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Résumeée

Le but de cet article est de démontrer I’intérét d’un cap-
teur de vision basé sur les principes de vision active. Afin
d’intégrer les concepts de vision active, ce capteur exploite
les technologies FPGA et les nouveaux capteurs de vi-
sion CMOS. L objectif d’un tel systeme est de rétroagir
sur lui méme de fagon afin d’optimiser continuellement
ses paramétres de perception. Cette capacité permet, d’une
part d’améliorer la perception, mais aussi de se focali-
ser sur les régions dites "intéressantes”. Ainsi, le goulot
d’étranglement entre la caméra et le systéme de traitement,
qui est un probléme recurrent au sein des systémes de vi-
sion, peut étre évité.

La notion de détecteur actif est proposée afin de forma-
liser notre approche. En guise d’illustration, un suivi ra-
pide de zone texturée est proposé. Cette méthode est basée
sur la corrélation d’un motif de référence avec une région
d’intérét centrée sur la cible. Suivant les dimensions du mo-
tif considéré, la frequence de fonctionnement du dispositif
de suivi varie entre 200 et 2000 acquisitions par seconde.

Mots Clef

Capteur de vision, imageur CMQOS, vision active et suivi
de motif.

Abstract

The goal of this paper is to show the interest of a vision sen-
sor based on active vision principles. In order to integrate
active vision concepts, this sensor uses FPGA technologies
and new CMOS vision sensors. Objective of a such sys-
tem is to update its perception parameters, in order to im-
prove its performances. This capacity allows to improve the
perception and to focalise the system on areas of interest.
Thus, the bottleneck between camera and the processing
unit can be avoided.

Then, active detector notion is proposed in order to for-
malized our work. To illustrate our approach, a high speed

tracking method of a grey level template is proposed. This
method is based on a correlation between a reference tem-
plate and an area of interest centered on the target. Accor-
ding to the size of the area of interest, the acquisition rate
varies from 200 fr/s to 2000 fr/s.

Keywords

Vision sensor, CMOS imager, active vision and template
tracking.

1 Introduction

Le but des recherches en vision artificielle est d’ex-
ploiter des images ou des séquences d’images, générées
par des capteurs, afin d’interpréter un environnement. A
partir de cette interprétation, différentes méthodes per-
mettent d’identifier ou d’inspecter des objets, guider des
robots, etc... Le probléme consiste a identifier I’ensemble
des objets présents dans la scéne. Le processus d’in-
terprétation utilise les informations fournies par le cap-
teur et généralement, un modele de I’environnement ou des
modeles d’objets.

La premiére maniére d’aborder un probléme de vision est
I’approche par vision passive ou par vision dynamique.
La vision passive est la méthode classique d’analyse des
images. Elle consiste a étudier les images d’une scéne sui-
vant un ou plusieurs angles d’observation en supposant
un environnement statique. Par opposition, la vision dy-
namique correspond a I’étude des informations visuelles,
mais dans une séquence d’images non-finie. Le temps
est introduit dans le systéme, donc la notion de mouve-
ment apparait dans le processus de perception, ce que I’on
caractérise par le flot optique. Le flot optique peut &tre
défini comme un ensemble de vecteurs qui modélise la
direction et I’intensité du mouvement dans I’image pen-
dant un intervalle de temps. Il existe un grand nombre
de méthodes qui permettent d’extraire le flot optique :
les méthodes différentielles, des méthodes basées sur la



