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Résumé

La vision par ordinateur est une branche de lligice artificielle dont le but est de permettrerge machine
de comprendre ce qu'elle «voit » lorsqu'on la cotena une ou plusieurs caméras. Elle peut sertie aewtre a
la reconnaissance de formes, qui consiste a rettomoae forme dans une image apres I'avoir enteggis

Avec la généralisation de l'utilisation des imagesnériques, I'analyse du mouvement dans les vid&st
révélée étre un outil indispensable pour des agiidins aussi diverses que la vidéo surveillantz
compression vidéo, lI'imagerie médicale, laatidue, I'interaction homme machine.

Ce projet de fin d’étude consiste en une étuddiffitrentes méthodes de suivi d’'un ou plusieurgtsbjlans une

vidéo. Nous sommes intéressés par la méthodetdetidod des objets en mouvement selon leur descoul

Mot clés : détection objet, OpenCV, méthode de couleur, méthimimouvement, localisation d’un objet en

mouvement (tracking).

Abstract

Computer vision is a branch of artificial intelligge that aims to allow a machine to understand what
it "sees" when it connects to the one or more camelt can be used among other things to the
recognition, which is to recognize a shape in aagenafter recording.

With the widespread use of digital images, motipalgsis in video proved to be an indispensable tool
for applications as diverse as video surveillanddeo compression, medical imaging, robotics,
human computer interaction.

This final project is a study of different methoafstracking one or more objects in a video. We are

interested in the detection method of moving olsjégttheir color.

Key words: object detection, OpenCV, color method, method o¥@ment, locating a moving object

(tracking)
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Introduction générale

Introduction générale

a vision par ordinateur est une branche de l'igaice artificielle dont le but est de
permettre & une machine de comprendre ce qu'aié xlorsqu'on la connecte a une
ou plusieurs caméras. Elle peut servir entre aatla reconnaissance de formes, qui

consiste a reconnaitre une forme dans une ima@gs dpvoir enregistrée.

Avec la généralisation de ['utilisation des imagesnériques, I'analyse du mouvement dans
les vidéos s’est révélée étre un outil indisperespbur des applications aussi diverses que la
vidéo surveillance, la compression vidéo, #gerie médicale, la robotique, lI'interaction
homme machine, lanalyse de séquences spertete. En effet, les zones de
mouvement d’'une séquence d’'images correspondemesb a des événements sur lesquels
un systéme de vision doit se focaliser. L’analygaersbuvement est un vaste sujet qui englobe

un certain nombre de problématiques :

— la détection des objets en mouvement,t-@@lre la détection d’'un ensemble de

régions d’intérét en mouvement dans la scéne oésgerv

— le suivi de primitives ou de régions, dont l¢ bst de déterminer la position de chaque

primitive ou région dans I'image a chaque instant

La problématique détection des objets en mment, est en général une premiere
étape pour des outils automatiques de vigian ordinateur. Ces outils peuvent avoir
pour vocation, soit uniquement de détecter, soitl@ecter et reconnaitre, soit de détecter et

suivre des objets pour, par exemple, analyserrigpostement ou la trajectoire de ces objets.

L’autres problématiques est aussi importante eesste la mise en place de méthodes
simples et robustes. Tous ces sujets famljdt d’'un grand nombre de travaux, mais
il nexiste pas, a I'heure actuelle, d’algorithmaboutis s’adaptant a n’importe quelle

situation.
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Introduction générale

Nous avons étudiés quatre méthodes de détectoplgets en mouvement dans une sciéne

vidéo.

Nous sommes intéressés par la méthode de détemobjets en mouvement selon leur

couleur
Notre mémoire est décomposé en quatre chapitres :

Chapitrel : Nous parlons de généralités sur la bibliothequenQ)y. Dans le présent
chapitre, nous décrivons cette bibliothéque en dohson Présentation et sa configuration

dans le systéme d'exploitation Microsoft Windows@Visual Studio 2008.

Chapitre 2 : Nous présentons une étude générale sur les aasagtees fondamentales des

vidéos.

Chapitre 3 : Présent les méthodes de détection du mouvemarsi I&urs propres avantages

et leurs inconvénients.

Le chapitre 4 conclut ce mémoire en présentant 'ensemble dsgltaés expérimentaux

obtenus pour la détection et le suivi d’objets euwement.

Ce travail est terminé par une conclusion gén&alme bibliographie

&
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Chapitre | La configuration de OpenCatec Visual Studio

1. Introduction

Dans ce chapitre, nous allons expliguer commesstaller OpenCV sur Windows

et d’'interagir avec Microsoft Visual Studio 20@&s a pas.

La bibliotheque OPENCYV sera utilisée dans notrggpmmour suivre des objets en mouvement

en utilisant une webcam.

2. Présentation de la librairie OpenCV

2.1 Historique
Officiellement lancé en 1999, le projet OpenCV développé initialement par Intel pour
optimiser les applications gourmandes en tempsepsmur. Cela faisait partie d'une série de
projets tels que l'affichage d'un mur en 3 dimemsicCette bibliotheque est distribuée sous

licence BSD.

Les principaux acteurs du projet sont I'équipe éeetbppement de bibliothéque de chez Intel

ainsi qu'un certain nombre d'experts dans l'opttioa de chez Intel Russie.
Les objectifs de base du projet étaient :

» Faire des recherches sur la vision par ordinatewue de fournir un logiciel libre et

optimisé.

« Etablir une infrastructure commune s'appuyant ssrdéveloppeurs pour obtenir un

code plus lisible et transférable.

» Continuer a développer en rendant le code portableermettre des performances

optimisées gratuites avec une licence qui est tereoutes contraintes commerciales.

La premiere version alpha d'OpenCYV fut présenteede la conférence IEEE sur la vision
par ordinateur et la reconnaissance de formes @d. Zpres cela, cing versions béta ont été
publiées entre 2001 et 2005 et la premiére verkidm été publiée en 2006.

Au milieu de lI'année 2008, OpenCV obtient l'appailalsociété de robotique Willow Garage

et la bibliotheque est encore développée a ce jtne.version 1.1 est sortie en Octobre 2008
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et un livre écrit par deux auteurs d'OpenCV, pupig O'Reilly Media est sorti sur le marché
ce méme mois.
La deuxieme version majeure d'OpenCV née en ockA08. Il s'agit d'OpenCV 2 incluant

des changements majeurs au niveau du langage @#ansa faciliter le développement de

nouvelles fonctions et améliorant les performang®ei][11]

2.2 Qu’'est-ce que OpenCV
OpenCV (Open Source Computer Vision) est ur#@idbhéque libre de vision par
ordinateur. Cette bibliotheque est écrite en C+et €t peut étre utilisée sous Linux, Windows
et Mac OS X. Des interfaces ont été développées pgihon, Ruby, Matlab et autre langage.
Open CV est orienté vers des applications en teggls
Un des buts d’OpenCV est d’'aider les gens a aginstrrapidement des applications

sophistiquées de vision a laide d’infrastructurenge de vision par ordinateur. La

bibliothéque d’OpenCV contient plus de 500 foncsida 0] [22]

2.3 Fonctionnalités
La bibliotheque OpenCV met a disposition de noméesufonctionnalités tres diversifiées
permettant de créer des programmes partant degeéetmutes pour aller jusqu’a la création
d’interfaces graphiques basiques. Elle propose ligpapt des opérations classiques en

traitement bas niveau des images et des vidéos

» Traitement d'images
Elle propose la plupart des opérations classignéséement bas niveau des images :
» lecture, écriture et affichage d’'une image.
» calcul de I'nistogramme des niveaux de gris owstigrammes couleurs.
* lissage, filtrage.
» seuillage d’'image (méthode d'Otsu, seuillage adipta
* segmentation (composantes connexes, GrabCut).

* morphologie mathématiqugS3]
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» Traitement vidéo

Cette bibliothéque s'est imposée comme un startdarsl le domaine de la recherche

parce qu'elle propose un nombre important d'oistigs de I'état de I'art en vision des

ordinateurs tels que :

lecture, écriture et affichage d’une vidéo (depurdichier ou une caméra).
détection de droites, de segment et de cercleSrpasformée de Hough.
détection de visages par la méthode de Viola etslon

cascade de classifieurs boostés.

détection de mouvement, historique du mouvement.

poursuite d'objets par mean-shiftou Camshift.

détection de points d'intéréts.

estimation de flux optique (Méthode de Lucas—Kahade

triangulation de Delaunay.

diagramme de Voronoi.

enveloppe convexe.

ajustement d'une ellipse a un ensemble de pointapaéthode des moindres
carrés[S3]
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2.4 Modules OpenCV

OpenCV a une structure modulaire. Les principaudutes d’OpenCV sont énumérés :
» CxCore (Cceur d'OpenCV):

Contient les structures de donnée et les opératimashématiques de base. Elle permet de
réaliser les fonctions d'algebre matriciel, la sfarmation de données, la gestion de mémoire,

la manipulation d'erreurs, le chargement dynamatpieode et permet aussi la réalisation des

graphiques
» HighGui (librairie d’'interfacage graphique)

OpenCV integre sa propre bibliotheque haut-niveaur puvrir, enregistrer et afficher des
images et des flux vidéo. Celle-ci contient ausscertain nombre de fonctions permettant de

réaliser des interfaces graphiques trés simpless taegement suffisantes pour tester nos

programmes

» ImgProc (traitement d'image) :
Ce module comprend des algorithmes de traiteméntaigé de base, y compris le filtrage

d'image, transformations d'image, les conversitespdce couleur et etc.

> Vidéo (traitement de flux vidéo)
Ceci est une vidéo module d'analyse qui inclut algerithmes de suivi (tracking) d'objets,

des algorithmes de soustraction de fond et etc.

