Sujets proposés à SSIR et transmis aux responsables de la spécialité « Imagerie »

UPMC    

MASTER Sciences de l’Ingénieur   

Spécialité SSIR

A renvoyer par fichier attaché avant le 15 novembre 2008, à :  

maurice.milgram@upmc.fr   ET     jean-luc.zarader@upmc.fr 

	Stage N°
	


Ne rien inscrire dans la case Stage N°

- Nom du laboratoire ou de l'entreprise :  ISIR

- Adresse complète : Pyramide, tour 55, 4 place Jussieu

- Personne à contacter : 
E.Pissaloux (ISIR), B. Bohen (Hôpital Saint-Antoine).





Tél : 01 46 54 89 56

- Télécopie : …………………..…… E Mail : Edwige.Pissaloux@upmc.fr

Titre du stage : Simulation de la « stabilisation du regard »

- Le stage nécessite-t-il un prérequis ?



 Oui (

( Non

- Le sujet peut-il être traité par un étudiant de nationalité étrangère ?
 Oui (

( Non

- Le stage pourra-t-il se poursuivre par un doctorat ?


 Oui (

( Non

- Le stage est-il rémunéré ?


 

 Oui (
????
( Non

Contenu :  
L’Institut des Systèmes Intelligents et de Robotique (ISIR) étudie depuis plusieurs années la vision pour les systèmes robotiques autonomes, et pour les robots humanoïdes en particulier. Depuis peu, l’ISIR dispose un robot humanoïde (iCUB, cf. figure ci-dessous à gauche,  http://www.robotcub.org/).
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La vision du iCUB est très rudimentaire (cf. figure ci-dessus à droite), et presque réduite à l’acquisition des images ; aucune stabilisation de l’image, avant l’implantation des fonctions cognitives de plus haut niveau basées vision, n’est incluse.

Dans ce stage, on se propose de valider une méthode de fusion des données visuelles et inertielles que nous avons proposée récemment et de l’utiliser pour implanter un modèle de stabilisation  du regard : une simulation du RVO (réflexe vestibulo-oculaire).

Le modèle du RVO étudié sera celui proposé par la médecine (coopération avec l’hôpital Saint Antoine. La programmation se fera en C/C++.

Pré requis : programmation en C/C++ ; rudiments de la vision artificielle ; informatique industrielle ; des connaissances en vision humaine seront les bienvenues.

Autre remarque : Ce stage pourra se prolonger par une thèse (mais son financement n’est pas assuré à ce jour).
UPMC    

MASTER Sciences de l’Ingénieur   

Spécialité SSIR

A renvoyer par fichier attaché avant le 15 novembre 2008, à :  

maurice.milgram@upmc.fr   ET     jean-luc.zarader@upmc.fr 

	Stage N°
	


Ne rien inscrire dans la case Stage N°

- Nom du laboratoire ou de l'entreprise :  ISIR

- Adresse complète : Pyramide, tour 55, 4 place Jussieu

- Personne à contacter : 
E.Pissaloux (ISIR)



Tél : 01 46 54 89 56

- Télécopie : …………………..…… E Mail : Edwige.Pissaloux@upmc.fr

Titre du stage : Suivi des points d’intérêt dans une séquence d’images : estimation du déplacement relatif d’une caméra.

- Le stage nécessite-t-il un pré requis ?



 Oui (

( Non

- Le sujet peut-il être traité par un étudiant de nationalité étrangère ?
 Oui (

( Non

- Le stage pourra-t-il se poursuivre par un doctorat ?


 Oui (

( Non

- Le stage est-il rémunéré ?


 

 Oui (
????
( Non

Contenu :  
La navigation autonome est une opération fondamentale pour les systèmes robotiques autonomes, pour les robots humanoïdes, pour les aides à la mobilité des seniors, … Cependant, cette opération n’a pas encore reçue de solution optimale. 

L’une des classes de méthodes de navigation s’appuie sur le suivi des points d’intérêt dans une séquence d’images et utilise différents modèles de déformations géométriques de la scène 3D projetée sur une image 2D (tracking) (Lucas-Kanade (translation), Shi & Tomassi (affine), Odobez and Bouthemy (quadirque), Buenaposada & Baumela, Collewet & Alhaj & Chaumette (homographique), …). 

Ces méthodes, basées uniquement sur l’information extraite des images, exigent souvent une vérification du suivi, a priori ou a posteriori, afin d’éliminer les mauvais candidats ou de constater le mauvais suivi d’un point. 

Or la fusion de l’information visuelle et celle provenant d’un autre capteur – une centrale inertielle- permet de prédire d’une façon plus robuste le déplacement spatial d’un point. Récemment, notre équipe de l’ISIR  a proposé une méthode originale de la fusion de l’information visuelle et inertielle.

Dans ce stage, on se propose d’affiner notre méthode, de l’évaluer sur une base d’images de scènes réelles 3D (d’intérieur et d’extérieur) et de l’utiliser pour estimer le déplacement relatif de caméra. Une comparaison des résultats avec ceux des trackers de la bibliothèque OpenCV sera également faite.
Pré requis : programmation en C/C++ ; connaissance d’OpenCV ; vision artificielle ; géométrie 2D et 3D de base ; connaissance d’une centrale inertielle.

