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RESUME.Dans cet article, une méthodologie d’extraction des pieéces d’'une imageath ar-
chitectural est décrite. Nous présentons tout d’abord un algorithmaétiection des lignes de
I'image. Ces lignes sont analysées afin d’identifier les murs constituafereL'extraction des
piéces peut ensuite étre apparentée a un probleme de segmentatioeguelrchaque région
correspond a une piéce. Dans ce contexte, le processus de résalatisiste a décomposer
récursivement I'image jusqu’a I'obtention de régions quasi conveResnéme que la notion
de convexité est difficilement quantifiable, le choix d’'un découpagmatment approximatif.
Dés lors, nous prenons en compte des connaissances associgdaraiarchitecturaux, afin
notamment d’obtenir un ensemble de pieces majoritairement rectanggil@e premieres ex-
périmentations sur un corpus de documents réels illustrent la pertinentapproche.

ABSTRACTIN this article, a method to extract the rooms of an architectural floor plaagenis
described. We first present a line detection algorithm to extract long lindeimrmage. Those
lines are analyzed to identify the existing walls. From this point, room extractarbe seen
as a classical segmentation task for which each region corresponds @ora.r The chosen
resolution strategy consists in recursively decomposing the image untilgetiarly convex
regions. The notion of convexity is difficult to quantify, and the selectioapafration lines can
also be rough. Thus, we take advantage of knowledge associatedhiteararal floor plans in
order to obtain mainly rectangular rooms. Preliminary tests on a set dfdeauments show
promising results.

MOTS-CLES Plans Architecturaux, Analyse d'Images de Documents, RétroczioneDétection
de Lignes, Décomposition Approximativement Convexe

KEYWoORDSArchitectural Floor Plan, Document Image Analysis, Reingineeringe Dptection,
Approximate Convex Decomposition.
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1. Introduction

Cesdernieres années, il y a eu un essor considérable dielsgiameublement ou
de décoration d’habitations. Leur principe est de permattm utilisateur de virtuelle-
ment visualiser I'impact des modifications qu’il envisageipson logement (achat de
meubles, changement de tapisserie, etc.). Un probléememtrgaans ces logiciels est
la nécessité de retranscrire de maniére précise la steudturhabitation considérée.
Celle-ci peut étre obtenue a I'aide de systémes de dessilads gui peuvent néan-
moins s’avérer étre difficiles & prendre en main. Le but demwaux, qui s'inscrivent
dans le cadre du projet européen ScanPlan, est d'offrirdaipitité de numériser un
plan et de l'interpréter automatiquement. Plus spécifierénmotre objectif est de
détecter automatiquement les différentes piéces d’'ungerda plan d’habitation.

L'interprétation de plans d’habitations est un problémeest loin d'étre résolu,
principalement en raison de la variabilité des notationissgat utilisées dans ces
documents (Lladost al., 1997, Doschet al., 2000). Il n’existe pas de norme d'un
pays a un autre, les conventions graphiques pouvant ménes dam architecte a
un autre dans un méme pays. Cela se traduit a la fois par leendds informations
présentes (indications de cotations, de surfaces, de nem&des, de projection de
toiture, etc.) et par la maniere de les représenter (un nyvaefois représenté par
un trait épais, deux trais fins paralléles, un trait fin et @it #&pais paralleles, etc.).
A long terme, le but de nos travaux est de proposer un systéntergrétation a la
fois génériquei.e. capable de traiter autant de notations que possihkgs,également
completi.e. de 'image source jusqu’au plan correct. Tout en garda maximum une
approche générique (nous nous sommes efforcés de fairaehst des notations),
nous avons choisi d'amorcer notre prototype en nous fag#lsur un sous-ensemble
de conventions graphiques. La figure 1 présente deux exempltels plans. Malgré
cette spécificité, nous nous démarquons de la majorité dqee@pes existantes en
visant un systéme complet. Seul le processus de correcti®rmeurs, dans lequel
I'utilisateur sera impliqué, n’est pas encore implémenté.
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Figure 1. Deux exemples de plans d’habitation.
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Dans ce papier, nous présentons les premiers résultatedesrches réalisées
pour le projet ScanPlan. Tout d’abord, nous nous focalisan$a détection des prim-
itives graphiques qui nous intéressent, les lignes. Darsitenous présentons une
méthode originale, basée sur la transformée de Hough maitsitit un certain nom-
bre de ses inconvénients en I'appliquant non pas sur l'inmagis sur le résultat de
la vectorisation de celle-ci. Nous montrons ensuite commeefaide de relations
graphiques simples, nous identifions a partir de ces ligeesriurs qui forment le
document. Dans la section suivante, nous présentons legmoes d'identification de
la segmentation en piéces du plan d’habitation considéegta des murs qui ont été
détectés. Nous nous appuyons sur un mécanisme de décdorpo&iursive de I'im-
age jusqu’a I'obtention de régions convexes. Nous montconsment la spécificité
des documents architecturaux est prise en considératiord’afbtenir un ensemble
de régions majoritairement rectangulaires corresporalanpiéces. Nous présentons
ensuite des résultats quantitatifs obtenus sur un corpptade réels qui illustrent la
pertinence de I'approche.

