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Résumé :

Dans cette thése, nous étudions l'apport de 1'apprentissage profond pour les systémes de vision 3D monoculaire,
de l'acquisition de I'image au traitement. Nous proposons d'abord Pix2Point, une méthode d'estimation de nuage
de points 3D a partir d'une seule image en utilisant des
informations de contexte, et entrainée avec une fonction
de colt de transport optimal. Pix2Point réalise une D . :
meilleure couverture des scenes lorsqu'il est entrainé sur d ‘hi/ —f‘r\ﬁ L/ >/
des nuages de points lacunaires que les méthodes -~ K

d'estimation de profondeur monoculaire, entrainées sur
des cartes de profondeur lacunaires. Deuxiemement, pour § =
exploiter les indices de profondeur provenant du capteur, @ L b )
nous proposons une méthode de régression de profondeur oo
a partir d'un patch défocalisé.

Cette méthode surpasse la classification et la régression | Part I End o <nd dcp codesgn
directe, sur données simulées et réelles. Enfin, nous

abordons la conception d'un systéme de vision RVB-D, composé d'un capteur dont I'image est traitée par notre
réseau de régression de profondeur basée sur la défocalisation et par un réseau de défloutage d'image. Nous
proposons un cadre d'optimisation multi-tdches, conjointement aux parameétres des capteurs et des réseaux, et
nous l'appliquons a I'optimisation de la mise au point d'une lentille chromatique. Le paysage d'optimisation
présente plusieurs optima liés a la tiche de régression en profondeur, tandis que la tiche de défloutage semble
moins sensible au parametre de mise au point. En résumé, cette theése propose plusieurs contributions exploitant
les réseaux de neurones pour l'estimation 3D monoculaire et ouvre la voie d'une conception conjointe de
systemes RVB-D.
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