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MuSeM: Jeu de données multi-capteur avec caméra multispectrale instantanée pour la robotique mobile
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Les capteurs visuels émergents offrent le potentiel d’apporter de nouveaux types d’information aux robots
mobiles qui les embarquent. D’une part, si les caméras couleur (RGB) et couleur-profondeur (RGB-D) a champ de
vue conventionnel sont des standards de fait pour la cartographie et la localisation simultanée (SLAM), des champs
de vue plus grands ont montré leur intérét. En effet, pour les premiéres, aller jusque 360 degrés [2], comme pour
les secondes aller jusque 120 degrés [6], ont apporté plus de robustesse au SLAM par I’augmentation des chances
de percevoir des amers visuels naturels, offerte par un plus grand champ de vue [4]. D’autre part, la multi-modalité
des caméras RGB-D a aussi fait ses preuves, pour fixer I’échelle du SLAM notamment. Pour tous ces travaux,
I’existence de jeux de données avec vérité terrain a permis d’évaluer précisément les contributions variées au fil du
temps sur une base commune.

Le but de cette recherche est de construire un nouveau jeu
de données afin de permettre I’introduction dans le SLAM
de la nouvelle modalité qu’est 1’imagerie multispectrale in-
stantanée [1]. Contrairement aux caméras RGB usuelles,
une caméra multispectrale voire hyperspectrale échantillonne
le spectre de 8 a 600 fois plus finement [5], permettant
d’envisager la perception de plus d’amers visuels naturels, in-
visibles dans les images RGB, et ainsi améliorer encore la
robustesse du SLAM. Malgré les différentes modalités, des
données hyperspectrales ont pu étre précisément recalées sur
des images RGB, y compris de champs de vue différents [3].
Ainsi, le nouveau jeu de données MuSeM combine I’'imagerie
multispectrale instantanée, la vision couleur conventionnelle,
la vision infrarouge et de profondeur grand angle, le Lidar
(Light detection and ranging) mono-nappe, I'odométrie des  Figure 1: Acquisition de données MuSeM : robot
roues du robot mobile Pioneer 3-AT et le positionnement Ppjopeer 3-AT avec caméra multispectrale instan-
GNSS (GPS, Galileo) menant a 100 Go de données acquises  anée PhotonFocus, caméra RGB-D Microsoft
par le robot en mouvement sur une boucle de 400 m dans les  Azyre Kinect, Lidar SICK LMS200 et récepteur
allées du Bois Bonvallet a Amiens a 1’été 2024 (Fig. 1). GNSS Trimble AG-372.
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