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Abstract :

This thesis proposes 3D object reconstruction methods based on multimodal deep learning strategies. The targeted
applications concern robotic manipulation. First, the thesis proposes a 3D visual reconstruction method from a single
view of the object obtained by an RGB-D sensor. Then, in order to improve the quality of 3D reconstruction of objects
from a single view, a new method combining visual and tactile information has been proposed based on a learning
reconstruction model. The proposed method has been validated on a visual-tactile dataset respecting the kinematic
constraints of a robotic hand. The visual-tactile dataset respecting the kinematic properties of the multi-fingered robotic
hand has been created in the framework of this PhD work. This dataset is unique in the literature and is also a

contribution of the thesis.

The validation results show that the tactile information can have an important contribution for the prediction of the
complete shape of an object, especially the part that is not visible to the RGD-D sensor. They also show that the
proposed model allows to obtain better results compared to those obtained with the best performing methods of the

state of the art.



Mots- Apprentissage profond et perception pour la préhension et la manipulation,3D Reconstruction,3D
clés : Vision,Capteurs tactiles,Fusion de capteurs,Manipulation agile

Résumé :

Cette thése propose des méthodes de reconstruction 3D d'objets basées sur des stratégies multimodales
d'apprentissage profond. Les applications visées concernent la manipulation robotique. Dans un premier temps, la
thése propose une méthode de reconstruction visuelle 3D & partir d’'une seule vue de I'objet obtenue par un capteur
RGB-D. Puis, afin d’améliorer la qualité de reconstruction 3D des objets a partir d'une seule vue, une nouvelle
méthode combinant informations visuelles et tactiles a été proposée en se basant sur un modéle de reconstruction
par apprentissage. La méthode proposée a été validée sur un ensemble de données visuo-tactiles respectant les
contraintes cinématique d'une main robotique. L'ensemble de données visuo-tactiles respectant les propriétés
cinématiques de la main robotique a plusieurs doigts a été créé dans le cadre de ce travail doctoral. Cette base de
données est unique dans la littérature et constitue également une contribution de la these.

Les résultats de validation montrent que les informations tactiles peuvent avoir un apport important pour la prédiction
de la forme compléte d'un objet, en particulier de la partie invisible pour le capteur RGD-D. lls montrent
également que le modeéle proposé permet d’obtenir de meilleurs résultats en comparaison a ceux obtenus avec les
méthodes les plus performantes de I'état de I'art.



