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Interprétation

! Problématique
! Espaces de représentation
! Approche Segmentation- reconnaissance

• Amélioration par relaxation

! Identification dans un espace transformé
• Reconnaissance par aspect (ACP)
• Transformée de Hough

! Conception d’applications
• Démarche
• Environnements de conception
• Modélisation

Objectifs

Interprétation : Quelle heure est-il ?

Localiser les maisons

Localiser les parcelles

Y a-t-il des voitures

sur la route ?

Calculer la largeur 

des voies d!"accès

Questions sur la scène

Identifier cet objet

Questions sur l!image

Altitude de prise de vue

Questions sur les paramètres 
                d!acquisition

Description de la scène

image

composition

relation spatiale

spécialisation de classe

rue

maison voie d'accès

modèle

parcelle

jardin

rectangle

description de la scène

Structure 
de donnée

associant
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Description de la scène

rue

maison voie d'accès

modèle

description

de la scène

Image segmentée

parcelle

jardin
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Appariement
Choix des niveaux
de représentation

MODÈLE SCÈNE

Pixels

Contours

Lignes

Faces

2 1/2 D

3 D

Graphe
symbolique 

IMAGE

Prédiction Reconstruction

Instanciation

Aspect

Projection

X
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INTERPRÉTATION
QUESTION

MODELES

CONNAISSANCES

EXPERTISE
IMAGES

RESOLUTION
DE

PROBLÈMES

DESCRIPTIONPREDICTION

ASSOCIATION

INTERPRETATION

PARTIELLE

REPONSE
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Correspondance 3D - 2D

3D
(R-obs)

modèle image

2D

2D

3D
3D

(R-objet)
Corrsp

2D2D Corrsp

2D-paramétrique 2DReco

Rec

repres

T

valeurs

T

Reco

2D-aspect 2DCorrsp

Reco par aspect
Hough

Ajustement
de modèle
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Segmentation puis reconnaisance

! Approche classique :
• Segmentation

•  trouver des entités correspondant le plus possible aux
objets de la scène

• Mesures de caractéristiques invariantes
représentatives (discriminantes)

• Apprentissage du modèle

• Reconnaissance (k-ppv, SVM, arbre de décision,
approche bayésienne,  …)
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Segmentation-reconnaisance

• Exemple : sélection d’objets sur mesures globales
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Segmentation-reconnaisance

• Exemple : sélection d’objets sur mesures globales
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Segmentation-reconnaisance

• Exemple : sélection d’objets sur mesures globales
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Morphologie

remplir

diff

étiqueter
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Reconnaissance
! Classification des pixels selon leur signature

{vk1, ...., vkn}

c1
cr

c2

•

étiquettage
par le numéro
de la classe

regroupement des pixels
voisins de même classe

• •

signature

c1

k1

ki

kn
classes dans l’espace 
des caractéristiquesI

Is
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Reconnaissance
! Classification des pixels selon leur signature

! Caractéristiques utilisées pour la signature

• information ponctuelle (radiométrique)

• niveau de gris

• réponse multispectrale (ex : canaux en télédétection)

• couleur

• information locale

• radiométrique : moyenne

• radiométrique + spatiale : texture

! Méthode de détermination des classes

• supervisée ou non,

• par apprentissage, …

! Méthode de classification

    (affectation d'un point à une classe)
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RECONNAISSANCE :
classification avec relaxation

Extraction 
de caractéristiques

m

p(C1|m)
…

p(Cn|m

Évaluation

Décision

Ck

mesure
locale

image

pixel ou région suivant

Image de vecteurs
 de probabilités

•

relaxation

Amélioration
des probabilités

en fonction
des probabilités des voisins

- 16

• Objectif

Améliorer de façon itérative la cohérence d'appariement entre :
- un ensemble de primitives
- un ensemble d'étiquettes

en faisant intervenir le contexte local.

• Principe

1- Chaque primitive reçoit un ensemble d’étiquettes possibles.
2- On connaît a priori la compatibilité entre 
        - l’attribution de l’étiquette l à la primitive i 
        - l’attribution de l’étiquette l’ à une primitive voisine j
3- Suivant les étiquettes qu’elles ont reçues et ces coefficients de
compatibilité, les primitives du voisinage de i vont influencer
(renforcer ou atténuer) l'association (i , l)
4- Ces influences sont propagées jusqu'à stabilité.

RELAXATION
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i

j

0

1
23

4

5 6 7

RELAXATION : Exemples d’étiquetage

primitives contours
étiquettes : directions

i

j

l ! {C1, C2 , … , Cn} =Li

classes

liste des classes possibles
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i

j

RELAXATION : coefficient de relaxation

l ! {C1, C2 , … , Cn} =Li  liste des classes possibles

{(pi(1), pi(2), …, pi(l), …, pi(n)}

{(pj(1), pj(2), …, pj(l’), …, pj(n)}ri,j(l , l’)

probabilité que j soit un l ’

probabilité que i soit un l

compatibilité 
que i soit un l
et que j soit un l’
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Algorithme (approche probabiliste)

1- Calculer, pour chaque primitive i, les probabilités pi(l), l! Li

où pi(l) est la probabilité que la primitive i ait l'étiquette l
 et Li est l'ensemble des étiquettes possibles pour la primitive i.

2- En utilisant les coefficients de compatibilité rij(l,l'), entre les
 associations (i , l) et (j , l'), où j est une primitive voisine de i,
mettre à jour en parallèle les pi(l) :
- calculer l'influence du voisinage de i sur l'association (i , l)
- renforcer ou atténuer la probabilité de cette association.

3- Réitérer l'étape 2 jusqu'à stabilité.

RELAXATION
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RELAXATION

ri , j l, ! l ( ) =

"1 :  incompatibilité entre i,l( ) et j, ! l ( )

0 : indifférence                                    

1 :  forte cohérence                            

# 

$ 
% 

& 
% 

(i , l) = la primitive i a l’étiquette l

j : une primitive appartenant au voisinage Vi de i

Lj = ensemble des étiquettes possibles de j

Notations

i est un l
et 

j est un l ’
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RELAXATION

ri , j l, ! l ( ) " pj ! l ( ) 

ri, j l, ! l ( ) " pj ! l ( )
! l #L j

$

qi l( ) = ci, j

j!Vi

" ri , j l, # l ( )$ pj # l ( )
# l !L j

"

pi
k+1

l( ) =
pi l( )

k
1 + qi l( )[ ]

pi l( )
k
1 + qi l( )[ ]

l!Lj

"

: contribution de l’hypothèse (j , l’) à (i , l)

: contribution totale de la primitive voisine j à (i , l)

: contribution totale de tous les voisins de i 
   à (i , l)

: mise à jour de la probabilité de ( i, l)

normalisation


