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10/03/2026: YannLecun, pere fondateur de I'|A moderne a démissionné de I'lA de
Facebook pour créer sa propre startup fin 2025 . Aujourd'hui il annonce une levée de fonds
de 1 Milliard de dollars pour sa startup Advanced Machine Intelligenc&MlIlabdevient donc
une startup quelgques mois apres sa création.

23/04/26: Elon Musk lance son nouveau projet TeraFaba 25 milliards de dollars. L'objectif
flnal du milliardaire est de produire des puces capables de soutenir entre 100 et 200 gigawatts
JWGe Rt + ¢cURDWI WWHc R GW 21 WNII T 3AaWJIalle Ulllgij | ¢ 3

04/06/2026: Flourish, une startup soutenue par Jeff Bezos, leve 500 millions de dollars
pour déchiffrer « I'algorithme fondamental de la pensée » afin de développer une IA plus
efficace inspirée du cerveau.

02/07/2026: Une algorithmie bio -inspiré intégrable par P. Pirim pour une IA Fiable, Frugale,
et Explicable.
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la perception bio- inspirée
selon trois modalités:

Globale
Dynamique
Structurelle




Choix de la méthode conceptuelle
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Choix de la méthode conceptuelle
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* Une méthode bio-inspiré donnera de meilleurs résultats.

Biomimetics: its practice and theor2006)
Julian F. V. Vincent*, Olga A. Bogatyreva, Nikolaj R. Bogaighean Bowyer and Anjarina Pahl

JULIAN VINCENT

at Heriot-Watt University




Perceptions multimodales
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Le modele G.D.S.

Substitution sensorielle

A"You don't see with you
eyes,
Ayou see with your brain
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Représentation biologique
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Analogie neuronale

dentate gyrus granule cell starburst amacrince cell
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GVPP7 : année 2000
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Vidéo: suivi objet et lignes
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Applications de suivi dynamique dlines
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Simulateur de conduite avéek.d

Ecran PC

D=vxT

PC: jeu vidéo
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Perception System
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- globale

- dynamique

- structurelle

¢ =Kxd

19



Simulateur de conduite avéek.d
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Changement de point de vue
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Labélisation de vehlcules et cycles

1- Perception
de la scene

2 - Détection des
bords de la chaussée

3 - Changement
de point de vue

4 - Analyse de scene
dans un plan 2D
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Labélisation de véhicules et cycles

Gestion de
carrefour

BVS
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Début de la vision binoculaire en 2007
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Application: Bloucle sensemotrice
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Spatialisation pour une fréquence d@&chantillonnage de 16000 Hz.
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Choix entre deux locuteurs espacés
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Precision de la mesure en dynamique

Guillaume Havard
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Collaboration académique
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Unification et validation
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modele genérique
1- Perception physique
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Interface capteurs/corte
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Vision biologique vs electronique

perifovea

«—>
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Augmentation du contraste local.

Segmentation objets
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Intérét du bianspiré
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Cortical magnification factors in V1, V2 and V4 adapted from (Gattass
et al, 1981) and (Gattass et al, 1988) by (Freeman and Simoncelli, 2011).
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Intérét du bianspiré
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Cortical magnification factors in V1, V2 and V4 adapted from (Gattass
et al, 1981) and (Gattass et al, 1988) by (Freeman and Simoncelli, 2011).



Intérét du bianspiré

Solution
hardware

Solution
biologique
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Cortical magnification factors in V1, V2 and V4 adapted from (Gattass

et al, 1981) and (Gattass et al, 1988) by (Freeman and Simoncelli, 2011).
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Intérét du bianspiré