» ObjDetect (détection d'objets)
Cela comprend l'objet de détection et de reconamaiss des algorithmes pour les objets

standard.

» ML (librairie d'apprentissage automatique)

Comporte les fonctions de classification, d'analiselonnée et des outils de clustering.

» Calib3D

Calibrage caméra et reconstruction $84] [10]
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3. Installation et configuration OpenCV2.3.1 avec Visal Studio 2008

3.1 Télechargement et extraction OpenCV

» Télécharger OpenCV pour Windows

» Extraire le programme C: \

[ﬂ, 1-Zip self-extracting archive ﬁ

Bitract to:
C\OpenCV23

Figure 1.1 : Extraction d'OpenCV
3.2 Mise en place des variables d'environnement
> Afin de définir les variables d’environnement, akeir :

Menu démarres clic droit sur ordinateur—propriétés

@kalﬁ: » Panneau de configuration » Systeme et sécurité » Systéme

Page d'accueil du panneau de

catburion Informations systéme générales

"":l:.' Gestionnaire de périphériques Edition Windows
"'ii.' Parametres d'utilisation 3 Windows7 Professionnel

distance Copyright € 2009 Microsoft Corporation. Tous droits réserves,
'-‘3] Protection du systeme Obtenir plus de fonctionnalités avec une nouvelle édition de Windows 7

) Paramétres systéme avancés

Systéme
Evaluation: mlndice de performance Windows
Processeur: Intel(R) Core(TM)2 Duo CPU  T5750 @ 2.00GHz 2.00 GHz

Mérmoire installée (RAM): 3,00 Go
Type du systeme: Systeme d'exploitation 64 bits
Stylet et fonction tactile:  La fonctionnalité de saisie tactile ou avec un stylet n'est pas disponible sur cet écran

Figure 1.2 : propriétés du systeme
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» Choisir Parameétres systéme avances (vigiure 1.2)

» Choisir variables d’environnemerkigure 1.3)

Propriétés systéme |

Nomde fodnater | Matérel a
Faramétres sysiéme avances | Profection du systéme ] Liiksation & distance |

Vious dewa:z ouvrr une seasion d administrater pour sffectuer la plupart de
ces modifications

Performances

Effets visusls, planification du processsur. utiisation da la mémoire ot
mémaowre virtuele
| Parmmétres.. |

Profid des utfisateurs
Paraméires du Bureau lids & votre cuvestune de session

| Paramitres.. |
Démamrage et ndcupération
Infarmabons de démarage du systéme, de défallance du systéme ot de
débogage
Parsmétres.

[ V.nm_:_d_mwmm I

Figure 1.3 : propriétés systéeme

» Trouver la variable PATH sous Variables systerdéledionnez- le puis cliquez
sur Modifier .... Allez a la fin de Valeur de lariable, puis ajouter le répertoire ;
« C:\opencv\build\x64\vc09\bin »
(Figure 1.4).
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>
>
>

Propriétés systéme x4
| L o de lordnateur I Maténel
I Variables d’erwvironnement | g3
I r
| R 1 = i
Modifier la vanable systéme 5
' o i
Mom de (& varable ; Path
Valeur de |s variable : \berini; .+ \ppency oulld e e Sbn; C: Progr
| ok || aAneder |
1
Variables systéme
Variable Valewr =
Path SLCommonProgramles %t \Microsoft Sh... |
PATHEXT JOOM: EXE: BAT :.CMD: VES: VNBE . 15:....
PROCESSOR_A... AMDS4
PROCESSOR_ID... Intel64 Family 6 Model 15 Stepping 13, ... ™ |
[ Nowele... | [ Modfer... | [ Supprmer |

Figure 1.4 : définir le path

Ce répertoire contient les DLL OpenCV nécessaioes exécuter votre code.

Si votre type de systeme est 32 bits remplacepab«86.

(C:\opencv\build\ix86\VCO09 \bin). A noter la partle VC09 du chemin est la version
de Visual Studio installé sur le systeme (VC09 =fdsoft Visual Studio 2009).

Le processus d'installation d'OpenCV est termiadyrbchaine étape
est la configuration de Visual Studio
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3.3 Microsoft Visual Studio 2008

Microsoft Visual Studio est une suite de logicidks développement pour Windows concue
par Microsoft. La derniere version s'appelle Vissaldio 2015.

Visual Studio est un ensemble complet d'outils deetbppement permettant de générer
des applications webASP.NET, des services web X8#is applications bureautiques et des
applications  mobiles. Visual  Basic, Visual C++, 0486 C# utilisent tous le
méme environnement de développement intégré (IQd)leur permet de partager des outils
et facilite la création de solutions faisant apgpelusieurs langages.

Par ailleurs, ces langages permettent de mieex piarti des fonctionnalités du Framework

NET, qui fournit un acces a des technologies siéplifiant le développement d'applications

web ASP et de services web XML grace a Visual Webelbper[S5]

3.4 Configuration de Visual Studio 2008
> A créé un nouveau projet dans Visual Studio 2008:
Fichie~ Nouveau— Projet
» Sélectionnez "Visual C++” Template>“Win32 Console Application” dans le volet
central. Entrez le nom et I'emplacement du prg&guez OK. Figure 1.5)
> Cliquez sur "suivant" dans la nouvelle fenétre, spuhoisissez "Application

console™"Projet vide" puis "Terminer".
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9 Star PageMicosols Voel trclie__L R

File Edt Veew Took Test Window Halp

i.Nﬂ Framawaori 3.5

Srrart Device a || Wisuak Snedio evstalled remplates

Dfica O Custom Wizard .-_ET-rﬂ Project

Databuse TRwWindown Farms Applcation M CLR Conzale Apphcahan

:ﬁﬂmg I a2 Conpobe Applicition TRLATL Prcjest

WEE % MAFC Application T htaketie Propect

Wekclous FjATL Smart Dirvice Project ECIJ:l{mrlry

Visisd C# LR Empity Project TIEmpty Praject
|| |« [Viasce- || BLAAFC AckreX Control 58 aFc Do

ATL B MAFC Sman Devicn Activsl Cantrol SR MFC Senaet Dhinvice Apphistan

CLR ok MFC Sman Deace DLL Elh'lnﬂ‘pr:p:l

General i3 Semart Derce Praject Fwindawa Form Control Library

MEL B Windtws Service )

St Device 3 l

Test f;f:.- Templates .

Winld = || i Sparch Online Tempilstes... {
54 & project for ceesting & Wind2 consale spphostion I
* Blama: = Enter_namags

Lecation: CALer o Docurreets' Wesual Studic 2005 Projects - | Bowien |

Solution Mame + Enter_namas= | Crmate chrectony for sohiion

Figure 1.5 : Création d’un nouveau projet

3.5 Configuration générale
Il s'agit d'indiquer a Visual Studio les nouveaggertoires ou sont disponibles les fichiers .h
et .lib d'OpenCV.
» Choisir All Configuration pour Configuration.
» Choisir (x64) pour platform (si le type de systediexploitation 64 bits) ou bien
win32 (si le type de systeme d’exploitation 32bits)
» Dans le volet de gauche, cliquez sur
Configuration— properties» VC++ Directories—» general
» Dans Additional include Directories ajouter les Soépertoires suivants :
s C:\openCV\build\include
« C:\openCV\build\include\openCV
< C:\openCV\build\include\openCV2Figure 1.6)
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ppp Property Pages ? | =

Snfiguration: | All Configurations <[ Blatform: (68 ~| [ cConfiguration Manager... |

Common Properties | Additional Include Directories
Configuration Properties Resolve #Fusing References
General Debug
: i P 9 |
Debugging SHEE Additional Include Directories

s Warni E
S Aeenf ElSEE
Optimization Chopencvibuildiincludelopency? -

Preprocessor Treag Chopencvibuildiincludelopency
He, Cihopencvibuildiinclude

Code Generation

Language
Precompiled Headers
CQutput Files Inherited values:
Browse Information s
Advanced
Command Line
Linker
Manifest Tool
XML Document Generator
Browse Information L | | [¥]Inherit from parent or project defaults Macros> > L
Build Events | Additionl: |
Custom Build Step Specifies I oK H Cancel | if more
) ] r [T | than one

| oK J| Annuler I Appliquer

Figure 1.6 : Configuration général de Microsoft Visual Studio 2008 pour OpenCV

» Choisir ensuite configuration properties ---> Linke> General
» Dans Additional Library Directories ajouter la lgn
<<C:\OpenCV\build\x64\VCO09\lib>>Kigure 1.7)

1 s Pocginy Paged 2| = J}
Coenfiguration: | All Configurations ¥ | Platform: |x64 byl | | Configuration Manager...
CiC++ - Cutput File S{OutDir\S{ProjectName].exe
General Show Progress Mot Set
Optimization Version
Preprocesser | Enable Incremental Linking
Code Generation Suppress Startup Banner Yes (/NOLOGO)
Langiiage Ignore Import Library No
Precompiled Heade Rertor Duthut e
QOutput Files Per-iser fad N
i:jow;e Ir:ormatmn dditional Library Directories Chopencv\buildobdweI\ib
vance
Command Line = Link L.lbraryD pendencies Ve
orker Use Library Dependency Inputs Mo
Use UMICODE Response Files Yes
General
I,
Manifest File
Debugging
System 7
Optimization i
Embedded IDL L ]
Advanced "anm File
tommand Libe Override the default output file name.  (/OUT:[file])
i ] »
oK | | Annuler Appliguer

Figure 1.7 : Configuration de Microsoft Visual Studio 2008 pour la librairie OpenCV

» Remarqgue :le chemin C:\OpenCV peut varier en fonction dejge vous avez choisi

lors de l'installation.