mise en correspondance, des méthodes basées sur la théorie
des ondelettes [5, 7]. Bien que la notion de mouvement
enrichisse grandement I’approche passive, on peut repro-
cher a la vision passive ou dynamique de n’utiliser le
capteur que de maniére statiquel. En effet, jusqu’ici la
chaine d’acquisition est exploitée de fagcon non contrdlée.
A partir de cette observation, Aloimonos [1], Bajcsy [3]
et Ballard [4] ont é&té les premiers a définir une nou-
velle approche du probléme de vison nommée : la vi-
sion active. Les techniques de vision active sont issues
d’une tentative d’imitation du dispositif de vision humain.
La vision humaine utilise les mouvements de la téte et
des yeux dans le mécanisme de fixation, la sensibilité
des yeux s’adapte aux variations de luminosité, etc... Par
conséquent, le but de la vision active est de reproduire ces
facultés d’adaptation. Les points faibles qui limitent les
performances des systémes de vision sont généralement
leur sensibilité aux bruits, leur faible précision due a un
manque de réactivité. L’un des buts de la vision active est
d’élaborer des stratégies pour adapter les paramétres de
la ou des caméras (position, vitesse, zoom, ouverture ...)
afin d’améliorer la perception. Cette réactivité provient du
retour de I’information visuelle sur les paramétres de la
caméra et les parametres de traitement de I’information.
Notre approche est basée sur cette notion de vision active.
Nous désirons développer un capteur qui intégre un dispo-
sitif actif. L’objectif est de permettre au capteur d’adap-
ter sa conduite en fonction des informations visuelles
détectées. On introduit ainsi une rétroaction sur la capteur
conditionnée par la tache a réaliser et les informations vi-
suelles.

La suite de cet article est organisée de la fagcon sui-
vante. Tout d’abord, nous proposons une bréve revue des
systémes de vision active récents. Ensuite, nous justifions
notre intérét pour les imageurs CMOS en comparant
les deux principales technologies d’imagerie. Puis, nous
développons notre approche basée sur I’association d’un
imageur CMOS avec le concept de vision active. Nous
proposons, alors, une méthode de suivi rapide dont les
performances illustrent I’intérét de notre approche. En
conclusion, nous proposons diverses améliorations de
notre algorithme de suivi, et nous présentons nos direc-
tions de recherche futures.

2 Vision active

Plusieurs systéemes basés sur le paradigme de vision active
ont été développés. Ils ont contribué au développement de
nouvelles idées qui ont permis de mettre au point des tech-
niques trés efficaces pour résoudre des problémes de vi-
sion variés. Mais, d’aprés Vieville [17], la vision active
ne doit pas simplement se limiter a piloter I’orientation
d’une caméra. La vision active peut étre définie comme
un controle actif de tous les paramétres du capteur afin de
réaliser une tache donnée. Cette définition montre la place

Lstatique : dans le sens ol le capteur n’est pas controlé.

importante qu’occupe le capteur dans un systéme de vision
active.

K. Pahlavan et al., dans [15], divisent les composants d’un
systeme de vision active en quatre catégories :

e les paramétres optiques qui définissent la pro-
jection d’une scéne 3D en une image 2D (zoom,
éclairement...),

e les paramétres sensoriels qui conditionnent le si-
gnal électrique porteur de I’information image 2D (sen-
sibilité, échantillonnage...),

e les parameétres mécaniques qui déterminent le po-
sitionnement et les mouvements de la caméra,

e les paramétres algorithmiques qui caractérisent le
traitement et les transformations de I’information.

L’ensemble de ces paramétres définissent le trajet de I’in-
formation visuelle de son état brut vers une représentation
adaptée aux mécanismes d’interprétation.

