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Objectifs 
• Rechercher un document dans 

une base conséquente et variée 
• Précision 100% 

 
 

Contexte  
• Documents semi-structurés 
• Déformations géométriques 
• Distorsions locales  
• Information manquantes 
• Qualités variables 

Introduction 
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Plan 

1. Introduction 
 

2. Mise en correspondance de documents 
1. Création du modèle 
2. Détection et description des points d’intérêt 
3. Mise en correspondance des points 
4. Estimation de la transformation géométrique 

 

3. Test sur bases réelles 
1. Recherche de pièces d’identité en NdG et N&B 
2. Multi-détection 

 

4. Conclusion 



4 

Mise en correspondance de documents 

Extraction & description des points 
d’intérêt (SURF) 

Mise en correspondance 
(FLANN) 

Image modèle Image de documents 

Estimation de la transformation 
géométrique (RANSAC) 

Reconnaissance et extraction  

Méthodologie 
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Création de l’image modèle 

Extraction & description des points 
d’intérêt (SURF) 

Mise en correspondance 
(FLANN) 

Image modèle Image de documents 

Estimation de la transformation 
géométrique (RANSAC) 

Reconnaissance et extraction  

Méthodologie 
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Création de l’image modèle 
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Extraction et description des points d’intérêt 

Extraction & description des points 
d’intérêt (SURF) 

Mise en correspondance 
(FLANN) 

Image modèle Image de documents 

Estimation de la transformation 
géométrique (RANSAC) 

Reconnaissance et extraction  

Méthodologie 
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Extraction et description des points d’intérêt 

• Extraction de points d’intérêt (zone de changement d’intensité) 
 

Robuste : changement d’échelle, rotation, translation, luminosité, flou. 
Rapidité d’exécution 
 

Ensemble de points d’intérêt  (vecteur de 64 caractéristiques, 
orientation, échelle). 

SURF1 : Speeded-Up Robust Features 

1Bay H., Ess A., Tuytelaars T., Van Gool L., « Speeded-up robust features (SURF) », Computer Vision and Image Understanding, 
vol. 110, n° 3, p. 346-359, 2008. 
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Mise en correspondance des points 

Extraction & description des points 
d’intérêt (SURF) 

Mise en correspondance 
(FLANN) 

Image modèle Image de documents 

Estimation de la transformation 
géométrique (RANSAC) 

Reconnaissance et extraction  

Méthodologie 
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Mise en correspondance des points 

FLANN1 : Fast Approximate Nearest Neighbor  

2438 Points d’intérêt 

7498 Points d’intérêt 

2438 mises en correspondance 

1Muja M., Lowe D., « Fast approximate nearest neighbors with automatic algorithm configuration», International Conference 
on Computer Vision Theory and Applications (VISSAPP09), pages 331, vol. 340, 2009. 
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Mise en correspondance des points 

Unicité 

R 

R 
R 

échelle 

orientation 

Filtrage 

78 mises en correspondance 

3 
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Vote : orientation et échelle (Hough) 
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30° 
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Estimation de la transformation géométrique 

Extraction & description des points 
d’intérêt (SURF) 

Mise en correspondance 
(FLANN) 

Image modèle Image de documents 

Estimation de la transformation 
géométrique (RANSAC) 

Reconnaissance et extraction  

Méthodologie 



13 

Estimation de la transformation géométrique 

RANSAC1 : RANdom Sample Consensus 
4 étapes : 
• Deux mises en correspondance sont tirées au hasard. 
• La transformation correspondante est calculée 

 
 
 
 

• On calcul le nombre d’inliers (Ni). 
• On boucle n fois et on renvoie la meilleure transformation (Nimax ) 

 
Si Nimax est  supérieur à un seuil fixé alors la transformation est validée. 
 

1Fischler M., Bolles R., « Random sample consensus : a paradigm for model fitting with applications to image analysis and 
automated cartography », Communications of the ACM, vol.24, n° 6, p. 381-395, 1981. 
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Estimation de la transformation géométrique 

Résultat après validation par RANSAC 

17 mises en correspondances 
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Tests sur bases réelles 

BDD1 
• 1080 images 
• N&B (binarisé par le scanner) 
• 200 ppp 
• A4 
 
483 cartes d’identité françaises 
89 passeports français 
508 images de différents types. 
 

BDD2 
• 557 images 
• NdG 
• 300 ppp 
• A4 
  
91 cartes d’identité françaises 
17 passeports français 
449 images de différents types 
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Tests sur bases réelles 

Modèles 
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Tests sur bases réelles 

Exemples d’images BDD1 BDD2 
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Tests sur bases réelles 

Métriques 
• Rappel = VP / (VP + FN) 
• Précision = VP / (VP+FP) 
 

BDD1 (N&B) BDD2 (NdG) 
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Tests sur bases réelles 

Exemple d’images non détectées 
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Multi-détection 

• Si une carte est détectée, on la remplace par une zone blanche 
• On traite à nouveaux entièrement l’image 
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Extension de la méthode 
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Extension de la méthode 
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Conclusion 

Avantages: 
• Pas de : filtrage, redressement, segmentation, analyse mise en page, OCR 
• Robustesse : rotation, zoom, bruit, fortes distorsions locales 
• Précision 100% 
• Adaptable facilement (tickets SNCF, restaurant, …) 
 

Paramètres: 
• Création modèle  
• Seuil inliers  
 

Perspectives : 
• Utilisation des BoVW 

- Pré-filtrage avant mise en correspondance 
- Note de similarité en cas de non détection 
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Merci de votre attention 

http://www.labri.fr/perso/augereau/ 

augereau@labri.fr  

http://www.labri.fr/perso/augereau/
mailto:augereau@labri.fr
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Mise en correspondance des points 

FLANN : Fast Approximate Nearest Neighbor  
Arbres KD aléatoires sur 5 dimensions. 

Recherche du Plus Proche Voisin par arbre KD 
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Extraction et description des points d’intérêt 

Image intégrale 

Matrice Hessienne 

Extraction Description (64 dimensions) 

Ondelette de Haar 

Orientation dominante 

4 x 4 cases                                                   x 4 valeurs 

SURF : Speeded-Up Robust Features 


