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Objectifs  
Le but est de fournir aux étudiants quelques connaissances sur la perception 3D pour des 
applications robotiques. 
 
 

Contenu (C : 12h – TD : 12h – TP : 18h)  

Le cours/TD se structure comme suit : après avoir présenté la problématique, quatre fonctionnalités sur 
données perceptuelles, essentiellement 3D, sont détaillées : l’acquisition, la segmentation, la modélisation et 
l’interprétation. Pour chacune d’elles, nous décrivons quelques outils et algorithmes associés ainsi que des 
exemples d’applications robotiques, notamment la navigation de robots mobiles et la manipulation d’objets.  

Ce cours sera illustré par une série de manipulations : étalonnage pratique et reconstruction 3D par un banc 
stéréo, développement d'un algorithme de stéréovision dense, modélisation environnementale par laser et 
application à la navigation sur robots mobiles Pekee. 

Pré-requis 
UE Robotique et traitement d'images en production. 
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