Un grand nombre de travaux basés sur la vision active uti-
lisent une ou plusieurs caméras fixées sur une plate-forme
robotique dont on contréle I’orientation panoramique
et I’inclinaison. Une revue sur des systémes de vision
basés sur des tétes robotiques est d’ailleurs proposée
dans la these de Andersen intitulée A Framework for
control of a camera head” [2]. Ces dispositifs mettent en
ceuvre différents types de fonction tels que des processus
d’attention, de contrdle du point d’observation ou encore
des fonctions élémentaires de robotique tel que le suivi.
Les lecteurs intéressés peuvent également consulter le livre
de Viéville intitulé A few steps towards 3D active vision™
[17] qui comporte une analyse approfondie des systemes
stéréoscopiques munis d’une orientation panoramique et
d’une inclinaison contrdlable. Plus récemment, J. Batista
[6] a proposé un systeme de suivi binoculaire exploitant
le flot optique. Ces travaux tirent profit du contrble des
parameétres mécaniques, optiques et de I’intégration algo-
rithmique. Les paramétres sensoriels ne sont pas exploités
par le dispositif de contrdle du systéme de vision. Ceci
est du a I’utilisation de capteurs basés sur une technologie
CCD qui ne permet pas d’asservir le conditionnement
du signal électrique porteur de I’information image. En
d’autres termes, ces paramétres ne peuvent étre introduits
dans la boucle de perception. Pour cette raison et afin
d’exploiter ces paramétres, nous nous sommes intéressés
a une autre technologie d’imageur pour développer notre
approche.

3 Approche proposee

3.1 Introduction

Dans le chapitre précédent, les travaux présentés utilisent
des tétes robotiques monoculaires ou stéréoscopiques afin
de contrdler la position, I’orientation et les paramétres op-
tiques de la caméra. Ces systémes sont intéressants pour
réaliser des taches de reconstruction, de reconnaissance ou
encore de suivi. Mais, le lien étroit entre la perception et
I’action proposée dans le concept de vision active ne se



limite pas a la conduite d’une caméra dans I’espace. Le
traitement de I’information est lui aussi directement lié
aux activités visées par le systeme (navigation, manipula-
tion, signalisation de danger et d’opportunité, ...). L’adap-
tation de la partie algorithmique du mécanisme de vision
peut engendrer une simplification des méthodes de controle
et de représentation de la scéne. De ce fait, le temps de
réponse du processus de vision peut alors étre minimiseé.
De plus, I’adaptation ou I’ajustement du systéme aux ca-
ractéristiques de la scene et aux objectifs de la tache a
réaliser, augmente sa fiabilité.
Des études récentes [12, 8, 11] ont été menées sur I’asser-
vissement du dispositif de vision selon le concept de vision
active sans considérer d’action mécanique sur le systeme.
Dans ces travaux, I’objectif est d’intégrer le retour de I’in-
formation visuelle dans le capteur. L’essentiel du probléme
consiste a sélectionner des régions d’intérét? dans I’image
afin de concentrer les ressources de calcul sur I’informa-
tion utile. De ce fait, la notion d’étude locale devient alors
prédominante.
En ce qui concerne notre approche, nous proposons d’in-
clure dans la boucle de vision les paramétres sensoriels en
introduisant la notion de détecteur actif. Un détecteur actif
est une entité autonome constituée d’un ensemble de traite-
ments associé a une zone d’intérét sur I’imageur. La fonc-
tion de cette entité consiste a gérer et a faire évoluer, dans
le temps, deux types de données :

e les caractéristiques de la zone d’intérét sur I’ima-

geur,
e un ensemble de traitements associé a cette région
de I’image.

L’objectif de ce détecteur est d’extraire une information lo-
cale et de déceler continuellement son évolution durant la
perception. Par principe, la définition d’un détecteur actif
est fixée par la tAche qui lui est confiée. Celle-ci doit condi-
tionner d’une part les traitements locaux a effectuer, mais
aussi les caractéristiques géométriques de sa fenétre d’ac-
quisition. Cette notion de détecteur actif, précédemment in-
troduite dans [10] peut &tre considérée comme une macro-
fonction visuelle destinée a réaliser une tache locale. Une
notion similaire a été proposée par S. Ullman en 1984 avec
la notion de routine visuelle. Le concept de routine vi-
suelle a été introduit pour la premiére fois par S.M. Koss-
lyn en 1973, mais la formalisation qui a permis sa mise
ceuvre, a été définie par S. Ullman [16]. L’idée principale
est d’établir une collection de routines qui permettent de
réaliser une large gamme d’opérations élémentaires de trai-
tements d’images. L’ objectif de cette approche est de faci-
liter I’élaboration de taches spécifiques.
La difféerence majeure avec nos travaux réside dans le
fait qu’un détecteur actif associe un élément matériel(le
capteur) et un élément logiciel(controle et algorithmes)