Solution
hardware

Solution
biologique

Receptive field size (deg) Dimension pixel
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Cortical magnification factors in V1, V2 and V4 adapted from (Gattass
et al, 1981) and (Gattass et al, 1988) by (Freeman and Simoncelli, 2011).
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[Parietal stream] [Inferotemporal stream]
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MSTd @ 6’ .
PIT
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MT m o é) (magno-dominated)
va £0 ofam
(blob-d: inated)
V2 p— ‘ ob-dominate
G’ o.a 4 - ID stream
Thin Inter- (interblob-dominated)
Thick
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Blob Inter-
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Vi 816 W
4Cal —> 4Cb
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M & P
21 Orientation —# Direction Pattern (plaid) /:'\’ Pursuit eye
W 'Snﬂna‘ &o” Disparity motlon O movements
AAL Tr nc
Vix ma-:::owy) <@ wavelength @ :z?lﬁ\a"“'an
W\t Temporal »  Subjecti
AL feasency ¢ conigur T @ NOTCHeSN @) Faces
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Intérét du bianspiré

- YOLO Cortex
g Ech-3 Entrée
s Lum. T T
Solution & 25 7| » Décimation » Décimation [P SN VRIS
hardware % 3 & // \\ N // " V2
£ Réduction d@chelle /3 . 4 /2 S~ - /3 S \ .
g , . . , o Recherche Recherche J / T \ \\\ J / i \ \\\
o Représentation multi- ~ v bonne bonne Lo : Lo :
) - . o e o S z o . dimension dimension // //
N Ech-2 < < ¢ ¢ Vi
n 10 ) €
-5 Expansion Expansion
E‘ x3 x3
= 5 | . .
. Ec:l ‘ f ] ‘l/ ] Gain base 3
3 Ech-0 Traitement sur 2 Traitement sur 2 “ Y A ¥ ~ 2 BT U o 57 1]
o
Solution L 0- [ . . . . . . . . . : échelles adjacgntes échelles adjacentes EUWARYI ¢ DU LU_I Wik RUnYl uc q RYUa Wl
biologique &’ 0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50 En nombre de connexions:-40%

WHERE? (Motion,
Spatial Relationships) ~ WHAT? (Form, Color)

é Rapport VANV2=1,69 [Parietal stream] [Inferotemporal stream]
a _ 0,8000 PP ) AIT, -
g 25 V2 o Position du regard
2 0,4687 MSTd =MST/
c _ S 6
g 20 - B PIT “—>
= ®  Tg(25,3195)=0,473 5]
S 45 . G w2 monodomons A © <E
> Rapport V2/V1 —— e &
2 4o - 0,473/0,1639=2,88 v (btob-caminated)
© o ’ £ )
N ° e o0 © b co/'.‘._l 4 D sIleE“
o p - ) Thin Inter- (interblob-dominated)
T 5 c oy * 2 o0 Le® o ¥ Tg(9,31°)=0,1639 Tk stripe stripe
£ . sioo| <@ inter.
o o : g Vi ; =
4 - “wse 48] 5
a 0 f T T T T T T T T T 1 s ico
3 0O 5 10 15 20 25 30 35 40 45 5 Retina, o \ 4
2 LGN - i ®
Receptive field center (deg) Excentricité M K 3
2z Orientation irection attern (plais ~ 1
onint  gor ey T moten © () e Rotation Echelle

Cortical magnification factors in V1, V2 and V4 adapted from (Gattass
et al, 1981) and (Gattass et al, 1988) by (Freeman and Simoncelli, 2011).
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VM (highliow) R pattern Faces
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Topologie générique du cortex cerebral

Exponential Distance Rule:

150 4 EDR

2]
g k . eXp [ '}»d ]
3 100 4 A'=0.23 mm
o
S
o
0
E 50 -
3
Z

0 4

0 0.5 1 1.5 2

Distance (mm)

This intrinsic connectivity is highly local, with an exponential decrease in the density
of labeled neurons along increasing distance from injection site (Fig 1.2B)
Exploration of the inter -areal cortico -cortical network of the macaque monkey
Nikola Markov Th2010
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Topologie générique du cortex cerebral

EDR -d/0,23 en mm et 2exp(-r/3) r=0,053 mm
La correspondance de la courbe k 273 avec celle .., ...

de N. Markov permet de donner une valeur | kx2™
moyenne de la maille corticale correspondant a un 0000 |
pas moyen de53 pm.

