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DescripNf détaillé de la thèse : 

Introduc)on / contexte : 

Les représenta)ons 3D des objets réels issues des scanners sont composées de très nom-
breux points. Ces points sont ensuite généralement maillés pour définir la ou les surfaces 
de l'objet 3D.  
Lorsque des scènes très complexes sont scannées (exemple d’un atelier ou d'une usine 
dans les cas traités par la société ATS Ingénierie), une probléma)que importante est de 
subdiviser la scène 3D surfacique en éléments : par exemple des tubes, des cuves, des 
moteurs, des vannes, etc. Dans le cas du déplacement d'un robot (ou bras), la contrainte 
de temps pour la reconnaissance est primordiale. 
D’autre part, la modélisa)on 3D passe par des éléments de surfaces pour décrire les vo-
lumes 3D des objets. 

Travaux envisagés : 

Dans ce sujet de thèse, nous proposons une nouvelle approche de caractérisa)on 3D mul-
)résolu)on avec extrac)on de caractéris)ques ou d’éléments géométriques comme le 
volume, la régularité, les normales et courbures, etc., afin d'alimenter un réseau neuronal 
convolu)f. L'approche mul)résolu)on n'engendre pas un coût de calcul prohibi)f puisque 
la descrip)on peut être faite en une seule passe. De plus, la caractérisa)on proposée de-
vrait permeOre un appren)ssage profond et suffisamment générique pour traiter diffé-
rents types de scènes ou objets 3D. La probléma)que de traitement en ligne sera égale-
ment explorée afin de )rer bénéfice des techniques de reconnaissance en régime dyna-
mique et rendre les algorithmes efficaces sur des robots mobiles. 
L'approche devrait être compa)ble sans difficultés d'adapta)on avec les représenta)ons 
par points, par éléments de surface et également par surfaces plus régulières comme 
dans la modélisa)on des objets (CAO).
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Job descripNon : 

Introduc)on / background: 

The 3D representa)ons of real objects from scanners are made up of a large number of 
points. These points are then generally meshed to define the surface (s) of the 3D object. 
When very complex scenes are scanned (example of a factory in the cases treated by the 
company ATS Engineering), an important problem is to subdivide the surface 3D scene 
into elements: for example tubes, tanks, etc. motors, valves, etc. In the case of moving a 
robot (or arm), the )me constraint for recogni)on is essen)al. 
On the other hand, 3D modeling involves surface elements to describe the 3D volumes of 
objects. 

Planned works: 

In this thesis subject, we propose a new approach of mul)resolu)on 3D characteriza)on 
with extrac)on of features or geometric elements such as volume, regularity, normals and 
curvatures, etc., in order to feed a convolu)onal neural network. The mul)resolu)on ap-
proach does not generate a prohibi)ve calcula)on cost since the descrip)on can be made 
in a single pass. In addi)on, the proposed characteriza)on should allow deep learning and 
sufficiently generic to process different types of scenes or 3D objects. The problema)c of 
on-line processing will also be explored in order to benefit from recogni)on techniques in 
dynamic regime and make the algorithms efficient on mobile robots. 

The approach should be compa)ble without difficulty of adapta)on with representa)ons 
by points, by surface elements and also by more regular surfaces as in object modeling 
(CAD).
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