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1. Contexte 

Le laboratoire IBISC se positionne à travers l’équipe IRA2 sur l’amélioration de l’interaction entre les 
personnes et les systèmes complexes, et s’organise en particulier autour de l’étude de la Perception, 
l’Interprétation et la Décision (PID) appliquée à des environnements réels ou virtuels. 

Dans cette thématique, des travaux de recherche sont effectués sur  la perception du mouvement d’un 
robot humanoïde et de son environnement grâce à des méthodes de vision par ordinateur et de robotique 
mobile (SLAM visuel entre autre). L’ensemble du système robotique prend place dans un système multiple 
comprenant une plateforme hybride de Gough-Stewart qui sert de simulateur de mouvement et un robot 
NAO placé sur la partie supérieur de la plateforme et qui se substitue à l’humain. Cette association est 
opérée en vue de concevoir des algorithmes et scénarios de simulation qui soient adaptés à la 
réhabilitation de personnes présentant un handicap moteur. 

Ce stage de recherche s’articule autour de la conception d’une méthode de segmentation de scène afin 
de concevoir par la suite un système de SLAM visuel robuste capable de détecter les dynamiques de 
scènes en temps réel. Le candidat devra entreprendre une veille bibliographique sur les méthodes de 
segmentation de scène et de détection d’objet pour s’imprégner des concepts qui y sont liés. Le candidat 
devra ensuite proposer un algorithme d’apprentissage profond basé sur la méthode YOLOv4 qui réalise 
une segmentation sémantique de scène en plus de la détection d’objet. Une étude comparative sera à 
réaliser afin d’ évaluer la famille de méthode la plus adaptée entre les méthodes DeepLab , Mask RCNN 
et l’algorithme YOLO proposé. 

2. Objectifs 

Les objectifs du stage sont les suivants : 

• Réaliser un état de l’art des méthodes de segmentation de scène et de détection d’objet. 
• Comprendre les notions et concept lié à la segmentation de scène et la détection d’objet. 
• Comprendre et prendre en main le modèle de détection d’objet YOLOv4 basé sur les 

convolutions de réseaux de neurones. 
• Proposer un algorithme d’apprentissage profond pour la segmentation de scène basé sur la 

méthode YOLOv4. 
• Evaluer l’algorithme par rapport à l’état de l’art. 



3. Profil recherché 

Vous êtes curieux, créatif autonome et rigoureux. Votre intérêt pour l'innovation, la recherche en vision 
par ordinateur en traitement d’images vous caractérise. Vous présentez un réel intérêt pour le domaine 
de l’apprentissage profond appliqué à la vision par ordinateur. 
 

4. Formation académique recherchée 

• Titulaire d’un Bac+5 (Master ou ingénieur) en traitement d’image/vision par ordinateur ou 
informatique. 

• Compétence en vision par ordinateur et/ou intelligence artificielle ainsi que développement 
logiciel (C/C++, Python). 

• Maitrise des outils appliqués à la vision par ordinateur: OpenCV, Matlab, Tensorflow, PyTorch… 
• Anglais : bon niveau. 

 

5. Modalités de candidature :  

Les candidatures (CV + lettre de motivation) sont à envoyer directement par email au contact ci-
dessous. La transmission de relevés de notes sera appréciée. 

Durée du stage: 6 mois Date de début de stage : Février ou mars 2022 

 

Encadrement et contact : 

• Malik Mallem (Professeur, IBISC), malik.mallem@univ-evry.fr 

• Ayman Beghdadi  (Doctorant, IBISC), aymanaymar.beghdadi@univ-evry.fr 
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