120,000

\/ VA

x Wl ¢ GGY I quwi wwl ijlermqRYOW Ki ka-o NOIOA A%A%Aexex%&z¢x

HYI | 3t GYUT ¢ UquezwOYaAl gw k Ea}J 31 W AR MKV R i L
\WAVAVAVAVAVAV,

a la regle EDR détermine la relation de taille des 50,000
champs récepteurs entre échelle. “

60,000 !
Diamétre du champ récepteur D&n point de vue applicatif .
fonction de I@chelle: 40,000 -
e°x0,053=0,053 mm: la colonne Le pixel central N
e'x0,053=0,14 mm : Zone 3x3 9 .
e2x0,053=0,39 mm: V2  Zone 9x9 20,000 . Carte corticale
e’=20,1 soit 20,1x0,053=1,07mm: V1  Zone 27x27 A S|

0 10 020 e
. . , S . N {0, b -'?—'Q—'—H

La colonne corticale est estimée a 1 mm de diametre P L L L LT '1 ffﬁ Tk 19 omm
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AYRUqUWI KkcaqaqldJUgRYULWt 21 |

Max Caleulmatriciel ot théor Convolution  Position Max Si a<Max<b
EDR alcutmatriciet ettheorique Surzone=1  Valeur Max  Bonne dimension
3000 s  Xo Max
: bA — — —
2500 YO' ,,,,,,, _y|Val. —li T
} >
2000 : ¢
1500 ¢ SiVval.=1
Ptc (Xo, Yo)
1ooo binazlifgfjeu < Zone binaire
o - . ©
500 T 1=2/5: 456 Rayon max Expansion | 8
jrzl,& 222 4 détectable par 3 o
] | 1 > L Bonne dimension
F" 05 1 15 2 225 3 35 4 45 5 55 & 65 ¥ 75 B 85 9 95 10 ¢ v 7 %métre Zone O 1
-500
_ | o - Zone de
;i‘ll'li"ﬁ 7-—.;;2"I'Ii"1 . ) |..II'I;Z‘-.'III'.;?:,.';Z"I'I£"£_' Va|ldatI0n a
Mesuré Théorigue Linéarisation l&ééchelle inf.

rr

Al G 0qWik RU2¢ !l ReURIDWI kijHSWDGGIIW Wl ¢RqUIAGWUqga We Ul
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En résume:

Uca!t DwGHl HUGqR2 1 i |J$QtTect,gnade(galJLu
AYURUW Kk RUqI | Kaa bonne échelle
A Repéré par sa bonne taille Pte
A Ancrée par son point de centrage
Il jnRURt t+ ¢ Uq W W WC JUqRY.LU,
ANI ¢ Ut nij | ij1Jwe Wa K ij t jl| RIJe !l 1JLW
c2UHWa UWE NI ¢UI Rt} e Ul
faCteur 3 T Zone(Echy) Feedback

Ech x3+jeu [«
et Ptc

46



Va4

Y U LW

i GE |l qRQqR

Rares sont les jeux vidéo a susciter
un engouement quasi mondial. Depuis
son annonce en juin dernier, Dragon
Ball FighterZ est entré avec force dans

I 13t WAY UIJ]

le cceur des fans de la célébre saga, qui Eile i i L Tl e
Echelle 3 - gl e,
h‘ .
bk
Echelle2: 7 /
paragraphe
o
20 ; = . S
Echelle 1 : o] T ORGIERAET Gk . g Echelle 2: paragraphe ~ .,
— .| e anmenay g2 "= dumi ; UL e g AT
mots | e Mphiat” et anivd svec Srwm
0 ; s Ry
& amer das ‘2 da 2 alibire mgm, = 44 2
0 0 100 150 200 ; { L
4 e ) i
50 o ! 3
L t
100 Fan Maxellande
Yo 7/ 3 r :
A= i = . .
Echelle O : e oE & FT R B N Julienne
lettres el Fa// [lghter esten e avecie b i, ‘ o ~

S fa»n.s d‘é’!a\c

300

250

| cerur de

200

élabre saga, qui

700

500 600

100

K%y LV e s MR
e L A [BRE0=
e g ) .

