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Introduction

Surveillance constante : Prévention, sécurité, espaces publics.
Soutien aux forces de I'ordre : Preuves visuelles, identification rapide.
Gestion urbaine améliorée : Flux de circulation, sécurité routiére.

Respect de la vie privée : Responsabilité, conformité légale.



Problématique

Comment piloter une caméra de
sSécurité par suivi de mouvement ?




Fonctionnement du systeme
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Piloter les moteurs par
consigne numeérique




consigne numérique

)épuoememhorizomall Mouvement X I Déphesmentveﬂical[ Mouvement Y
Fos
Position

X(enm) 92563E-3
Y(enm) 32242€-3
Temps (ens) 0

V| Vitesse en mvs

enX -4 525€-3
enY  46728E-3 ¥
Norme 46,947E-3

v| Accélération en mv/s®

en X -76,849€-3
enY  -9,0356-3

Mouvement X

4 x10-2

]
s

Tracé de la position d’'un point de la caméra en fonction du temps



Reconnaissance de forme sur )
une image i

Image ou vidéo
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Identité du
visage

Lieu, taille, pose Visage normalisé Vecteur de caractéristiques

http://biblio.univ-antananarivo.mg/pdfs/razafimandimbyManitraT MP MAST2 16.pdf



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

B .
econnaissance de forme sur
une image

¢ il & i
1“1 |m“mmmm Tl
S
T

y ium“|nl|||uummnx|




| Sortir l'image de la caméra

» Filaire




| Sortir l'image de la caméra

@ 127.00.1:5000

< C ® 127001

» YouTube 1 Gmail f LEGT Gustave Eiffel @ Outil de Dimension.. @ Conception - Choix.. ¢ M|

ﬁ

module 'socket' has no attribute 'BTPROTO_RFCOMM®

Par bluetooth
(Programme
en annexe)

Par internet



Sortir 'image de la caméra

@ 127.0.0.1:5000

& C ® 127001

» YouTube ! Gmail f LEGT Gustave Eiffel L Outil de Dimension... @ Conception - Choix...

Addition du programme reconnaissance de forme
avec celui de la sortie d'image par internet (voir le
programme en annexe)



Conclusion




Merci pour votre attention



| Annexe

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

AF_Stepper motorl(2ee, 1);
AF_Stepper motor2(20e, 2

setup() {
Serial.begin(9600);

Serial.println(“Test");

motorl.setSpeed(30);
tSpeed(45);

loop() {

motorl.step(16e@, FORWARD, DOUBLE);
tep(1000, BACKWARD, DOUBLE);
tep(500, FORWARD, DOUBLE);

motor2.step(56@, BACKWARD, DOUBLE);




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

#Importer bibliotheque OpenCV
import cv2

1" imase
1" image

cv2.imread("gens. jpg")

#Creer un detecteur de
Detecte_Visages = cv2.CascadeClassifier(r"C:\Users\PABION Noa\AppData\Roaming\Python\Python38\site-packages\cv2\data\haarcascade frontalface default.xml"™)
Detecte_Corps = cv2.CascadeClassifier(cv2.data.haarcascades + "haarcascade fullbody.xml")

#Convertir 1'image en niveaux de gris pour fa

gray = cv2.cvtColor(image, cv2.COLOR_BGR2GRAY

#Detecter les visag les corps sur 1'image
faces = Detecte_Visages.detectMultiScale(gray, scaleFactor=1.04, minNeighbors=11, minSize=(30, 30))
bodies = Detecte_Corps.detectMultiScale(gray, scaleFactor=1.3, minNeighbors=3, minSize=(150, 158))

for (x, y, w, h) in faces:
cv2.rectangle(image, (x, y), (x + w, y + h), (@, 255, @), 4)

#Dessiner des rectang
for (x, y, w, h) in bodies:
cv2._rectangle(image, (x, y), (x + w, y + h), (@, @, 255), 2)

#Afficher 1'image avec les v
cv2.imshow( "Visages detectes
cv2.waitKey (@)

cv2.imwrite(  image.png’, image)




Annexe
Programme Python - Vidéo

#L
ret, frame = video.read()

(30, 30))

-(100, 200))

(x, y, w, h) in faces
cv2.rectangle(frame, (x, y), (x +w, ¥y + h), (8, 255, @), 2)

(x +w, y + h), (8, @ 255), 2)

#L1
video.release()
cv2.destroyAlllindows ()




Annexe
Programme - Bluetooth avec un appareil

import cv2
import bluetooth
import socket

#Adresse MAC du périphérique Bluetooth
mac_address = "88.A9.B7.d6.6F:53"

#Initialisation de la connexion Bluetooth
Connexion = bluetooth.BluetoothSocket(socket.AF_BLUETOOTH, socket.SOCK_STREAM, socket.BTPROTO_RFCOMM)
Connexion.connect((mac_address, 1))

tCapture d'une image de la caméra
cap = cv2.VideoCapture(®)
ret, frame = cap.read()

#Encodage de 1'image en format JPEG
img_bytes = cv2.imencode('.jpg’, frame)[1].tobytes()
#Envoi des données de 1'image su : nnexion Bluetooth

Connexion.sendall(img_bytes)

#Fermeture de la connexion
Connexion.close()
cap.release()




Annexe
Programme Python

fier(cv2.data.haarcascades + “hagrcascade frontalface_default.xml")

ifier(cv2.data.haarcascad fullbody . xmL")

ra.r
a.read(
gray = cv2.cvitColor(frame, cv2.COLOR BGR2GRAY)
faces = face_detector.detectMultiScale(gray, scaleFact: minNeighbor:
body_dete .detectMultiScale(gray, sca .1, minNeighbors

ad()

(%, ¥, w, h) in fa
cv2.rectangle(frame, (x, y), (X + w, ¥ + h),

(% s
cv2.rectan a (x, y); (x+ w, y + h),

-tobyt
(b'--frame\r\n' b'Content- H ipeg\rin\rin® + frame + b*\rin")
(frame)

-mixed-replace; boundary=



FIN
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