3.6 La configuration nécessaire

Cette étape est a recommencer pour chaque nouxgat p
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» Aller dans Additional Dependencies ajouter lesigchlib suivants :
+« opencv_calib3d231d.lib
+« opencv_contrib231d.lib
% opencv_core231d.lib
% opencv_features2d231d.lib
% opencv_flann231d.lib
« opencv_gpu231d.lib
% opencv_haartraining_engined.lib
% opencv_highgui231d.lib
% opencv_imgproc231d.lib
% opencv_legacy231d.lib
« opencv_ml231d.lib

% opencv_objdetect231d.lib
% opencv_ts231d.lib

Comme sur l&igure 1.8

ppp Property Pages ? 2|
Configuration: [ All Configurations 7| Platform: [x64 v| [ Configuration Manager... |
1 = = = 3
Common Properties —Additional Dependencies opencv_calib3d231d.lib opencv_contrib231d.lib openy
Cenfiguration Properties Ignore All Default Libraries Mo
General Ignore SN
Debugging Vol Additional Dependencies ? = |
CiC++
| inkar Acdd 1§ opencv_calib3d231d.lib -
Emb opencv_contrib23idlib =
General Forde § | opencv_core23ld.lib T
Delaill | opency_features2d23ld.lib
Manifest File opency_flann231d.lib
7z Assem o -
Debugging
System
Optimization Inherited values:
Embedded IDL Kernel32 lib -
Advanced user32.lib |
Command Line gdi32.lib =
Manifest Tool winspool.lil? |
XML Document Generator comdlg32.lib - b
Browse Information
Build Events | | | [¥|Inherit from parent or project defaults Macros>> E Iy
Custoem Build Step | Additiond: [ 10
Specifies I OK ‘ I Cancel ‘
L i | ¥
[ oK l | Annuler | Appliquer

Figure 1.8 : Configuration nécessaire de Microsofi/isual Studio 2008 pour OpenCV
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4. Conclusion

Bibliotheque OpenCV permet aux utilisateurs de rcdés applications de vidéeo et d'images
complexes. De nombreux exemples de code sont digpsren ligne qui permettrait de créer
facilement des applications. Cette note d'appbicatievrait avoir donné aux utilisateurs des

informations sur la maniére d'inclure les bibliahes externes dans Visual Studio.

)
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1. Introduction

Le traitement des vidéo est une science réceanie a pour but doffrir aux
spécialistes de difféerents domaines, comme gramd public, des outils de

manipulation de ces données digitales issliesnonde reel.

Dans ce chapitre, nous allons présenter les diffésephases de la formation de vidéo

ainsi que sa définition, de ces différents typesces caractéristiques et de ces formats.

2. L'image et sa représentation

L’'image est définie comme étant une fonction f(kaydeux dimensions, ou x et y sont
les coordonnées spatiales, et I'amplitude a taistp f(x, y) correspondant a l'intensité
ou au niveau de gris. Lorsque les points (x, Yjashplitude sont discrétisés, on parle
d'image numeérique ou digitale. Dans ce dernier laafonction f est remplacée par la

lettre | et le couple (X, y) par le couple (i,[R3]

<

B

|
[
>

174 172 167 181 182 183
155 156 157 160 162 160 . )
154 155 154 161 161 162 <¢— lignei
172 171 170 173 172 172
196 195 195 189 189 187

f

olonne j

Figure 1.1 : Image couleur, son repere et un extri de pixels. [1]
L’'image numeérique, désignée aussi par le termeesq@ossede un repére comme indiqué
Figure 11.1, il est différent de celui d’une fonction mathémae. Elle a une hauteur (H)
et une largeur (WJ]1]

2.1Types d'images
Les images peuvent étre en plusieurs types :

» Image binaire
Une image binaire est une matrice rectangulaire ldsnéléments valent O ou 1. Lorsque
I'on visualise une telle image, les zéros sontésgmtés par des noirs et les une par des
blancs[2]
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» Image en niveau de gris

Chaque pixel est un niveau de gris, allant de Or)rzo255 (blanc). Cet intervalle de
valeur signifie que chaque pixel est codé sur hitg (un octet). 256 niveaux de gris

suffisent pour la reconnaissance de la plus parobgts d’'une scengs11]
% Codage d'une image en niveaux de gris

Si on code chaque pixel sur 2 bits on aura 4 pibigdgb (noir, gris foncé, gris clair,
blanc). L'image codée sera trés peu nuancée.

En général on code chaque pixel sur 8 bits = 1t.oCe a alors 256 possibilités (on dit
256 niveaux de gris).

L'image de 10 000 pixels codée occupe alors 100868is en mémoire.

Exemple d'image en 72 pixels par pouce (environpi3@ls par cm), codée en 256
niveaux de gris.

Cette image de 303 x 303 pixels occupe 303 x 302899 octets puisque chaque pixel
occupe 1 octet en mémoif&11]

» Image couleur (RGB)

Chaque pixel posséde une couleur décrite par latiggiale rouge (R), vert (G) et bleu

(B).
Chacune de ces trois composantes est codée gandalie [0, 255], ce qui donne
255'=16 777 216 couleurs possibles. Il faut 24 bitsrgmaer un pixel[S11]

% Codage d'une image en couleurs 8 bits

Dans ce cas on attache une palette de 256 coddimrgage.

Ces 256 couleurs sont choisies parmi les 16 mdlda couleurs de la palette RVB. Pour
chaque image le programme recherche les 256 cauk=siplus pertinentes.

Chaque code (de 0 a 255) désigne une couleur.

L'image occupe 3 fois moins de place en mémoiravga’'un codage 24 bits. L'image est
moins nuancée : sa qualité est bonne mais moiftltd]

% Codage d'une image en couleurs 24 bits
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Il existe plusieurs modes de codage de la couleaplus utilisé est le codage Rouge,
Vert, Bleu (RVB). Chaque couleur est codée sur tetoe 8 bits. Chaque pixel sur 3
octets c'est a dire 24 bits : le rouge de 0 a @5&rt de 0 a 255, le Bleu de 0 a 255.

Le principe repose sur la synthése additive de¢eami: on peut obtenir une couleur
guelconque par addition de ces 3 couleurs primamgsroportions convenables.

On obtient ainsi 256 x 256 x 256 = 16777216 (ples b millions de couleurs

différentes)[S11]

2.2 Caractéristiques de I'image
2.2.1 Pixel

Une image est constituée d’'un ensemble de poirmelép pixels (voir I'extrait de la
figure I1.1). Le pixel (Picture élément) représente ainsilles petit élément constitutif
d’'une image numeérique. La quantité d’'informatiore w&hicule chaque pixel donne des
nuances entre images monochromes et images caulaus les images 3D le «pixel»
est alors appelé un voxel, et représente un voklgraentaire. Des exemples d’'images
de ce type se rencontrent dans les images méditaesmages tomographiques axiales
sont ainsi des images construites a partir deglusiradiographies faites sous des angles

de vue différentdS20]
2.2.2 Poids de I'image

C’est la taille de I'image. Etant donné que cetdmiere est représentée sous forme d’'une
matrice dont les valeurs représentent l'intensfiixe(s), le nombre de colonne (W)

multiplié par le nombre de ligne (H) donne le noentmtal de pixels dans lI'image.
Pour une image de 640x480 en couleur :

v" Nombre de pixel = 640x480 = 307200

v' Poids de chague pixel = 3 octets

v' Le poids de I'image = 307200x3 = 921600 octet96 Ko.[S7]
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2.2.3 Bruit

Un bruit (parasite) dans une image est considéranm un phénomene de brusque
variation de l'intensité d’'un pixel par rapport @svoisins, il provient de I'éclairage des

dispositifs optiques et électroniques du capt@jr.

2.2.4 Transparence
La transparence est une caractéristique définissanveau d’opacité des éléments de

L’'image, c’est la possibilité de voir a traversmiage des éléments graphiques situés

derriere celle-ci[S21]
2.2.5 Luminance

C’est le degré de luminosité des points de I'im&fjie est définie ainsi comme étant le

guotient de l'intensité lumineuse d’'une surfacelfzre apparente de cette surfaf@d]
2.2.6 Contraste

Est une propriété intrinseque d'une image qui déseg quantifie la différence entre les
parties claires et foncées d'une image (elle difféie les couleurs claires des couleurs

foncées).

En photographie on le définit le contraste commeéitrence entre la densité la plus
forte et la plus faible d'une image. Le contrblecdatraste est un élément important de la
pratigue photographique. Le contraste final dedim dépend a la fois du sujet, de la

nature et du traitement du négatif et du pogiE22]
2.2.7 Histogramme

Un histogramme est un graphique statistique peamiette représenter la distribution des
intensités des pixels d’une image. Il fournit dses informations comme les statistiques

d'ordre (moyenne, variance,...), I'entropie, et peuwinettre d'isoler des objefS8]

&
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LI T ]

Figure 1.2 : Exemple d'image eniveaux de gris. [S9]
Pour les images en couleur plusieurs histogramom@sngcessaires.
Par exemple pour une image codée en RGB:
* un histogramme représentant la distribution deraithance
« trois histogrammes représentant respectivement isé&ribdition des valeurs
respectives des composantes rouges, bleues et y8(ite]
2.3Les différents formats d’'images
On peut classer les images en deux formats :
2.3.1 Format vectorielle

Dans une image vectorielle les données sont rapéese par des formes géométriques

simples qui sont décrites d'un point de vue mathiéone

Par exemple, un cercle est décrit par une infoonadu type (cercle, position du centre,
rayon). Ces images sont essentiellement utiliséas ng¢aliser des schémas ou des plans.
[S23]

2.3.2 Format matricielle

Une image matricielle est formée d'un tableau datpamu pixels. Plus la densité des
points sont élevée, plus le nombre d'informatiaiggeand et plus la résolution de l'image
est élevée. Corrélativement la place occupée enainéret la durée de traitement seront

d'autant plus grandes.
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Les images vues sur un écran de télévision ou unmographie sont des images

matricielles.[S23]

On obtient également des images matricielles del'a'un appareil photo numérique,

d'une caméra vidéo numérique ou d'un scanner. Rasrformats on peut citer :

% BMP (BitMap) : Le format BMP est le format par défaut du logidiéindows.
C'est un format matriciel. Les images ne sont pampcessées. Son logiciel

d'origine.

