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Introduction
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• Surveillance constante : Prévention, sécurité, espaces publics.

• Soutien aux forces de l'ordre : Preuves visuelles, identification rapide.

• Gestion urbaine améliorée : Flux de circulation, sécurité routière.

• Respect de la vie privée : Responsabilité, conformité légale.



Problématique

Comment piloter une caméra de 

sécurité par suivi de mouvement ?
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Fonctionnement du système
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LED



Piloter les moteurs par 
consigne numérique
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Piloter les moteurs par 
consigne numérique
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Tracé de la position d’un point de la caméra en fonction du temps



Reconnaissance de forme sur 
une image
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http://biblio.univ-antananarivo.mg/pdfs/razafimandimbyManitraT_MP_MAST2_16.pdf

Base de données des 

visages des 

utilisateurs enregistrés
Image ou vidéo

Lieu, taille, pose Visage normalisé Vecteur de caractéristiques Identité du 

visage

Détection 

du visage

Normalisation 

du visage
Comparaison des 

caractéristiques

Extraction des 

caractéristiques

http://biblio.univ-antananarivo.mg/pdfs/razafimandimbyManitraT_MP_MAST2_16.pdf


Reconnaissance de forme sur 
une image

9



Sortir l’image de la caméra

Internet

Filaire

Bluetooth
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Sortir l’image de la caméra
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Par bluetooth 

(Programme 

en annexe)

Par internet



Sortir l’image de la caméra

Addition du programme reconnaissance de forme 

avec celui de la sortie d’image par internet (voir le 

programme en annexe)
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Conclusion
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Merci pour votre attention

14



Annexe

15

Sources des différentes fonctions utilisées sur python : 

- https://docs.opencv.org/4.x/index.html

Sources pour le programme arduino :

- https://learn.adafruit.com/adafruit-motor-shield/using-

stepper-motors

- https://github.com/adafruit/Adafruit-Motor-Shield-library

https://docs.opencv.org/4.x/index.html
https://learn.adafruit.com/adafruit-motor-shield/using-stepper-motors
https://learn.adafruit.com/adafruit-motor-shield/using-stepper-motors
https://github.com/adafruit/Adafruit-Motor-Shield-library


Annexe
Programme Arduino
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Annexe
Schéma du branchement du moteur
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https://forums.adafruit.com/viewtopic.php?f=31&t=184821

https://forums.adafruit.com/viewtopic.php?f=31&t=184821


Annexe
Programme Python - Image
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Annexe
Programme Python - Vidéo
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Annexe
Programme - Bluetooth avec un appareil
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Annexe
Programme Python
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FIN
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