2. Détection de lignes et de murs

La premiére étape de notre méthode d’interprétation despldnabitation consiste
en I'extraction des primitives graphiques intéressantes lignes. Notre algorithme
de détection de lignes s’appuie sur le couplage de deux itrgls bien connues :
la transformée de Hough (Somyg al., 2002) et la vectorisation (Rosgt al., 1989).
L'algorithme de vectorisation permet d’approximer le @mit de I'image. Toutefois,
la paramétrisation de ce processus est délicate et tengradrdaer les éléments. Nous
obtenons ensuite un ensemble plus compact de lignes enyanpla transformée de
Hough. Dans cette section, nous rappelons tout d’abordreipe de la transformée
de Hough « classique ». Nous nous focalisons ensuite suélegfibes apportés par
I'exploitation de cette technique en aval d’'une vectorisat

2.1. Transformée de Hough classique

La transformée de Hough est une méthode bien connue poueletidé de carac-
téristiques dans les images; elle a été énormément utiméela détection de lignes.
Le principe est de définir un espace des paramétreascaumulateurUne ligne pou-
vant étre définie par deux parametres, sa distamae rapport a I'origine et I'anglé
du vecteur de I'origine au point de la ligne qui en est le pliehe, cet accumulateur
est un tableau a deux dimensions dont chaque case repraaenigne potentielle du
document. Chaque pixel noir de I'image (ou point caradiérig, point médian, etc.)
« vote » pour toutes les lignes qui passent par sa positioisi des points alignés vont
voter pour une méme ligne; ce processus est appmiglumation L'étape suivante
est unedétection de picdans I'accumulateur. Si une cagef) est sélectionnée, alors
la ligne associée existe vraisemblablement dans le dodumen
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Cette exploitation classique de la transformée de Houghsaqairs inconvénients.
Le premier est sa complexité, qui résulte de sa nature etibauise second est la né-
cessité de mettre en place un post-traitemenéddication de ligneafin de valider ou
non une hypothése et de détecter les coordonnées des ¢&frémla ligne correspon-
dante (seules les directions, i.e. les valguetd, sont calculées par la transformée de
Hough classique). Le troisieme inconvénient majeur degrtithode est sa sensibil-
ité au bruit : un point va voter potioutesles lignes qui peuvent passer par sa position,
augmentant ainsi le vote de lignes qui sont en fait incohiésen

