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Mots-cl�es : apprentissage automatique (7), base de connaissances (8),

classi�cation (10), conception par objets (6), g�enie logiciel (4), intelli-

gence arti�cielle (1), intelligence arti�cielle distribu�ee (10), interpr�eta-

tion d'image (1, 9, 11), pilotage de programmes (1, 4, 5, 7), plani�cation

(4{6), programmation par objets (6), r�eactivit�e (5), r�esolution de pro-

bl�eme (4), r�eutilisation de logiciel (4), s�equence d'images (9, 11), syst�eme

�a base de connaissances (1, 7, 10, 11), temps r�eel (11), traitement d'image

(11).

1 Composition de l'�equipe

Responsable scienti�que

Monique Thonnat, DR Inria

Secr�etaire

Fran�coise Gouttier, TR Inria

Agn�es Cortell, SAR Inria, depuis le 24 octobre 1994

Personnel Inria

Sabine Moisan, CR

Ing�enieurs experts
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Chandra Shekhar, ing�enieur expert, jusqu'au 30 novembre 1994

Hany Tolba, ing�enieur expert

Chercheurs ext�erieurs

Frank van Harmelen, Docteur, Universit�e d'Amsterdam

Jean-Paul Rigault, Professeur, Universit�e de Nice Sophia-

Antipolis

Chercheurs doctorants

Fran�cois Br�emond, ENS Lyon, Universit�e de Nice Sophia-

Antipolis

John Van den Elst, boursier HCM, Universit�e de Nice Sophia-

Antipolis

Jean-Christophe Ossola, boursier MESR, Universit�e de Nice

Sophia-Antipolis

R�egis Vincent, boursier INRIA, Universit�e de Nice Sophia-

Antipolis

Stagiaires

Patrick Laduguie, stagiaire Mast�ere CERAM, du 1

er

avril au

30 septembre 1994

David Palermo, stagiaire Mast�ere CERAM, du 1

er

avril au

30 septembre 1994

Maria del Mar Marcos, stagiaire COMETT, en janvier 1994

et de juillet �a d�ecembre 1994

Alain Philippe, stagiaire Supelec, de avril �a juin 1994

2 Pr�esentation du projet

L'action ORION, cr�e�ee en octobre 1992, est rattach�ee au projet SHERPA.

Le domaine de recherche d'ORION concerne les syst�emes �a base de

connaissances autonomes. Plus pr�ecis�ement, ORION a pour objectif de

faciliter la construction de syst�emes intelligents automatiques et adap-

tatifs, c'est �a dire des syst�emes incorporant explicitement une expertise

(intelligents), fonctionnant sans intervention humaine pour les prises de

d�ecisions (automatiques) et ayant des capacit�es de r�eaction vis �a vis

des changements de leur environnement (adaptatifs). Un domaine d'ap-

plication privil�egi�e pour de tels syst�emes est le traitement de signal
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et d'image; il existe �egalement des applications int�eressantes en calcul

scienti�que.

Parmi les applications qui n�ecessitent un fort degr�e d'autonomie, nous

avons identi��e d'une part les probl�emes d'automatisation de l'utilisation

de logiciels complexes, et d'autre part les probl�emes d'interpr�etation

automatique de donn�ees.

L'automatisation de l'utilisation de logiciels complexes n�ecessite de pla-

ni�er les traitements et de contrôler l'ex�ecution de codes de calcul

d'une biblioth�eque. Par la suite nous utiliserons le terme pilotage

automatique de programmes pour d�esigner ce type de probl�emes.

Dans de nombreuses applications l'utilisateur ne peut pas interpr�eter

les r�esultats des logiciels de traitements de donn�ees soit parce qu'il n'en

est pas capable (manque de comp�etence), qu'il n'en a pas le temps

(saturation de ses capacit�es) ou parce qu'il n'est pas pr�esent (syst�emes

embarqu�es). Ceci correspond �a un sous-probl�eme de la perception, celui

de l'interpr�etation des r�esultats des traitements d'image ou de signal.

Par la suite nous utiliserons le terme d'interpr�etation automatique

de donn�ees.

En pilotage de programmes nous avons approfondi les points suivants :

� la mod�elisation de la connaissance pour le pilotage de programmes;

� le pilotage temps-r�eel de programmes de perception;

� la constitution d'une biblioth�eque pour la plani�cation;

� le ra�nement de bases de connaissances;

� la v�eri�cation de bases de connaissances.