% Le format EPS : matriciel n'est pas tres différent du EPS veckoEe fait seules
les données contenues dans le fichier sont diffésenAinsi un logiciel de
retouche de photos tel que Photoshop permet litafan, la modification et

I'exportation de fichiers en format EPS.

% GIF (Graphicalinterchange Format) : Le format GIF est un format qui a ouvert
la voie a limage sur le World Wide Web. C'est omfat de compression qui
n‘accepte que les images en couleurs indexés cod@lsts, C'est un format qui
perd beaucoup de son marché suite a une batailtkgue concernant les droits

d'utilisation sur Internet.

s JPEG (Joint Photographique Experts Group) : Les images JPEG sont des
images de 24 bits. C'est-a dire gu'elles peuvdithaf un spectre de 16 millions

de couleurs. C'est la meilleure qualité d'imagepahible.[S6]

3. Frame

Image composants la vidéo, les photogramj&2s

4. Objet

Les objets physiques sont les objets du monde qéehlpparaissent dans les scenes

observées par les camérayg.

Les objets physiques sont divisés en dewpedy: les objets de contexte et les

objets mobiles.
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» Les objets de contexte

Sont des objets physiques qui sont habitmelie statiques (p. ex. les murs). Dans le
cas ou ils ne sont pas statiques, leurs mouvemestsent étre prédits par les

informations contextuelles p.ex. Les chaises, teteg sont des objets de contefdg.

» Les objets mobiles

Sont des objets physiques qui peuvent étre perguos lés scenes par leurs mouvements
[4]. Il est cependant difficile de prédire leurs maueats P. ex. les personnes, les

véhicules.

Les objets dans les vidéos sont des objets moligesont habituellement détectés et

suivis dans plusieurs frames.

5. La détection de I'objet

La détection de I'objet comprend la détection @tsbpt la reconnaissance de formes
dans le cadre d'une séquence vidéo. Un mécanisndetdetion d'objet est nécessaire
dans ne importe quel procédé de suivi soit danqueh&rame ou lorsque I'objet apparait
en premier dans la vidé[a]

6. La vidéo

6.1 Définition
La vidéo est une succession d'images anini&ant a une certaine cadence afin
de créer une illusion de mouvement pour I'ceil humai

Elle peut étre analogique (signal continu d’intEnde luminance) ou numérique (suite
de trames ou imageg§]

6.2 Les fondamentaux physiques et techniques

6.2.1 Lavision
Dans le phénoméne de la vision humaine, un fluxdeox composé de photons frappe
I'ceil.

Dans I'eeil, les batonnets vont réagir a l'intendgéda lumiére (la luminance ou Y) et les
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cbnes vont réagir a la couleur (la chrominance pu C
Le cerveau effectue la synthese de ces informaf@mur composer une image. L'ceil

humain est davantage sensible a l'intensité lunsmé\) qu'a la couleur (C)jS13]

6.2.2 La couleur
La vidéo utilise ce qui est identifiée comme la $y#e additive de la couleur. Dans le
systeme colorimétrique additif, les trois coulegoiisnaires sont le rouge, le vert et le bleu
(RVB ou RGB dans la terminologie anglophone). Bmbinant ces trois couleurs
primaires, il est possible de reproduire tout lectg visible par I'ceil humain. L'écran de
visualisation vidéo sera donc composé d'une sériei@des rouge-vert-bleu. L'activation

de I'ensemble de ces triades formera I'in]&J&]

Figure 1.3 : codage de couleur en RVB [S12]

6.2.3 Le signal
En vidéo, c'est la caméra qui transforme l'infororaiumineuse (photons) en signal
électrique (électrons). En vidéo analogiquetdhsité de ce signal électrique varie de
fagon continue. Le processus de transformation'id®rimation lumineuse en signal

électrigque est le suivant :

> L'élément optigue de la caméra, l'objectif, sépkrelumiere en trois
composants le rouge, le vert, le bleu. Cette dipérast réalisée en faisant
passer le flux lumineux par une succession dediltichroiques réfléchissant

certaines couleurs et en laissant passer d'autres.

> En vidéo professionnelle, les trois images sonfepée sur trois capteurs
photo sensibles distincts formés chacun de cerstaigemilliers de points
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généralement entre 400 000 et 700 000. Ces capteant nommés CCD
(charged coupled device) ou dispositifs a trahsfe charge. Les caméras

domestiques ne sont généralement équipées quealilnapteur CCS13]

=Prisme

Figure I1.4 : Schéma de principe d’'un Capture Tri-CCD (charged coupled device)
[S14]

» Pour chacun des points de chacun des capteursfgiénumineuse sera
transformée en énergie électrique. Ainsi, a |diesales capteurs, trois
signaux électriques d'intensité variable, un sigmair chacune des trois
composantes. La lumiere blanche est formée pasotame des trois
composantes RVB. Toutefois, elle n'est pas congpdss trois couleurs

primaires en quantité égale. Les propositions lesnsuivantes :

100% Y = 29.9%(R) +BB&(V) +11,4%(B)

» Une information supplémentaire devra étre ajoutéesasignaux. Comme
nous l'avons dit, une valeur doit étre établie pchaicun des points des
capteurs. C'est cette valeur pour chacun des pdénthacun des pixels qui
permettra de recomposer l'image sur un écran dmligation, chacun des
points de la surface d'affichage pouvant alorsgreefa méme valeur qu'au
moment de la capture par la caméra. La restitd®information pour
chacun des pixels se fait par balayage ligne igaelde la surface de
I'écran de reproduction, les valeurs enregistrées phacun des pixels au
moment de la capture étant transférées aux pixelsladsurface de

reproduction. Pour synchroniser ces balayagessigmal de fin de ligne
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est ajouté pour chacune des lignes. Un signaindé'image est également
insére [S13]

» Les caractéristiques d'un signal vidéo
Chaque fichier vidéo a des attributs qui ridéat ce qui constitue le signal

vidéo. Ces caractéristiques comprennent:

Chassis de taillell s'agit de la dimension de pixel de limage

- Le ratio d'aspect C'est le rapport entre la largeur et la hauteur

- Vitesse de défilementC'est la vitesse a laquelle les images sapiucées
et destinés a la lecture.

- Débit: Le taux de débit ou de données est la dgamé données utilisées
pour décrire la partie audio ou vidéo du fichikrest généralement mesuré en
unités par seconde et peut étre en kilo-octetéganoctets ou giga-octets par
seconde. En général, plus la vitesse deriasfon, meilleure est la qualité.

- Le taux d'échantillonnage audio:C'est a quelle fréquence le signal

audio est échantillonné lors de la conversionadsource analogique a un fichier

numerique[7]

6.2.4 Affichage vidéo
La technique de la composition d'image par balayagee conséquence : contrairement
a l'image cinéma, l'image vidéo ne s'affiche pas geul coup, elle s'affiche ligne par
ligne, en commencant par le haut a gauche pourdimbas a droite. Afin d'assurer une
uniformité dans la luminosité de cet affichage,dswutres termes afin que l'intensité
lumineuse des pixels du haut de I'écran ne comenpas a diminuer alors que ceux du
bas viennent d'étre activés, une technique sp@eifm été développée. Il s'agit de la
technique d'entrelacement Un premier balayageffestteé sur les lignes impaires, puis
un deuxieme sur les lignes paires. |l faut donxdessages pour recomposer une image
complete. La fréquence d'entrelacement s'appuidasinéquence du réseau électrique.
Comme en Amérique du Nord la fréquence des réseatixde 60Hz, le systeme de
balayage est donc de 60 demi-images, soit 30 impgeseconde. De facon précise, le
taux de rafraichissement est plutdt de 29,97 ispge seconde.
La norme Nord-Américaine en télévision est le NT@tional Television Standard

Committee). L'image NTSC est formée de 525 ligri@s.ces lignes, seulement 486 sont
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utilisées pour afficher I'image. Les deux autrgegipales normes sont européennes. |l
s'agit des normes PAL (Phase Alternation by Lirte)SECAM (Séquentiel Couleur a
Mémoire). L'image PAL ou SECAM est formée de 6@fmés dont 576 sont utilisées
pour limage. Comme la fréquence des réseaux igleesr européens est de 50 Hz, le
systeme de balayage est de 50 demi-images, soiéfes par second&13]

6.2.5 Le son
Le son fera I'objet d'un traitement distinct. ignal sonore sera distinct du signal vidéo.

Il sera également enregistré sur des pistes distirsur le ruban vidéfs13]

7. Types de vidéo

On distingue deux grandes familles de systemeavites systemes vidéo analogiques et

les systemes vidéo numeériques.

