
Sujet de Stage de Master 2 / PFE,  

suivi d’une thèse de doctorat en contrat CIFRE 

Apprentissage profond pour la détection de défauts  
sur des objets en contexte industriel 

Contexte 
L’équipe Imagine du LIRIS (Laboratoire en Image et Système d’Information) a notamment pour 
objectif de développer de nouvelles méthodes de vision par ordinateur pour analyser 
automatiquement le contenu d’images ou de vidéos. Ces méthodes sont appliquées dans 
divers contextes, notamment dans le contexte industriel. Ainsi, elle collabore depuis 4 ans 
avec le groupe DEMS, bureau d’étude et de design français spécialisé dans le développement 
de véhicules (nautisme, automobiles, véhicules sanitaires/professionnels, véhicules 
industriels lourds, nouvelles mobilités), de produits et de machines. La performance du 
groupe DEMS se base sur une approche projet innovante : le design, les usages, les facteurs 
humains, les nouvelles technologies et l’ingénierie travaillent ensemble afin de développer 
une idée jusqu’au produit final. La recherche et le développement sont au cœur des activités 
de l’entreprise.  
Une première collaboration a eu lieu entre le LIRIS et DEMS dans le cadre de la thèse de Julia 
Cohen [1, 2, 3, 4] qui s’est concentrée sur la détection d’objets industriels à l’aide de modèles 
3D dans des images égocentriques. Nous comptons poursuivre cette collaboration dans le 
contexte d’un stage puis d’une nouvelle thèse CIFRE dont le sujet est décrit ci-dessous. 

Sujet 
Dans l’industrie, l’assemblage de produits peut de nos jours bénéficier d’outils basés sur la 
réalité augmentée. Ainsi les opérateurs munis de lunettes de réalité augmentée ou de 
tablettes peuvent être guidés dans le montage ou la manipulation d’objets. En effet, des 
modèles 3D des objets et des produits finis sont en général disponibles. Basés sur ces données, 
il est possible de développer des méthodes de vision par ordinateur permettant la détection 
des objets dans les vidéos issues des capteurs égocentrés pour communiquer des 
informations aux opérateurs. 
Plus précisément, dans le cadre de cette thèse, nous nous concentrons sur la phase finale de 
montage d’un objet afin de vérifier par inspection vidéo que l’objet est conforme à ce qui est 
attendu. Il s’agira d’une part de détecter les éventuelles pièces manquantes et d’autre part, 
de vérifier l’emplacement des pièces mises en place. Les travaux de cette thèse devraient 
également amener à une étude de la typologie des objets reconnaissables par un tel procédé 
(taille nécessaire des objets apparents dans les images, impact de leur couleur/texture 
notamment). 
Les méthodes développées se baseront sur l’apprentissage profond et prendront en entrée 
une représentation 3D de la scène, acquise par un opérateur à partir d’un point de vue 
égocentrique de la scène. A noter que l’opérateur pourra être guidé dans l’acquisition de la 
vidéo. L’apprentissage de tels modèles sera fait en se basent sur des données multimodales 
(représentation 3D de l’objet et de ses pièces constitutives, et éventuellement des 
informations textuelles, telles que des instructions d’assemblage). 



Dans un premier temps, un état de l’art sera fait sur les méthodes de la littérature autour des 
de l’analyse automatique de l’assemblage d’objets (par exemple, [11, 12, 13]), de la 
métrologie virtuelle (par exemple [5, 6]), ainsi que de l’apprentissage profond en lien avec la 
détection d’objets à partir de modèles 2D et 3D (par exemple [7,8]) et l’adaptation de domaine 
(par exemple [9,10]). 
Dans un second temps, des méthodes adaptées à la problématique précise de la thèse seront 
mise en place prenant en compte l’apprentissage par adaptation de domaine, l’analyse 
automatique de l’assemblage d’objets par inspection vidéo, et le traitement embarqué et 
temps réel, indispensable dans ce contexte. 
Pour tester ces méthodes et leurs limites, des jeux de données seront proposés en 
coordination avec l’entreprise DEMS. Ces jeux de données seront mis à disposition de la 
communauté scientifiques afin que les chercheurs du domaine puissent tester leurs 
algorithmes.  

Modalités du stage et de la thèse 
Le stage et la thèse se dérouleront en alternance au laboratoire LIRIS (Bron, 69) et dans 
l’entreprise DEMS (Saint Bonnet de Mure, 69). 
Indemnité de stage : indemnités légales + indemnités transport 
Salaire brut mensuel pour la thèse : environ 2300 €. 
Le stage se déroulera de février 2023 à juillet 2023 (dates à adapter en fonction de la 
formation). 
La thèse débutera en septembre 2023, pour une durée de 36 mois.  

Profil recherché 
Le candidat doit être inscrit dans un Master 2 en informatique ou dans une école d’ingénieurs 
en Informatique et avoir de bonnes connaissances en analyse d'images ou de vidéos et en 
deep learning.  
La complexité du sujet et des algorithmes à manipuler au cours de ces travaux, et le contexte 
industriel de cette thèse (bourse Cifre), demande à ce que le candidat soit extrêmement 
motivé, rigoureux, et exigeant vis-à-vis de lui-même.  
L’étudiant évoluera dans un environnement innovant au sein d’une société jeune et en lien 
avec un laboratoire de renommée internationale de plus de 350 chercheurs.  

Compétences attendues : 
§ Langage Python 
§ Bibliothèque OpenCV 

Compétences souhaitées : 
§ Logiciel de gestion de version (GIT) 
§ Framework PyTorch. 

Contacts : 
Laure Tougne Rodet : laure.tougne@univ-lyon2.fr 
Carlos Crispim-Junior : carlos.crispimjunior@univ-lyon2.fr 
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