En interpr�etation de donn�ees nous avons d�emarr�e les �etudes suivantes :

� l'interpr�etation de s�equences d'images;

� la coop�eration de syst�emes �a base de connaissances

� la reconnaissance de sc�enarios dans une application de vid�eo

surveillance.

Cette ann�ee a vu l'aboutissement de nos travaux sur le projet europ�een

Eureka Prometheus. Le v�ehicule Prolab2 (Peugeot 605) a �et�e pr�esent�e

lors de d�emonstrations temps-r�eel sur le circuit automobile de Mor-

tefontaine, conjointement aux trente autres v�ehicules Prometheus. Un

nouveau champ d'applications en vid�eo surveillance s'est ouvert cette

ann�ee.
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3 Action de recherche

3.1 Pilotage de programmes

3.1.1 Mod�elisation de la connaissance pour le pilotage de

programmes

Participants : John van den Elst, Frank van Harmelen, Monique Thon-

nat, Sabine Moisan

Nous nous int�eressons �a la mod�elisation des connaissances pour le pilo-

tage de programmes. Ce probl�eme comporte deux phases, la plani�cation

des programmes pour atteindre un but pr�e-d�e�ni, et le contrôle d'ex�ecu-

tion des programmes plani��es. Pour la premi�ere phase nous cherchons

�a d�e�nir une repr�esentation de la connaissance permettant de composer

une solution (plani�cation). Cette connaissance porte sur les �el�ements

n�ecessaires pour s�electionner et ordonnancer les programmes d'une bi-

blioth�eque de programmes, initialiser leurs arguments et param�etres

(sp�ecialisation) et les int�egrer. Dans notre domaine (le domaine des sys-

t�emes autonomes de perception) le contrôle d'ex�ecution est aussi un

point d'int�erêt important. Nous cherchons �a d�e�nir la connaissance n�e-

cessaire pour observer et �evaluer des r�esultats interm�ediaires, et si il y

a un probl�eme, adapter les composants (une sp�ecialisation alternative

par exemple) ou re-plani�er une autre solution. Nous avons �etudi�e ces

probl�emes sous quatre points de vue : le syst�eme existant OCAPI, le do-

maine de la r�eutilisation de composants logiciels (g�enie logiciel), l'�etude

d'autres approches pour ce probl�eme et la plani�cation.

Point de d�epart: OCAPI Notre point de d�epart a �et�e OCAPI (Outil

de Contrôle Automatique de Proc�edures Images). Nous avons pro-

pos�e une description fonctionnelle des connaissances contenues dans les

concepts et les m�ecanismes d'OCAPI, en utilisant le mod�ele d'expertise

de KADS et la notation CML (Conceptual Modeling Language). Ces

travaux sont pr�esent�es dans [8].

R�eutilisation de composants logiciels Dans le domaine du g�enie

logiciel le th�eme des composants r�eutilisables a des liens �etroits avec la

plani�cation de programmes. Ces liens concernent uniquement la phase

de plani�cation. Nous avons pu comparer notre mod�ele avec les mod�eles

d�ecrits par Biggersta�, Krueger ou Weide pour les points suivants : la

repr�esentation �a di��erents niveaux d'abstraction des donn�ees qui sont
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manipul�ees par les composants, la description des composants, la struc-

turation des composants dans une hi�erarchie bas�ee sur leur fonctionnalit�e

et le niveau d'abstraction des param�etres et les s�election, sp�ecialisation,

et int�egration des composants.

Approches existantes Le troisi�eme point de recherche a �et�e l'�etude

des autres approches du probl�eme de supervision de programmes, en

particulier SCARP (Willamowski), TRAM (Chaillot), VSDE (Boding-

ton) et IAMI (Forte). Ces �etudes ont montr�e la plus ou moins grande

d�ependance du mod�ele vis �a vis du domaine d'application.

3.1.2 Pilotage temps-r�eel de programmes de perception

Participants : Chandra Shekhar, Monique Thonnat, Sabine Moisan

Le but de ce travail �etait le d�eveloppement de Planete, un g�en�erateur de

syst�emes �a base de connaissances d�edi�e �a la supervision de programmes

en temps-r�eel. Un syst�eme �a base de connaissances a �et�e r�ealis�e, pour la

d�etection d'obstacles, dans le cadre du projet Eureka PROMETHEUS.

