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Direction de la Recherche Technologigey.cea.fritechnologies

Centre de Saclay (91)

| Chiffres clefs du LSVE
Contact francois.gaspard@cea.fr 20 ingénieurs/chercheurs

10 doctorants,
2 start-up créées,

15 projets industriels en cours
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=9 Themes de recherche

Développer des briques technologiques autour ddsrsgs de
vision en vue de leur valorisation industrielle.

Deux axes de recherche:
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Expertise Syst emes de vision
G0 P g

 ————————

Approche systeme : du capteur a 'algorithmie

Innovations logicielles=> robustesse, précision, temps de calcul
»Renforcement des approches de I'état de I'art
»Développement de nouvelles solutions

Compétences systeme
»Mise-en-ceuvre de réseaux de capteurs heterogenes
» Calibrage de systemes complexes

Plateformes de déemonstration:
»Reéseaux de caméras pour la videosurveillance
»Systemes embarqués pour les applications autorsobile
»Systemes embarqués pour la realité augmentée
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e=9 Maitrise des capteurs
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=9 Maitrise des syst emes

Stéréo et vision active Systeme de perceptlon heterogene
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cen) Mesure 3D

Applications

e Guidage de personne
e Services geo-localisés
* Realité augmentee

Techniques

 Reconnaissance de primitives visuelles
* Reconstruction 3D d’environnements

« Fusion de capteurs
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e Localisation par vision

Construction préalable d’'une Pour l'utilisateur :
base de données
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e Fusion de capteurs pour la trajectographie

Obijectif : Robustesse et precision, continuité de
service des systemes de localisation

' GPS

_l

(Calculate

B

Camera

Odomeétrie, capteurs inertiels
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=9 Analyse de sc ene

Applications

« Survelllance de lieux publics ou sensibles
e Assistance a la personne

e Assistance au conducteur

Techniques

e Détection, classification

e Suivi de personnes et d'objets
* Analyse de comportements
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e=9 Vid éosurveillance des lieux publics

Analyse de trafic routier
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e Assistance aux personnes

€

el

Securisation des maisons de retraite: systeme de détection de chut
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(&0  Assistance au conducteur: d étection de pi étons

Infrarouge

TR

Laboratoire Systemes de Vision Embarqués - 2010 13



Activit és de Valorisation
¢S

Le LSVE a constitué avec Thales un laboratoire commun sur le
theme de la vidéosurveillance.

Le LSVE est impliqué dans une quinzaine de projets collaboratifs
nationaux (ANR) et européens (ICT, ITEA)

Le CEA List est un acteur majeur de l'initiative Digiteo Labs
www.digiteo.fr

Le LSVE est fortement engageé sur les thematiques Sécurite et
Transports du po6le de compeétitivité System@tic www.systematic-
paris-region.org
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e=» Collaborations

Partenaires Industriels

THALES PHILIPS
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=9 Publications r écentes

Coarse-to-Fine Low-Rank Structure-from-Motion , A.Bartoli, V.Gay-Bellile, U.Castellani, J.Peyras, P.Sayd.
Int. Conf. on Computer Vision and Pattern Recognition, Janvier 2008.

Imagerie Infrarouge pour la Surveillance de Foules , L.Gond, Q.C. Pham, J.Bégard, N.Allezard P.Sayd,
In RFIA - Reconnaissance des Formes et Intelligence Artificielle, Janvier 2008

Reconstruction 3D générique et temps réel , E.Mouragnon, M.Lhuillier, M.Dhome, F.Dekeyser, P.Sayd,
In RFIA - Reconnaissance des Formes et Intelligence Artificielle, Janvier 2008

Real-Time Human Detection in Urban Scenes: Local Descr  iptors and Classifiers Selection with
AdaBoost-like Algorithms  J.Bégard, N.Allezard, P.Sayd, in 5th Int. Workshop on Object Tracking and
Classification in and Beyond the Visible Spectrum , 27-27 June 2008

Video Monitoring of Vulnerable People in Home Environ ment, Q.C. Pham, Y.Dhome, L.Gond, P.Sayd,
In 6th Int. Conf. on Smart Homes and Health Telematics, July 2008.

A 3D shape descriptor for human pose recovery , L.Gond, P.Sayd, T.Chateau, M.Dhome In 5th Conf. on
Articulated Motion and Deformable Objects, July 2008.

Energy-Based Reconstruction of 3D Curves for Quality C ontrol, H.Martinsson, F.Gaspard, A.Bartoli,
J.M.Lavest, In 6th IAPR International Conference Energy Minimization Methods in Computer Vision and Pattern
Recognition, EZhou, Hubei, China, 2007

Camera-to-Camera Mapping for Hybrid Pan-Tilt-Zoom Sen  sors calibration, J.Badri, C.Tilmant, J.M.Lavest,
Q.C Pham, P.Sayd, in Scandinavian Conf. on Image Anlaysis, Aalborg, Denmark, 2007
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