a cette approche. Des expériences
pourraient étre menés en ce sens afin de bien établir si ce confort accru se traduit par un jeu d'acteur plus fluide et
naturel.
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