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Contexte

« LAAS-OSE
> Optoc¢lectronique pour les Systemes Embarques

* Objectif
> Prototype embarqué en temps reel
> Balayage de faisceau
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Self-Mixing (SM)
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Implémentation des fonctions
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Expeériences

Détection de franges

Caractéristiques principaux

Cycle d’horloge Temps (msec)
Temps de I’Algorithme 7085612 47.23741
Temps total 7839855 52.26570

Méthode FIFO
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Scanning de surface
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Scanning de surface
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Scanning de surface

Méthode

e
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Scanning de surface
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Conclusion

v Connaissances de SM de base et des outils

v Développement de prototype de mesure de
déplacement en temps réel

v Méthode proposé pour le scanning de surface en
diminuant le temps de capture de données

Perspectives

>Mlise en ceuvre le scanning de surface

>Systeme embarqué en temps réel
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