2|1 est important de souligner la différence entre le suivi d’une zone
d’intérét dans I’image et le suivi réaliser a partir d’une caméra mobile.
Dans le premier cas, cela revient a un mouvement dans I’espace image,
tandis que dans le second cas, on considére alors le mouvement dans I’es-
pace opérationnel.

alors que les routines visuelles manipulent seulement des
éléments logiciels. De ce fait, il est essentiel de noter
I’importance de I’adéquation entre le concept de détecteur
actif et I’architecture matérielle. Comme cela est expliqué
ci-dessous, I’exploitation de la partie matérielle, qui par-
ticularise le concept, sera facilitée par les caractéristiques
des imageurs CMOS.

3.2 Architecturedu capteur

Généralement, une image est mesurée par un capteur,
convertie, stockée (carte d’acquisition) et traitée par un or-
dinateur. Dans notre approche nous proposons de réaliser
I’ensemble des traitements de vision précoce a I’aide de
détecteurs actifs directement intégrés dans le capteur. Ce
type de capteur, intégrant des pré-traitements, voir de
I”"intelligence” est souvent appelé ”smart sensor”. Tradi-
tionnellement, un tel capteur est constitué d’une caméra et

d’une unité de traitement embarquée (fig. 1).

Capteur de vision

. o < Lumiére
Ordmateur‘ | | DSP, uProc, < C((;TD«

hote FPGA eMOs

Unité de tratitements  Imageur Objectif]

FiG. 1 - Capteur de vision embarqué traditionnel

Dans de telles architectures, il existe de nombreuses so-
lutions concernant le choix I’imageur et le choix de
I’unité de traitement. Dans notre cas, il est évident qu’une
adéquation optimale entre le capteur et les détecteurs ac-
tifs est nécessaire. De plus, il est important de considérer
chaque détecteur actif comme une boucle d’asservissement
interne au capteur. Au sein de cet asservissement I’image
représente la mesure et le systéme a controler est le cap-
teur. Ainsi pour un probléme de vision donné, le détecteur
actif doit asservir le capteur afin d’effectuer la tache. Dans
ce contexte, I’architecture du capteur peut étre considérée
comme un ensemble de boucles d’asservissement fonction-
nant en paralléle. Ce parallélisme va déporter le goulot
d’étranglement du systéme au niveau de I’imageur. Ainsi la
rapidité du dispositif sera conditionné par les performances
de I’imageur. D’un point de vue technologique, notre cap-
teur(fig. 3) peut étre décomposé en trois modules :

e Le module imageur constitué par imageur
CMOS, un convertisseur analogique numérique et un
dispositif optique.

e Le module de traitement, qui s’avere étre le
cceur de notre systeme, est constitué d’un FPGA Stra-
tix EP1S60 de la société Altera et de différents blocs
mémoires. A I’heure actuelle nous disposons de 64 Mo
de SDRAM etde 5 x 1 Mo de SRAM ayant chacune des
bus d’adresses et de données privés. Ce module offre la
possibilité de connecter un module optionnel tel qu’un



DSP pour effectuer des calculs particuliers.

e Le module de Communication permet de
connecter le capteur a une station hote(fig. 2) a I’aide
du protocole USB2.0. Ce module permet d’interfacer un
accélérometre, un contréleur de zoom, un contrdleur de
moteur dans le cas d’un embarquement sur une tourelle
pan/tilt.

F1G. 3 — Capteur de vision embarqué

Dans le paragraphe suivant nos choix technologiques sont
développés et comparés a d’autres solutions.

