Bilan de la réunion du 14 janvier 2010 de I'AS Amsalde Scenes COuleur Fixes Et
Dynamiques (ASCOFED)

Quatre présentations scientifiques et Mise en pdad&quipe rédactionnelle d'un ouvrage sur
I'imagerie couleur - 28 inscrits -

Présentation 1
Titre: Le“median-shift’un nouvel algorithme de gpmment— son application "a I'extraction
de palettes

Auteur: Vinciane LACROIX
Signal and Image Centre Department, Ecole Royaliaiie, 1000 Bruxelles, Belgique

Résumé:

le “"median-shift”, un nouvel algorithme de gromgat est proposé pour extraire
automatiquement la palette couleur d'images grajiigache utile si pas indispensable pour
la vectorisation de celles-ci.

Le “median-shift" ainsi nommeé par analogie agecmean-shift" est un procédeé itératif qui
déplace chaque point de I'espace des caractéastigars le “"point médian" de son voisinage,
ce qui implique la définition d'une distance end'ayon/R/, seul paramétre de la méthode.

Le procédé peut étre vu comme une transformatiggrajghes. Dans cette représentation,
initialement les points de I'espace sont les nodudyraphe; ceux-ci sont connectes s'ils
appartiennent a un méme voisinage. A chaque nagwabssocié un poids représentant le
nombre de points qui ont les mémes coordonnéegjueh@oeud évolue ensuite vers la
“"médiane" de son voisinage; celle-ci est défivimme le point ayant comme composantes
les médianes de chacune des composantes desgoitssinage. L'algorithme converge
vers un ensemble de groupements constitués d'plusieurs noeuds connectés, groupements
séparés d'au moins R/2. Comme le probléeme posédéjaela perception de la couleur, le
groupement est réalisé dans l'espace L*a*b* (natd) Inuni de la distance euclidienne et de
la distance CMC.

Cet algorithme est utilisé dans une stratégie e éeapes pour extraire la palette de
graphiques scannés. Dans la premiére étape I'gatrates couleurs des zones uniformes est
envisagé, dans la deuxieme, les couleurs encore@lratifiées des caracteristiques locales
sont recherchées.

Nous montrons des résultats sur des cartes scaeng@sune photographie de charte de
couleur (Macbeth color chart) et les comparonssanaéthodes bien établies.

Présentation 2
Titre : "Analyse de I'image couleur dans les esp&©B, L*a*b* et IHLS a 'aide des lois de
mélange gaussiennes multidimensionnelles et dettiigtion linéaire bidimensionnelle”

Auteur: Olivier ALATA

Laboratoire SIC Poitiers

Bat. SP2MI, Téléport 2,

Bvd Marie et Pierre Curie, BP 30179



86962 Futuroscope Chasseneuil Cedex

Résumé: La modélisation stochastique permet derdélas processus sans structure spatiale
(hypothese d'indépendance ou de décorrélation kexstreariables aléatoires) ou avec structure
spatiale. Au cours de cet exposé, il sera faiblatpde travaux effectués suivant les deux
approches a l'aide des lois de mélange gaussiemnédimensionnelles (MGMM —
Multidimensional Gaussian Mixture Model) et de tadiction linéaire bidimensionnelle
(champs L-Markoviens et modéles AR 2D causaux)demintéréts principaux de ces

travaux consiste en une tentative de répondre ulaesntexte applicatif général en imagerie
couleur si le choix d'un espace couleur va infhierla pertinence de la description de la
distribution couleur dans une image, de l'informatylobale contenue dans une image
couleur ou des textures couleur. Les deux prerpi@rgs sont étudiés a I'aide des MGMM et
les résultats de I'étude montrent qu'il est prdiéeal’utiliser I'espace L*a*b*. Concernant les
textures couleur, l'information spatiale est décétl’aide d’'une analyse spectrale multicanale
fournie par les modeéles de la prédiction linéalbe Res résultats ont été obtenus en
classification de textures sur différents ensemééeextures et en segmentation d'images
texturées. En classification, I'approche utiliséwifggie les espaces possédant des canaux
indépendants. De ce fait, I'espace RGB donne sydtquement de moins bons résultats que
les autres. En segmentation, le modeéle exploitkstaibution jointe des différents canaux et
'espace RGB donne d’aussi bons résultats queuliessaespaces.

Présentation 3:

Titre: Analyse de Scénes Dynamiques Colorées entiRple Mobile et Autonome :
Application & la RoboCup sur les robots AIBOs etO8A

Auteurs: Patrick Bonnin, Nicolas Jouandeau, Vindéumgel, Pierre Blazevic
Laboratoire d'Ingénierie des Systémes de Versailles
Batiment Descartes, 45 avenue des Etats-Unis -078@€sailles

Nous présentons une méthode simple et rapide g&mndé scénes dynamiques colorées,
implantée sur un robot mobile (AIBO de SONY, pu®d'Aldebaran Robotics),

permettant au robot de jouer en équipe au football.

Nous commencgons par poser le contexte :

- 'application RoboCup Soccevww.robocup.ory les éléments colorés : balle, balises, buts,
lignes, terrain constituant la scéne,

- les contraintes de la vision robotique : voin]aioir vite et voir fiablement, ainsi que la
nature des informations a extraire de chaque irdada séquence pour permettre au robot
d'accomplir sa tache,

- dans ce contexte, |'évaluation des algorithrmmeegucjustifie notre choix.

Nous présenterons ensuite une méthode de Clasisificdouleur YUV, implantée par SONY
en matériel dans le robot AIBO, justifiée par lanfie d'une couleur dans l'espace
colorimétrique YUV, ainsi les problémes de confasies couleurs générés a cause de
l'inhomogénéité de I'éclairage.

Enfin, nous montrerons l'intérét dans le cadre dalairage non maitrisé et pouvant fluctuer
d'utiliser de réelles segmentations : en contoues @égions. Nous présenterons une méthode
simple permettant I'extension a la couleur de sedgtiens d'images en niveau de gris, puis
terminerons par deux exemples de segmentationssteepen imagerie couleur : en contour
et en régions.




Présentation 4

Titre: Capteur Flou pour la classification couleur

Auteur: Vincent BOMBARDIER ESIAL CRAN - UMR 7039Nancy
Résumeé:

Notre étude concerne le développement d'un systemeconnaissance couleur formalisé
sous le concept de capteur flou. L'objectif primtipst d’améliorer la classification couleur
de planches de bois dans un environnement indusiBecontexte impose de forte contrainte
de temps et de fiabilité, les capteurs utilisésaa’hui n’étant pas toujours suffisamment
robustes. Ainsi, nous nous sommes intéressest@ci@sques qui ameéliorent la prise en
compte de l'imprécision des mesures physiques let slébjectivité concernant la définition
de la couleur du bois par 'THomme. En effet, lesssks de couleur ne sont jamais bien
identifiées ni séparées, les différents utilisagouvant avoir par ailleurs des perceptions
différentes. En outre, dans ce contexte particuliersysteme de vision doit étre simple a
régler. Pour réaliser un tel systéme, nous promoderbaser le capteur flou sur une méthode
de classification par regles linguistiques floueszzy Reasoning Classifier) dont les
principaux avantages résident dans sa capacitérdgajisation a partir de lot de données
réduits en apprentissage et dans l'interprétaluitéa base de régles. Les résultats (taux de
reconnaissance) que nous obtenons montrent I'efficde notre capteur intelligent aussi bien
sur des bases de données académiques (UCI) gdesshases de données industrielles
concernant plusieurs essences de bois.
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