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Résumé : Dans le contexte sous-marin, et à l'inverse du capteur sonar qui reste le plus employé à grande distance pour la détection et la classification, la caméra vidéo est efficace à faible portée lors des phases d'approche, de reconnaissance d'objets et d'intervention. Elle dispose en effet d'atouts notables comme une haute résolution, une facilité d'interprétation ou encore un faible coût. Aujourd'hui presque tous les véhicules sous-marins scientifiques, industriels ou militaires en sont équipés. Ils sont actuellement plutôt télé-opérés par un opérateur et on y trouve associés des traitements automatiques que très rarement. Ces traitements automatiques sont pourtant des technologies essentielles pour les développements émergents des robots autonomes sous-marins très prisés aujourd'hui dans un contexte d'expansion des marchés liés à la sécurité et à l'exploitation des ressources maritimes. Ces travaux de thèse visent à apporter les innovations nécessaires, et à promouvoir l'emploi du capteur vidéo dans le domaine sous-marin.

L'étude proposée concerne le développement des traitements automatiques de reconnaissance d'objets en vidéo sous-marine, avec une attention particulière apportée aux objets sous-marins nuisibles (polluant, dangereux, voire létaux). On peut citer par exemple les fûts toxiques, les containers, les batteries à ions lourds, les munitions, les mines, et divers objets manufacturés  de grande consommation. Les scènes sous-marines observées sont classiquement plus simples et plus limitées en profondeur d'observation que les scènes urbaines ou que l'intérieur d'un bâtiment. Toutefois, ce contexte présente des difficultés spécifiques telles que les variations d'éclairage et la turbidité de l'eau qui limitent la visibilité et dégradent fortement les images. Ceci a pour conséquence de rendre les traitements difficiles et nécessite donc la création de nouveaux algorithmes de vision robotique. Cinq contributions peuvent résumer l'ensemble de cette étude. D'abord un état de l'art général sur les méthodes de reconnaissance d'objets en vision sous-marine ainsi que sur les méthodes de prétraitement des images sous-marines. Ensuite, le développement d’une méthode de prétraitement automatique et sans priori. Puis le développement de deux nouvelles méthodes de reconnaissance: une méthode générique et sans a priori basée sur la forme adaptée de techniques existantes ainsi qu’une méthode originale basée sur la connaissance de la couleur. Enfin, ces deux méthodes ont été implémentées et validées sur des données réelles en contexte opérationnel.
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