Rt TS WU
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Unification et validation
UcaqdijucaqRhue

modele genérique
2- Intégration contextuelle
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Prédiction Généralisée

Exemple sonore:

Séquences
1
2
Ecart
temporel
3

Ecart
temporel

Tolérance
«——>

Perception

Clic

Evénement

Clic

Evénement

son

Evénement

Fenétre d@nalyse

Attente événement

y

Enregistrement et mémorisation temporaire
de I@&vénement
Passage a la séquence 2

Y

Enregistrement et mémorisation temporaire
de I@vénement.

Calcul écart temporel avec I@venement
précédent.

Anticipe une fenétre da@rrivée du prochain
évenement.

Passage a la séquence 3

<

Y

Fin

Enregistrement et mémorisation temporaire
de l@venement dans la fenétre de prédiction.
En cas de non présence, sortie « fin » et
retour a la séquence 1

Calcul écart temporel avec I@&vénement
précédent.

Anticipe la fenétre d@rrivée du prochain
événement.

Boucle sur la séquence 3
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AlIJl #IJGaq RY UWI K atémpdietec | |

Mémoire séquence trame P . XI—>
Do . . -t e
Mémoire Séquence y
Trame ™ L,
Carte temporelle i >
"_l . > 14— D R Ut'“‘
Seuil | Caloul | > T AAN ' T—s
adaptat 7Y ” Lt Pixy - Ly | Lo — T L,
Entrée - i » Ly=Lent - — U “T-rc
pixel 7 t{t-ﬂ _ 2 (t-1) Tm-_
. T 0< Ty <p
> Pixel
Si- |Pixg - Lo | < Seu Optimisation Mesure de I@cart a la tendance
Seuil Ty =Ty +1 Teny+1=p temporelle t de la donnée entrante
eui : .
— »| Sinon pour chaque position de la carte.
Ty =Ten -1
mm?
10000 f\ 140,00 gls SLS . A
100x160\$n ooo | CoNst. Temps _ | ‘ . Cor.rllpzralsorjf ?ntrel cetdecart et un
Evaluation intégraton seuil a aptatl ,onctlon u contexte
rant mémoire|en 40 nm 100,00 Si cet écart < seuil:
3 La constante de temps t augmente.
& 80,00 Dans le cas contraire elle diminue.
- L e h Le tout dans les limites du systéme.
: 3 60,00 | ~ZONE . f {
[
< Valeur
\ 40,00 +— - MEMOIRE | /| iidséeq)
10 -+
20,00 i i i i 1 i -
13x8 mm i ¢
; 0,00 —— >
1 : ‘ Années 01 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15
1985 1990 1995 2000 2005 2010 2015 2020 Séquence tempore"e
Evolution de la taille mémoire relative au calcul du mouvement
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Extraction dne zone en mouvement. Exemple en trame 35
Entrée: img n(t); p=4; Seuil=5 Classe cohérence temporelle n(t)=0 |

Dilatation +1
” o 3<tailleO donc
validation traitement

Projection sur I@&chelle inférieure

Ech 2

Le point de centrage
sert pour le calcul du
mouvement global de
la forme incluse.

Ech_1 Trame 35

Ech_ 0

Sensibilité de
détection 2%

Dilatation +2 Vers traitement global de la

forme percue (phase 1) pages
suivantes

Ech_1

Dilatation +3

Image Luminance de
la trame T-p soit la

trame 31 Catégorisation

N/B

Ech_0 Masque Lum_0

Vers traitement des détails de
la forme percue (phase 2)

Mattéo Pourcine
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Regles de Hebb: Plasticité, association, mémorisatis

Regles de Hebb

Plasticité cérebrale Association spatio - Mémorisation
temporelle de deux
La plasticité cérébrale entités La co-activation d'une
implique deux assemblée de cellules
processus principaux : les neurones qui crée une trace
La croissance s'activent ensemble, se| temporaire dans le
neuronale et I'élagage | connectent ensemble cerveau qui
neuronal. représente un
souvenir en tant
gunité de mémoire
appelé engramme .
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LAAD applique les regles de Hebb

Plasticité cérébrale

LAD assure la
croissance du réseau
et fait émerger une
population locale qui
défini une nouvelle
categorie,
le reste des autres
données est eélagué .

