\ Epreuve pratique du baccalauréat général Spécialité : sciences de l'ingénieur |

Systéme pluritechnologique : Caméra Foscam

Dossier ressources L‘

FOSCAM

Performance : Vitesse de suivi d’'une personne W

1. Prise en main du systéme pluritechnologique

Se connecter a la session sur 'ordinateur, puis ouvrir le dossier « sujet n°39A » contenant
'ensemble des documents nécessaires

La caméra Wifi ddme B4 Foscam fonctionne sur batterie de 5000 mAh rechargeable grace a
son panneau solaire, simplifiant son installation. Sa conception IP65 et son format déme
motorisé permettent d'assurer une vidéosurveillance extérieure a 355°(H) et 90°(V). Cette
caméra Foscam est destinée a une surveillance ponctuelle, elle enregistre en cas de
détection. Elle fournit des vidéos nettes et détaillées allant jusqu'a 2560 x 1440 pixels a 20
images par seconde (fps). Grace aux 4 projecteurs et 4 LED IR intégrés, cette caméra IP
offre des images de haute qualité méme la nuit.
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Figure 1 : La caméra foscam B4

Procédure de mise en marche :

1- ATaide de la tablette, exécuter I'application Foscam :
2- Déplacer la caméra suivant les deux axes a l'aide du bouton suivant :
3- Vérifier que tout fonctionne en prenant une photo de votre espace de travail.
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2. Performance attendue

Requirement Diagram [ Camera Foscam B4 ]J

Assurer une qualité d'image

arequirements

Id="1.1"

Text = "Caplurer des vidéos en 2560 x 1440
pixels (2K) & 20 images par seconde (fps), en
utilisant un capteur 4MP."

_'_'_'_________—_._.—-—-—63

areguirements
Surveiller et sécuriser une zone

areguirements
Résister aux conditions extérieures

Id="1.5"

Id="1"

pour assurer la sécurisation des lieux”

Text = "La caméra doil détecter, enregistrer
et transmetire en lemps réel les événements

) S
Text = "La caméra doit étre congu

extérieur, avec un indice de protection IPE5."

& pour une utilisation en

E\

arequirements
Détecter et suivre les événements

\

d="12"

Orienter la caméra

areguirements

Text = "Détecter et suivre certains

/,-@ types de mouvements en temps reel *

areguirements
Suivre les mouvements

Ild="1.24"

Text = *Permetire de suivre une

ld="12.1"

Text = "Permettre une orientation sur
355° en horizontal et 90° en vertical®

personne marchant a 5 km/h a
une distance de 3 metres”

arefines
|

Assurer une détection flable

areguirements

arequirements
Reconnaitre les visages

arequirements
Vitesse

Id="12.3"

ld="122"

Text = "Distinguer les humains des autres
objets en mouvement et fournir une vision

Text = "La caméra doit permettre
didentifier un visage jusqu'a 6 métres.”

ld="1.24"
Text = “ Vitesse de
rotation 0,4 rad.s™.”

Capteur PIR et éclairage infrarouge (4 LED IR + 4 projecteurs)

arequirements

Id="1.4"
Text = "Se recharger via panneau solai

ire, et permettre de fonctionner

en autonomie pendant 121 jours (environ 4 mois en hiver).”

arequirements
Enregistrer et tr e

Id="1.3"
Text = "Gérer les données vidéo,

L3 esatisfys
\

y

eblocks
Batterie : 5000 mAh

optimiser le stockage et transmettre
des alertes en temps reel.”

arequirements
Stocker les données

Id =

sur

con

131"

Text = “Stocker les enregistrements

un Cloud ou une carte SD

jusqu'a 256 Go en utilisant une

nexion Wi-Fi."

areguiremants

Etre compatible

d="1.33"
Text = "Permettre d'afficher son flux video sur
un smartphone, une tablette ou un écran dedie

areguirements
Compresser les vidéos

Id="1.

l'application Foscam.”

nocturne avec une portée de 10 métres” T
!
T areguirements
\ Alerter
‘Ksansfy-x Respecter la norme IEC 62676-4 avec une d="134"
résolution minimale de 20 pixels par visage & . .

