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Dans la recherche sur les véhicules autonomes, I’'un des freins est 'utilisation de GPS précis au centimetre
pres coutant quelques dizaines de milliers d’euros. Pour contourner ce probleme, il est proposé d’utiliser
des caméras pour les véhicules effectuant un mme trajet (comme les bus de ville par exemple). Dans ce
cadre, nous sommes amenés a étudier la similarité entre des images de I’environnement prises a différents
moments (Birem et al., 2014). Les données résumées issues de séquences vidéo réelles (Korrapati et
al., 2013) se présentent sous forme de matrices dans lesquelles des lieux différenciés (e.g. ligne droite,
intersection. .. ) correspondent & des blocs relativement homogenes. Le but est de proposer une méthode
automatique pour estimer les frontieres de ces blocs.

Pour répondre a cette question, il existe des algorithmes développés pour I’analyse des données Hi-C
issue de la biologie (Dixon et al., 2012) dont la problématique est similaire. En particulier, Brault et
al. (2017a) proposent une segmentation basée sur des procédures LASSO (Least Absolute Shrinkage and
Selection Operator) et Brault et al. (2017b) une autre fondée sur des statistiques de rang.

Dans le cadre de cet exposé, nous commencerons par rappeler les deux modeles associés et les procédures
associées. Nous confronterons ensuite celles-ci sur leurs qualités d’estimation des ruptures suivant plusieurs
scénarios et sur le temps de calcul. Nous terminerons par 1’étude des résultats obtenus dans le cadre de
données de séquences vidéos (Korrapati et Mezouar, 2014).
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