Planete est une impl�ementation temps-r�eel embarqu�ee de l'architecture

propos�ee dans [1] . Ce travail a �et�e r�ealis�e en collaboration avec Da-

vid Hutber du projet PASTIS, qui a d�evelopp�e un module de fusion

multi-capteur pour la même application. Le groupe PROART France,

du projet PROMETHEUS a r�ealis�e un v�ehicule d�emonstrateur, nomm�e

Prolab2. Ce v�ehicule est �equip�e d'un syst�eme de guidage embarqu�e (ou

copilote), a�n d'aider le conducteur �a �eviter les obstacles dans des si-

tuations de conduite r�ealistes. Le copilote est un syst�eme temps-r�eel

intelligent qui traite les informations issues des divers capteurs mont�es

sur le v�ehicule (5 cam�eras CCD, 1 cam�era st�er�eo lin�eaire et un t�el�em�etre

coupl�e avec une cam�era, ainsi que di��erents capteurs proprioceptifs). Le

copilote utilise ces informations pour interpr�eter la situation du v�ehi-

cule et communique cette analyse au conducteur, via une interface. A�n

de fournir une interpr�etation �able et utile dans le contexte complexe

d'un tra�c routier tr�es �evolutif, les traitements bas-niveau des donn�ees

(r�ealis�ees par divers programmes de perception) doivent être adapt�es et

optimis�es, en fonction des di��erents contextes routiers et des di��erentes

informations disponibles. C'est la tâche du module de supervision de

programmes Planete qui est incorpor�e dans le copilote.

Le module de supervision de programmes contient toute la connaissance

de r�esolution de probl�eme correspondant aux modules de perception.
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Cette connaissance porte sur la plani�cation, l'ordonnancement et le

contrôle d'ex�ecution. En Planete, les �el�ements de base de la plani-

�cation sont les actions, qui sont des manipulations faites sur les

modules de perception. Il y a quatre types d'actions possibles sur les

modules : activation/d�es-activation, changement de mode de fonction-

nement, changement de r�eglage de param�etre et s�election de donn�ees.

L'ordonnancement devient non trivial lorsqu'il faut ex�ecuter en paral-

l�ele deux ou plusieurs modules, qui utilisent les mêmes ressources. Il y

a trois types de con
its d'acc�es possibles : capteur partag�e, programme

partag�e ou CPU partag�e. La connaissance sur le contrôle d'ex�ecution

est exprim�ee sous forme de crit�eres d'initialisation de param�etres, d'�eva-

luation de performance et d'ajustement de param�etres. Pour des raisons

d'e�cacit�e dues �a la nature temps-r�eel de l'application, l'�evaluation des

r�esultats en Planete est minimale, et r�eserv�ee �a des r�eglages occasionnel

plutôt qu'�a une optimisation continue des traitements. Pour les mêmes

raisons la base de connaissances et le moteur de Planete ne sont pas com-

pl�etement ind�ependants. L'architecture de Planete a �et�e impl�ement�ee en

langage C

++

, sous le noyau temps-r�eel VxWorks. Le mat�eriel utilis�e est

un processeur Motorola 68040 mont�e sur une carte MVME167. Dans

l'application Prolab2, Planete supervise trois modules de perception : la

d�etection d'obstacles 3-D utilisant le t�el�em�etre, la d�etection d'obstacles

par morphologie math�ematique et la d�etection d'obstacles par segmen-

tation de mouvement. Planete et les modules de perception sont con�cus

pour fonctionner sur des machines s�epar�ees (i.e. chacun de ces modules a

sa propre architecture mat�erielle associ�ee). La communication entre Pla-

nete et les modules de perception se fait grâce �a des zones de m�emoire

partag�ees. Un m�ecanisme d'exclusion mutuelle par s�emaphores g�ere les

acc�es �a la m�emoire partag�ee.

Bien que Planete ait �et�e d�evelopp�e dans le contexte d'une applica-

tion sp�eci�que (le projet Prolab2), ces principes sont g�en�eraux et

applicables �a di��erentes situations requ�erant l'utilisation autonome de

programmes complexes en temps-r�eel. Des d�etails sur la conception et

le fonctionnement de Planete sont pr�esent�es dans [5, 3, 6].

3.1.3 Biblioth�eque pour la plani�cation

Participants : Patrick Laduguie, David Palermo, Sabine Moisan, Jean-

Paul Rigault, R�egis Vincent
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PALMER, Plani�cateur d'Activit�es Logicielles, Modulaires et R�eutili-

sable, est une biblioth�eque de classes C++ qui propose les structures

de base et les instructions �el�ementaires pour d�evelopper des moteurs de

plani�cation.

