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v Foot.neu & foot_perturbed.pts.neu
v/ Pont_Charenton.neu & Pont_charenton_perturbed.pts.n eu

» Développement C/C++, terminer le squelette de code

v ICP sample
» Développement C/C++, terminer le squelette de code




e Document de synthese incluant :

v/ Présentation du projet ; [ PAR BINOME |
v Implémentation 1 (sans accélération)
« Eléments d’optimisation
» Résultat des tests sur les échantillons 3D
— Configuration des parametres (valeurs des seuls, et etc...)
— Résultats visuels
— Statistiques : erreur moyenne + temps de calcul
v Implémentation 2 (avec accélération)

» Etude comparative (temps CPIU, etc) engetrersrsioon118&
Version 2 du code

 CODE : pour les deux projets :

e .zip incluant : le code + regiume + prajet ((comtbidtonkk/YABRIGH) —
(pas d’exécutable)

v'Deadline: NWegoreeti2Bo Neass 200044 M imuitt
v' Mail : taha.ridene @mines-paasiexyg
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