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Résume:

Le Suivi du mouvement est Parmi les problémes cruciaux en vision artificielle; En
plus de la complexité due a la dimension spatiale des images d'une séquences prises
séparément, on doit prendre en considération la dimension temporelle qui mette en relation les
objets en mouvement d'une image a l'autre. L'expansion des IAD (Intelligence Artificielle
Distribuée) et de la programmation orientée Agent (POA) a ouvert une nouvelle perspective
guant a la conception des méthodes de suivi. La vision active, issue du mariage de la vision
artificielle et des SMA, permet une résolution distribuée des problemes de la vision
artificielle. Elle consiste a concevoir des entités autonomes qui coopéerent pour aboutir a un
objectif en commun. Notre travail, porte sur la conception d'un SMA pour le suivi d'objet
dans les séquences d'images, I'ensemble des agents communiquent par envoi de messages. On

a déemontré la faisabilité d'un tel type de solution.

Mots Clés:
Suivi, Segmentation, Vision cognitive ,SMA.
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