Association spatio -
temporelle de deux
entités

co-activation spatio -
temporelle d'une
assemblée composée
de deux groupes
distincts de donnees
categorisées dont le
réesultat est I@mergence
d@ne population locale
de plus grande énergie
qui défini une nouvelle
categorie

Mémorisation

La classification du
résultat de
|dhistogramme
bilinéaire des deux
groupes de données
présentés défini une
nouvelle catégorie et
représente un
souvenir en tant
guanité de memoire
appelé engramme .

Regles de Hebb: Plasticité, association, mémorisatis
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Regles de Hebb: Plasticité, association, mémorisatis

Données A; Données B
Discrétisées en p et g catégorisations
|

¢ ¢

z-1 l z-1 l

L 4 L 4

—» — > —» —
H bilin Classif Mémoire H bilin Classif Mémoire
B Y
¢ A X
A1 1
5.1 A1
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Organisation partielle de la colonne corticale

1- Période critique:
application du principe d&rgodicité sur de nombreuses
données issues d@une large zone d@nalyse.

Données perceptives représentées en une carte corticale

topique. Démarrage par un nombre réduit de catégories (3)
par donnée.

2- Verrouillage apprentissage réseau et passage au
traitement suivant.

Le nombre de catégories par données augmente avec
I@ccroissement de la précision des entrées

Sortie des catégories pergues:

Catégorie Forme Catégorie sectorisation

™
W
O
D
D
i
C
=m0 OO0

\ 4
Catégorie trouvée

Luminance
G <
/\ _ Colonne corticale
Moy G | Var G Organl_satlon
spatiale
A A
Fe;dback a b X y
one » Validation AD_G
a % 3  Catégorisaton  x v
by i % §. : y S
b, | 8 8 | 5
by  datgs e Organisation
(S Moy S | Var_ S .
spatiale
Signifiant=catégorie+interprétation | €a 61
Cat_G1: fond Cat_G2 i j
Zones gat_gg: gbj?jt Cat_G3 Cat_G3 a b Xy i
at : bords ] _—
Ptc locaux - 'E’—’ Validation AD_S T
a, a as Cftéggrisagon X
o Cdudi
b, _»} at_G2 ;_> ~
bs 4
I
I
Signifiant=catégorie+interprétation CaL sl
Cat_G1.: droites Cat_S2
Cat_G2: courbes
Cat_G3: endstops
c t'v . \4 v¢
atégorie L .
Lum. Objet Catégories bords objet
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Meémoire catégorielle des formes de bases

= QOOOOOODDO
Fn QOO0 OOODD
OO D-O-O-O-ODDOD
= DD OO
—opo |+ >0
a=25 woa.ay
R
R R 4
e

Mémoire catégories -1

e S > OO

Rotation du plan

< MA=25° —>  autour de Ptc
majoritaire MA max= a
Mesure L, |
Calcul I/L=b/a >
Représentation polaire

-OOOOOOOOOOO00000000] du bord courbe
P AP G EEOOOOSOE
DDV RRRECEEHOHOODOOD !
DD PG EOHOODDOD
*'-'-SE)@’UQQG‘@G@@@;Cb HD- 2
)DﬁJ\D @@@ﬁG@CQC_%Qj .@Rﬁ@@@ Sens de parcours
D PV DEE LGOI D DD Pereete
= D PVVNIRACTAACCHoID DD
= DDV Y (A G oD DD
PPNV (A S s o0 DD
DR PRG-I CsSoo o 0D
RN PLL IS SsSooo 00 r
ORI T oo ool t
..QQDDOQG‘OOQOQG<DDDOQ >
slgpbbeeddddogdagdasspo 0 g2 ql 360
-'"ﬂﬁ'ab‘_?‘?q“““bvvq<abw\7ﬂ
B o e B T T =~ Moyenne g: OA Si q1>g2 (ql+g2+360)/2 sinon (g1+q2)/2
] e A S e g IO B B s o o Variation g: Bis  g2-gq1 mod360