2.2. Couplage de la transformée de Hough et de la vectorisation

Le principe de I'approche que nous avons choisie pour lactiétede lignes est
de limiter I'impact des trois inconvénients cités dans letisa précédente en réal-
isant la transformée de Hough sur le résultat de la vectmisee I'image considérée.
L'idée générale est que legmentgésultants de la vectorisation contiennent des
informations trés significatives au sujet des lignes du dwou. Par exemple, il est
improbable qu’'un segment horizontal fasse en fait partimel’ligne verticale dans
I'image. Par conséquent les points qui le constituent neailent pas voter pour les
lignes verticales. Pour ceci, nous conservons le procegsusral d’accumulation :
nous considérons les points constituant chaque segmetitarésde la vectorisation
(algorithme de Bresenham est exploité pour calculer ohade ces points), et leur
vote est exploité pour le remplissage de I'accumulateyse@dant, un point donné ne
votera plus pour toutes les lignes qui sont en adéquationsa/gosition, mais seule-
ment pour celles qui sont également en adéquation avedd augsegment auquel il
appartient. Pour un segment d’anglenous avons choisi de limiter le vote des points
qui le constituent aux angles compris dé#s- 7/8, a + 7/8] (la vectorisation réal-
isant une approximation plus ou moins fidéle de I'image, témies calculs a I'angle
a n’'est pas suffisant). Cette technique est le premier avamtagotre méthode de dé-
tection de lignes. D'une part, la complexité de ce processtidiminuée (dans notre
cas, nous divisons par quatre le nombre d’angles consigéndsun point donné).
D’autre part, le bruit induit par un point est réduit, puiSgoe votera plus pour des
lignes incohérentes vis-a-vis du segment auquel il apgerti

Le second avantage majeur d’exploiter la transformée deghlsur le résultat de
la vectorisation de I'image est de permettre de valider wpotihése de ligne sim-
plement en détectant les segments qui sont associés a eetalirp, §) détectée.
Pour ceci, nous définissons une zone autour de cette dimegtticherchons les seg-
ments qui sont y localisés (seuls les segments avec un aalide gont conservés).
Le but est alors de reconstituer la séquence de segmentarfotanligne. Afin de
limiter la complexité de ce processus, une structure deékmast exploitée afin d'ac-
céder rapidement aux segments localisés a des coordorovdesed. Deux segments
valides consécutifs peuvent étre ou non connectés. |l est aécessaire d'évaluer la
distance entre ces segments pour déterminer s'ils défiiisse méme ligne ou si
le premier termine une ligne et le second en commence une @uirseuil est défini
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Figure 2. lllustration des différentes étapes de notre méthode dectiéh de murs.

dans ce but). Enfin, les coordonnées des lignes détectéasadariées par projection
orthogonale des extrémités des segments qui la constguela direction considérée.
Un post-processus peut étre mis en place de maniéere a élireiggnes qui ne sont
pas jugées suffisamment longues (un autre seuil est néeegsar cela).

Le troisieme avantage de cette nouvelle méthode est destittithpact des votes
des lignes qui ont été détectées. En effet, nous savons te opamiere les points d’'un
segment ont voté et il est donc simple d’'« annuler » ces vB@sextension, enlever
une ligne de I'image, et donc de I'accumulateur, consistgEment a annuler les
votes des segments qui la constituent. Nous appliquonsmgge & chaque segment
constituant les lignes qui ont été détectées, ce qui suppenbruit induit par cette
ligne sur le reste du document. Ainsi, a chaque étape du gsosgla détection de la
ligne « suivante » consiste a trouver le « nouveau » maximuaal bans I'accumula-
teur. Cette technique, couplée avec la limitation des angbasidérés pour un point
donné, limite de maniére intéressante I'impact d’un poorireée sur la détection des
lignes de I'image.

2.3. Application a la détection des murs dans des plans d’arcbitee

Lors de I'analyse de plans architecturaux, nous mettondag un ensemble de
pré-traitements afin d’'isoler les murs. Ces différents @ssas sont illustrés sur la
figure 2 sur une sous-partie d’'image de plan (figure 2(a)).sDarcas des images
gue nous considérons, les murs sont représentés avec des tignéralement plus
épaisses que celles utilisées pour représenter des irfformae natures différentes
(dimensions, projections de toiture, etc.). Par conségunens appliquons une sépa-
ration traits forts/traits fins suite a une séparation fexswhique (figure 2(b)). Nous
réalisons ensuite une détection de contours afin de ne madéiendant des perfor-
mances de la vectorisation lors de I'analyse de traits,foets derniers étant générale-
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ment sources de problémes (figure 2(c)). Ces trois prétnainits sont effectués a
I'aide de techniques classiques (Rendgkl.,2004).

