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Estimation de profondeur mono-image

Avantages

Compact ;

Bas coût ;

Passif.

Inconvénients

Pas de correspondance stéréo ;

Pas de mouvement (vidéo).

3 - - L’apport du flou de défocalisation sur l’estimation de profondeur



Le réseau D3-Net Étude de fonctions de coût L’influence du flou L’incertitude du réseau

Estimation de profondeur mono-image

Possibles indices sur les images 2D

Indices géométriques ;

4 - - L’apport du flou de défocalisation sur l’estimation de profondeur



Le réseau D3-Net Étude de fonctions de coût L’influence du flou L’incertitude du réseau

Estimation de profondeur mono-image

Possibles indices sur les images 2D

Indices géométriques ;

Lignes de fuite ;

4 - - L’apport du flou de défocalisation sur l’estimation de profondeur



Le réseau D3-Net Étude de fonctions de coût L’influence du flou L’incertitude du réseau

Estimation de profondeur mono-image

Possibles indices sur les images 2D

Indices géométriques ;

Lignes de fuite ;

Flou de défocalisation.
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Estimation de profondeur mono-image

Bases de données pour l’estimation de
la profondeur

Make3D (Saxena et al., 2009) ;

NYUv2 (Nathan Silberman & Fergus,
2012) ;

KITTI (Geiger et al., 2012).
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État de l’art : estimation de profondeur avec les CNNs

(Eigen & Fergus, 2015)

Caractéristiques

Architecture multiple-échelle ;

Fonction de coût invariante à
l’échelle.
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Caractéristiques

CRF multiple-échelle ;

Réseau profondément
supervisé.

L2 = 1
N
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(Jégou et al., 2017 ; Kendall & Gal,
2017)

Caractéristiques

Connections denses dans
l’encodeur et décodeur ;

Fonctions de coût prennent en
compte l’ignorance du modèle.
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Le réseau D3-Net
Estimation de profondeur avec des connections denses
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D3-Net : Deep Dense Depth estimation Network

Architecture proposée

Exploration des connections denses(Huang et al., 2017) ;

Exploration des skip-connections entre le codeur et le décodeur (Ronneberger et al., 2015).
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Le réseau génératif adversaire (GAN)

L’entraînement adversaire

Le générateur (G) doit créer des
cartes de profondeur pour
tromper le discriminateur (D) ;

Le discriminateur doit être
capable de classifier des vrais et
faux échantillons.
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Le réseau génératif adversaire (GAN)

L’entraînement adversaire

Le générateur (G) doit créer des
cartes de profondeur pour
tromper le discriminateur (D) ;

Le discriminateur doit être
capable de classifier des vrais et
faux échantillons.

Avantage

Pas besoin de définir une fonction de
coût.

Inconvénient

Besoin de beaucoup de données.
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Étude de fonctions de coût
Régression pour l’estimation de la profondeur
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Performance en fonction de la taille de la base de données

RMSE =
√
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Considérations
Plus de données = meilleure performance ;

Évolution des courbes est différente pour
chaque fonction de coût ;

L1 et Leigen ont des bonnes performances en général :

Lgan bénéficie d’un plus grand nombre de données
pour des meilleures prédictions.
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Comparaison qualitative des fonctions de régression
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Comparaison quantitative des fonctions de régression
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Le flou comme un indice de profondeur
L’apport du flou de défocalisation pour l’estimation de profondeur
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Génération de la base de données NYUv2 floutée synthétiquement

Approche par couches successives (Hasinoff &
Kutulakos, 2007)

Somme d’images floutées ;

Multipliées par des masques en fonction
de la profondeur et de l’occlusion des
objets en premier plan ;

Modélisation du flou comme une fonction
disque.
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Génération de la base de données NYUv2 floutée synthétiquement

Approche par couches successives (Hasinoff &
Kutulakos, 2007)

Somme d’images floutées ;

Multipliées par des masques en fonction
de la profondeur et de l’occlusion des
objets en premier plan ;

Modélisation du flou comme une fonction
disque.

Notation :

GPC : Grande Profondeur de Champs ;

FPC : Faible Profondeur de Champs.
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Résultats sur l’apport du flou de défocalisation
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Résultats sur l’apport du flou de défocalisation

Amélioration des prédictions ;

Capacité de surmonter l’ambiguïté du flou
de défocalisation ;

Sensibilité de la performance selon les
paramètres.

17 - - L’apport du flou de défocalisation sur l’estimation de profondeur



Le réseau D3-Net Étude de fonctions de coût L’influence du flou L’incertitude du réseau

Résultats sur l’apport du flou de défocalisation

Amélioration des prédictions ;

Capacité de surmonter l’ambiguïté du flou
de défocalisation ;

Sensibilité de la performance selon les
paramètres.

17 - - L’apport du flou de défocalisation sur l’estimation de profondeur



Le réseau D3-Net Étude de fonctions de coût L’influence du flou L’incertitude du réseau

Étude de l’incertitude du réseau
L’ignorance du modèle par rapport à la distribution à priori
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L’étude de l’incertitude du modèle

La connaissance de l’incertitude du réseau
nous permet de connaître les limitations
du modèle.
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L’étude de l’incertitude du modèle

La méthode consiste à utiliser un :

Réseau Bayésien ; et

la méthode Monte Carlo dropout pour
générer une carte d’estimation moyenne et
de variance.
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Incertitudes épistémiques
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Conclusions

Conclusions

L1 et Leigen produisent les meilleures performances pour différentes tailles de la base de
données ;

Nous pouvons nous bénéficier d’une fonction de perte adversaire quand nous avons un
grand nombre de données ;

Le flou de défocalisation est un indice important pour l’estimation de la profondeur ;

Permet d’améliorer les prédictions et réduire l’incertitude du réseau.
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Inconvénients

Il n’existe pas des bases de données floutées réelles.
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Conclusions

Conclusions

L1 et Leigen produisent les meilleures performances pour différentes tailles de la base de
données ;

Nous pouvons nous bénéficier d’une fonction de perte adversaire quand nous avons un
grand nombre de données ;

Le flou de défocalisation est un indice important pour l’estimation de la profondeur ;

Permet d’améliorer les prédictions et réduire l’incertitude du réseau.

Inconvénients

Il n’existe pas des bases de données floutées réelles.

Perspectives

Création d’une base de données avec un capteur DSLR, Kinect, stereo.
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Merci !

marcela.carvalho@onera.fr
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