Resumé
  Les travaux réalisés, dans le cadre de ce magistère en Contrôle des Processus et Robotique, ont porté essentiellement sur la vision robotique, et plus précisément celui de l'asservissement visuel 2D. L'objectif général d'un asservissement visuel est de commander un robot afin de réaliser une tâche prédéfinie en utilisant les informations visuelles acquises par une caméra. Dans ce mémoire nous considérons des tâches de positionnements et des tâches de poursuite de cible en mouvement. La réalisation d'une telle tâche  nécessite d'estimer le mouvement de la cible, afin d'assurer un suivi correct sans erreur de traînage. L'application de la tâche de suivi décrit dans ce travail concerne surtout le domaine de la télésurveillance.  Afin de réaliser le système de vision nous nous somme intéressé tout d'abord à la conception et la réalisation d'une tourelle Pan-Tilt. La motorisation de ce système est assurée par des moteurs pas à pas. La caméra utilisée est une caméra numérique de type Webcam.  Puisque la vitesse des actionneurs n'est pas trop élevée, nous avons proposé une modélisation cinématique  pour  commander notre système tourelle.   Les paramètres extrinsèques et intrinsèques de la caméra étant nécessaires pour le calcul de la loi de commande, pour les déterminer, nous avons utilisé une méthode de calibration de la caméra basée sur l'algorithme de Tsai.   Pour l'extraction des primitives visuelles (le centre de gravité de l'objet à suivre) nous avons utilisé une technique basée sur la corrélation puis une analyse multi-échelle pour rendre robuste l'appariement d'un modèle.   Pour la commande de notre système nous avons utilisé une loi de commande basée sur la régulation de la fonction de tâche.   Les résultats obtenus montrent que le suivi du mouvement de la cible est bien réalisé en temps réel. Ces tests ont permis de valider expérimentalement la structure de commande mise en œuvre. Toutefois, les performances de la commande sont fortement liées au critère (fonction de tâche) choisi. En effet, cette loi de commande, présente des faiblesses pour des mouvements  brusques de la cible.
