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                                                                                                                                                    Résumé  

Résumé 
 

 

 

 
 Ce travail a pour objectif le développement d’une nouvelle technique de détection d’objet 

mobile par les Modèles de Markov Cachés ; MMCs. L’algorithme ‘ICE ; iterative conditional 

Estimation’,  souvent utilisé dans la segmentation,  a été introduit dans le domaine de la détection. 

Il est utilisé pour l’estimation des paramètres du modèle. Tandis que l’étape de détection, est 

établie à l’aide de l’algorithme ‘MPM : Marginal a Posteriori Mode’. 

Ainsi cette procédure a permet une extraction nette de d’objet mobile de son ‘Background’. 

L’algorithme final développé et validé par simulations, est valable pour une implantation sur 

dispositif expérimental. 

 

 

Mots clés : détection, Modèles de Markov Cachés MMCs,  caméra stationnaire, classification, 

processeur spécialisé  de traitement de signal ‘DSP TMS320C6711’. 
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                                                                                                                                                   Abstract  

Abstract 
 

 

 

 
 This work has for objective the development of a novel technique of moving object 

detection with Hidden Markov Models; HMMs. The algorithm ‘ICE ; iterative conditional 

Estimation’,  which  is generaly used in segmentation, is introduced in the domain of detection. 

It is used to estimate the parameters of the model. The step of detection, is done by the 

algorithm ‘MPM : Marginal Posterior Mode’.   

This procedure ( ICE +MPM) has permited the extraction of the moving object from his 

Background’. 

The final, evaluated and tested algorithm under MATLAB, is ready to be implemented in an 

experimental chain. 

 

 

 

Key words: detection, Hidden Markov Models HHMs, stationary camera, classification, specialized 

signal processing processor ‘DSP TMS320C6711’. 
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