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Post-Doctort à l'INRIA Sophia Antipolis, Projet ArobAS (ex-ICARE), sujet : SLAM 3D par
vision omnidirectionnelle.

Attaché Temporaire d�Enseignement et de Recherche (ATER) à temps partiel à l�Institut
Français de Mécanique Avancée (IFMA).
Enseignent vacataire à l'IFMA � Clermont Ferrand et à l'université Blaise Pascal � Clermont
Ferrand.

Enseignent vacataire à l'université de Tlemcen � Algérie.

Activités de recherche

Je suis actuellement en PostDoc au sein de l'equipe ArobAS (ex-ICARE) à l'INRIA Sophia Antipolis.
Mon travail  de recherche concerne le SLAM 3D par vision  omnidirectionnelle dans le cadre du projet ANR
CAVIAR  (CAtadioptric  VIsion  for  Aerial  Robots).  L'objectif  de  ce  PostDoc  est  de  définir  de  nouvelles
approches de SLAM (Simultaneous Localisation and Mapping) à  partir d'une reconstruction 3D par des images
fournies par une caméra omnidirectionnelle. Les méthodes de SLAM à laide des caméras conventionnelles sont
génériques pour être appliquées  à des caméras omnidirectionnelles.  Cependant,  les modèles de projection  se
diffèrent et la résolution n'est pas uniforme dans une image omnidirectionnelle. Les opérateurs de traitement des
images utilisés dans les algorithmes de localisation et de reconstruction 3D ne sont pas adaptés a la géométrie
des  images  omnidirectionnelle.  Des résultats  concernant  le  traitement  des  images  omnidirectionnelles  pour
l'odométrie visuelle précise  ont été soumis a la conférence ECCV2008.   Les  applications  visées   dans  ce
travail concernent l'exploration et la navigation de drones dans des environnements inconnus. 



Mes travaux de recherche sont menés au sein du LASMEA (LAboratoire des Sciences et Matériaux
pour  l'Electronique,  et  d'Automatique).  Dirigé  par  Michel  DHOME,  le  LASMEA  est  une unité  mixte  de
recherche (UMR 6602) du CNRS et de l'Université Blaise Pascal de Clermont-Ferrand. Mes travaux de thèse
émargent, comme mes travaux de DEA, dans l'activité Commande des Systèmes Robotiques du groupe  GRAVIR
(GRoupe d'Automatique: VIsion et Robotique).

Les  travaux  développés  dans  ma  thèse  ont  pour  cadre  la  commande  des  robots  par  vision
omnidirectionnelle. La motivation principale de ce travail est de répondre aux problèmes de visibilité lorsque des
informations  issues  d'une  caméra  classique  sont  intégrées  à  une  boucle  de  commande.  En  effet,  une  des
principales  sources  d'échec  des  schémas  d'asservissement  est  relative  aux sorties  de champs des  primitives
visuelles.  L'utilisation de caméras catadioptriques permet  de résoudre cette difficulté puisque leur champ de
vision est bien supérieur à celui des caméras classiques (un angle de 360° autour du miroir). 
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