3.3 LesimageursCMOS

Actuellement, les nouveaux imageurs CMOS-APS 2 et les
imageurs CCD* présentent des performances de plus en
plus similaires. Mais les imageurs de technologie CMOS
présentent une propriété supplémentaire intéressante. La
structure de ces capteurs (fig. fig. 5) permet d’accéder aux
valeurs des pixels, de la matrice photo-sensible, de maniére
aléatoire.

Les capteurs d’image CCD et CMOS sont deux tech-
nologies trés différentes pour capturer les images. Bien
qu’elles soient souvent considérées comme deux technolo-
gies concurrentes; les imageurs CMOS et CCD possédent
chacun leurs avantages et inconvénients qui font d’eux des
capteurs adaptés a des applications différentes. Les princi-
paux avantages des capteurs CMOS [9] sont :

3Complementary metal Oxide Semiconductor - Active Pixel Sensor
4Charge-Coupled Device

Pixel Actif
T
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F1G. 5 — Architecture élémentaire d’un imageur CMOS

e leur large gamme de dynamique,

e |’accés aléatoire aux pixels,

e la maturitt de la technologie d’intégration

CMOS,

e la faible sensibilité au ’Blooming™,

e |’absence de ’Smearing”.
Le deuxiéme de ces avantages, nous intéresse tout parti-
culierement. En effet, I’acces aléatoire permet de controler
et sélectionner les pixels que I’on désire exploiter.
Ainsi, contrairement aux imageurs CCD, il est possible
d’acquérir uniquement une faible quantité de pixels dans
le but d’obtenir des vitesses d’acquisition image élevées.
Ceci peut expliquer I’intérét actuelle de la communauté,
travaillant sur les systemes de vision artificielle, pour
cette technologie. Il est important de noter que la cadence
d’acquisition des caméras CCD est exprimée en images
par secondes tandis qu’en ce qui concerne les caméras
CMQOS, il est plus représentatif d’exprimer la cadence
d’acquisition en pixels par secondes. Bien que les capteurs
d’images CMOS soient, maintenant, trés répandus dans le
commerce, peu d’entre eux permettent un acces au pixel
réellement aléatoire dans I’espace et le temps. En d’autres
termes, il n’est pas possible de lire, a n’importe quel
moment n’importe quel pixel de la matrice photo-sensible.
De plus, la plupart des dispositifs d’adressage intégrés
dans les capteurs commerciaux, induisent des contraintes
supplémentaires. Ces contraintes proviennent de leur
architecture interne qui est étudiée pour minimiser le
nombre d’entrées du circuit. L’accés aléatoire aux pixels
devrait mener a la mise en ceuvre de solutions efficaces
pour des applications variées, lorsque la cadence d’ac-
quisition peut étre augmenté aux dépens de la taille et de
la résolution de I’image. Un autre avantage des imageurs
CMOS est la capacité a contrdler la dynamique de I’image.
Dans la plupart des imageurs CMOS le signal image
est directement converti en numérique dans le circuit. Il
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FIG. 4 — Architecture globale du capteur

est possible de régler dynamiquement les paramétres du
convertisseur analogique numérique. Ceci est trés utile
pour considérer des régions de I’image dont la luminosité
varie de maniere spatio-temporelle.

34 FPGA

Les récentes avancées dans le domaine de la logique pro-
grammable ont conduit a la réalisation de nombreuses
plate-formes de prototypage. En effet parmi ses nom-
breux avantages, les FPGAs permettent un développement
a bas codt et un temps de développement trés court et
présentent une grande facilité de reconfiguration par I’uti-
lisateur. De tels composants sont constitués d’un ensemble
de blocs logiques (LUT,flip-flop), d’'une RAM conséquente
et d’un vaste systéme d’interconnection. Ces avantages
sont un facteur déterminant pour le design de notre cap-
teur et sont particulierement bien adaptés au concept de
détecteurs actifs. Dans notre cas le composant choisi (Stra-
tix EP1S60) est basé sur une technologie 1,5v, 0,13;:m et
offre 57120 éléments logiques avec 122 broches d’entrées
sorties. Ce composant est optimisé pour I’implantation de
systemes programmables sur puce (System On Program-
mable Chip) en integrant la notion de cceur de processeur
logiciel. Pour ce type de FPGA, Altera propose un ou-
til de développement (NIOS) qui permet d’instancier un
processeur RISC avec 5 niveaux de pipeline cadencé a 80
MHz avec une largeur de bus de 16 ou 32 bits. Le terme
“cceur de processeur logiciel” correspond a une descrip-

