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Fig. 1 � Représentation par mot visuels : approche par pyramide spatiale (gauche), et approche par
chaîne de Markov (droite).

2 Contexte

Pour opérer une classi�cation d'images basée contenu, les méthodes proposées dans l'état de l'art
repose aujourd'hui presque toutes sur l'extraction d'un ensemble descripteurs locaux (typiquement des
descripteurs SIFT[4]), l'image étant alors représentée par un sac contenant ses descripteurs. A�n de
comparer des images l'espace des descripteurs est quanti�é de manière à produire un dictionnaire de
mots visuels. Chaque descripteur du sac de l'image est alors projeté sur le(s) mot(s) le(s) plus proche(s)
a�n de constituer l'histogramme des occurences des mots visuels dans l'image. La représentation de
l'image de vient alors vectorielle (vecteur de fréquence d'appartition des mots visuels dans l'image),
facilement exploitable par les outils de classi�cation [6] (�gure 1). A�n de rajouter de l'information
spatiale, plusieurs histogrammes peuvent être construits sur des sous-parties de l'image (par un découpage
pyramidal [3]). Cette méthode à l'avantage de fournir directement une mesure exploitable par les outils
d'apprentissage statistique largement utilisés aurjoud'hui, tels que les SVM[1], cependant, dans le cas de
recherche d'objets, l'information spatiale reste pauvre (découpage statique, pas d'invariance, etc).
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3 Objectifs

Les approches par dictionnaire de mots visuels avec découpage pyramidal de l'image montrent au-
jourd'hui leurs limites en terme de pouvoir de représentation spatiale. L'objectif de ce stage est

d'introduire de nouveaux modèles de représentation alliant caractéristiques visuelles et

structures spatiales. On s'appuiera sur les travaux de [5], qui propose de représenter les images par
une chaîne de Markov des transitions entre les points d'intérêts. Ce type de modèle semble bien plus
pertinent car non seulement il présente une certaine robustesse au transformation (invariances), mais de
plus, il prend en compte l'information visuelle et la structure spatiale dans une représentation uni�ée.

Dans un premier temps, les expériences seront conduites sur la base PASCAL [2], a�n de déterminer
la justesse de telles approches dans le cadre de la catégorisation d'objets.

4 Compétences requises

Des connaissances minimales en traitement d'images et en apprentissage statistique sont nécessaires.
Un bon niveau de programmation est demandé (le développement se fera en Java). Ce sujet comporte
un fort côté expérimental, aussi, de la rigueur dans la conduite du plan expérimental sera-t-elle exigée.
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