La phase de sp�eci�cation a consist�e en une analyse du domaine de la

plani�cation, ce qui a permis d'identi�er les entit�es fondamentales in-

tervenant lors de la plani�cation. La m�ethode OMT (Object Modeling

Technique) et l'atelier de conception objet Paradigm+ ont �et�e utilis�es

pendant la phase de conception.

Le choix du langage de programmation C++ pour l'implantation a �et�e

retenu en raison de sa grande di�usion (�equipes de recherche, indus-

trie, enseignement), de sa normalisation par le comit�e ANSI C++, de

contraintes dûes �a l'implication de l'�equipe ORION dans des projets

europ�eens et aux possibilit�es de d�eveloppement d'applications temps

r�eel.

3.1.4 Ra�nement de bases de connaissances

Participants : R�egis Vincent, Sabine Moisan, Monique Thonnat

Nous avons r�ealis�e un syst�eme d'apprentissage, dont le but est de cor-

riger ou de ra�ner les bases de connaissances construites avec Ocapi.

Dans un premier temps, nous nous sommes int�eress�es au ra�nement de

la connaissance sur la param�etrisation des programmes avant leur ex�e-

cution. Le ra�nement de bases de connaissances consiste �a corriger ou

�a compl�eter une base. Dans notre cas, nous souhaitons ra�ner la base

de mani�ere dynamique, c'est �a dire d'une utilisation �a l'autre. Pour cela,

nous avons d�evelopp�e un algorithme particulier combinant l'apprentis-

sage par explications (Explanation-Based Learning) et l'apprentissage

par cas (Case-Based Learning) (pour plus de d�etails voir [9]). En r�e-

sum�e, cet algorithme se base sur le m�ecanisme de r�ecup�eration d'erreurs

pour apprendre. En e�et, dans un syst�eme �a base de connaissances r�ea-

lis�e avec Ocapi, il existe des m�ecanismes de r�ecup�eration d'erreurs qui

permettent au syst�eme de proposer de nouvelles solutions lorsque des

erreurs surviennent. Dans la phase de param�etrisation de programmes

le rôle de ce m�ecanisme est de permettre d'initialiser et de r�eajuster

les valeurs des param�etres d'entr�ee des programmes. De même, lors

de la phase de plani�cation, un m�ecanisme de retour arri�ere permet

de proposer d'autres choix, en cas de plan incorrect. Dans un premier
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temps, nous nous sommes limit�es �a une correction de la connaissance

sur la param�etrisation des programmes. L'expert fournit deux types de

connaissances pour cette phase : des connaissances sur la fa�con d'ini-

tialiser les param�etres et des connaissances sur la fa�con d'ajuster ces

valeurs, si les valeurs d'initialisation se r�ev�elent incorrectes. Le m�eca-

nisme d'ajustement d'Ocapi utilise ces deux types de connaissances et

propose de nouvelles valeurs lorsque les valeurs d'initialisation n'ont pas

donn�e de bons r�esultats. Il est assez di�cile pour l'expert d'exprimer les

di��erentes valeurs des param�etres. Souvent il ne connâ�t que quelques

valeurs particuli�eres, les plus fr�equentes. Il est extrêmement di�cile de

pr�evoir toutes les valeurs possibles, car celles-ci d�ependent des donn�ees.

Dans certains cas, la corr�elation est tr�es complexe entre les donn�ees et

les valeurs des param�etres et l'expert ne sait pas toujours l'exprimer.

Cette partie de la connaissance est donc souvent incorrecte et impr�e-

cise, et chaque erreur d'initialisation coûte une ou plusieurs nouvelles

ex�ecutions du même programme. Lorsque le m�ecanisme de r�ecup�eration

d'erreurs a fonctionn�e, le syst�eme poss�ede une solution correcte, c'est

�a dire la ou les valeurs correctes pour les param�etres d'entr�ee. Grâce

�a cette solution, le syst�eme d'apprentissage peut corriger la base de

connaissances.

R�ealisation Le syst�eme d'apprentissage a �et�e r�ealis�e en Le Lisp, et

fonctionne avec Ocapi. Actuellement nous l'avons test�e sur la base de

traitement de sc�ene routi�ere PROMETHEE. Ces premiers tests permet-

tent de corriger la base de mani�ere signi�cative, car sur une s�equence de

10 images, nous passons de 20 r�eajustements �a 4 et le temps machine

passe de 200 secondes �a 139 soit un gain de 44%.

