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= J’ai obtenu mon doctorat en Automatique en Décembre 2017 a I'Université
; 1 de Valenciennes (laboratoire UMR CNRS LAMIH). Ma thése portait sur des

. ”(?'3 commandes avancées et non-linéaires basées modeéle afin d’améliorer le
. fonctionnement des moteurs automobiles (modélisés comme un systéme
W quasi-LPV) [1]. Suite @ mon doctorat, jai été recruté a 'TENSISA/IRIMAS en
tant que MCF (CNU 61) au 1° Septembre 2018 pour travailler de maniére
générale sur les véhicules autonomes.

Ceux-ci tendent a passer d'un fantasme de science-fiction a une réalité
industrielle. Dans ce contexte, la recherche joue un réle primordial
d’analyse de robustesse et de faisabilit¢ de méthodes rigoureuses et
justifiees. On peut définir un véhicule autonome par trois fonctions (hiérarchiques) : la perception de
'environnement, la planification de trajectoire et la commande. Mon recrutement vient renforcer
l'activité « Perception des véhicules autonomes » de I'équipe MIAM du département ASI. Cette
perception se décompose en plusieurs étapes : acquisition des signaux des capteurs, traitement du
signal, fusion de données multi-capteurs, analyse de scene, définition de I'espace navigable.

Travaillant sur des aspects « fusion de données », mon objectif s’inscrit dans la couche « haute » de la
perception : une fois le signal traité, il faut fusionner les informations des différents capteurs (caméras,
lidars, etc...), analyser la scéne (classifier les objets, détecter leur dynamique, etc...) et définir 'espace
navigable [2,3]. Ce probléme est traité classiquement de 2 fagons : avec des outils basés-modéle
(fonctions de croyance, filtrage de Kalman, etc...) [4] ou avec des approches sans-modéle (deep
learning) [5].

L'objectif est de tirer profit de ces deux méthodologies. Plusieurs pistes sont envisagées :
- Mixer la théorie des fonctions de croyance [6] avec le deep learning
- Enrichir la perception avec des modéles non-linéaires de classes d’objets
- Combiner une perception « floue » (thése de Hind Laghmara [7]) avec une commande « floue »
type Takagi-Sugeno (ma these [8]) afin d’intégrer les non-linéarités.
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