7.1 La vidéo analogique

La caméra balaye l'image bidimensionnelle ligu'a devant elle par un faisceau
d'électrons qui se déplace trés rapidement dehgaaudroite et plus lentement de haut

en bas et produit une tension en fonctionteimps. Elle enregistre ainsi l'intensité
lumineuse, et a la fin du balayage, on a alorsttarae. Le faisceau revient a l'origine
pour recommencer. Le récepteur va recevoite cmtensité en fonction du temps,

et pour reconstruire lI'image, va répéter le praugslie balayagg]

7.2 Lavidéo numérique

Le processus de captation de l'image vidéo en modeerique est essentiellement le
méme que pour la vidéo analogique. Un systeme uptggpare la lumiere en trois
composants. A la sortie toutefois, plus d'enregisamt d'un signal électrique mais plutot
I'enregistrement d'une valeur numérique définierpchiacune des trois couleurs de
chacun des pixels (RVB). Le processus de transfitomd'un signal électrique et valeurs
numériques s'appelle la numérisation ou I'échantihge. Deux parametres servent a
échantillonner un signal électrique : la frequed'éehantillonnage et la quantification de

I'échantillonnage ou le nombre de bits utilisésrgewwodage[S13]
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7.2.1 La frequence d'échantillonnage
Il existe un théoréme appelé le théoreme de ShmannGe théoréme stipule que
«l'information véhiculée par un signal dont le gpeaest a support borné n'est pas
modifiée par I'opération d'échantillonnage a caaditjue la fréquence d'échantillonnage
soit au moins deux fois plus grande que la pluadgdréquence contenue dans le signal.
La reconstitution du signal original peut étre efiteée par un filtre passe-bas idéal de
fréquence de coupure égale a la moitié de la frémpiad'échantillonnage.»
La bande passante d'un signal vidéo peut atteidldiez. Pour numériser ce signal, une
frequence d'échantillonnage de 13,5Mhz sera ddheégt En d'autres termes, le signal
vidéo sera mesuré 13 500 000 fois par seconde. n@omous savons que l'ceil est
sensible a la lumiére (luminance) qu'a la coulelrgminance), souvent, la fréquence
d'échantillonnage de la chrominance sera moins lirapi®. Dans les faits, 'on utilise
un échantillonnage a 13,5Mhz pour Y (luminance)egt5 pour C (U et V). Cet
échantillonnage est donc un échantillonnage atsgobr pixel [S13] [S15]

7.2.2 La quantification de I'échantillonnage

Un certain nombre de bits serviront a coder chad&semesures. Nous savons que l'ceil
humain discerne un maximum de 256 niveaux différeetluminance. Ainsi, un codage
a 8 bits est suffisant pour reproduire I'ensembke\driations perceptibles

(8 = 256 combinaisons possibles) Comme chacusea®posantes couleurs de l'image
sera quantifiée sur 8 bits (8 bits Rouge, 8 bitst,V@ bits Bleu) (224= 16 777 216
combinaisons possibles) un total de 24 bits (®tertseront utilisés pour coder les

informations relatives a un seul pixel d'une imgg§é&3] [25]

8. Composition des fichiers vidéos

Un fichier vidéo se compose généralement de 2 éltsme
8.1 Le conteneur

Il correspond généralement au format du fichiern S6le est de rassembler et
d’organiser dans un fichier, différents types dardes (flux audio, vidéos, sous-titres,

meta-données).

Exemple de conteneurs:
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v L’Audio Video Interleave (.AVI), Quicktime (.MOV)Real Media (.RM),
MP4

v' FLV (Flash Vidéo), MKV (Matroska), le WMV (Windowdledia Video),

Chaque conteneur possede ses spécificités en telsmesmbre de pistes acceptées pour

la vidéo et I'audio, de codecs reconn&l6]

8.2 Le(s) contenu(s)

lIs se composent essentiellement de flux audiosi @idéos. Ceux-ci sont généralement
compresseés a l'aide d’un codec (algorithme de cesgon/décompression) comme le
Divx, le H264, le mp3.

Exemple:un flux vidéo au format Divx peut étre « encapsutians un conteneur AVI

ou QuickTime [S16]

9. Les formats de fichiers vidéo

Décrit I'ordre et la structure de ces images. Lamées du flux vidéo, qui peuvent étre
accompagnées de sons sous la forme de flux auwibtrés volumineuses : elles doivent
impérativement étre compressées (codées) a l'aise abdec pour étre stockées (sur
disque dur ou sur les supports d'enregistremeb, :.08/D) ou/et transmises (et donc étre
adaptées au débit des réseaux).

Les flux vidéo (et le(s) flux audio éventuellemessocié(s)), une fois encodés, sont
généralement encapsulés dans des fichiers congeneuwres derniers permettent,
notamment, leur lecture simultanée. [S18]

9.1 Les codecs vidéo

Il existe de nombreux codecs permettant de comgretsde décompresser une vidéo

dans son conteneur.
> MJPEG (Motion JPEG)

Le codec vidéo MIPEG compresse la vidéo imagerpage, en utilisant la technologie
JPEG appliquée a I'image fixe, et réunit ces imag@snouvement et le son dans un

méme format de fichier.
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Le MJPEG est le codec le plus utilisé pour les wast vidéo des ensembles cartes
d’acquisition et logiciels d’édition vidéo. La carsation d'une bonne qualité dimage

produit toutefois de gros fichiers.

Le format MJPEG est un format non normalisé. Ldstems M-JPEG, au début des
années 90, ont été développées sans concertatiodepfabricants, conduisant a MPEG

des solutions propriétaires et a des fichiersdoesent incompatibles entre eux.

» MPEG (Moving Picture Experts Group)

Les formats MPEG sont des formats de compressien gertes pour les séquences
vidéo.

Le groupe MPEG (Moving Picture Experts Group),wesgroupe d’experts créé en 1988
et chargé du développement de normes internat®npteur la compression, la
décompression, le traitement et le codage de Eoyide I'audio et de leur combinaison,
de facon a satisfaire un large panel d’applicatidies formats produits par MPEG sont

ouverts, mais non libres
» DivX (Digital Video Express)
+ Extension :.avi

» Codec vidéo propriétaire et fermé proposé par OiwX, congu a partir de
MPEG-4 part 2, ce dernier ayant étant modifié dfjnajouter la possibilité
de compresser le son au format MP3. Cela permsit diobtenir des vidéos
compressees trés peu volumineuses avec une peajtelite raisonnable.
Ainsi le format DivX permet de stocker un film colefpde plusieurs heures
sur un CD-ROM de 650 ou 700 Mi&17]

9.2 Les Conteneurs vidéo

Les conteneurs les plus courants sont les suivants
> AVI (Audio Video Interleave)
e Extension : .avi

» Format propriétaire et ouvert.
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» Le format AVI, développé par Microsoft, tres réparal lisible sur tous les

lecteurs vidéo, c'est le format d'encapsulageus pbpulaire. Dans un fichier

AVI, chaque piste audio et/ou vidéo peut théorigeen&tre compressée par n'importe

guel codec.
» RealMedia
* Extension :.rm, .ram, .rpm
* Format développé par Real Networks.
Format propriétaire et fermé.
» Lisible uniguement avec Realplayer.

*  Conteneur de flux audio (notamment : RealAudio)i@éeo (notamment :
RealVideo)

» MP4
* Extension : .mp4, .mp4a, .mp4v, .m4P

» Conteneur officiel pour la norme MPEG-{517]

10. Hiérarchie des données vidéo

La hiérarchie des données vidéo est présentédalbitgire 11.5

10.1 Séquence vidéo (Video Sequence)

Qui commence par un en-téte de séquence, contierttu plusieurs groupes d’'images et

s’acheve par un code de fin de séquence.

10.2 Groupe d'images (Group of Pictures)
Qui regroupe un en-téte et une série d'une ouguusiimages facilitant I'accés direct.
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10.3 Image (Picture)
Qui est I'unité éléementaire pour le codage de tpusace vidéo. Une image est un groupe
de trois matrices rectangulaires qui représentantminance (Y) et la chrominance (Cb
et Cr).cette représentation YCbCr est équivalenteli@ RGB (Red, Green, Blue). Elle
lui est préférable, car I'ceil étant plus sensibla Buminosité qu’a la chrominance, il n’est
pas nécessaire de stocker autant d’informations tesmatrices Cb et Cr que dans la

matrice Y, alors qu’en RGB, dimension deux foissphetite que la matrice Y.

10.4 Tranche (Slice)

Macroblocs ordonnés de gauche a droite, puis de dralas. En cas d’erreur dans la
tranche, le décodeur passe a la suivante. Plua dlg/ tranches, meilleur est le traitement
des erreurs, mais fait perdre de la place.

10.5 Macroblocs (Macroblocks)
C'est une matrice rectangulaire de dimension Prstituée de blocs.

10.6 Blocs (Block)
C'est un ensemble des valeurs de luminance et amooe de 8 lignes de 8 pixelS19]

- Wideo Secuence -
fe—— Giroup of Pictures —a
- = EEEEEEEE -

P ture

Slice Macroblock
w1
L

Figure I1.5 : Hiérarchie des données dans le fluxidéo. [S19]

11.Représentation d'une séquence vidéo

Une séquence vidéo brute est une suite d'images, fijui peut étre caractérisée par trois

principaux parametres :
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11.1 La résolution en luminance
Détermine le nombre de nuances ou de couleurshesgbour un pixel. Celle-ci est
généralement de 8 bits pour les niveaux de geisde 24 bits pour les séquences en

couleurs.

11.2 La résolution spatiale

Définit le nombre de lignes et de colonnes de l&ioede pixels.

11.3 La résolution temporelle
Est le nombre d'images par seconde. La valeur sl&¢r@s paramétres détermine I'espace
meémoire nécessaire pour stocker chaque image ski&glzence. Cet espace mémoire est
caractérisé par le débit, qui est le colt de sgel@ur une seconde (capacité mémoire

nécessaire pour stocker une seconde de videt})

12. Conclusion

Dans ce chapitre, nous avons présentés une étudgalge sur les caractéristiques
fondamentales des vidéos dans le but de les amelour d'extraire des informations
pertinents. Donc, L’objectif de notre travadlst la détection et suivi d'objet en
mouvement dans une vidéo, les prochains chagtmesconsacrés a la présentation de

différentes méthodes de détection des objets damsaieéne vidéo.

