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MODELISATIODELADYNAMIQUE

ATTENTIONNELLE

’ OPTANAAL

|-J=EXTRREM
A [ISEQRMATIO RHYSIQE EXTIRENMEER))

Appliquéeaf Q2 0 & SaéntAht guSsysidineouvertauxmondes
extérieuret intérieurs t Q Permietde définir:

A Ladynamiquedesphénoménesxtérieursquif QSy G 2 dzNB y {

A LadynamiqueR Q S @ 2 dedzfiopBatioas qui soncurrencente
faconinterne.

Ceuxci régissent sa capacité a vivre et, finalemanvpserver
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IMODELISATIOBELADYNAMIQUE

ATTENTIONNELLE

|! OPTANAAL

)-J=EXTFREM
A HYROFEESES

1. [ Q2 0 & SwislEHelcdnduif a uneeprésentationglobaleet optimale
construite a partir de caractéristiquégsurniespar notre rétine (couleur
intensité etorientation).

2. Chaquecaractéristiqueextraite se comporte comme ungopulationse
nourrlssanIR QAY T2 IMlmantaﬁsécyée danks sceneobservée.

3. LOQAY(GSNE G c@nng un®ppuatioRpamdatiere 5
O2yaz2YYlyli OSa& LI Lidmshieduzyd RQA

4. Ladynamiquattentionnelleestreliéet f QS @2 t dzi A dey |
densité de cettgopulation. -
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’ OPTANAL

|-J=EXTFREM

A RESUIAAT
i RaylIYAldS RS t QAy Gipaded

(ll.r.u
dt

= §( Py y + 11'[12__1/) +sf Apr_y_,_wlg‘y —myly .y
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IMODELISATIOBELADYNAMIQUE

ATTENTIONNELLE

l( OPTANAL

|-J=EXTFREM

A INTERPRETATION

1.
2.

Equation similaire. £ QS |j dzbltéralatka R S
Traductiondel& & Yy I YA lj dzS 2 LJiAN2 0 S
RQA Y T 2 NyrbcassumRyQ 2R dz S NIt G2A &S |
sansa priori.

Attention visuellevue comme une compétition entre
différentes sourceR QA Y T2 N¥ QA ¥ 8 § NB. 0 ®
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Propriété Mesure Base

Objective : Corrélation Bruce, LeMeur
Divergence d&ullbackLeibler
NormalizedScanpatiSalience

Plausibilité

Stabilité
Reproductibilité
Exploration

Dynamique

Subjective Scoring Flickr
Moyenne des carte de proiédprédateurs -
Corrélation,DKL, NSS, AUC Bruce, LeMeur

Taux de compression JPEG / PNG Bruce, LeMeur
Somme des valeurs absolues des différence:

Proies / prédateurs : Temps de démarrage  Bruce, LeMeur

Fixations Déplacement moyen
Temps de fixation moyen

31



DESAPPLICATIONS

_renrer SR CENTERENEERGE ¥V "L ENRE ¥

Open image. Open webcam. |_Run Sep Fame# 20  Thumbnals sze 2422

Open sequence Open video End st rame Export tumbnals... | [ Optons.. | | Rént prey/predator
LowLevelMaps | Dynamical System | Full Smulation

V| Reszesouce: 256 v X Aso v poels

Save data ports. 9] save dynamical system statistics

| Bottom<o | TopDown
Maps generation:
Mnscde: 1 2 Maxscale: -3 13
|
|

Sumoundsze: 3 5 Maps downscale: 4
Scarcty boost: [V Retinal fiter

Preys / predators system
intial value: (16,000

Mn valve: 1 * Max value: 65535 &
Tmestep: 0333 & Zof teratiors: 3 $
Preysbith:  0.007 $
Predation: 0025 %
Défuson:  0.250 v

Quadratic tem:  0.0010

Heat map.

Foveasze: 0150

Fostion method:
® Mx
Hysteresss Threshold (%)
Load parameters
Save parameters
Load defauts

'DEBUG] Wico Vision ConspicutyMaps Update - Feature maps tme- 0
"EBUG] Vico. Vision ConspicutyMaps. Update - Buld Conspicuty maps time: 0
"BUG] Vico Vison VisualSystem Update - Update attertional system tme: 5
G] Vico,Vision VisualSystem Update - Caic facation port tme: 0 (Done in Sms - mean=26ms)
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DESAPPLICATIONS

A COMPIEEXETBESMAGES

Invariant

A SEQMENTADIOBDE VIDEO

A ROBOTATTENIFIF
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