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Objectif

Localisation des caracteristiques faciales
1. Detection de visage
2. Localisation des cadres
Détection des points
1. La méthode des ondelettes
2. La méthode de Shi et Thomasi
Suivi avec le flux optique

Résultats

Conclusion et perspectives
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Objectif

Objecitif

I. Le déeveloppement d’une application de thérapie

Ii. basée sur la réalité virtuelle

lil. controlée par I’état émotionnelle du patient qui présente une
phobie sociale en utilisant:

1. Les expressions faciales

2. Les signaux physiologiques



Contexte

Contexte

Schema global d’un systeme de reconnaissance des expressions faciales

Image photo/Séquence Vidéo

Localisation des caractéristiques faciales
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Contexte Organigramme d’un systeme de suivi

de points faciaux en temps réel

Initialisation: premiére image> «=====

Détection de visage
avec les descripteurs de HAAR
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Extraction des caractéristiques faciales

ouvelle image

Suivi des points des caractéristiques faciales
Avec algorithme pyramidal de Lucas-Kanade
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Localisation des caractéristiques faciales

Détection de visage

Les descripteurs de HAAR
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Localisation des caractéristiques faciales

Détection de visage

Les descripteurs de HAAR




Localisation des caractéristiques faciales

Détection de visage

Cascade de classifieur

Complexité du classifieur

Entrée
Sous-Image

Visage

Non visage




Localisation des caractéristiques faciales

Détection de visage

Résultats

(c) : acquisition en temps réel



Localisation des caractéristiques faciales

|_ocalisation des cadres

En utilisant la projection du gradient et le modéle géométrique

Localisation de I’axe Localisation de I’axe Localisation de I’axe
des yeux j> médian |:> de la bouche

Limitation des Régions des CF
avec le modele géométrique
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Localisation des caractéristiques faciales

|_ocalisation des cadres

En utilisant la projection du gradient et le modéle géométrique

Localisation de I’axe Localisation de I’axe Localisation de I’axe
des yeux j> médian |:> de la bouche

Limitation des Régions des CF
i avec le modéle géométrique




Localisation des caractéristiques faciales

|_ocalisation des cadres

Résultats

-b-acquisition en temps réel



|_a méthode des ondelettes

La détection des coins dans le cadre des yeux

1. Seéparation entre la zone de I'ceil et la zone de sourcil
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|_a méthode des ondelettes

2. Détection de la pupille

N
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|_a méthode des ondelettes

3. Deétection des coins
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La méthode des ondelettes

Résultats




La méthode de Shi et Tomasi

Dans un voisinage N*N

Dx et Dy sont calculées avec 'opérateur de Sobel

A= ZD; ZDXIJ ZDyi,j
DXi,j ZDyi,j ZD;I

gk

le pixel qui a la plus grande valeur

gk

Coin




La méethode de Shi et Tomasi

Résultats de la méthode de Shi et Thomasi appliquée dans tout le cadre




La méthode de Shi et Tomasi

Résultats

L’influence de la taille de la fenétre qui entoure le coin sur la qualité de la détection




Suivi avec le flux optique

Flux optique

Problématique

o Séquences d’images E,, E,, E,,...
o Estimer le déplacement des pixels

x,y)

--------------------
----------------------
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E(x,y,t)=E(x+d,,y+d ,t+1)



Flux optique

Equation d’intensité constante

E(x+d,,y+d ,t+d)=E(x,y,t)

OE OE
E(x+d_, +d t+d E(x,V,t +—d +—d +—d,
(x+d,,y O =E(X,y,1) ~ o p

oE ok ok

—V, +—V, +—=0
OX oy 7 ot

(VE)T v+E =0 Equation de flux optique

* d,, d,, d; sont supposes petits
* V=(vy, V)T



Flux optique

Equation du flux optique

(VE) v+E, =0

e Reégion avec intensité constante, VE=0
— Pas d’estimation possible
e Pour un pixel x, on ne peut determiner v

— Une équation, 2 inconnues
— Il faut des contraintes supplémentaires

* Approches basées
— Sur I’intensite
— Sur les caracteristigues des images (feature-based)




Flux optique

Equation du flux optique

Approche basee sur I’intensite

Hypothese: Champ de mouvement d’une petite région
de I’image est constant (Lucas & Kanade)
 Voisinage de NXN pixels (typ. N=5)
> Mouvement décrit par v
> Chaque pixel satisfait I’équation de ICste

V' =arg min Z[(VE)T V+ EtT

veV peQ



Flux optique

e | a fonction a minimiser a des minimums locaux
Sensible a la solution initiale

e |.a minimisation est lourde -Temps de calcul

 Solution: approche multi-résolution Basé sur des
pyramides

— Plus rapide:
o Grande partie du traitement fait a faible résolution

— Meilleur résultat
 Initialisation plus facile a faible résolution



Flux optique

Suivi avec le flux optique

Algorithme pyramidal de Lucas-Kanade

- — |terative L-K
| upsample
——

- - |terat|ve L-K

pyramide de I’ image Et+1

pyramide de I’ image Et



Flux optique




Flux optique




Conclusion

Conclusion et perspectives

* Une bonne localisation des caracteristiques faciales
avec la methode de projection du gradient et le modele
geometrique,

« Amélioration des resultats de la detection des points
en combinant les deux méthodes ( ondelette & Shi-
Thomasi),

* Un bon suivi des points avec le flux optique.



Perspectives

Conclusion et perspectives

1. Choix d’'une méthode de codage

2. Implémentation d’'une méthode de classification (SVM),

3. Lareconnaissance des expressions faciales en temps réel.