&
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1. Introduction

La plupart des algorithmes de suivi d’'objets preramentrée les images fournies par une caméra
fixe effectuent une premiere étape de déteatmmouvement afin de déterminer parmi les pixels
de I'image courante lesquels appartiennent aidaplan de la scene, et lesquels représentent
des objets en mouvement. Ce domaine de recherthré®sactif depuis les débuts de I'analyse de
séquences vidéo a la fin des années 1970. Deptésdzge, le nombre d’articles publiés chaque
anneée sur ce sujet ne cesse de croitre, et enyp@rtidepuis le milieu des années 1990, lorsque la
puissance des ordinateurs grand public a permisvidager sérieusement un traitement en temps

réel des données vidéo.

2. Méthode de Détection d’objets en mouvement

Pour pouvoir suivre les mouvements dans la videgprémiére étape est de détecter les

mouvements. Cette étape joue un role trés impodiams I'analyse vidéo.

Dans cette partie, on va étudier quatre méthodesgétecter le mouvement :

2.1La difference temporelle des images (méthode de mgement)

La différence temporelle détecte la région meuvement grace a la différence de pixel par
pixel de deux trames consécutives dans un fluxovids8][ 15]. Cette méthode adapte le
changement de la scéne.

Mais elle est moins d'efficacité parce que dans dogée du tempat, peut étre, on détecte
seulement une partie d'objet, par exemple : la ntaitéte etc. Et le vide (la région ou l'objetd’e

déplaceé l'autre lieu) est aussi détecté.

Dans ce cas la, c’est tres difficile a extraire pexpriétés de mouvement (la taille, la positi@n, |

vitesse etc.) et a suivre le mouvem¢§id]

&
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(@) (b)

Figure 111.1: Un exemple de la différence temporek [14]. (a) une scene simple avec deux
objets, (b) les régions rouges sont la différencetee deux images consécutives.

hY

Voici, c'est l'idée principale de cette méteo: Soit {limage a linstant t et.dl'image a
l'instant t-1. L’objet du mouvement se composefdi®ls qui satisfont I'équation suivante :

max (| 1(x, y)* ¢ —Li(X, y)*c|, c=(R,G,B)) >= seuil

Comme ci-dessus a déja expliqué, on peut amélaatée méthode en facon suivante au lieu de
soustraire I'image a l'instant t-1, on soustraitiayenne de N images dernieres [$6]t ky, la
moyenne de N dernieres images a linstant’dbjet du mouvement se compose les pixels
qui satisfont I'équation suivante :

max (| (X, y)* ¢ —ln(X, y)*c|, c=(R,G,B)) >= seuiil
La moyenne de N images a l'instant t +1 est migaies :
lsa (X, Y)*C=a ki (X, y)*c+ (10) limlX, y)*c, c=(R, G, B).
Oua €(0,1) est une constante et est décidé par la peatiq
» _Avantages
+ Adapte le changement de la scene.

+ Détecte la région de mouvement.

> Inconvénients

= Ne permet pas de détecter le mouvement dans les zmiformes intérieures a I'objet

41
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= Ne fonctionne pas dans plusieurs cas, pour difféseraisons, telles que : la présence de
bruit du capteur et les changements de losii@ de la scéne qui modifient les
intensités des pixels.

2.2Double de différence temporelle et caractére de ctour

Dans cette maniéere, on utilise aussi laédiffice de pixel par pixel des trames consésiti
dans un flux vidéo comme [a&®Iméthode. Mais on va utiliser trois tramemsgutives.
[16]Cette facon nous donne le résultat meillgue celui de la ¥ méthode, tandis qu'elle

adapte aussi le changement de la scene.

Voici, c’est I'idée principale de cette métieodSoit | I'i'mage a l'instant t, | 'image a I'tasit

t-1 et I I'i'mage a l'instant t-2.
L'objet du mouvement se compose les pixels quskatt I'équation suivante :
[1(x, y) =max (| l(x, y)* ¢ — Li(x, ¥) * c|, c=(R,G,B)) >= seuil

IZ(X! y) =max (l It-l(X! y)* C— l-Z(X; y) * C|1 Cz(R,G,B)) >= SeUil

lresuttat (x, yy= 11(X, Y) 12(X, Y).

Nous extrayons la région des objets mouvants pedoldle méthode de différence. Dans le cas,
I'objet se déplace lentement ou il n'y a qu’unetigad’objet se déplace, nous ne pouvons pas
obtenir complétement la forme d'objet. Peu¢€tun objet sera divisé en plusieurs régions.

Nous utilisons donc le caractere de contour poarxner ces régions.

Apres avoir masqué l'image a linstant t-1 avecélgion mouvante obtenue a partir de la double

meéthode de différence, le contour est calculées tkarégion ou le mouvement est produit.
Le contour est calculé a partir de I'image F qui'esage a l'instant t-1 masquée avec

R=h(X,y) UbL(X,y). Le contour est représenté par :

F FF]
FE, F

-
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En utlisant un caractere de gradient avéaehsité de limage masquée F. En chaque
pixel que le mouvement est détecté parefmédiaire de la double méthode de différence
dans l'armature courante, le coefficient emsliculé. C'est-a-dire, les pixels commandédepar

caractére maximal de contour sont choisis en taatppints de caractére de contour parce que les

valeurs propres minimum plus grandes sont les t&excplus forts de contour.

Avec cette facon, a I'instant t, on va obtenir dbgets mouvant a l'instant t-1. C'est-a-dire, est
en retard de 0,5 seconde. Autre chose,’datijet ne se déplace pas pendant quelques
secondes, cette maniére ne peut pas détkcterouvement. Dans ce cas, nous utilisons le

contour d’objet avec le résultat de derniere étape détecter le mouvemefit7]

» Avantages

+ Le résultat de cette méthode est meilleur par napgponéthode précédant.
+ Détecte la region de mouvement.

+ Ultilise trois trames.

» Inconvénient

= Si l'objet ne se déplace pas pendant quelquesidespcette maniére ne peut pas détecter

le mouvement.

Car moves

Detection

Figure 1.2 : Détection de mouvement par différene temporel [21]

e
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2.3 La soustraction de 'image de fond (méthode de dérence)

La troisieme méthode, on utilise une image de f@ette méthode est trés populaire et elle est
utilisée par plusieurs applications. Cette facotecté la région de mouvement en soustrayant

pixel par pixel 'image courante a I'image de fond.

Figure 1.3 : Exemple soustraction du fond [19]

Soit | Iimage a linstant t. #&st limage de fond a linstantt. L'objet chouvement se

compose les pixels qui satisfont I'équation suigant
max| l(x, y)*c — B (x, y)*c|, ¢ = (R,G,B)) > =S(x, y)
Ou S (%, y) est seuil de la position (x, y) a I'instanfl7]
» Création d’'image de fond

Il existe trois manieres pour créer I'image de fond
* Le calcul de moyenne de N premiéeres images.
* Choisir I'image de fond qui a peu de changemerjil n’y a pas de mouvement pendant
une durée longe.

* Choisir la premiere image dans le flux vidggs24]

> Les Avantages

+ Cette méthode est tres populaire.
+ Utilisée par plusieurs applications.

+ Détecte I'objet complétement.

=
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» Inconvénient

= Cette technique se limite aux caméras en positikan f

2.4 Méthode de détection des objets selon la Couleur

La quatrieme méthode est basée sur la couleuret®biptectés.

Lecture pixel par pixel de la valeur de celui-cirenge vert et bleu. Puis test sur le pixel, suivan
la couleur a reconnaitre le rouge, le vert et keubdloiventétre supérieur ou inferieur au seuil

impose. S'ils respectent ces conditions alorfnorémente[9]

> Test

Condition de supériorité ou d’infériorité sur chagrouleur.

» Parametres
Les parametres principaux sont les différents selds couleurs (RGB).
Dans I'exemple utilise, les conditions sont R>12€;100, B<100[S2]

» Reésultats

Bl

Figure 1ll.4 : Exemplel, pixels de couleur rouge reonnus dans les particules et
reconnaissance de l'objet. [S2]

Sur les images ci-dessus, une erreur apparaijet'atest pas reconnu sur le frame du

Milieu, cette erreur est du a la reconnaissancs dae particule.
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En ajoutant un paramétre, cette erreur peut étitéedwce parametre est un seuil applique a la
moyenne de la particule, en effet si la moyennetregt faible alors elle est considérée comme

nulle.

Le méme exemple repris avec I'ajout de ce seuihdda résultat suivaniS2]

o
o 2

Figure 111.5 : Exemple 2, reconnaissance d’un obje& I'aide de la couleur apres modification
d’'un parametre. [S2]

» Avantage
+ C’est une méthode assez simple a mettre en celsudfit de reconnaitreine couleur qui

ressort par rapport au reste de I'image.
» Inconvénients

= |l existe beaucoup de nuance de couleur ?Qﬁinaut alors avoir une grande base de
données puis choisir la couleur ou définir a chalpie la couleur souhaitée epii sous
entend que ces valeurs soit connues.

= Si un autre objet possede la méme couleur on nielgedifférencier, excepte s'il y a une
grande différence de taille entre les deux objetgue I'objet a reconnaitre est le plus

grand.

= Si notre objet change de couleur au cours de léoyith couleur a reconnaitre devra
également étre modifiée.