tion matérielle (en VHDL ou Verilog) qui est synthétisée
dans le FPGA. Il est a noter la possibilité d’accélérer cer-
tains traitements, en ajoutant des instructions personnelles
(décrites en VHDL) au coeur NIOS. De cette maniére, il
est alors possible de réaliser de la surcharge d’opérateurs
ou simplement d’étendre le jeux d’instruction (fig. 6).

Résultat
EE—

FIG. 6 — Instructions personnalisées d’un processeur NIOS



4 Exempledetache: Suivi de motifs

4.1 Technique de suivi

Afin d’illustrer notre méthode, nous proposons, dans ce pa-
ragraphe, les premiers résultats d’un algorithme de suivi.
Cet algorithme s’appuie sur une méthode de corrélation
dans le domaine fréquentiel. Ce suivi est réalisé en asser-
vissant une fenétre d’acquisition sur une zone de niveau de
gris pré-sélectionnée. Suivant cet objectif, le détecteur actif
est constitué d’une zone d’intérét adressée dynamiquement
et d’un asservissement de sa position. Le schéma global de
cet asservissement est décrit par la figure 7. Cette tache de
suivi peut étre formalisée par I’équation suivante :

P%%\i’oi(t + 1) = P\%;\i’oi(t) - P\%;&ref(t)

Pﬁ‘,oi (t) est la position de la zone d’intérét (Woi) dans le
repére image (R;), & I’instant ¢. Py, (t) est la position
du motif de référence (Wref), a I’instant ¢, dans le repere
centré (R ), associé a la fenétre d’intérét.

Fenétrage
évolué

adresses

imageur CMOS

zone

Estimation d'intérét
du
déplacement Valeurs
des
pixels

FiG. 7 — Schéma d’asservissement du détecteur actif

L’estimation de la position Py (t) est évaluée comme
le déplacement d’un motif entre deux images. Cette esti-
mation est basée sur les méthodes présentées dans I’article
de LL. Lucchese et al.[13] et I’article de M. Marcel et al.
[14]. Elles sont basées sur la représentation fréquentielle
qui permet d’estimer efficacement les déplacements
planaires entre deux images. Evidement, cet algorithme
nécessite le calcul de transformées de Fourrier discretes
des images.

4.2 Estimation du déplacement

xr
Ty
partir d’une corrélation de phase entre les images i, (x) et
12(x), en considérant la relation :

in(x) = iy (x — T) 1)

L’estimation de la translation T = est effectuée a

avec x, T € R2.
On note les transformées de Fourrier des images 4,, (n =
1,2):

In(k) = Flin(x)) = /R2 i (). 732K X gy

avec k € R
L’équation 1 dans le domaine fréquentiel devient :

Ir(k) = /]R? i1(X*T).e*jemkt‘(x*T)dx — [1(k)_e+j.27r‘kt.T
2

soit U (k) le rapport des spectres des deux images i, et i,
on obtient :

Ensuite, il est simple d’estimer le vecteur translation T en
calculant la transformée de Fourrier ¥ (k) :

F(¥(k)) = F(e2m T = §(T) 4)

