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Spécialité 5.1 : 5<|en<es del' \ngemeur

Term spé S.| R » o
Séquence n°6 Théme sociétal : L'homme assisté

AE 1 : Activité |Comment réaliser une reconnaissance de dechets recvclables
Expérimentale |afin de robotiser une chaine de tri ?

La caméra I.A Huskylens

CONNAISSANCES ASSOCIEES

Algorithme, programme, langage informatique,
langage de programmation

PREREQUIS

Cours sur les microprogrammes

Objectif : Paramétrer une caméra |.A, traduire son comportement et traiter les informations afin
d’équiper une chaine de production

Compétences terminales visées :

ANALYSER
I Compétences développées :

- Analyser le traitement de I'information ;
- Analyser le comportement d’un objet.

EXPERIMENTER & SIMULER

MODELISER& RESOUDRE B — 2

Compétences développées :

- Traduire le comportement attendu ou observé d'un
objet ;

- Traduire un algorithme en un programme.

Compétences développées :
- Instrumenter un produit ;
(t - Modifier le programme de commande en vue

d’optimiser les performances du produit.

Compétences développées :
- Comparer, traiter, organiser et synthétiser les informations ;
Construction pédagogique : - Documenter un programme informatique .

Thématique(s) générale(s) | | L'homme assisté

L Théme(s) Optimisation de la productivité d’une chaine de recyclage

- Comment réaliser une reconnaissance de déchets recyclables afin de robotiser
. Problématique technique J e e a2

J‘g Niveau Term
Systéme réel et les matériels : Caméra §. Groupe de 2 éleves par poste informatique .
Huskylens,microbit, PC 2 & . 2h
A(‘{ Poste informatique en réseau -23, Fiches ressources :
% Logiciels : Dobot 1y Aucune

Copiez le répertoire «AE_1_huskylens »

GALLIENNE.B professeur d'ingénierie
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1- Mise en situation

HuskyLens Gravity est un capteur visuel
intelligent, économique, simple d'utilisation basé sur
une caméra OV2640 associée a un afficheur 2" IPS
et a un processeur Kendryte K210.

e Applications: suivi d'objets,
reconnaissance faciale, reconnaissance d'objets,
suivi de lignes, reconnaissance de couleurs, lecture
de QR Codes. Ces applications nécessitent
I'utilisation des algorithmes préchargés dans le
module.

En plus des programmes préchargés, le
HuskyLens est compatible avec

les microcontréleurs Arduino, Micro:bit, Raspberry
Pi et LattePanda permettant de la création
d'algorithmes et de projets plus complexes ;

Processor
Kendryte K210, 400MHz, 64-Bit Dual Core RISC-V

Image Sensor
Standard Version: OV2640, 2.0 Megapixel Camera
Enhanced Version: OV5640, 5.0 Megapixel Camera

Supply Voltage
4-Pin Connector: 3.3~5.0V, USB Connector: 5.0V

Current Consumption"
310mA@3.3V, 220mA@5.0V

Connection Interface
UART, 9600~115200bps; 12C, 100K~400K

Display
2.0 inch IPS screen, 320*240 resolution

Dimensions
52mm * 44.5mm

Built-in Algorithms
Object Tracking, Face Recognition, Object Recognition,
Line Tracking, Color Recognition, Tag Recognition

(1) 80% backlight brightness; Fill light off; Face recognition mode

e [Fonctionnalités: Le processeur Kendryte K210 permet I'exécution de taches de
reconnaissances visuelles complexes et également le traitement d'algorithmes d'intelligence
artificielle. Ce processeur est composé d'un coeur a 400 Mhz, d'un second coeur a 600 MHz assurant

une compatibilité avec le jeu d'instructions RISC-V.

L'affichage de la caméra et la gestion du module s'effectuent directement via l'afficheur intégré. La platine
comporte un inverseur de sélection 3 positions permettant les réglages du module (sélection du
protocole I12C ou UART, ajustement de la luminosité, activation des Leds d'éclairage, rétroéclairage RGB,

réglages usine, etc).