Une fois ces pré-traitements terminés, I'algorithme dedén de lignes est ap-
pliqué (le résultat est présenté figure 2(e)). Le but du msuede détection de murs
est alors d'identifier des candidats de murs a partir desdigigtectées. Comme intro-
duit précédemment, les lignes détectées sont supposédestontours de ces murs.
Ainsi, la premiére étape de ce processus consiste a idemdi§idignes paralléles et
proches. La seconde étape consiste a valider (pixels miirgu non ces hypotheses
en analysant la texture localisée entre deux lignes. Laraipa traits forts/traits fins
s’apparente sur notre premier corpus a une détection de¢axiais il conviendra par
la suite d'identifier la texture employée. Un exemple de ltésde notre algorithme
de détection de murs est présenté sur la figure 3(a).

3. Détection des piéces
3.1. Définition du probleme

La détection d'une piece d'un plan d’architecture peut étseenue en identifi-
ant exhaustivement I'ensemble des murs définissant sorigpouA cette étape de
notre projet, nous n'effectuons pas d’association entte ggemiéere représentation
et I'éventuel toponyme présent dans la zone ainsi définiesiAfel que le probleme
a été posé, la tache de détection des piéces d’'une habitatitsiste a retrouver la
meilleure partition de I'image analysée, pour laquelleqeiearégion correspond a une
piece. En observant les plans architecturaux, nous powstmettre que les pieces
sont essentiellement des régions convexes. Nous retenmsisette propriété pour
définir un critere a optimiser durant le processus de segtient(cf §3.2.1).

En considérant les murs détectés comme étant des rectanglssadoptons une
représentation polygonale de la scéne & analyser (I'eppeloonvexe des murs détec-
tés, cf figure 3). Une approche descendante, exploitantittmegéométrique, identi-
fie progressivement les séparations entres les pieces.

T S
o I Sl
N ’|

(@) (b)

Figure 3. Pour le plan de la figure 1(b) : (a) murs détectés et (b) sceénécohposer
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(@) P ={v1,...,v20} (b) « Extrémités » d’un trogc) Résolution d'un trou
et les simplifications cand{deux segments opposés ont
dates. été ajoutés)

Figure 4. Notions mises en ceuvre au sein de la décomposition apprivameent
convexe. L'enveloppe convexe BeestCH (P) = {v1, v, Vg, U7, Vg, V10, V11, U20
I'une des poches de P (parmi 3) edtv; 1, .. ., vy } dont le pont esb;;va.

3.2. Décomposition polygonale

Dans le but de détecter les piéces constituant une habitataus faisons I'hy-
pothése qu’une piece correspond a une régjguroximativement convexiea notion
de convexité, fréequemment binaire, doit étre flexible etngjfiee. En adoptant la dé-
marche décrite dans (Liest al., 2006), une telle décomposition peut étre obtenue
en supprimant récursivement les caractéristiques vesisiinguliéres, détectées au
niveau de points de contour. Pour y parvenir, des élémergémhration, des segments
issus des points « singuliers », sont ajoutés.

Afin de présenter le principe général de I'algorithme deipannement de poly-
goné, considérons un polygone = {v;};c;1, v @ N sommets, ne possédant aucun
trou. Par la suite, nous nous appuierons sur la figure 4(ax Eltaque sommet;
de ce polygone, une mesure de concavité est associée. Sincees@st située sur
I'enveloppe convexeZ’ H(P) de P, cette mesure est nulle. Quantifier la notion de
concavité d’'un point n'apparait que pour les parties coesaeP appeléepoches
Une telle poche est définie par 'ensemble des sommets agifségui n’apparais-
sent pas dans la définition d&H (P). Un pontest un segment dé H (P) liant deux
sommetw; etvg, hon adjacents d€. La concavité d’un point; est alors caractérisée
par une distance liant; au pont de la poche a laquetieappartient. On qualifie dans
ce contexte un polygonk de r—approximativement convexe si toutes les mesures de
concavité de ses sommets sont inférieures a

