Résumé
L’objectif essentiel de ce mémoire est de résoudre le problème de la détection d'obstacle , à partir de deux images stéréo . Ainsi, les méthodes proposées commencent par l'extraction des primitives des deux images. Ensuite, une détection du sol est faite afin de limiter la zone obstacle. Par la suite, une extraction d'un sous ensemble de points est faite.  L'utilisation de ces dernières ainsi que le sous ensemble de points va nous permettre de calculer une carte de disparité non dense qui va nous d'éliminer les disparités liées au sol en utilisant la v-disparité. Afin d’éliminer les obstacles indirects nous utilisons les limites du sol  pour éliminer tous les points objets hors de ces limites. Enfin, une segmentation des points restants est appliquée afin d'extraire les obstacles. Pour terminer une étape de validation est utilisée pour supprimer les faux positifs. 