N
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3. Suivi d’objets en mouvement (tracking

Le trackingest un procédé de localisation d'un (ou plusieabgt en mouvement en temps rt
en utilisant une caméra. Un algorithme araliss photogrammes de la vidéo et localis:
cibles en mouvement sur la vide

La principale difficulté dans tracking sur une vidéo est d’associer la localisaties cibles dan
les photogrammes successifs, particulieremenrsqlie les objets bouge rapidement

rapport au frame rate. Les systemes de itrgckur une vidéo normalementisé, utilise un
modéle en mouvement qui décrit comment I'imageadeilble peu changer en tenant comptse

mouvement possible de I'objet traqi [S2]

Figure I11.6 : Suivi un objet. [20]
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4. Conclusion
Les différents algorithmes étudies présentent destages et des inconvénients pour différentes
situations. L’algorithme de couleur est idéal pleusuivi d’'un objet d’'une couleur unique.
Nous sommes intéresseés par la méthode de dételetsoobjets selon la couleur qui sera le but de

notre travail dans le chapitre qui suit.

&



Chapitre IV

Résultat de détection d'un objet en
mouvement selon la couleur
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1. Introduction

Nous sommes intéressés dans notre projet de find#gar la conception d'une application de
détection des objets en mouvement selon leur coutlans une scéne vidéo capturée par une

webcam en utilisant la bibliothéque visuelle Opergt\Me logiciel Visual studio.

2. Environnement du travalil

Dans cette section, nous présentons les envirommsemmetériels et logiciels de notre travail.

2.1Environnement matériel ou le hardware

Un ordinateur TOSHIBA avec les caracteéristiquesanties:

Processeur: Intel (R) Core (TM)2 Duo CPU T5782.00 GHz 2.00GHz
RAM: 3.00 GO.

Disque Dur: 500 GO.

Webcam intégrée de marque TOSHIBA Chicony USB athéra.

YV V VYV V

2.2Environnement immatériel ou le software :

» Systeme d’exploitation : Microsoft Windows 7 - 6idisb
» Logiciel : Microsoft Visual Studio version 2008
> La bibliotheque : OPENCYV version 2.3.1

3. Fonctions utiles de la bibliotheque OpenCV

Dans la suite de ce chapitre, les différentes fonstet classes utilisées de la bibliotheque

OpenCV sont détaillées et expliquées.

3.1Pour le traitement d’'image
Pour la lecture de I'image, il est nécessaire dmaitre certaines fonctions

Iplimage* cvLoadimage( const char* filename, int@®lor=CV_LOAD_IMAGE_COLOR))

Cette ligne charge l'image. La fonctiouLoadlmage détermine le format de I'image a partir du
nom passe en argument, réserve la mémoire néeepsair la structure de données de I'image et
renvoi un pointeur. Ce pointeur s’utilise pour nparér tant 'image que les données. Le second
argument spécifie la couleur de I'image chargéeBR@ir et blanc ou échelle de gris).
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cvNamedWindow(“Name”, CV_WINDOW_AUTOSIZE);

cvNamedWindow() ouvre une fenétre qui peut conteirmontrer une image. Le premier
argument correspond au nom a donner a la fené&reetond défini les propriétés de la fenétre.
Ici CV_WINDOW_AUTOSIZE, signifie que la fenétre prdra la taille de I'image.
cvShowlmage(“Name”, img);

Cette fonction permet d’afficher une image de tyfdplimage > dans la fenétre créée au
préalable.

cvWaitKey(0);

Cette ligne de code interrompt, momentanément défimment, 'exécution du programme. La
valeur positive, entrée en argument, correspondtemps en millisecondes avant que le
programme ne s’exécute de nouveau. S'il s'agit €’valeurnulle ou négative, le programme
attend que I'utilisateur tape une touche du clap@rr s’exécuter de nouveau.
cvReleaselmage(&img);

Cette fonction libére la mémoire réservée poureainies données de I'image.
cvDestroyWindow(“Exemple”);

Cette fonction permet de détruire la fenétre.

Iplimage* cvClonelmage( const Iplimage* image )

Cette fonction permet de créer une copie completérdage passée en argument.

Iplimage* cvCreatelmage( CvSize size, int deptht, ghannels)

Cree un emplacement et enregistre les donnéesyadE. Le premier argument spécifie la taille
de I'image (hauteur et largeur). Le second spétafigrofondeur en bits des éléments (pixels) de
image. Le troisiéme spécifie le nombre de canastéoar pixel.

void cvCvtPixToPlane( const CvArr* src, CVArr* dst@CvArr* dstl, CvArr* dst2, CvArr* dst3
)

Cette fonction sépare une matrice multi-canaux(gec$ plusieurs matrices n’ayant qu’un canal
(dstO, dst1, dst2 y dst3).

<
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3.2 Classe ImageOpenCV
La classe ImageOpenCV a été crée afin de facditeegrouper certaines fonctions. Elle permet

de déterminer les caractéristiques d’'une imagensarbre de lignes, de colonnes.

inline T & GetPixel(const int &c, const int &r)

Cette fonction est une des plus importantes fonstidilisées. Elle permet, grace aux parametres
rentres en argument, d’accéder aux données du, gigelexemple les composantes RGB du

pixel. Les parametres rentres en argument correlgmbmespectivement a la colonne et a la ligne
du photogramme.

int GetNCols()
Renvoi le nombre de colonnes de I'image.
int GetNRows()

Renvoi le nombre de lignes de I'image.

3.3 Pour lire la video

Pour lire une vidéo et la travailler, les fonctiausvantes sont utiles
CvCapture* capture = cvCreateFileCapture(argv[1]);

La fonction cvCreateFileCapture() prend en arguniemiom de du fichier Avl a étre charge et
renvoi un pointeur a une structure de données Qu@apCette structure contient toute les

informations sur le fichier AVI qui a été lu. Leipteur pointe au début de la video.
cvReleaseCapture(&capture);

Libere la mémoire utilisée avec la structure Cv@eptCette fonction ferme également tous les

fichiers ouvert et qui font référenceur fichier AVI

CvVideoWriter* cvCreateVideoWriter( const char* @hame, int fourcc, double fps, CvSize

frame_size, intis_color=1)

Cette fonction crée une structure pour écrire udeos

-
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Les arguments nécessaires sont

- Filename : Nom de la video de sortie.

Fourcc : Code de quatre caractéres du codec ytilsecomprimer le photogramme

- Fps.Nombre : de photogrammes par seconde ddda gue I'on veut créer.

- Frame_size : Taille du photogramme.

- Is_color : Permet de définir I'échelle de coulda I'image. RGB, gamme de gris ou noir et
blanc.

Iplimage* cvQueryFrame( CvCapture* capture )
Lit puis renvoi le photogramme d’'une camera ou diahier.
double cvGetCaptureProperty( CvCapture*capture jonoperty_id);

Obtient les propriétés de la video. Propriété eewoispécifiees en argument. Voici quelques

exemples de propriétés utiles au programme :

- CV_CAP_PROP_FPS. Nombre de photogramme par second

- CV_CAP_PROP_FOURCC. Code de quatre caracteresakc utilise

- CV_CAP_PROP_FRAME_COUNT. Nombre de photogramnaesda video
int cvWriteFrame( CvVideoWriter* writer, const Ipthage* image)

Cette structure permet d’ajouter un photogramneevédeo.

void cvReleaseVideoWriter( CvVideoWriter** writer )

Cette fonction finalise I'enregistrement de la vid libére la structure.

3.4 Classe ImageSourceVideo

La classe ImageSourceVideo, comme la classe Imagpn@V regroupe quelques fonctions,

dans ce cas ces fonctions renvoi en majorité legtaistiques de la video.
Iplimage * QueryFrame(bool &stop)

S'’il s’agit du dernier photogramme de la videoyéaiable < stop > est mise a vrai, sinon la

fonction cvQueryFrame est appelée.
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* int GetNCols() ;
* int GetNRows() ;
* int GetNumFrames() ;
* double GetFramesPerSecond() ;
* double GetFourcc() ;
Ces cing fonctions renvoient, respectivement, lmlore de colonnes, de lignes, de frame, de

frames par seconde et FOURCC.

FourCC est le code du codec utilise pour I'écrjtaoeis forme d'entier.

4. Implémentation

4.1 Détection d’'un objet en couleur rouge dans imagegp la bibliotheque OpenCV
Nous avons dans cette imadiegre IV.1) 4 objets de couleur différents, nous sommes

intéressé par la détection de I'objet qui une @autouge (avec rvb €255, 0, 0))

Nous utilisons la fonctiomrange de la bibliothéque OpenCV qui permettre de détentébjet avec une

couleur bien précise avec les parametres suivante
inRange (src, Scalar(0, 0, 0), Scalar(255, 0, GBdOnly);
La fonctioninrange de OpenCVest définie comme suite :

inRange(src, Scalar(lowBlue, lowGreen, lowRed), &éhighBlue, highGreen, highRed),
redColorOnly);

tel que :

src : image entrée qui contient des objets avec degomudifferents
Scalar(lowBlue, lowGreen, lowRed)interval de couleur bas
Scalar(highBlue, highGreen, highRed)nterval de couleur haut

Redcoloronly rrésultat de sortie qui contient I'objet qui a laisur sélectionné dans l'interval

bas et haut.