Autre remarque : Ce stage pourra se prolonger par une thèse (mais son financement n’est pas assuré à ce jour).
UPMC    

MASTER Sciences de l’Ingénieur   Spécialité SSIR

A renvoyer par fichier attaché avant le 15 novembre 2007, à :  

maurice.milgram@upmc.fr   ET     jean-luc.zarader@upmc.fr 

	Stage N°
	


Ne rien inscrire dans la case Stage N°

- Nom du laboratoire ou de l'entreprise :  Laboratoire Central des Ponts et Chaussées

- Adresse complète : 58 boulevard Lefebvre, 75732 PARIS CEDEX 15

- Personne à contacter : Nicolas HAUTIERE
Tél  0140436519

- Télécopie : 0140435499…………………..…… E Mail : nicolas.hautiere@lcpc.fr 

Titre du stage : Extraction des contours visibles : une approche unifiée

- Le stage nécessite-t-il un prérequis ?



 Oui 

x Non

- Le sujet peut-il être traité par un étudiant de nationalité étrangère ?
 Oui x

 Non

- Le stage pourra-t-il se poursuivre par un doctorat ?


 Oui x

 Non

Contenu :  

Pour comparer deux systèmes d’éclairage [1] ou estimer des distances de visibilité [2], le Laboratoire Central des Ponts et Chaussées développe des algorithmes de détection de contours «visibles» [2,3]. Ces algorithmes sont fondés sur des modèles de performance de la vision humaine et visent à déterminer les contours dans les images qui possèdent un contraste suffisant pour être vus par un observateur humain dans la scène réelle. Malheureusement, compte tenu de sa complexité, il existe différents modèles de performance de la vision humaine, chacun essayant d’en modéliser un aspect.

Dans ce stage, nous voudrions dans un premier temps comparer, calibrer et, si possible, unifier nos algorithmes [2,3] qui s’appuient soit sur le modèle de cible d’Adrian [4], soit sur le modèle fréquentiel de Campbell et Robson [5]. L’hypothèse à vérifier est donc que ces deux modèles modélisent le même processus de perception humaine. Ainsi, un algorithme de traitement d’images s’inspirant du premier modèle doit nécessairement pouvoir donner des résultats équivalents à un algorithme s’inspirant du deuxième modèle, soit en ajustant les paramètres, soit en modifiant tout ou partie d’un des algorithmes. Dans un deuxième temps, nous souhaiterions étudier l’utilisation de voisinages adaptatifs. En effet, nos algorithmes d’extraction de contours utilisent actuellement des fenêtres de balayage fixes ce qui pose des problèmes de taux de détection. Nous pensons que des voisinages adaptatifs ou multi-échelles, à l’image de ce qui est proposé dans [6], pourraient améliorer  le taux de détection. 
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Autres remarques :

UPMC    

MASTER Sciences de l’Ingénieur   

Spécialité SSIR

A renvoyer par fichier attaché avant le 15 novembre 2008, à :  

maurice.milgram@upmc.fr   ET     jean-luc.zarader@upmc.fr 

	Stage N°
	


Ne rien inscrire dans la case Stage N°

- Nom du laboratoire ou de l'entreprise : ENSTA – UEI – Thème Robotique Cognitive - http://cogrob.ensta.fr


- Adresse complète : 32 boulevard Victor, 75015 Paris 

- Personne à contacter : David Filliat


Tél  01 45 52 54 13

- Télécopie : 01 45 52 83 27



 E Mail : david.filliat@ensta.fr

Titre du stage : Navigation visuelle pour un robot ludique.
- Le stage nécessite-t-il un prérequis ?



 Oui (

( Non

- Le sujet peut-il être traité par un étudiant de nationalité étrangère ?
 Oui (

( Non

- Le stage pourra-t-il se poursuivre par un doctorat ?


 Oui (

( Non

- Le stage est-il rémunéré ?


 

 Oui (

( Non

Contenu :  

L’objectif du stage est de développer une méthode de navigation pour de petits robots ludiques tels que le Spykee (http://www.spykee.org) utilisant la vision et l’odométrie du robot. Cette méthode devra permettre au robot de construire une carte de son environnement, d’estimer sa position au sein de cette carte et de réaliser une « patrouille » ou de rejoindre un point particulier. Ces applications sont actuellement particulièrement importantes car de nombreux robots existent sur le marché, sans qu’aucun ne soit capable de réaliser ces tâches correctement.
La plupart  de ces fonctionnalités ont été développées au sein de notre laboratoire en utilisant uniquement la vision et un prototype utilisant l’odométrie a été implémenté (http://cogrob.ensta.fr/loopclosure.html). L’objectif du stage sera d’adapter notre méthode à de petits robots disposant de peu de puissance de calcul et de développer de nouvelles méthodes d’intégration de l’odométrie. Il s’agira notamment d’étudier les performances de nouveaux détecteurs de points d’intérêt visuels qui sont à la base de notre méthode dans le cadre de cette application. L’odométrie qui est actuellement utilisée uniquement pour la cartographie devra également être intégrée dans la phase de localisation pour améliorer les performances de l’algorithme de cartographie.

Le stagiaire aura à sa disposition les outils de traitement d’image et de navigation développés dans l’équipe ainsi que différents robots pour l’adaptation de la méthode de navigation. Il s’agira d’implémenter cette nouvelle méthode et de valider ses performances.
Autres remarques :

Des connaissances en c++ sont nécessaires. Des connaissances en robotique, traitement d’image et/ou  apprentissage statistique sont recommandées. Indemnités de stage (390 euros net/mois). Possibilité de poursuivre en thèse.
