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FIG.1

(57) Abstract: Disclosed is a method for estimating the movement between two images (/}, /3) comprising the steps of: - determining an
initialisation displacement vector between the two images by projecting, in the image plane of the image capture device, the displacement
between the two images calculated depending on collected information defining the movement of the image capture device between
the two images and depending on the value of image capture parameter(s) used, chosen from an angular opening, a zoom factor and
the resolution of the images; -
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implementing, based on the initialisation displacement vector, an iterative algorithm delivering a displacement vector depending on an
error function to be minimised between one of the two images and the transform of the other image by the displacement vector.

(57) Abrégé : Procédé d'estimation de mouvement entre deux images (/, I, ) comprenant les étapes de : - déterminer un vecteur
d'initialisation de déplacement entre les deux images par projection, dans le plan image de 1'appareil de capture d'image, du déplacement
entre les deux images calculé en fonction d'informations recueillies définissant le mouvement de l'appareil de capture d'images entre
les deux images et en fonction de la valeur de paramétre(s) de capture d'images utilisé(s) parmi une ouverture angulaire, un facteur de
zoom et la résolution des images; - mettre en oeuvre, a partir du vecteur d'initialisation de déplacement, un algorithme itératif délivrant
un vecteur de déplacement en fonction d'une fonction d'erreur & minimiser entre 1'une des deux images et la transformée de 1'autre image
par le vecteur de déplacement.