3.1.5 V�eri�cation de bases de connaissances

Participants : Maria del Mar Marcos, Sabine Moisan

Les syst�emes �a base de connaissances g�en�er�es par les noyaux que nous

d�eveloppons sont des syst�emes �a repr�esentation hybride, qui combinent

des r�egles de productions et des objets structur�es (frames). Au moment

de la cr�eation d'une base de connaissance par un expert, il faut pouvoir

assurer �a l'expert un minimum de coh�erence dans sa base. C'est le rôle

d'un outil de validation et de v�eri�cation. Dans un premier temps, un

�etat de l'art en v�eri�cation et validation a �et�e r�ealis�e. Puis nous nous

sommes int�eress�es �a l'aspect v�eri�cation syntaxique pour assurer que
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la base en cours d'�evolution est correcte. La v�eri�cation de bases de

connaissances se pr�eoccupe de la d�etection d'anomalies, en se basant

sur la syntaxe et la s�emantique des formalismes de repr�esentation. Un

v�eri�cateur de coh�erence syntaxique des r�egles et de leurs relations avec

les objets a �et�e d�evelopp�e. Nous sommes en cours de sp�eci�cation de la

partie validation s�emantique. En particulier nous envisageons pour cela

de nous appuyer sur le mod�ele du pilotage de programmes.

3.2 Interpr�etation

3.2.1 Interpr�etation de s�equences d'images

Participants : Fran�cois Br�emond, Hany Tolba, Monique Thonnat, Sabine

Moisan

Cette ann�ee nous avons commenc�e une nouvelle �etude en interpr�eta-

tion d'images concernant des s�equences d'images. L'interpr�etation de

s�equences d'images a pour objectif, en ce qui nous concerne, de don-

ner un sens �a une sc�ene, �a partir d'images fournies par une cam�era

monoculaire et �xe.

Il s'agit tout d'abord d'e�ectuer le rep�erage et la classi�cation des ob-

jets de la sc�ene, en utilisant des techniques de traitement d'images;

puis d'analyser leurs comportements par des m�ethodes d'intelligence

arti�cielle.

L'objectif de cette recherche est l'�elaboration d'un syst�eme �a base de

connaissances g�en�erique, visant �a l'interpr�etation de s�equences d'images

dans un environnement dynamique et non structur�e. Le cadre de ce sujet

est sp�ecialement ax�e sur l'�etude des comportements d'objets non rigides

et plus particuli�erement sur ceux ayant trait aux activit�es humaines. Le

fait de devoir traiter des objets non rigides impose d'obtenir des donn�ees

de traitement d'images de bonne qualit�e. Dans ce but, nous allons utiliser

les informations relatives au contexte (ou connaissances a priori) de la

sc�ene. La mod�elisation de ce contexte, �a l'aide par exemple d'une repr�e-

sentation analogique

1

de l'espace, est un premier point de recherche. En

second lieu, la nature des objets �etudi�es (objets de forme complexe) im-

plique de g�erer des donn�ees incompl�etes, incertaines et parfois erron�ees.

1

Dans ce texte, le terme analogique est utilis�e lorsque la repr�esentation du monde

conserve la structure inh�erente du monde repr�esent�e (voir Neumann 90, Howarth 92)
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Leur abstraction en donn�ees symboliques permet d'�etablir les relations

spatio-temporelles n�ecessaires �a la reconnaissance des comportements.

Les r�esultats actuels sont d'une part un �etat de l'art sur ce domaine et

d'autre part un premier mod�ele d'interpr�etation.

Le domaine d'applications privil�egi�e est celui de la vid�eo surveillance.

3.2.2 Coop�eration de syst�emes �a base de connaissances

Participants : Jean-Christophe Ossola, Monique Thonnat

La r�esolution de mani�ere autonome d'un probl�eme de reconnaissance

d'objet naturel (zooplancton, galaxie...) se r�ev�ele complexe de part la

double nature des connaissances requises ; la vision pour le pilotage d'al-

gorithmes de traitement d'images, et le domaine de l'objet �a reconnâ�tre

pour l'interpr�etation.

