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AR/VR : TRACKING, SLAM & FLOSS
DE SNAPCHAT A FORTNITE
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TRACKER L'HUMAIN

TRACKER LE FUTUR
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AR 5/ VR

Réalité%irtuelle

Un casque de réalité virtuelle place un écran devant vos yeux, de
sorte que vous ne voyez qu'un monde virtuel en 3D. Un bon jeu
doit vous faire croire que vous y étes vraiment physiquement.

Réalité }4ugmentée

Les appareils utilisants la RA sont les plus répandus : nos
smartphones, tablettes mais également des lunettes de réalité
augmentée. Des images 3D réalistes apparaissent dans le monde

réel.




FULL BUDY TRACKING

LIPS INCH
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FULL BODY TRACKING

@ Camera + Ai => « Pose estimation »

Source: httpsufwwwiyoutube.com
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https://github.com/ZexinChen/FastPose




FULL BODY TRACKING

> Vicon
> Optitrack

> rokoko |
> Kinect
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FULL BODY TRACKING
LES AUTRES TRACKERS

& IMU (Internal Measurement Unit)

X I I

Yaw Pitch Roll
(Lacet) (Tangage) (Roulis)

KKKKKK



FULL BODY TRACKING

@ Temps de Vol
o Tracker capacitif
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LE VISAGE, LES MAINS, LES LEVRES MAIS PAS LES PIEDS

COLORSDEPTH
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LE VISAGE, LES MAINS, LES LEVRES MAIS PAS LES PIEDS

Trame

threshold

mProject/
$ cd ../opencv-practice/hand

$ cd ../opencv-practice/hand-detection/

ubl README.md

ython

JME . md

ython contour-hand.py
, Wait for few Seconds

Minor 3-4 Seconds lag
Done boi, now wave your hand

TeCH
W:EkK(

o

KAIZEN




LE CORPS ET APRES?

‘*‘ \\ LE RESTE DE L'UNIVERS, PRESQUE L'INFINI ET AU DELA

Reconstruction 3D temps reel de I'environnement
Localisation indoor
Positionnement globale

Yy ¥V VvV V¥

Synchronisation spatiale et mon double en hologramme

KKKKKK



KKKKKK




Simultaneous Localization And Mapping

» L'idée de Simultanément
construire ou améliorer une
carte de ’environnement réel
et de s’y localiser
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- D’autres approches

=-SEAM

» SFM (Structure From Motion)
Photogrammetry
Odometry
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Orebro

Le chateau d'

‘Images de 'objet
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srm2- Détecter les points caractéristiques

Le chateau d'Orebro
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srma=- Rechercher les points communs

Le chateau d'Orebro
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‘ \\ srmd- Calculs positions « Cameéra/Point 3D »
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‘ \\ semD= Finalisation : reconstruction 3D

Le chateau d'Orebro

W=k 671images
Environ 50 000 points 3D,
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Localisation Indoor, positionnement global et au dela

;\

zlndoor : slam, blutooth, wifi, 4G, 5G

»Global: 4G, 5G, GPS
»Coarse relocalization ou « Relocalisation Grossiere » (Microsoft MRTK)
»Data Fusion

LOCALIZATION | SENSORS
/ SCENARIO i ENABLED

. i

Hiera_rchl_cal ug 3) 6-DoF Sparse 3D mod Support for | Enable

Localization : . outdoors | i GPS

|

Likely any WiFi | Android or | N Enable

1) Global in range "I Hololens s WiFi

Matching |
|
P ‘ No WiFi in |
Y - range .
i “® Support for |
T C indoors |

0 e . . Enable

h_ H B 38 105 | Bluetooth Beacons

w :I' K " Retrieved Direct I
. Matching Bluetooth I
é beacons at .
|
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enARmVers un nouveau Standard ?

Op

B E B B B @

(1) W Webxr [rrapmene]
& unity  unmea.  WebXR o

( peF]\l( N APPLICATION INTERFACE

< = - < 9 . Wi T;IFd ows c 8 mSuNG VR *
Mixad Reality

, o STEAMVR ¥ oculus ear

a . Wll?'sj(ljlws Daydream

Daydrearmn

STEAMVR " oculus

Opeh(R" DEVICE PLUGIN INTERFACE*

 Before OpenXR

After OpenXR




Microsoft Mesh

« Le contenu holographique est dans
le cloud, et j’ai juste besoin des
lentilles spéciales qui me permettent
de le voir »
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