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Plan

Rappel de la problématique

Réseaux d'SVM
Présentation
Avantage
Optimisation

Deep learning
Présentation
Points bloquants

Conclusion et Avenir
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Problématique

 Images aériennes
Données

 Grandes dimensions 
 ~6000*6000 pixels
 Hautement résolues 

~2.5cm/pixel 
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Problématique

 Objet de forme variable

 Couleurs et texture variables

 Multiples et collés les uns 
aux autres
 Orientations et tailles 

différentes

Description d'un objet urbain

 Construire un modèle 
pour chaque pixel

Solutions

 Construire un modèle 
pour chaque objet, i.e. 
tombes, bouches d'égout...
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L'année dernière

ICAR Septembre 2014
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Présentation - Réseau multi résolution
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sliding windows
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Augmentation de la précision jusqu'à 17 % !

MLSP 2015

→ Augmentation de la complexité

SVM
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Avantages - Réseau multi résolution

Utilisation de différentes informations pour mieux décrire le 
modèle : 
- des descripteurs de forme : HOG, SURF,...
- des informations colorimétriques
- des descripteurs de texture
….
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Avantages - Réseau multi résolution
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Ne rien faire : Fusion des décisions : Fusion des features :

Pondération intelligente des features :

EI 2016
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Optimisation - Réseau multi résolution
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Optimisation - Réseau multi résolution
 MLSP 2015

Idée : n'activer que les neurones nécessaires

f 1

f 2

f 3

A

B

C

D

E

F

Hidden layersInput layers output layers

A B D C FE

< θA < θB < θD < θC < θE < θF

Rejected window

Accepted
 window

Path of layer activation :

Construction d'un chemin d'activation :

Approches Temps
(HH:MM)

Précision 
moyenne

SVM simple 15:56 60.6 %

Notre réseau 24:35 75.0%

Notre réseau + 
chemin 
dynamique

04:58 75.3%

Notre réseau + 
chemin 
constant

05:48 74.5%

|f1|<|f2|<|f3|
|f1|+|f2|+2<|f3|

Ici : 
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Deep Learning - Exemple

(32x32x3)

(32x32x16)
(16x16x16)

 (8x8x20)

(16x16x16)

 (8x8x20)

convolution convolution convolution
pooling+NL pooling+NL

Réseau full connecté

Proba classe 1

Proba classe 1

Proba classe N

Réseau 'type'Librairies :
• Eblearn  
• CuDNN
• Convnet 
• Torch      
• Caffe

Filtres / caractéristiques intelligentes
Réseau de (très) grande dimension
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Googlenet - Deep Learning

Des réseaux toujours plus profonds 27 couches….
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Cimetière et Deep Learning
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Cimetière et Deep Learning

I II III IV

Tombes 1.34 x 106 1.34 x 106 1.34 x 106 1.34 x 106

Autres 1.6 x 106 1.6 x 106 1.6 x 106 1.6 x 106

Bords 1.35 x 106 1.35 x 106 1.35 x 106

Mur 4.03 x 105 4.03 x 105

Toit 7 x 105
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Planification

Amélioration des performances
Recherche tombe+N bords couplés
Définition de plus d'objets : toits, routes...
Classifieurs plus complexes

Intégration du chemin d'activation
Groupement des neurones par paquet
Intégration d'SVM à des points clefs
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But

La suite avec Laurent...
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Fin

Merci  :)

“Il est facile de poser la question difficile.”
W. H. Auden
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