Classic et Ocapi sont deux g�en�erateurs de syst�emes �a base de connais-

sances �evolu�es, d�evelopp�es dans notre �equipe. Ils sont d�edi�es �a des

tâches sp�eci�ques, pilotage d'algorithmes pour l'un et interpr�etation

pour l'autre. Nous nous sommes orient�es vers une coop�eration de ces

deux g�en�erateurs pour d�e�nir et tester une architecture distribu�ee. Apr�es

avoir utilis�e successivement Sophtalk et Chooe, deux langages de com-

munication, nous avons arrêt�e notre choix sur celui qui nous semblait le

plus appropri�e �a nos besoins : Chooe. Ce langage nous a permis de r�eali-

ser une architecture distribu�ee bien qu'Ocapi et Classic aient �et�e con�cus

sans perspective de communication. Le choix d'un nouveau langage de

communication (Chooe) pour la r�ealisation de la connection entre les

deux syst�emes se r�ev�ele fort int�eressant, du fait de sa simplicit�e d'utili-

sation, mais surtout du fait des capacit�es suppl�ementaires qu'il apporte

en standard au syst�eme, notamment :

- le choix entre plusieurs modes de communication ;

- la possibilit�e de cr�eation de processus distants ;

- la gestion d'objets informatiques structur�es.

Une premi�ere application sur des images de zooplanctons a permis de

tester l'architecture ainsi d�e�nie. Cette application a mis en jeu deux

syst�emes �a bases de connaissances (SBC). Le premier, que nous avons

enti�erement con�cu, est d�edi�e au traitement d'images de zooplanctons

(Prozoo). Le second, qui avait �et�e d�evelopp�e par M.H. Gandelin et que

nous avons modi��e, e�ectue le classement de zooplanctons (Clazoo). Il
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existait dans Clazoo des appels �a des proc�edures de traitement d'images.

Ces appels ont �et�e avantageusement remplac�es par une coop�eration avec

Prozoo.

Nous avons ensuite test�e cette architecture sur des images de galaxies.

Dans un premier temps, nous avons augment�e les capacit�es d'un SBC

existant, d�evelopp�e sous Ocapi et nomm�e Progal. Ce SBC r�ealise le

traitement n�ecessaire �a l'extraction de param�etres pertinents pour le

classement de galaxies. Dans un second temps, nous avons e�ectu�e la

connection e�ective de Progal avec le SBC d�evelopp�e sous Classic appel�e

Sygal qui op�ere le classement de galaxies. La reconnaissance des ga-

laxies se fait dor�enavant de mani�ere compl�etement automatique depuis

le traitement des images et l'extraction de param�etres jusqu'au clas-

sement proprement dit. Comme perspectives, nous souhaitons valider

l'architecture propos�ee pour l'application sur le classement de galaxies.

Notre prochain objectif est d'augmenter le degr�e d'interactivit�e du sys-

t�eme en modi�ant davantage les SBC actuels. Pour cela, de nouveaux

traitements doivent être d�evelopp�es. Ces traitements permettront l'ex-

traction de param�etres sp�eci�ques �a une classe d'objet. Certains objets

qui �etaient jusqu'�a pr�esent impossibles �a classer vont pouvoir l'être grâce

�a la capacit�e de communication entre des syst�emes sp�ecialis�es en traite-

ment d'image et en classement. De plus, la reconnaissance des galaxies

gagnera en pr�ecision.

3.2.3 Passwords : reconnaissances de sc�enarios dans une

application de vid�eo surveillance

Participants : Hany Tolba, Monique Thonnat, Fran�cois Br�emond, Sabine

Moisan

Cette recherche porte sur le d�eveloppement d'un outil de raisonnement

pour la reconnaissance de sc�enarios et de situations dangereuses. Ceci

est men�e dans le cadre du projet europ�een ESPRIT3, PASSWORDS. Le

but du projet PASSWORDS est le d�eveloppement d'un syst�eme g�en�e-

rique pour la vid�eo surveillance. Ce syst�eme doit fournir une assistance

aux agents de s�ecurit�e a�n de reconnâ�tre di��erents sc�enarios et dif-

f�erentes situations jug�ees dangereuses. Les locaux surveill�es sont des

locaux externes et internes. Comme exemple de situation dangereuse,

nous pouvons mentionner la pr�evention contre le vol de voitures sur un

parking de supermarch�e ou contre le vandalisme sur un quai du m�etro.
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La di�cult�e des travaux men�es dans le cadre de ce projet tient �a ce que

nous nous int�eressons aux comportements humains et aux objets non-

rigides qui �evoluent dans un environnement dynamique et non structur�e.