I R e e T T

'
N

Mémaoire catégories
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nalyse/synthese forme de base

Analyse tracé:

Résultat:

r=12
OA=0

Représentation
sémantique:
Cercle r= 12

Col

\4

Lgn
v

r

360

Analyse forme

e

Balayage zone

Point de centrage
(Ptc) connu

Carte q

r

Carte r

Variation:
Ouverture
Angulaire
OA=0.-01

Moyenne:
Bissectrice

Bis=(qz+01)/2

Col

\4

Lgn
v

Synthese forme

15

Requete:

r=12
OA=0

Représentation
sémantique:
Cercle r= 12

[P ——

Lgn"

Résultat:

Tracé:
Cercle r=12
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En résume:

Catégories

entrantes

(A)

(B

Zone(Echj)

Catégorie Forme
/

F Sleloleleralalorale

OODOOOOODOD
SODDOOODDD
SOPOHOOODOD
S OO OO
o2 0 ) ) VY>>
== 0 ) )N N =
— NN
A .

Catégories

extraites

= =4 =4

Fond
Objet
Bords

v

= =4 =

Droites
Courbes

Endstops

Ptc [ AD3 |
)
Types

AD

Solveur
générique de
formes de
bords simples

OOOOOOOOOO

Catégorie Forme

CRORGESS)
SO-D-O-P-O0 OO
SO HQOPD
oo 0 VYo
=744V VY S=
— =Ny

/G B W S S

OOOOOODOOO

Catégorie Forme

DOODOODDOPD
S O-D-O-P-O0 OO
SO HQOPD
/A RIS S
== 4 I Vs Ss=
— =Ny

L/ N N S S

[ L [ay [b/a]OA[Bis] ry [ g [

[L]a] 0]

[rz ]

[k las[ 0]

[rs [ o |

o)

Zone(Ech;)

Ptc
°

Zone(Echiy)

Zone(Ech)) Feedback
Ech x3+jeu [«

et Ptc

Topologie scalaire et vectorielle:
Categorisation et solveur des droites,
courbes etendstops des bords.

Chaque portion de bord est catégorisée et
positionnée en coordonnées polaires.

Le résultat est la catégorie résultante de
la somme des catégories calculé auPtc

du niveau supérieur.
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Conclusion:

A Deux entrées catégorisées, en relation spatisgemporelle, créent un espace topologique a deux échelles consécutives en base 3.
A9d6chelJWIt GEHVDWqYGYTOYNRe JWIt quze wWO0Wge Uqlihue k 3t Ge AW Acd ¢RI JWIqg W2 1J
AxklDt GeRrIW A#cdecRI PBW Rnnijl JUARVD Wl YRY WHEE qij DYl RIJE W WWAYUOWIt a
A G kij G 0 1) CéspAdnt) dilHudfontiere.
AxklDt GeRUIW2UIHEqY! RIGW Rnnijl JURRUWq! YRY WHE qij DYl RIJE Wi YG&ijql Rhua I3t Wet t+ Y
A Les droites, les courbes et leeendstops.
AxcecWl ijaqPlAqRYUOWI DWGc WAYUUWWqEe RGO WWI WG kijaija3U0qW2 e JWe Wi ddjcehtiaded G 1IJLWI ij T 2
Axkcectt YRRcqRYUWI Ut WHEcqijNY! R W WDWAYUOUIY WIaqWwni Yaijaql Rhue 3t WRUHG 21t 134 W ¢

A Chaque forme de base est analysée par un attracteur dynamique qui en donne une représentation sémantique catégorisée asso@ém point de
centrage.

