


Présentation

Le but de ce livret est de présenter aux visiteurs et partenaires poten-
tiels les recherches menées durant l’année 2012 au sein de l’équipe VORTEX
(Visual Object from Reality to EXpression) de l’IRIT, ou plus précisément
au sein de la partie de cette équipe localisée à l’ENSEEIHT. Le style adopté
est volontairement concis. Nous espérons cependant que le lecteur sera suf-
fisamment intéressé pour proposer des collaborations qui, si elles s’avèrent
fructueuses, feront à leur tour l’objet d’une rubrique dans l’édition 2013.

La première partie de ce livret regroupe les actions de recherche portant
sur l’analyse d’images, la vision par ordinateur et la modélisation 3D en
général. La deuxième partie décrit les actions de recherche relatives au mul-
timédia, pour lesquelles le rôle de l’utilisateur est souvent central. Chaque
rubrique est présentée sur deux pages : la page de gauche décrit une action
de recherche, celle de droite l’illustre par un ou plusieurs exemples. Enfin,
les projets industriels sont compilés dans une troisième partie, à raison d’un
projet par page. Bonne lecture !
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Liste des personnels
de l’équipe VORTEX-ENSEEIHT

au 1er décembre 2012

Permanents :

• Sylvie Chambon, 05.34.32.21.70, schambon@enseeiht.fr
• Vincent Charvillat, 05.34.32.21.71, charvi@enseeiht.fr
• Jean-Denis Durou, 05.34.32.21.72, durou@irit.fr
• Pierre Gurdjos, 05.34.32.21.72, pgurdjos@enseeiht.fr
• Zouhaier Hamrouni, 05.34.32.21.75, hamrouni@enseeiht.fr
• Géraldine Morin, 05.34.32.21.70, morin@enseeiht.fr
• Bernard Thiesse, 05.34.32.21.74, thiesse@enseeiht.fr

Non permanents :

• Rabih Amhaz, rabih.amhaz@enseeiht.fr
• Marie-Anne Bauda, mbauda@imajing.fr
• Nicolas Bertrand, nicolas.bertrand@isf.cc
• Lilian Calvet, lilian.calvet@enseeiht.fr
• Axel Carlier, axel.carlier@enseeiht.fr
• Quoc-Viet Dang, quocviet.dang@enseeiht.fr
• Bastien Durix, durix@toulouse-tech-transfer.com
• Jérôme Guénard, jerome.guenard@enseeiht.fr
• Phuong Nghiem, thiphuong.nghiem@enseeiht.fr
• James Packer, james.packer@etu.enseeiht.fr
• Yvain Quéau, yvain.queau@enseeiht.fr
• Minhui Zhu, minhui.zhu@enseeiht.fr
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Segmentation de scènes urbaines par
combinaison d’information

Mots-clés : segmentation, scène urbaine, description géométrique, super-
pixels.

Dans le domaine de la cartographie mobile, de nombreux systèmes d’ac-
quisition permettent de collecter et d’exploiter une grande quantité de don-
nées (images, points 3D, GPS) utiles à la réalisation d’inventaires et à la
gestion d’équipements. Nous travaillons sur des données uniques, produites
par un système propriétaire de relevé mobile de réseaux de transport, proposé
par l’entreprise Imajing. Ce système fournit des séquences d’images enrichies
par la détection et l’appariement de points d’intérêt (points 3D). De plus,
les séquences d’images présentent, d’une part, une redondance spatiale et,
d’autre part, une redondance temporelle. Nous cherchons à segmenter les
scènes urbaines en exploitant l’originalité et la particularité de ces données
disponibles pour proposer une description sémantique. Dans un premier
temps, nous souhaitons obtenir une segmentation en classes géométriques
(zones planes et non planes) et proposons de travailler sur une approche
utilisant des triplets d’images successives.

Notre démarche s’appuie sur l’exploitation d’une primitive intermédiaire :
le superpixel, structure locale et cohérente qui, par comparaison avec la
notion de patch, possède un support spatial perceptiblement plus cohérent
mais moins régulier que celui du patch. L’approche mise en œuvre s’appuie
sur les étapes suivantes : détection de superpixels dans l’image centrale,
estimation de la planéité de ces superpixels, estimation des homographies et
construction de superpixels cohérents sur les triplets d’images successives.

Participants VORTEX : Marie-Anne Bauda, Sylvie Chambon, Vincent
Charvillat.

Participant extérieur : Mariana Spangenberg (société Imajing).