La solution propos�ee par le consortium du projet est fond�ee sur une co-

op�eration du module de traitement d'image et d'un module d'intelligence

arti�cielle. Notre rôle est la conception et la r�ealisation du module d'in-

telligence arti�cielle. La phase de traitement d'image consiste �a extraire

les di��erents indices sur une image capt�ee par une cam�era. La phase d'in-

telligence arti�cielle consiste �a reconnâ�tre les di��erentes situations et les

di��erentes relations spatio-temporelles entre les objets qui existent dans

l'image et qui correspondent �a des objets dans le monde r�eel. L'architec-

ture pr�evue pour le module I.A. est une architecture de syst�eme �a base de

connaissances temps-r�eel. Les contraintes d'implantation sont aussi bien

des contraintes mat�erielles que des contraintes logicielles. D'une part,

nous allons travailler sur des cartes de traitement de signal (DBV42 de

LSI munie de la puce TMS 320C40 de Texas Instruments) et d'autre part

nous allons utiliser le langage C sous le syst�eme d'exploitation temps-r�eel

Virtuoso.

4 Actions industrielles

4.1 Esprit PASSWORDS

Participants : Hany Tolba, Monique Thonnat, Sabine Moisan, Fran�cois

Br�emond

Depuis avril 1994, l'action ORION participe au Projet Esprit3 R&D

PASSWORDS avec des partenaires scienti�ques et industriels italiens,

belges et fran�cais. Nous intervenons sur la dur�ee totale du projet et

dans ses di��erentes phases de conception et d'implantation. Le but

de PASSWORDS est le d�eveloppement d'un syst�eme g�en�erique de vi-

d�eo surveillance de locaux. Le syst�eme �nal fonctionnera en temps r�eel

et aura une architecture parall�ele ; son objectif est d'assister un op�e-

rateur humain dans la reconnaissance de situations dangereuses. La

contribution de l'action ORION porte sur l'interpr�etation de donn�ees

pour la reconnaissance de sc�enarios de danger. Deux applications pi-

lotes sont pr�evues : la surveillance de centres de grande distribution et

la surveillance de stations de m�etro.

12



Programme 3 ACTION ORION

Nos partenaires industriels sont : Vigitec (Belgique), SRWT (Belgique),

Auchan (France et Italie) et SEPA (Italie). Nous avons �egalement deux

autres partenaires scienti�ques : CRIF (Belgique) et l'universit�e de

G�enes (Italie).

4.2 Eureka PROMETHEUS

Participants : Chandra Shekhar, Monique Thonnat

L'objectif du projet Eureka Prometheus, qui r�eunit les 14 constructeurs

d'automobiles europ�eens et une centaine d'industriels et de laboratoires

de recherches (en Allemagne, Italie, Angleterre, Su�ede et France) est

l'am�elioration de la s�ecurit�e routi�ere. Ce projet a d�emarr�e en 1987 et est

dans sa derni�ere phase (1992-1994).

Lors de cette derni�ere phase nous avons d�evelopp�e avec nos partenaires

fran�cais le v�ehicule d�emonstrateur Prolab2 d'assistance au conduc-

teur par d�etection des obstacles. Les partenaires sont : Heudiasyc

Compi�egne, Inria Sophia (Pastis), Irisa Rennes (Temis), LASMEA

Clermont-Ferrand, LIFIA Grenoble (Sharp), Ecole des Mines de Pa-

ris (CAOR et CMM) et Universit�e de Lille Ce v�ehicule a �et�e pr�esent�e

en octobre 94 conjointement aux 30 autres v�ehicules d�emonstrateurs de

Prometheus. La contribution d'ORION a concern�e le pilotage temps-r�eel

des programmes de perception.

5 Actions nationales et internationales

5.1 Activit�es internationales

5.1.1 Coop�erations scienti�ques

� Nous coop�erons avec l'�equipe du Prof. Wielinga de l'universit�e

d'Amsterdam, sur la mod�elisation de connaissances pour le pilo-

tage de programmes ; cette coop�eration est e�ectu�ee dans le cadre

du coencadrement de la th�ese de J. van den Elst par F. van Har-

melen et M. Thonnat et fait l'objet d'un �nancement europ�een

HCM.

� Nous coop�erons avec l'�equipe du Prof. del Pobil, responsable du

groupe IA et Robotique de l'universit�e de Jaume I, �a Castell�on

(Espagne) sous la forme d'accueil d'�etudiant, (M. Marcos), dans
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le cadre du programme europ�een COMETT. Nous avons r�ecem-

ment r�epondu �a un appel d'o�re d'action int�egr�ee PICASSO sur

le th�eme de la validation et de la v�eri�cation de syst�emes �a base

de connaissances autonomes.