Axkcaaql cHgqle!l W ! UcaRu2 W ijgqll GROUDWI Pe #WGGc¢ Ut WaijaYRI It wWnij Uil Rue 1t a
AdUWwGacUAWT ke +#t WHoc W qWY!I RIUqgec qRYUWGI RUAHRGc G IAWI ij nRURaA G ¥ &0 R G ¢
Tet huekéce Rl AOWWGYeal WHo¢ !l N
AoOwWGacUOWI k¢ #+#13t WYe 213l q adsddiées, defne |a podn BelidauapeiAaRduantd.H a1 R H1J W

AOUNW WGl ijt WUqcqRYUWGYGERI 3AW 3t Wi Rnnijl WUqt WEGYRUqt W 1 WehRX LG keYd 173 ¢UibR t
GelWnVYIl W IWakijaijalUqlo

A9Uﬂqpm¥IDCUR*CmRYUMUiquCGGYImUUMCamGYRquTUMHUUqICDUMNMMMﬂWR@WWI
graphe récursif.

X WWGYT LauWw] 2EWIY quwe 0wt Ya2el WeUR21VI Y DdWGYel We UWF W[ ReHTGWIAW |
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Interprétation en theorie des topos:

Foncteur d'Attracteur Dynamique (AD) a WUx b ¢ qal ¢ H#aqlde |l WI ! Uc¢c 0 Rhue IWIJt q e U
I'espace topologique local en un espace d'états (les histogrammes bilinéaireslbilin cartographiant les
relationsr,q).

Classificateur de Sous -Y HT D qt W, Wei~ij G YRI W7 RT I1# cpiégoiisatidnomidecoapj N Y |
et la mémoire bijective correspondent au classificateur de sousy HT gt W, WI 2 WgqY GY1t OW9 6
nYl GWWbl Rt e JAWUJGGRGH DAWGSYULG UL Wij ol DUWHRYGGWWe UL
vérité/sémantique univoque ("Representation sémantiqgue OU et QUOI").

Mémoire bijective incréementale, apprentissage non supervisé mono -coup cumulatif : La mémoire

Jt q i k YHT IJq WH avaHTHIRM RLE (RgekHiMitids gt ¥ethague catégorie correspond a
c2UWRYt YAGY!I GERY GUWIUq! W 3t #1 RGalJel Wt ijd ¢ UqRhe IJWIJa WF
construction inductive : quand une nouvelle configuration ne se recolle pas dans les categories

existantes, on ajoute une nouvelle « carte de classification » (extension du site/topologie).

Colonne corticale et modéele unifié : La colonne corticale est une catégorie interne au topos Ses

CONLAI It W YUqWG Ut WG BAUGqRYUL WHEYGH 1 JUqlIt HOWx JWE RIJU
morphisme géomeétrique ou un monade dans ce topos ; les colonnes corticales sont des analogues
HcqijnNY!l Rhue 13t WT Ut WagKallt W k¢caqaqldJUagRYUWE 2138 WGIH G VYRI IJLWE



Unification et validation
UcaqdijucaqRhue

modele genérique
3- Structuration logigque
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Dynamique locale par rapport au point de centrage.
Une séquence depatternes qui se répete un minimum
de trois fois est mémorisée en tant que forme bord
encodée dans une carte 2D topique.

P.P. 11/02/2026

r - o
Uc u |
Carte mémoire

catégorielle des
formes simples
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Rotation induite



Structuration de la vision périphérique

Fake Real
' ! Lors du croisement
- I kKeUWDWGIII ¢
déplacement est

~ pergu sur un rayon
horizontal en vert
sur la figure.

Une position sur le
rayon rouge est
-~ instantanément

r percue comme un
contact imminant.

En vision
périphérique le
mouvement est
constant quelque
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mouvement entre
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la position du poinE Multiple Vanishing Points . Single Vanishing Point
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Assoclation multimodale
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Nouvelle catégorie
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Phonéme /a/ Cat lettre /a/
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