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Problematique

= Estimer la pose d’'un visage a partir d’'une
base de donneées d'images de synthese
= Constitution de la base de données

= Mesure de ressemblance entre un visage reel
et un visage de synthese
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Plan

s Constitution de la base de données
« Estimation du modele
=« Résultats
= Comparaison image réelle / image de
synthese
= Caractéristiques
« Mesure de ressemblance
=« Premiers résultats
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Plan

s Constitution de la base de donnees
« Estimation du modele
s Résultats
s Comparaison image réelle / image de
synthese
» Caractéristiques
= Mesure de ressemblance
= Premiers résultats
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Description du modele

= Modele 3D deformable (CANDIDE-3) :

vecteurs
/ de déformation

Coordonnées des . WV __ Y
N points du modéle X=X SO:\

parametres
composante de forme
rigide du modele




UPMC

IAA{ PARIS

L
CEl

_ i~
N PR PR

NN/
b IR
\AaZ>

\

But : trouver R, t eto tels
que I'erreur de reprojection
soit minimale

»
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Principe géeneral

Correspondance de points 2D/3D

=

/N Erreur > seull

l

Parametres de pose et de forme
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_Estimation des parametres de forme

Erreur de —+ F = HU o UIHQ

reprojection [ \

Points du
modele projetés

Points images
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o = a-rgmmz U, - P(X + Z 0; Vij)
o i=1 j=1
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Matrice de projection

N
g = argmain E
a .
1=1

P — K[R/t]

| 2
M

Ui —P(X+) o;Vy)
1=1
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- Estimation des parametres de forme

o = argmin HU" — Q (X + So) Hz

a

P 0
Avec : Q —

0 P
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~Estimation des parametres de forme

Solution :

o= (QS)" (U - QX)
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Estimation des parametres de forme

Solution robuste :

= ((QS)T‘}V(QS)) 1(Q8)"W(U' - QX)

Matrice de Poids
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Estlmatlon des parametres de forme

Solution robuste :

= ((QS)T‘}V(QS)) 1(Q8)"W(U' - QX)

Matrice de Poids

» En fonction de la confiance accordée a chaque point
» Estimation itérative en fonction de l'erreur résiduelle
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Plan

s Constitution de la base de donnees
s Estimation du modele
« Résultats
= Comparaison image réelle / image de
synthese
» Caractéristiques
= Mesure de ressemblance
=« Premiers resultats
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Données de synthese
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Modeéle déformé avec
des parametres o
aléatoires

%7

Modele
rigide
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Données de synthese
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Modele déeformé avec Modele déplacé
des parametres o avec des

aléatoires parametres R,t
aléatoires

Modele
rigide
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Données de synthese
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Données de synthese
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Evaluation

= Erreur de projection

m Erreur de forme 3D
1
_ X' —X

= Erreur de pose

—+ =

1 —+ = - —
Bange = 3 ((1,3) + (41, 72) + (k1. k2)



-9

INSTITUT AR A{M PARIS
DES SYSTEMES ?
INTELLIGENTS
ETUERDBDW

N Robustesse au bruit

‘—0— Eproj after optimization —— Eproj for mean shape ‘ 20.00
18,00 —F T T T T T T T 1T T
1600 wo| £ Tt —+—4—t+ t + t 1 1

14,00

o] A | e :
5 10,00 5 1000 /{/
& 5o I 3 ol H +_}/%

4,00 - | 4 4.00 4
' —¥ '
2,00 /!T,*/I/ 200 | ;/F/%

1

pl

0,00 ‘ ; ‘ 0,00 ‘ ‘ ‘ ‘ ‘
000 005 010 015 02 02 030 03 040 045 0,50 000 005 010 015 02 025 030 035 040 045 050
noise (in percent) noise (in percent)
8,00
7,00 - ] : _ _ _
6,00 - _ _ - 1
) : _ | A—2
o 5,00 T ——— AT T
=) — — 1 .+ T
= 4,00 + 4
= S . = N
3,00 i 1L
2,00 - /{/ 1 -
1,00 1 i/
0,00
0,00 005 0100 015 020 025 030 03 040 045 0,50
noise (in percent)




-9

»

INSTITUT

DES SYSTEMES

INTELLIGENTS
ET DE ROBOTIQUE

Influence du nombre de points
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Transfert de textures
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Transfert de textures
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Influence de la pondération
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Plan

m Constitution de la base de données
= Estimation du modele
s Résultats
= Comparaison image réelle / image de
synthese
= Caractéristiques
= Mesure de ressemblance
= Premiers résultats
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. Caracteéristiques
Sobel + seull
8?3(91-)
fi— sz’r;(fi)
Yi

Orientation
des contours

6 = tan! (g_y)
B
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Plan

m Constitution de la base de données
= Estimation du modele
s Résultats
= Comparaison image réelle / image de
synthese
» Caractéristiques
=« Mesure de ressemblance
= Premiers réesultats
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Comparaison de 2 images

Nb caracteristiques de I

Image reelle l i®me caracteristique de I,
\ /
E(1 main ¢
I 14:::14:::N f ))

/ i

Image synthetisee Nb caracteristiques de I,
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Comparaison de 2 images

d( f1, f2) = \/ffwfz

Pondération entre
'orientationetla — W =
position du pixel

de contour

oo o
oo HF O
o= O O
= o o O
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s Estimation du modele
s Résultats
= Comparaison image réelle / image de
synthese
» Caractéristiques
= Mesure de ressemblance
=« Premiers résultats
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Résultats
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Conclusion

= Méthode itérative d’estimation des
parametres de forme et de pose d’'un
modele 3D

s Détermination de la pose du visage par
comparaison a des images de synthese

= Perspectives :
= Tester sur un plus grand nombre de donnees
= Accelérer les calculs
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