5.1.2 Comit�e de programme

M. Thonnat a fait partie du comit�e scienti�que de la conf�erence inter-

nationale The World of Galaxies II.

5.1.3 Comit�es de r�edaction

M. Thonnat est relecteur des revues : \Pattern Recognition Letters",

\International Journal of Pattern Recognition and Arti�cial Intelligen-

ce" (IJPRAI) et \Astrophysical Letters and Communications".

5.1.4 Invitations

ORION a invit�e dans le cadre des s�eminaires IA, les chercheurs suivants :

� J. Breuker (Univ. Amsterdam) ;

� F. Van Harmelen (Univ. Amsterdam).

5.2 Activit�es nationales

5.2.1 Coop�erations scienti�ques

� Coop�eration avec l'Inra/Geves �a Sophia Antipolis (M-H Gandelin)

pour l'identi�cation de vari�et�es de roses par syst�emes experts et

analyse d'images.

� Coop�eration avec l'Observatoire Nice Côte d'Azur (A. Bijaoui)

pour l'analyse et la classi�cation de galaxies.

� Coop�eration avec l'Observatoire de Paris �a Meudon (M. Auvergne)

pour le pilotage de codes de calcul scienti�que en astrophysique

stellaire.

5.2.2 Organisations de s�eminaires

Cette ann�ee nous avons cr�e�e des s�eminaires IA inter-�equipes auxquels

ont particip�e ACACIA, ORION et SECOIA.
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5.2.3 Invitations

ORION a invit�e dans le cadre des s�eminaires IA, plusieurs chercheurs,

dont :

� F. Jurie (LASMEA Clermont-Ferrand) ;

� G. Bisson (LIFIA Grenoble) ;

� F. Charpillet (RFIA Nancy).

6 Di�usion des r�esultats

6.1 Formation

6.1.1 Enseignement universitaire

DEA Informatique et ESSI �a l'Universit�e de Nice-Sophia-Antipolis,

cours d'Intelligence arti�cielle (6h, S. Moisan).

DEA. Imagerie et Sciences de l'Univers de l'Universit�e de Nice-Sophia-

Antipolis, cours Vision et Intelligence arti�cielle (10h, M. Thonnat).

DEA Vision et robotique de l'Universit�e de Nice-Sophia-Antipolis, cours

d' Analyse de sc�enes (3h, M. Thonnat).

Mast�ere G�enie Logiciel du Ceram cours Lisp (30h, S. Moisan)

ENSMP Ecole Nationale des Mines de Paris, cours Intelligence arti�cielle

et syst�emes experts (30h, S. Moisan).

ENST Ecole Nationale des Telecommunication de Paris, cours Vision et

Intelligence arti�cielle (3h, M. Thonnat).

ISIA-ENSMP Institut Sup�erieur d' Informatique et d'Automatique,

cours Intelligence arti�cielle et imagerie(3h, M. Thonnat) et cours

Intelligence arti�cielle et Lisp (30h, S. Moisan).

6.1.2 Th�eses

M. Thonnat a particip�e aux jurys de deux th�eses en temps que rappor-

teur et d'une th�ese comme examinateur.
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6.1.3 Stages

Patrick Laduguie et David Palermo ont fait un stage de 7 mois de �n

d'�etude dans le cadre du mast�ere G�enie Logiciel du Ceram.

Alain Philippe a e�ectu�e un stage de 3 mois de �n d'�etude d'�el�eve

ing�enieur de Supelec.

Maria del Mar Marcos termine son stage pr�eliminaire �a la th�ese de

l'universit�e de Jaume (Castillon, Espagne). Ce stage d'une dur�ee de 7

mois est �nanc�e par une bourse COMETT.

6.2 Participation �a des manifestations

M. Thonnat a �et�e invit�ee �a la conf�erence internationale The world of

Galaxies II.
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8 Abstract

The ORION group is connected to the SHERPA team. The objective

of ORION is to facilitate the building of knowledge based problem sol-

ving environments for autonomous systems. The classes of problems

we are interested in are program planning and supervision, and data

interpretation. In program planning and supervision we have worked

on:

� knowledge modelling for program planning and supervision

� real-time perception program supervision

� knowledge base re�nement and validation.

In data interpretation we have started studies on:

� interpretation of sequences of images

� cooperation between knowledge bases

� scenario recognition for video-surveillance applications
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