Publication associée :

Marie-Anne Bauda, Sylvie Chambon, Mariana Spangenberg, Vincent
Charvillat, Segmentation de scènes urbaines par combinaison d’informa-
tion, soumission en cours.
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Image 0 Image 1 Image2

Exemple - Sur la première ligne, pour les deux couples (0, 1) et (1, 2)
d’images successives, l’image centrale du triplet est prise en compte. Des
points d’intérêt sont détectés puis appariés deux à deux (◦ → •). L’enveloppe
convexe des points d’intérêt est représentée en rose pour le couple (0, 1) et en
orange pour le couple (1, 2). Pour une trajectoire dirigée dans le même sens
que le mouvement de la caméra, l’enveloppe convexe de l’image suivante est
incluse dans l’enveloppe convexe de l’image précédente. L’image centrale est
sur-segmentée en superpixels (en cyan). Les points d’intérêt contenus dans
chaque superpixel sont analysés afin de classer les surfaces représentées en
zones planes, non planes ou ne contenant pas suffisamment d’information
pour déterminer la planéité. Sur la seconde ligne, le superpixel de l’image
centrale contient à la fois les points d’intérêt mis en correspondance avec
ceux de l’image précédente (en violet) et les points d’intérêt mis en cor-
respondance avec ceux de l’image suivante (en rouge). Deux plans proches
mais différents sont détectés sur les images acquises aux instants précédant
et suivant l’image centrale.

4



Complémentarité de mesures de corrélation
pour la mise en correspondance

Mots-clés : stéréovision, mise en correspondance, fusion, statistiques ro-
bustes.

Dans le cadre de la mise en correspondance stéréoscopique de pixels,
nous étudions les approches par corrélation et, plus particulièrement, le
degré de complémentarité des mesures de similarité. Les mesures étudiées
sont les plus représentatives de chacun des types de mesures considérées :
classiques, croisées, fondées sur le calcul des dérivées, non paramétriques et
robustes. Pour l’instant, cette étude a mis en évidence les deux mesures les
plus complémentaires : la corrélation des gradients et une variance robuste.
Nous proposons également une approche permettant de combiner automati-
quement différentes mesures. Il s’agit d’une méthode itérative qui prend en
compte une mesure de fiabilité attribuée à chaque disparité possible obtenue
par chacune des mesures combinées.

Participant VORTEX : Sylvie Chambon.

Participants extérieurs : Alain Crouzil (équipe IRIT-TCI), Guillaume
Galès (National University of Ireland, Maynooth, Irlande).

Publications associées :

Sylvie Chambon, Alain Crouzil, Combination of correlation measures for
dense stereo matching, Proceedings of the International Conference on Com-
puter Vision Theory and Applications (VISAPP 2011), Vilamoura, Portugal,
mars 2011.

Stéphanie Prévost, Cédric Niquin, Sylvie Chambon, Guillaume Galès,
Stéréo-corrélation, profondeur et disparité, dans Vidéo et TVHD 3D, de la
capture à la diffusion – Principe, tendances et perspectives, collection Traité
IC2 - Traitement du Signal et de l’Image, Hermès, à parâıtre en 2013.

5



(a) Image originale. (b) Complémentarité de 8 mesures.

(c) Complémentarité de 2 mesures. (d) Carte de disparité.

Exemple - (a) Image originale. En (b), les points colorés indiquent les
pixels où une seule mesure, parmi les huit mesures testées, donne le bon
correspondant. La mesure robuste (en violet) se distingue des autres me-
sures classiques (en marron, rouge, orange et jaune), ainsi que d’une mesure
� dérivée � (en vert) et de deux mesures ordinales s’appuyant sur l’ordre
des niveaux de gris (en cyan et bleu). En noir, cela signifie que plus d’une
mesure a fourni le bon correspondant. L’exemple (c) montre la meilleure
complémentarité de mesures (en jaune, respectivement noir : les deux me-
sures donnent un correspondant correct, respectivement erroné ; en rouge,
respectivement vert : seule la mesure robuste, respectivement dérivée, donne
le bon correspondant ; en foncé, respectivement clair : zone sans, respec-
tivement avec, occultations). En (d), nous exposons les résultats obtenus
avec la méthode de fusion proposée. Dans cette carte de disparité, plus le
pixel est clair, plus il est proche de la caméra et plus le déplacement entre
l’image gauche et l’image droite est important. Les pixels noirs indiquent les
occultations estimées.
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