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2x NavCam (Vision stéréo de profondeur)
Ingénierie

2x WheelCam (dessous)
Science

1x M-CAM (avant)

2x NavCam (mât et dos)



Capteur OSRAM-AMS CMV4000
Capteur panchromatique
FoVsensor edge : 32.5°
λ Band: 550-900nm
Focal: 18 mm
Aperture: F# 7.3
Ang. resolution: 100µrad
Px. resolution < 100µm @ 30.35cm
Best focus : 30.35 cm
MTF @ Nyq.: > 0.2
Mass :  106g
DoF: Tilted 277-332mm (object 
size ≤100μm)

Capteur OSRAM-AMS CMV4000
Capteur couleur RGB (Bayer)
FoVcorner : 118°
FoVedge : 83°
Band: 450-700nm
Focal: 7.8mm
Aperture: F/8
Ang. resolution: 1mrad
DoF: 35 cm to inf.
Best focus : 90cm
MTF @ Nyq.: > 0.2
Mass :  < 200g

Capteur OSRAM-AMS CMV4000
Capteur panchromatique
Sans optique au CNES
(optical assembly at KTO)
CMOS image sensor
Global shutter
4Mpixels 2048 x 2048 5,5µm pitch
Read Noise : 13 e-, 
Dark current : 125 e-/s at 25°C
Saturation : 13 ke-
Multiple modes (ROI, binning, …)
Digital output : SpaceWire
Operation from -40°C to +70°C
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Fast measurement

Full measurement

Fast = Bruit et courant 
d’osbcurité uniquement

Fast measurement

Full measurement



𝑆𝑝𝑖𝑥𝑒𝑙 = 𝑆𝑜𝑓𝑓𝑠𝑒𝑡 + 𝑆𝐷𝐶 + 𝑆𝑝ℎ𝑜𝑡𝑜𝑛𝑠
𝑆𝑝𝑖𝑥𝑒𝑙 = 𝑆𝑜𝑓𝑓𝑠𝑒𝑡 + 𝐼𝐷𝐶 ⋅ 𝑇𝑖𝑛𝑡 + 𝐶𝑉𝐹 ⋅ 𝐸𝑄𝐸 ⋅ 𝜙𝑝ℎ𝑜𝑡𝑜𝑛 ⋅ 𝑇𝑖𝑛𝑡

𝑆𝑜𝑓𝑓𝑠𝑒𝑡 Signal d’offset électrique [LSB]

𝑆𝐷𝐶 Signal du courant d’obscurité (Dark Signal) [LSB]
𝐼𝐷𝐶 Courant d’obscurité (Dark Current) [LSB/s] (ou [e-/s] avec le CVF)

𝑇𝑖𝑛𝑡 Temps d’intégration [s]

𝑆𝑝ℎ𝑜𝑡𝑜𝑛𝑠 Signal issu de l’éclairement [LSB]

𝐶𝑉𝐹 facteur de conversion en [LSB/e-]
𝐸𝑄𝐸 Efficacité quantique externe [%]

𝜙𝑝ℎ𝑜𝑡𝑜𝑛 Flux de photons dans le pixel [photon/s]

Et le bruit : 𝜎𝑝𝑖𝑥𝑒𝑙 = 𝜎𝑟𝑒𝑎𝑑𝑜𝑢𝑡
2 + 𝐼𝐷𝐶 ⋅ 𝑇𝑖𝑛𝑡 + 𝐶𝑉𝐹 ⋅ 𝐸𝑄𝐸 ⋅ 𝜙𝑝ℎ𝑜𝑡𝑜𝑛 ⋅ 𝑇𝑖𝑛𝑡



𝐼𝐷𝐶 = 𝐼0 × exp −
𝐸𝑎
𝑘𝑇
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Parameters Value

ROI Full size (2048*2048)

ADC bit depth 10 bits

Integration time (ms) 0; 1; 5 ;10; 50; 100; 300; 500; 700; 1000

Interframe time 2 s

Number of frame per 

integration time
30 images

70°C
Courant de diffusion
y = -1,2559x + 51,576

R² = 0,9978

Courant de generation
y = -0,8685x + 36,795

R² = 0,9954
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Courant d’obscurité : Arrhenius

-50°C



𝜎𝑡𝑜𝑡𝑎𝑙
2 = 𝜎𝑟𝑒𝑎𝑑𝑜𝑢𝑡

2 + 𝜎𝑑𝑎𝑟𝑘 𝑐𝑢𝑟𝑟𝑒𝑛𝑡 𝑠ℎ𝑜𝑡 𝑛𝑜𝑖𝑠𝑒
2 + 𝜎𝑝ℎ𝑜𝑡𝑜𝑛 𝑠ℎ𝑜𝑡 𝑛𝑜𝑖𝑠𝑒

2

↑ ↑ ↑

 𝜎𝑟𝑒𝑎𝑑𝑜𝑢𝑡
2



 

𝜎𝑡𝑜𝑡𝑎𝑙
2 𝑇𝑖𝑛𝑡 𝑀𝑖𝑛 = 𝜎𝑟𝑒𝑎𝑑𝑜𝑢𝑡

2

Parameters Value

ROI Full size (2048*2048)

ADC bit depth 10 bits

Integration time 20 µs

Interframe time 2 s

Number of frame per 

integration time
100 images

-50°C

25°C

70°C



Parameters Value

ROI Full size (2048*2048)

ADC bit depth 10 bits

Integration time (ms) 0; 1; 5 ;10; 50; 100; 300; 500; 700; 1000

Interframe time 2 s

Number of frame per 

integration time
30 images

-50°C

25°C

70°C



𝑆𝑝𝑖𝑥𝑒𝑙 = 𝑆𝑜𝑓𝑓𝑠𝑒𝑡 + 𝐶𝑉𝐹 ⋅ 𝑁𝑝ℎ𝑜𝑡𝑜𝑒𝑙𝑒𝑐𝑡𝑟𝑜𝑛𝑠

𝜎𝑝𝑖𝑥𝑒𝑙
2 = 𝐶𝑉𝐹2 ⋅ 𝑁𝑝ℎ𝑜𝑡𝑜𝑒𝑙𝑒𝑐𝑡𝑟𝑜𝑛𝑠 = 𝐶𝑉𝐹 ⋅ 𝑆𝑝𝑖𝑥𝑒𝑙 − 𝑆𝑜𝑓𝑓𝑠𝑒𝑡

Parameters Value

ROI Full size (2048*2048)

ADC bit depth 10 bits

Integration time (ms) 0,02 to 1000

Interframe time 2 s

Number of frame per 

integration time
30 images

Wavelength 3 (example: 450, 550, 650 nm)

25°C
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radiomètre Source

radiomètre SourceObjectif
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Undistorted using CASPIP
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𝐶𝑜𝑛𝑡𝑟𝑎𝑠𝑡 =
𝑀𝑎𝑥𝑉𝑎𝑙 − 𝑀𝑖𝑛𝑉𝑎𝑙

𝑀𝑎𝑥𝑉𝑎𝑙 + 𝑀𝑖𝑛𝑉𝑎𝑙

Centre champ
à 90cm

Limite à ~1mm à 90cm







Caméra Champ de vue



2x NavCam (stereo depth mapping)
Enginneering

2x WheelCam (dessous)
Science

1x M-CAM (avant)

2x NavCam (mât et dos) Caméras multi-spectrales
au delà des 3 bandes classiques
Rouge-Vert-Bleu

CAM-8 : 8 bandes

CAM-25 : 25 bandes


