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Résumé : 
 
La perception dans les véhicules intelligents demeure une fonction fondamentale pour la navigation 

autonome et les systèmes d'aide à la conduite. Les capteurs optiques (caméras et Lidars) fournissent 

des informations précieuses sur l'environnement (amers visuels, cartes de profondeurs, informations 

contextuelles) permettant ainsi une localisation précise en position et en orientation ainsi qu'une 

segmentation des objets mobiles. Néanmoins, dans le contexte qui nous intéresse, les véhicules 

intelligents se déplacent dans des environnements en constante évolution. En effet, si l'on se place 

dans un environnement routier, de nombreux objets sont en mouvement (automobiles, piétons, 

cyclistes, motos, etc), et la vitesse du véhicule, sa dynamique et les changements de luminosité ou les 

conditions météo, peuvent altérer la perception et en particulier la localisation. L'enjeu de cette 

problématique est d'obtenir le meilleur compromis précision/intégrité sur l'odométrie 3D en utilisant 

au mieux la redondance fournie par les capteurs optiques que sont les caméras et les Lidars. C'est 

pourquoi, à travers ce papier, nous essayons de faire le point sur les recherches existantes en odométrie 

optique multi-capteur et de synthétiser les verrous et difficultés existants sur cette problématique, 

notamment pour la navigation en milieu routier. 
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