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Résume :

Durant cette these, nous avons développé des modules de perception pour le
véhicule autonome en utilisant des réseaux de neurones convolutifs profonds
appliqués a des images monoculaires. L'un des principaux objectifs de cette
thése a été d'utiliser le contexte spatial, au travers de données de profondeur et
cartographiques, pour améliorer la compréhension de scénes. Nous avons
propos¢ des modeles capables d'utiliser ce contexte en tant que pondération
d'une fonction d'apprentissage, en tant qu'entrée supplémentaire mais aussi des
modeles capables de produire ce contexte. Nous avons choisi de nous focaliser
uniquement sur des approches a base de caméras monoculaires car nous
voulions démontrer que la caméra n'est pas seulement le capteur le plus discret
et le moins coliteux mais est aussi capable de produire des résultats approchant
ceux obtenus avec un LiDAR pour des taches de perception en 3D. Nous avons
alors développé un réseau de neurones capable de faire de la compréhension de
scene en vue d'oiseau a partir d'une caméra monoculaire. Ce réseau a par la suite
¢té utilis€ pour proposer un réseau de conduite "end-to-end », interprétable, avec
comme représentation intermeédiaire les masques de compréhension de scene
en vue d'oiseau.