4.3 Reésultats Expérimentaux

Dans ce paragraphe, nous présentons les résultats tempo-
rels de notre approche. Afin d’illustrer, les performances
de la méthode précédente, nous avons introduit dans le
mécanisme de suivi, une phase d’acquisition de I’image
entiére. Cette phase permet de visualiser la scéne globale
toutes les 720 ms (fig. 9). Pour interpréter cette séquence, il
faut noter, que durant le suivi, uniquement la zone repérée
par le carré coloré est exploitée. Pour I’expérimentation de
la figure 9, la taille de la fenétre d’intérét de 32x 32 pixels
permet d’obtenir un temps d’acquisition de 570 us et un
temps de cycle total de 1.8 ms (temps acquisition + temps
de calcul). Ainsi, la fréquence de travail du dispositif est de
550 Hz. Pour préciser les performances de notre méthode,
nous donnons dans le tableau suivant, une évaluation des
temps, qui caractérise le systeme, en fonction de la taille
de la fenétre d’intérét :

taille de la fenétre 16x16 32x32 | 64x64 | 128x128

temps d’acquisition | 200 us | 570 us | 2ms 8 ms

temps de cycle 450 us | 1.8 ms | 8.6 ms 78 ms

cadence de suivi 2220 f/s | 550 f/s | 117 fls 12 f/s

Ces résultats révelent la rapidité de réaction du disposi-
tif qui est une propriété déterminante pour un systéme
de suivi. Il est clair que cette approche est lucrative pour
développer des systémes de vision active efficaces.

4.4 Amélioration del’algorithme

La méthode précédente est trés efficace pour suivre une
cible en translation planaire pure. Mais, le signal 6(T)
(équation 4), qui permet d’évaluer le déplacement, est
fortement distordu lorsque les mouvements du motif ne
peuvent plus étre considérés comme planaires ou lorsque
des rotations apparaissent.

Afin d’éviter ce probléme, une étape supplémentaire est in-
troduite dans I’algorithme. Une estimation de la variation
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F1G. 8 — Evolution du motif de référence de taille 64x 64
pixels. Pendant le suivi, le motif de référence est mis a
jour suivant la dynamique des distorsions du signal de
corrélation §(T).

du signal §(T) est réalisée a partir de I’équation suivante :

Maz(6(0)) — Min(5(0))

T= Maz(5(T)) — Min(6(T)) ®)

ensuite une mise a jour du motif de référence est effectuée
lorsque cette variation devient trop importante :

T > Seuil = Wref = Woi(t)

Grace a cette simple modification, le suivi peut étre
réalisé malgré I’apparition de rotations et de changements
d’échelle modérés. Une exemple d’évolution du motif
de référence est présenté figure 8. L’efficacité de cette
méthode est directement dépendante de la cadence de
mise a jour des informations visuelles. Cette cadence
varie avec la taille des images considérées. Lorsque la
cible est trés rapide ou lorsque les dimensions de la
fenétre d’intérét sont trop importantes, on note une erreur
de position dans le motif de référence jusqu’a ce que
cette référence soit totalement faussée. Le succes de cette
méthode impose donc I’ utilisation d’images de faible taille.

5 Conclusion

Dans cet article, nous avons utilisé la notion de Détecteur
Actif, et proposé une architecture basée sur un imageur
CMOS. L’état actuel de nos travaux, nous permet d’affir-
mer que I’exploitation de I’accés aléatoire aux pixels et du
concept de vision active dans le processus de perception,
doit mener au développement de nouveaux capteurs de vi-
sion active. Une application de suivi par corrélation a été
développée a partir du concept de détecteur actif. Cette ap-
proche a été testée sur une grande variété de cibles avec
succes.

Nos futures travaux consisteront a développer d’autres
détecteurs actifs, et a inclure dans notre stratégie de vision
le contrdle du zoom et de I’iris de la caméra.
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F1G. 9 — Suivi d’un motif de niveaux de gris de dimensions 32x32 pixels. L’intervalle de temps entre deux images
entiéres vaut 720 ms. La position du motif est actualisée toutes les 1.8 ms.