3.2.1. Caractérisation de la convexité / de la concavité

Une mesure de convexité nous permet d'évaluer si une régisaspond poten-
tiellement a une unique piéce, ou si elle doit étre scindés.rhesures de similarité
entre une forme et son enveloppe convexe sur la base d'@mecde périmétre ou

1. Cf (Lien et al.,2006) pour une présentation formelle de cette approche.
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de surface sont peu pertinentes. En effet, ces mesuregé@aeant globalement une
forme a l'inverse d’'une mesure de la profondeur des pochesohcavité d'un poly-
gone est ainsi définie comme étant la valeur maximale detandis séparant un point
du pont de la poche a laquelle ce point appartient. Le plust ahwemin au sein de
la poche représente un choix intuitif et performant. PoysdgoneP de la figure
4(a), sa concavité est maximale au niveau du sommetiont le plus court chemin
jusqu’au pontvi1vgg est la séquence, 7, vis, v14, proji (vi4, [V11v20]). En présence
d’'un sommet* associé a une mesure de concavité supérieure a un seuilygope
doit étre scindé en sélectionnant une diagonale issué.de

3.2.2. Sélection d’une coupure

Lorsqu’un polygoneP n’est pas considéré convexe, celui-ci est scindé en employ-
ant un segment,v, issu du sommet; € P qui maximise la mesure de concavité.
L'autre extrémité, € P de cette diagonale est déterminée en optimisant une fonctio
appropriée au domaine applicatif. Dans notre cas, puisggipi€ces sont principale-
ment des formes rectangulaires est déterminé en minimisant I'expression suivante :

sin(max {6p—1.6.k, Ok.b,6+15 O,k k+15 Ok, k—1 }) [ VR VB |

ou [ugwvp] N P = (), les sommetsy, etwv, se « voient », ils forment une diagonale de
P, et

. — ™ —
6a,b,c = min {7T =+ vg, vy, Ve, 5 =+ Vg, vy, Ve, }

Une telle expression permet de favoriser les diagonalegesainsi que les angles
plats et angles droits autour des extrémités de cette sipaeatre les régions.

3.2.3. Partitionnement en présence de trous

En présence de murs non connectés au restant de I'habjtatipolygoneP pos-
séde des trous (cf figure 3(b), le probléme est initialiséomsiciérant I'enveloppe con-
vexe des murs). Leurs existences impliquent en premiedigles relier a la bordure
externe deP. Lorsqu’un polygoneP possede un troli/, une simplification intuitive
consiste a relier ce trou a la bordure externg’den sélectionnant la direction princi-
pale observée autour de I'une des deux « extrémitésk (i figure 4(b)). Ces points
correspondent a la paire de points associés a la géodésdiieNious obtenons une
estimation de cette paire de points a partir du squelettéigee de H (cf figure 4(b))
et retenons le liens le plus court (cf figure 4(c)).

Concernant le co(t algorithmique de cette décompositiargiss omettons le cal-
cul de la mesure de concavité, la décomposition d'un polggdra N sommets et
ayantk trous enm régions nécessit®(Nr) opérations, avec = m + k.

Comme le précise Lien et Amato dans leurs travaux, la pertimee la décomposi-
tion repose notamment sur I'ordonnancement des sommepodbes. En outre, dans
la mesure ou nous travaillons sur les données issues dettaigsation des murs, cer-
taines séparations intuitives peuvent ne pas avoir ététafiaées. En effet, dés que le
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premier point d'une séparation a été identifié grace a saasitB¢ seuls les sommets
initialement présents dans la définition Béenveloppe externe et trous compris) sont
considérés comme des extrémités candidates. A titre digleeiseules les diagonales
[v10v17] €t [V11017] SONt évaluées pour décomposer le polygBrae la figure 4(a) ou
v17 Maximise la concavité. Au lieu d'introduire durant ce preses des points supplé-
mentaires, nous avons défini certaines regles en fonctiorotle domaine applicatif
dans le but d’obtenir des formes rectangulaires pour chpiguwe.

L'approche est implémentée en s'appuyant sur I'algoritideéHipke, 1996) pour
le calcul des relations de visibilités, en I'adaptant afirpcendre en considération les
configurations dégénérées (e.g. colinéarité de sommedjggues non simples) avec
la bibliothéque (CGAL, n.d.).

