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Perception et estimation d'état basee sur plusieurs capteurs pour les véhicules autonomes

Résumé

Percevoir ou comprendre les environnements environnanis est indispensable pour construire des systémes d'aide a la
conduite ou des véhicules autonomes. Dans cette thése, nous étudions I'approche de fusion de capteurs pour le probléme de
localisation et de carfographie simultanées (SLAM) avec des capteurs visuels et de distance complémentaires. Afin de
prendre des décisions conservatrices et d'augmenter la sécurité de manceuvre des véhicules autonomes, [analyse
d'incertitude de l'estimation de la pose est également mise en ceuvre, Le systéme SLAM traditionnel suppose des scenes
statiques, ce qui est vulnérable dans le contexte d'environnements extérieurs dynamiques. Ainsi, nous infroduisons une
approche basée sur les données pour exploiter les informations sémantiques qui interprétent la séquence de mesure a travers
les cadres, ce qui distingue efficacement les objets en mouvement des objets statiques. Nous testons ['algorithme proposé sur
des données réelles de trafic urbain et d'aires de stationnement, qui présente des resultats prometieurs.
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