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Résumé :

Le but principal de la réalité augmentée est d'enrichir le monde réel et le complémenter par
des informations numeériques supplémentaires en temps réel. Ces informations sont visualisées
a travers un appareil électronique tels qu'un smartphone, tablette, lunette ou autre. Pour
analyser un flux vidéo, des méthodes et des algorithmes de vision par ordinateur sont utilisés
et doivent combiner entre la précision des résultats et la vitesse du traitement. La théorie de la
vision par ordinateur est fondamentale pour le développement des technologies de réalité
augmentée, l'orientation principale de cette discipline est I'analyse et le traitement d'images.
En effet, la réalité augmentée regroupe plusieurs techniques pour combiner le monde digital
avec le monde réel, I'objectif est d'aligner correctement l'objet virtuel pour que la coexistence
soit réelle tout en restant dans le monde réel.

Dans cette these, nous nous intéressons a la réalité augmentée dans le contexte de la vision par
ordinateur. A savoir la détection d'objet et description des primitives dans une séquence
d'image. Le but est de pouvoir calculer la position de la caméra par rapport a un repére dans le
monde réel. Ce calcul nous permettra d'introduire la relation entre le repére de la caméra avec
celui du monde réel afin d'insérer I'objet virtuel dans une scéne réelle, et le suivi afin de
garder l'objet bien aligné dans toutes les séquences d'images recus en temps réel. Nous
introduisons les différentes méthodes permettant d'insérer et d'aligner un objet virtuel dans le
monde réel. Pour ce faire, I'étape initial consiste a détecter un objet dans l'image, nous
présentons ainsi les méthodes permettant de découvrir les primitives et les caractéristiques de
I'image. Le concept de détection de caractéristiques en vision par ordinateur fait référence a
des méthodes visant a exploiter les caractéristiques clés de I'image (coins, limites de zone). La
vision par ordinateur utilise aussi des méthodes basées sur l'apprentissage automatique, la
machine doit étre entrainé avec des données sous forme de plusieurs images sur des classes
d’objets, le but de I'entrainement est d'optimiser la précision, plus les modeles sent nombreux
plus la détection précise. L’objet détecté sera augmenté par des informations supplémentaires
et sa position dans la scéne nous permettra de calculer la position de la caméra afin d’aligner
correctement 1’objet virtuel dans le monde réel.

Mots clés :
réalité augmentée, détection d'objets, temps réel, pose de la caméra, homography, marqueur,
sans marqueur, réseau neuronal convolutif.
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AUGMENTED REALITY

Abstract :

The main goal of augmented reality is to augment the real world with additional digital
information in real time. This information is visualized through an electronic device such as a
smartphone, tablet, glasses or other. To analyze a video stream, computer vision methods and
algorithms are used and must combine accuracy of results with speed of processing. The
theory of computer vision is fundamental for the development of augmented reality
technologies, the main orientation of this discipline is the analysis and processing of images.
Indeed, augmented reality includes several techniques to combine the digital world with the
real world, the goal is to correctly align the virtual object so that the coexistence is real while
remaining in the real world.

In this thesis, we are focusing on augmented reality in the context of computer vision. That is,
object detection and description of primitives in an image sequence. The goal is to be able to
compute the position of the camera with respect to a landmark in the real world. This
calculation will allow us to introduce the relation between the camera’s reference frame and
the real world's one in order to insert the virtual object in a real scene, and the tracking in
order to keep the object well aligned in all the image sequences received in real time. We
introduce the different methods to insert and align a virtual object in the real world. To do
this, the initial step is to detect an object in the image, so we present the methods to discover
the primitives and features of the image. The concept of feature detection in computer vision
refers to methods to exploit key features of the image (corners, area boundaries). Computer
vision also uses methods based on machine learning, the machine must be trained with data in
the form of several images on classes of objects, the goal of training is to optimize the
accuracy, the more models feel more accurate detection. The detected object will be
augmented with additional information and its position in the scene will allow us to calculate
the position of the camera in order to correctly align the virtual object in the real world.

Key Words :
augmented reality, object detection, real time, camera pose, homography, marker, markerless,
convolutional neural network.