3.3. Filtrage des régions détectées

Pour employer une décomposition polygonale du logemens admetons qu’'une
bonne estimation du contour de I'habitation est I'envepmnvexe des murs
précédemment détectés. L'étape précédente garantit @ugielmégion proposée est
T—approximativemet convexe. Toutefois, lorsque le logemmenposséde pas une
forme strictement rectangulaire, le probléme est initiedat mal formulé (cf fig-
ure 3(b)). Pour y remédier, nous filtrons ce résultat de satatien en retirant itéra-
tivement les régions périphériques qui ne semblent paargataires ou dont les ou-
vertures (les contours qui ne correspondent pas a un muryeprgrandes. Pour cette
étude, nous identifions le rectangle de référence d’'un polg@fin d’'établir s’il s’agit
ou non d’'une piéece.

Concernant l'identification de cette forme de référenceysnavons adapté le
principe duRectangle Enveloppant d’Aire Minima{Ereemaret al., 1975) en opti-
misant la fonction ci-dessous pour= {sv;} C S, 'ensemble des segments dont les
deux extrémités voient les contours de I'enveloppe condexa forme. L'orientation
de ce rectangle correspond a celle du segment

sv* = arg max Z min{|w;.50;] , ES_’U])‘}

Sv;
sv;EV

ol w;, respectivemenﬂ, désigne le vecteur colinéaire, respectivement orthdgona
asv;. En employant cette formulation, nous déterminons le negéadont la somme
totale des longueurs des segments visibles projetés esimalax RestreindreS a

V a deux intéréts : i. les cloisons internes d'une piéces somsidérés comme des
détails et ii. seuls les contours externes correspondénédemment a la détection des
murs sont fiables, dans la mesure ou leurs détections esfigdhles que le processus
de sélection des diagonales lors de la décomposition poélgdqcf remarque sur la
détermination d’'une coupure au § précédent).
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Piéces Piéces| 1-x -1 | Tauxde Taux de
présentes détectées détection reconnaissance
Moyenne 8.93 1755 | 2.31 047 0.85 0.63
Ecarttype| 2.26 571 | 121 0.93| 0.12 0.12

Tableau 1. Performances obtenues en suivant le protocole de Philtighbabra. Les
colonnes « 1 x » et «x - 1 » concernent les mises en correspondances multiples entr
la vérité terrain d’une part et les résultats obtenus d'aupart.

4. Evaluations
4.1. Corpus de plans d’habitation

Afin d'évaluer de maniére réaliste la méthode que nous pm@EITNOUS NOUS
sommes procurés un ensemble de documents auprées d’untodibimbitectes. Ces
documents couvrent, pour ce cabinet, une période de plusxdend, et sont donc
supposés représenter les variations qui ont pu avoir lies tes conventions et les
constructions. Il s’agit a la fois de plans de maisons et dagpt’appartements.

Les images originales sont des images en couleurs, cél&sast généralement
utilisées pour différencier les piéces les unes des audléss; explicitent donc la lo-
calisation des pieces. Nous n’avons pas exploité ces imions pour notre prototype
afin de rester aussi générique que possible. En effet, l@rdplcouleurs est relative-
ment rare pour les plans papiers. Nous avons travaillé siésidtat de la binarisa-
tion de ces images. Cependant, nous avons exploité cesucayleur notre étique-
tage, puisqu’elle définissent notre vérité terrain. Nownawinsi pu prendre la pleine
mesure de la difficulté et de la subjectivité de la tache :tilpasfois impossible, en
considérant uniqguement l'image binarisée, de déduireireitels entre une piéce et
une autre (essentiellement en présence de « cuisines esi¥etoir figure 1).