-
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—
i input | ]

Figure IV.1 : plusieurs objets avec différents couleu

o

> Voila le résultat de I'objet détecté qui a une adeur rouge

5| redOnly | == _zhl

Figure IV.2 : détection de I'objet de couleur rouge

» Voila le programme

#include <opencv2/core/core.hpp>
#include <opencv2/highgui/highgui.hpp>
#include <opencv2/imgproc/imgproc.hpp>
#include <iostream>
using hamespace std;
using namespace cv;
Mat redFilter(const Mat& src)
{

assert(src.type() == CV_8UC3);
Mat redOnly;

i nRange(src, Scalar(0, 0, 0), Scalar(0, 0, 255), redOnly);

.
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return redOnly;
}
int main(int argc, char** arg V)
{
Mat input = imread("test.png");
imshow("input", input);
waitKey();
Mat redOnly = redFilter(input);
imshow("redOnly”, redOnly);
waitKey();

return O;

4.2 Détection de plusieurs objets de couleur différestdans une imagt
Avec le méme principe et la méme la fonction ineadippencv nous pouvant détecter plusie

objets de différents couleurs dans la méme ii

e —y

i nput = | 2 '-_""'é‘

Figure IV.3: Image source contient 4 objets de couleur différes

EWE=) GF (= B ot

Figure IV.5 : Objet vert détecté

Figure IV.4 : Objet rouge détect

E



Chapitre IV Résultat de détection d’'un objet en mouvement sdénoouleur

(55 o= e | =r x|

Figure IV.6 : Objet bleu détecté Figure IV.7: Objet jaune détecté

» Lorsgu’en exécute le masque voila les trois objettectés avec différents couleu

| B S

8 A

Figure IV.8 : Masque des4 objets Figure IV.9: Détection de plusieurs objets d
détectés couleurs différents

» Voila le programme

#include "opencv2/highgui/highgui.hg

#include "opencv2/imgproc/imgproc.hy
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using namespace cv;

using namespace std;

int main()

{
Mat src;
Mat hsv;
Mat dst;
Mat r,g,b,y;

src=imread("color.png");

Mat mask=Mat::zeros(src.rows,src.cols, CV_8U);

cvtColor(src,hsv,CV_BGR2HSV);

inRange(hsv,Scalar(0,100,120) , Scalar(10,255%2, r);
inRange(hsv,Scalar(50,100,120) ,Scalar(70,25%2, 9);
inRange(hsv,Scalar(110,100,120) , Scalar(13%2Z555), b);
inRange(hsv,Scalar(20, 20, 20), Scalar(35, 2255), y);

mask=y+r+g+Db;

src.copyTo(dst,mask );

imshow("'r",r);

waitKey();

imshow("g",9);

waitKey();

imshow("b",b);

waitKey();

imshow("y",y);

waitKey();




Chapitre IV Résultat de détection d’'un objet en mouvement sdénoouleur

imshow("mask",mask);
waitKey();
imshow("src",src);
waitKey();

imshow("result",dst);

waitkey();

4.3 Détection d’'un objet en mouvement de couleur rougéans une scene vidé

Pour la détection d’'un objet en mouvement daresscene vidéonous utilisons la fonctio

cvinRangeS de la bibliotheque open qui est définie comme suite :

cvinRangeS (p_originallmage,CV_RGB(175, 0),CV_RGB(256,100,100),p_processedima
tel que :

p_originallmage :la scer vidéo d'entre

CV_RGB(175, 00),CV_RGB(256,100,100)'intervalle de couleur RGB

p_processedimagescene vidéae sortie qui contient I'objet détecté

= |8 2 (K| processed \ o e S

. original

b _k

Figure 1V.10 : détection d’un objet de couleur rougedans une scén

F
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» Résultat de deux objets en mouvement qui contieneg couleurs différent
« Résultat deux objets contient presque la mér couleur

Un seul objet qui sera détecselon l'intervalle de couleur RGB indiqué dans ¢adtion
cvinRangeS

o otiginal : o s E=nred > )

Figure IV.11 : détection d’'un objet dans une scene vidéo selomtervalle de couleur

« Résultat deuxobjets complétement différents dans leu couleur

Un seul objet qui sera déteselon I'intervalle de couleur RGB indiqué dansdadtion

cvinRangeS

Figure IV.12 : deux objets de couleur différents.
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» Voila le programme

#include<opencv\cvaux.h>
#include<opencv\highgui.h>
#include<opencv\cxcore.h>

#include<stdio.h>

#include<stdlib.h>

int main(int argc, char* argv[])

{

CvSize size640x480=cvSize(640,480);
CvCapture* p_capWebCam;

Iplimage* p_originallmage;

Iplimage* p_processedimage;

CvMemStorage* p_strStorage;

CvSeq* p_seqCircle;

float* p_fltRadiusXY:;

int i

char checkforEsc;
p_capWebCam=cvCaptureFromCAM(0);
if(p_capWebCam==NULL){

printf("erreur de capture video");

return -1;

}
cvNamedWindow("original",CV_WINDOW_AUTOSIZE);
cvNamedWindow("processed",CV_WINDOW_AUTOSIZE);
p_processedimage=cvCreatelmage(size640x480,IPL_DEPT H_8U,1);
while(1)

{
p_originallmage=cvQueryFrame(p_capWebCam);
if(p_originallmage==NULL)

{

printf("probleme d'ouverture video");

return -1;

}
cvl nRangeS(p_ori gi nal Il mge, CV_RGB( 175, 0,0), CV_RGB(256, 100, 100)
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, p_processedl nage) ;

p_strStorage=cvCreateMemStorage();
cvSmooth(p_processedimage,p_processedimage,CV_GAUSS IAN,9,9);
p_seqCircle=cvHoughCircles(p_processedimage,p_strSt orage,CV_HOUGH_GRAD
IENT,2,p_processedimage->height/4,100,50,10,400);

for(i=0;i<p_seqCircle->total;i++)

{

p_fltRadiusXY=(float*)cvGetSeqElem(p_seqCircle,1);

printf("le cercle se trouve dans la position x=%fy =%f
r=%f",p_fltRadiusXY[0],p_fltRadiusXY[1],p_fltRadius XY[2]);
cvCircle(p_processedimage,cvPoint(cvRound(p_fltRadi usXY[0]),cvRound(p_

fitRadiusXY[1])),3,CV_RGB(0,255,0),CV_FILLED);

cvCircle(p_originallmage,cvPoint(cvRound(p_fltRadiu sXY[0]),cvRound(p_f
[tRadiusXY[1])),cvRound(p_fltRadiusXY[2]),CV_RGB(25 5,0,0),3);
}

cvShowlmage("original",p_originallmage);
cvShowlmage("processed”,p_processedimage);
cvReleaseMemStorage(&p_strStorage);
checkforEsc=cvWaitKey(10);
if(checkforEsc==27) break;

}
cvReleaseCapture(&p_capWebCam);

cvDestroyWindow("original™);
cvDestroyWindow("processed");

return(0);

}

4.4 Détection d’'un objet en mouvement de couleur jaundans une sceéne vidéo

Dans cette vidéo, nous avons deux objets de codiff@rents, Il y a un objet de couleur jaune et

un autre objet de couleur bleu.

Pour détecter I'objet de couleur jaune en modifientfonction cvinRangeS de la facon

suivante :

cvinRangeS(p_originallmage,cvScalar(23,41,133),cate(40,150,255), p_processedimage);
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> Voila le résultat de la détection de I'objet jaunecapturé par la webcamér:

Figure IV.13 : détection d’un objet de couleur jaune

4.5Détection d’un objet en mouvement de couleur bleuahs une scéne vidé

Pour détecter I'objet de couleblet en modifiant la fonctioncvinRangeS de la fagon suive :

cvinRangeS(p_originallmage,cvScalar(100,10,10),cvScal&$2.00,10), p_processedimage

> Voila le résultat de la détection de I'objet bleu apturé par la webcamér:

.
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Figure 1V.14: détection d’'un objet de couleur bleu

5. Conclusion

Le but du projet étaitle suivre plusieurs objets en méme temps d’'uneo. Les différents
algorithmes étudies ont tous montre des avantagess inconvénients. Certains algorithrr
sont simples d’utilisation et de compréhen mais ont des limites.

L’algorithme dereconnaissance des couleurs est simple et pratigis limite car il ne reconna
gue les objets a couleur uniq

Dans le futur, il sera intéressant de terminerrtgep, de reprendre le travail effec et de le
compléter afin de povoir suivre le muvement de plusieurs objets de couleurs différe a la

fois.

.
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Conclusion générale

Conclusion générale

out au long de la préparation de notre projet dedf®tudes, nous avons essayé
de mettre en pratique les connaissances acquisastdws études universitaires
et cela dans le but de réaliser une applicationlétection et suivi un objet en

mouvement sur une sciéne vidéo.

Ce projet de fin d’étude consiste en une étudalifférentes méthodes de suivi d'un ou
plusieurs objets dans une vidéo. Nous sommes §s€se par la méthode de détection des

objets en mouvement selon leur de couleur.

La bibliotheque OpenCV est un élément importantsdarréalisation et le développement de
notre projet et cela revient a la richesse de mifftes fonctions qui le compose surtout dans le

traitement des images et des vidéos.

Les différents algorithmes étudies ont tous momtes avantages et des inconvénients.
Certains algorithmes sont simples d'utilisationl@etcompréhension mais ont des limites.
L’algorithme de reconnaissance des couleurs esplsimat pratique mais limite car il ne

reconnait que les objets a couleur unique.

Chacun des algorithmes étudies sont plus efficquedes autres dans des cas précis, du fait
de leur simplicité ou de leur précision. lls ontanéoins un point commun, il est
nécessaire de faire des compromis, il est nécesdaireconnaitre I'objet a chaque instant,

mais sans commettre d’erreurs (fausse détection).

Comme perspective de notre travaille, nous soumaifmour les prochains projets de fin
d’étude, élargir notre travail de détection etvswi’'un objet en mouvement mais selon

différents couleurs.

=



Conclusion générale

Il est aussi intéressant de faire une étude caatiparentre les différentes méthodes de
détection des objets en mouvement pour voir leufopaance réel dans le domaine de la

vision par ordinateur
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