Dans cette activité, vous allez prendre en main la caméra |.A, la paramétrer et programmer la carte

microbit afin de répondre a la problématique :

Comment réaliser une reconnaissance de déchets recyclables afin de robotiser une chaine de tri ?

. L, = huskylens
Visionner la vidéo ** ko

1.1- L’intelligence artificielle (©Onetapp)

qui présente la caméra.

L'intelligence artificielle (1A) est un processus d'imitation de l'intelligence humaine qui repose sur la
création et l'application d'algorithmes exécutés dans un environnement informatique dynamique. Son but
est de permettre a des ordinateurs de penser et d'agir comme des étres humains.

Pour créer de I'l.A, vous avez besoin de trois éléments :

e Un systéme informatique ;
e Desdonnées;

e Des algorithmes d'lA avancés.

1.1.1- Le machine learning : Apprentissage machine

Le machine learning est un champ d'étude de
I'intelligence artificielle qui se fonde sur des
approches mathématiques et statistiques pour
donner aux ordinateurs la capacité

d'« apprendre » a partir de données, c'est-a-dire
d'améliorer leurs performances a résoudre des
taches sans étre explicitement programmés pour
chacune.

Applications du Machine Learning

Reconnaissance

Vocale & Image Détection de Fraudes

Diagnostique Médical M a'c/r:i 'Te_\\’
Learning |
Filtrage des Spams \‘\

sur le Web Prédiction diverses

Recommandation de Assistance Personnel

vituel

contenu

page 8/8 |



https://fr.wikipedia.org/wiki/Intelligence_artificielle
https://fr.wikipedia.org/wiki/Ordinateur
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2- Premiere activité de machine learning

Dans cette partie, vous allez réaliser votre premiére activité de machine learning a l'aide de la
caméra. L’objectif est d’'identifier deux images différentes et de programmer la carte Microbit
afin d’interagir avec la détection des images.

2.1- Cablage : relier la camera et la carte Microbit au PC a l'aide des cables USB

2.2- Configuration de la caméra

1- A l'aide de la molette de
gauche, aller dans le menu

« General Setting » puis

« Factory reset » et faire « yes »

G- A l'aide de la molette de gauche, aller dans \
le menu « objet classification » avec un appui
long sur la molette, rentrer dans le menu. Aller
dans « Learn multiple » et I'activer. Aller dans
le menu « Save & return » et valider par

«yes »
\ /

2.3- Reconnaissance d’'images

Ouuvrir le fichier ]frites_epinards

Toujours dans le menu « Objet classification », viser les frites avec la caméra et appuyer une
fois sur le bouton de droite puis appuyer a nouveau pour valider. Une fenétre « objet ID1 » doit apparaitre. Faire
de méme avec les épinards une fenétre ID2 doit apparaitre. Enfin, viser le fond blanc et faire de méme : une
fenétre ID3 doit apparaitre. Si vous déplacez la caméra sur les images, les différentes ID doivent étre
reconnues.
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2.4- Programmation de la carte Microbit

L’objectif de cette partie est d’interagir avec la caméra en fonction de sa détection (c.a.d images
frites, épinards ou fond blanc).

On souhaite que lorsque la caméra détecte les frites, un Smiley content @ s’affiche sur la
carte Microbit, lorsque que la caméra détecte des épinards un Smiley « pas content » s’affiche sur la carte

Microbit = et enfin lorsque la caméra détecte le fond blanc une croix s’affiche sur la carte. Visionner la

L &, frites_epinards - . s
vidéo = -°P afin d’observer le fonctionnement désiré.
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On donne I'algorigramme suivant qui permet de réaliser notre projet :

Algorigramme littéral du projet

Déclaration du protocole I°C

v

Huskylens <- objet classification

2
While True

v

result <- données Huskylens

v

ID1 <- « frites »

v

ID2 <- « epinards »

Afficher : IconNames.HAPPY

Sinon si
result == ID2

Afficher : lconNames.SAD

Sinon si
result == 1D3

Afficher : IconNames.NO

Fin
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Compléter le code Python du programme correspondant a I'algorigramme de la page précédente
ainsi que les ligne de commentaire (#) :

huskylens.init_i2c() #....... ...,
huskylens.init _mode(protocolAlgorithm.OBJECTCLASSIFICATION)

while True: #................

