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Résumé : Dans le contexte sous-marin, le robot autonome (ou AUV : “Au-
tonomous Underwater Vehicle”) est le produit émergent. La caméra vidéo est
son capteur le plus efficace à courte portée lors des phases d’approche, de re-
connaissance d’objets et d’intervention.
L’objectif de ces travaux de thèse est de développer des traitements automa-
tiques de reconnaissance d’objets à partir d’images sous-marines. Cette thèse
intitulée “Capteur vidéo sur les robots sous-marins pour l’identification des ob-
jets nuisibles”, a débuté le 1 octobre 2005 au sein de laboratoire E3I2-EA3876
de l’ENSIETA, sous la direction Mr Luc JAULIN (Professeur des Universités)
et Mlle Isabelle QUIDU (Mâıtre de Conférences).

Après une première année consacrée à l’étude bibliographique et au développe-
ment de méthodes de prétraitement des images sous-marines, nous avons décidé
d’étudier l’identification d’objet par la couleur. Ce document présente l’ensemble
des travaux effectués durant la deuxième année de thèse sur ce sujet.
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