4.2. Protocole expérimental et résultats

La tache d'interprétation semi-automatique de documentstacturaux doit con-
duire dans cette étude a une saisie préalable des prircigatiees manipulées par les
utilisateurs, les pieces. Idéalement, 'ensemble deepidoit étre retranscrit automa-
tiquement. Tant le nombre de piéces que la descriptionithaitile de chaque piéce
(emplacement des murs, des ouvertures) sont sujets a geadgueurs que l'utilisa-
teur devra ensuite corriger manuellement. Afin de quanté®erreurs produites par
notre systeme, nous avons adopté le protocole établi dél§pgPet al., 1999). Ce
dernier a le mérite de faire apparaitre les erreurs de segtimnindividuellement.
En ce sens, les critéres de surface ne sont employés qu’'aemamla recherche du
meilleur appariemment entre les régions identifiées lorladmisie de la vérité ter-
rain et celles proposées par notre prototype. A ce stadetdemmjet, nous estimons
que seul le nombre d’interactions avec l'utilisateur dbie &uantifié, laissant de coté
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Figure 5. Pieces présentes (a,c) et détectées (b,d) pour les plares figute 1. Les
couleurs employées n’ont pour seul but que de simplifierdtute des résultats.

pour le moment le codt, subjectif ou non, de chacune de céisrsliA partir de 80
plans sommaires, pour lesquels les informations de cotatiat notamment absentes,
nous obtenons les performances du tableau 1 en ce qui cenlddemtification des
pieces. Comme ce tableau I'indique, nous sur-segmentopisiart des documents
(colonne 1x). Bien qu'il convienne de réduire ce phénomene, il nous $epibs aisé
pour un utilisateur d’effectuer une fusion que d'indiquegg@sément I'emplacement
d’'une séparation. L'étape de filtrage des piéces, dans ldébatipprimer les régions
externes au logement, nous améne a supprimer certaines magarties de pieces
(voir figure 5). La séparation des pieces ouvertes est ume @ifficile en I'état. La
couche textuelle, sur laquelle apparait en particuliectgss et la superficie, pourrait
orienter certains choix.

5. Conclusion

Dans cet article, nous avons présenté une nouvelle métHoderprétation de
plans d’habitation, et plus spécifiquement d’extractiotedes pieces. Notre approche
est basée sur deux étapes principales, qui sont I'extredéie primitives du document
(les lignes formant les murs du logement) et la détectiondiféSrentes piéces qui
le constituent. En ce qui concerne la détection de ligness nous sommes appuyés
sur une technique originale consistant a coupler une méthlagsique basée sur la
transformée de Hough avec une vectorisation de I'imageutedt que chacun de ces
deux processus puissent s’entraider de maniére a procherdétection de lignes a la
fois robuste et efficace. Des propriétés graphiques soniterexploitées de maniére
a déduire, & partir de ces lignes, la localisation des murdatwment. En ce qui
concerne la détection des pieces, nous avons exploité goengé@sition descendante,
récursive, de I'image, consistant a identifier des régi@stpmogénes, et ce jusqu’a
I'obtention de régions quasi convexes.

Ces premiers résultats ont fait I'objet d'une évaluationisucorpus de données
réelles, obtenues auprés d’'architectes. Nous avons @éfect étiquetage manuel de
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la localisation des pieces, et avons ainsi mis en place desiexentations dont les
résultats montrent la pertinence de la méthode proposée.

Il existe de nombreuses perspectives a ces travaux. La@rerst bien sir I'éval-
uation de sa généricité pour déterminer dans quelles Bnoitéete approche peut étre
exploitée. Il s’agira alors de proposer des extensions dear@a accroitre la palette
de conventions graphiques interprétables. La secondpgmige est de prendre plus
fortement en compte l'utilisateur final du systéme. Celaowd tI'abord nécessiter la
conception d'une interface graphique permettant a lsatkur de corriger les erreurs
du systeme, de maniére & obtenir finalement un documentitparént interprété.
Nous souhaiterions alors mettre en place des évaluatiossipkes afin d’évaluer les
impacts des différentes prises de décision au sein de nupreche (par exemple en
termes de sur/sous-segmentation en piéces) sur la natigmdections nécessaires.
Finalement, nous réfléchirons a la mise en place d’une éiatugui soit plus directe-
ment en adéquation avec I'effort qui sera demandé a l'atiéisr en post-traitement.
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