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Résume 
 
 

La problématique générale de cette recherche est l’extraction de caractéristiques 
d’ensembles cohérents de primitives diverses, ainsi que la représentation adéquate  
de ces ensembles. En robotique mobile et particulièrement en stéréovision, le calcul 
d’orientation des primitives est une donnée importante dans le processus de 
modélisation du milieu dans des tâches de localisation et de navigation, notre robot 
mobile évoluant dans un environnement de bureau où d’atelier. L'objectif est de fournir 
des informations suffisamment pertinentes et concises afin de faciliter les traitements 
ultérieurs notamment pour la reconnaissance d’objets. Deux aspects complémentaires 
sont explorés, d’une part par l’extraction et la représentation des attributs en vue d’une 
reconnaissance des formes et d’autre part par une application en productique basée sur 
le contrôle automatique de pièces manufacturées. 
 
En effet et en amont nous proposons un système hybride de reconnaissance de formes 
3D moyennant une approche neuromimétique associant la Transformée de Hough. 
 Des tests valident notre approche. 
 
En aval, cette méthode porte sur une application en productique qui est l’inspection 
automatique d’objets comportant des surfaces complexes à partir de leur modèle CAO 
et de données 3D provenant, soit d’un capteur télémétrique, soit d’une machine à 
mesurer. Nous présentons d’abord un état de l’art complet et récent sur l’inspection 
visuelle automatique. Nous sélectionnons deux modèles surfaciques : un modèle 
triangulé et un modèle exact NURBS découpées, pour lesquels nous développons un 
calcul de distance point/modèle. 
 
Nous détaillons ensuite comment obtenir les données 3D à partir d’images fournies par 
un capteur télémétrique. Nous proposons une méthode de mise en correspondance 
générale entre des données 3D et un modèle CAO, qui a l’avantage d’être robuste 
(jusqu’à 80% de points parasites), automatique, et qui fonctionne quelque soit la 
position initiale des données et du modèle. Nous avons exploité plusieurs applications à 
cette méthode, parmi lesquelles la reconnaissance de formes, mais surtout l’inspection 
automatique d’objets de forme complexe. 
 
Nous présentons une méthode d’inspection de ce type d’objet, d’une part quantitative 
avec une approche globale et locale, et d’autre part qualitative utilisant différents 
procédés de visualisation que nous avons développés. A partir de ces outils, un 
opérateur ou un système robotisé peut rapidement identifier des pièces défectueuses, 
ou une dérive du procédé de fabrication, sur une ligne de production. 
 
Mots Clés: 

Vision, Robotique mobile, Reconnaissance des formes, Réseaux de neurones 
Transformée de Hough, , Segmentation, Appariement, Extraction de primitives, 
Optimisation, Contrôle dimensionnel , Inspection. 
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