\ Text = "Envoyer immédiatement des

. natifications en cas de détection d'un

! evénement anormal.*
ablocks EliEl

reduire

32"

Text = "La caméra doit utiliser le
standard de compression H.264 pour

la taille des fichiers video tout

en préservant la qualité dimage”

Figure 2 : diagrammes des exigences

3. Performance mesurée
L'objectif du protocole est de déterminer la vitesse de rotation wmesur¢ (rad-s™) de la

caméra. La mesure de cette vitesse pourra déterminer la position d’installation de la
caméra afin d’assurer le suivi d’'une personne.

a. Mise en place du protocole expérimental

Ordinateur : traitement de la
vitesse de rotation transmise
par la carte Micro:bit

& Mu: a Python editor

©

AN

Logiciel de programmation :
Mu editor

——

la

Tablette avec I'application
Foscam afin d’interagir avec

cameéra

intégrée

Cameéra avec carte Micro:bit
et boussole numérique

Figure n°3 : mise en place du protocole expérimental de la vitesse de rotation

3.1 - L’'application Foscam est déja exécutée sur la tablette
3.2 - Effectuer la rotation de la caméra jusqu’en butée droite ou gauche.
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3.3- Sur l'ordinateur de votre poste de travail, ouvrir le logiciel « Mu Editor » , dans le
r]

logiciel cliquer sur « Mode » ™ et vérifier que « BBC micro:bit » est bien sélectionné.

. . . # prog_position_angulaire n . o
Cliquer « Charger », ouvrir le fichier [# prog.p - . Cabler la carte Micro:bit a

I'ordinateur puis « Flasher » le programme puis appuyer sur le bouton « reset » au dos de la
carte (un texte doit défiler sur la matrice Led).

3.4- Pour fonctionner, la boussole a besoin d'étre calibrée (ligne 8 :
compass.calibrate () ) Pour cela, tourner la Micro:bit dans tous les sens jusqu'a ce que
toutes les LED rouges soient allumées. Un smiley apparaitra a la fin de la calibration.

3.5- Supprimer la ligne 8 du programme et « Flasher » a nouveau.

3.6- Installer et fixer la carte Micro:bit a I'aide de la vis comme indiqué sur la figure n°3. Sous

M-

le logiciel « Mu Editor », Cliquer sur « REPL » " puis sur « Graphique » "

3.7- Appuyer sur le bouton « Reset » au dos de la carte Micro:bit, puis exécuter un balayage
de la caméra jusqu’en butée opposé a la position initiale

M-
3.8- Cliquer & nouveau sur « REPL » “" puis sur « Graphique » ™ afin d’arréter
I'acquisition. Sur I'ordinateur, dans le « Bureau », ouvrir le fichier Excel qui se trouve dans le

A
[data¥captures
répertoire « data_capture » =< Sélectionner la colonne « A » et insérer une courbe

« Nuage de points ». Faites vérifier votre courbe par le jury.

Angle 8(°)=f(t)

Figure n°4 : Acquisition de la position angulaire 8(t)
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b) Traitement des données
3.9 - Ouvrir le fichier « acquisition_angulaire.xls » qui se trouve dans le répertoire copié.
3.10 - La courbe représente la position angulaire en fonction du temps. Déterminer vitesse
. A(O(t : N q .
angulaire 6'(t) = % = w(t) en (°-s") en approximant la courbe a une fonction affine.
Convertir la vitesse notée wmesurce €n rad-s™.
4. Performance simulée

4.1 — Ouvrir le fichier « « cam_vitesse_eleve » dans le dossier « matlab ».

(4] > 1
step angle
35 »>|2 1 > :I'
d_mini (m) w_simulée (rad/s)
o >3
V_pieton (m/s)

Foscam B4

Figure 5 : modélisation multiphysique

4.2 — A l'aide des données du moteur pas a pas ci-dessous et sachant que la vitesse
moyenne d’un piéton est de 1.38 m's™!, paramétrer les variables d’entrée du modéle.

24BYJ48 Motor Specification

No.of phases 4 Voltage 12VDC
Current 40mA Resistance 300Q
Step angle 5.625 Reduction Ratio 1:64
No-load pull-out No-load pull-in
frequency 1000pps frequency 500pps
Pull-intorque =29.4mN.m
. . ) A (orange) , B (yellow) , C (blue)
Wiring indications D (grey) , E (red,min-point)

4.3 — Lancer la simulation et relever la vitesse de rotation notée : wsimuice (rad-s™)
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