huskylens.request()
huskylens.write name(ID1, "... D I : 2O
huskylens.write_name(ID2, " ")
if
basic.show_icon( )

3- Programmation de la carte Microbit

'ﬂ: programme frites

Lancer le raccourci suivant : l'interface suivante doit s'ouvrir :

8" Microsoft | MakeCode

huskylens_frites ~ Modieriecose

O microzbit

~— ——— /1 Cliquez sur modifier ; \

2- Puis cliquez sur télécharger,
récupérez le fichier .hexa et
collez-le dans la carte Microbit ;

3- Testez a I'aide » de la caméra.

Appelez le professeur pour vérification !!! ]
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4- |dentification du tri de déchets plastigues et métalligues (apprentissage de forme)
|

Dans cette partie, vous allez réaliser a I'aide de la caméra |.A, l'identification

d’une bouteille plastique et d’'une cannette métallique. Ce travail va nous ‘ol
permettre dans I'activité expérimentale n°2, de trier les déchets plastiques et - //
métalliques dans des conteneurs prévus a cet effet. \

detec_hys_bout_canette

] [ge-

4.1- Visionner la vidéo afin d'observer le fonctionnement désiré.

4.2- Apprentissage de forme

Dans le menu « Objet classification », viser la bouteille d’eau avec la caméra et appuyer en continu sur
le bouton de droite tout en déplacant la caméra afin d’enregistrer toutes les formes de la bouteille (Visionner la
L Q learning_bouteille ) . . ) N
vidéo afin de bien comprendre I'apprentissage de forme) puis appuyer a nouveau pour
valider. Une fenétre « objet ID1 » doit apparaitre. Faire de méme avec la canette métallique, une fenétre ID2
doit apparaitre. Enfin viser le fond blanc (c.a.d votre table) et faire de méme, une fenétre ID3 doit apparaitre. Si
vous déplacez la caméra sur les objets, les différentes ID doivent étre reconnues.

5- Programmation de la carte Microbit

Le programme Python est donné ci-dessous :
huskylens.init 12c() #.. . i i i e
huskylens.init mode (protocolAlgorithm.OBJECTCLASSIFICATION) #selection du mode
def on_ forever():

huskylens.request () # Fonction request (cette fonction va identifier 1’objet a
la caméra)

huskylens.write name (1, "bouteille™) #.. ... ... iininiinenn.

huskylens.write name (2, "canette")

huskylens.write name (3, "fond")

if huskylens.is_ appear (1, HUSKYLENSResultType t.HUSKYLENS RESULT BLOCK) :

basic.show leds ("""

#

wn ll)

elif huskylens.is appear (2, HUSKYLENSResultType t.HUSKYLENS RESULT BLOCK) :

basic. Showileds (mmm

wn H)
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elif huskylens.is appear (3, HUSKYLENSResultType t.HUSKYLENS RESULT BLOCK) :
basic.show icon (IconNames.NO)

basic.forever (on_ forever)

5.1- Complétez les commentaires et expliquez en quelques lignes le fonctionnement de ce
programme :

5.2- Réalisation du programme

Réaliser a I'aide du lien suivant https://makecode.microbit.org/# le programme bloc ci-
dessous, puis cliquer sur télécharger, récupérer le fichier .hexa et le coller dans la carte Microbit.
Tester a l'aide » de la caméra.

[ Appelez le professeur pour vérification !!! ]
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au démarrage

HuskylLens initialize I2C wntil success

HuskylLens switch algorithm to Object Classification =

HuskylLens request data once and sawe into the result

HuskylLens name ID o of the current algorithm as
HuskylLens name ID o of the current algorithm as

HuskylLens name ID o of the current algorithm as

si HuskylLens check if ID o frame + is on screen from the result alors

montrer LEDs

sinon si HuskyLens check if ID o frame * is on screen from the result alors @

montrer LEDs

sinon si  Huskylens check if ID a frame * is on screen from the result alors @

montrer 1"icéne

O]

5.3- Réalisez une bréve conclusion sur la possibilité d’identifier différents types de déchets et de les

trier ;

4 N
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