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Dans le domaine de la robotique, l'heure est aujourd'hui à l'autonomie décisionnelle et à la
polyvalence. Contrairement aux premiers robots qui étaient le plus souvent spécialisés pour une
tâche particulière dans un contexte très contraint, le but est aujourd'hui de développer des
comportements robustes, c'est-à-dire moins dépendants des conditions initiales de travail. Pour
des tâches telles que la navigation ou la manipulation par exemple, la perception de
l'environnement, c'est la création en temps réel d'une représentation de l'espace entourant le
robot. Cette représentation peut prendre la forme de cartes, ou simplement d'informations
sémantiques. Elle est construite à l'aide d'un ensemble de capteurs) proprioceptifs (encodeurs,
contacts, IMU) et extéroceptifs (vision, laser, sonar).

Dans ce séminaire, je passerai en revue mes différents travaux sur la construction de cartes et la
reconnaissance d'objets en robotique. La première partie concernera la reconnaissance d'objets
sur les robots sous-marins à partir de la vision [1] et à partir d'un sens bio-inspiré: le sens
électrique [2]. Dans une deuxième partie, je présenterai mes travaux sur la construction de cartes
topologiques [3] et cartes métriques [4] pour la navigation de robots terrestres. Quelques photos
des différents robots évoqués sont présentées ci-après. Pour finir, j'aborderai mes perspectives de
recherche au laboratoire MIPS sur les caméras plénoptiques et leurs applications dans le contexte
des véhicules autonomes.
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