
Livrable fait par Amal, Steeven, Luca et Justine

Convoyeur-Trieur

Introduction
L’objectif de ce projet est de créer un système permettant de trier des objets en fonction de
leur forme. En effet, en fonction de leur forme, l’objet à trier va être déplacé à des positions
différentes. Cette catégorie de système se retrouve notamment dans le domaine de
l’industrie de production. En effet, cela permet d’optimiser les moyens de production en
augmentant la vitesse de production.

Objectifs :
Pour réaliser ce projet, il nous a fallu remplir plusieurs objectifs :

- Détecter la forme de l’objet
- Pouvoir arrêter automatiquement le tapis lorsque le capteur détecte un objet

ou lorsqu’un objet doit être éjecté du tapis
- Pouvoir pousser l’objet automatiquement grâce aux poussoirs
- Détecter la présence de l’objet à l’aide du capteur

Schéma d’exigence

Fonctionnement global :
On met d’abord en marche le tapis. Ensuite, grâce à un capteur de présence, on

détecte s’il y a bien un objet. Si c’est le cas, le tapis s’arrête. A l’aide d’une caméra, on
détecte la forme de l’objet. Si la forme correspond à celle voulue, l’objet est déplacé jusqu’à
la position du poussoir adapté. Ainsi, il est poussé hors du tapis par celui-ci. Sinon l’objet se
déplace jusqu’à la fin du tapis.



Schéma de fonctionnement :

Cahier des charges :
Ce cahier des charges a été établi au début du projet. Il nous a permis de nous

donner un ordre de grandeur des critères attendus. Certains critères comme le temps
d’exposition n’ont pas pu être vérifiés. Le critère de vitesse du poussoir ( bras) a cependant
été pris en compte.



Compte rendu :

1ère séance :

On a fait le Cahier des charges, le schéma de principe et effectuer la répartition des tâches
et le code du servomoteur (bras).
Distribution des Tâches à faire :

- Steeven et Justine → code caméra ( détection + capture d’écran)
- Luca et Amal → faire tourner le tapis

compte rendu séance du 21/03

Pour Justine et Steeven :
On a réussi à détecter les formes et couleurs d’une image donnée sur python, à faire une
capture d’écran sur python

Pour Luca et Amal :
On a réussi à écrire le code avec le moteur pas à pas et on l’a testé sur le moteur.
On a testé le code avec le moteur du tapis, ça a marché mais il faut changer les paramètres
de vitesse(temps pour le clock) pour optimiser la vitesse et les vibrations.

Objectif de la prochaine séance :
Il faut utiliser cette capture pour détecter les formes et couleurs et automatiser le refresh et
faire le lien avec le moteur bras et tapis roulant

compte rendu séance du 28/03

Pour Steeven et Justine :
On a réussi à relier détection de forme et capture d’écran. On a commencé le lien entre la
carte nucléo et python. C’est à dire envoyer la forme (une lettre) à la carte nucléo

Pour Amal et Luca:
On a trouvé la valeur optimale de la vitesse. On a créé la fonction marche, arrêt, poussoirs
et on travaille sur le code principal du main. On a essayé de mettre des conditions d'arrêt sur
la distance (ca n’a pas marché). On essaie alors avec le module ticker

Objectif de la prochaine séance :
-Réussir le code sur keil studio pour lire la forme et donner l'ordre au moteur.
-Combiner tous les codes sur le main (avec les conditions d'arrêt,camera, tapis et

poussoirs)

compte rendu séance du 04/04

Pour Steeven et Justine : Rien a fonctionné



Pour Amal et Luca: On a relié les poussoirs au tapis, on a réussi à mettre le ticker mais
finalement on a changé de stratégie en mettant une boucle while.

compte rendu séance du 11/04

justine et Steeven : on a reussi à lié le python avec nucléo et créer un refresh automatique

Amal et Luca : On a relié python et nucléo, ajouté la condition if et créer le code du détecteur

conclusion : Le système marche

Bilan :
Finalement, le projet a abouti. On a réussi à créer un convoyeur qui trie les objets selon leur
forme. Cependant, il est limité à un objet à la fois sur le tapis ce qui est contraignant. En
réalité, il est nécessaire de pouvoir traiter plusieurs objets à la suite pour optimiser la rapidité
de la tâche. Il existe aussi un nombre limité de formes et de poussoirs dans notre code
limitant ainsi notre système. Justine et Steeven se sont occupés de la détection de forme. Ils
ont commencé par établir le code permettant à partir d’une image de détecter les formes
présentes. Ensuite, ils ont créé le code permettant la capture d’image à partir de la caméra
de manière automatique. Enfin, ils ont créé le code permettant de faire la liaison entre le
code python et la carte Nucléo.
Luca et Amal se sont occupés de l’automatisation du tapis. Ils ont commencé par coder le
moteur pour qu’il puisse mettre en marche le tapis. De plus, ils ont codé les poussoirs et le
détecteur de présence. Enfin, ils ont synchronisé le tout pour mettre en marche le système.
Finalement, on a appris à se documenter sur bibliothèque de code qu’on ne connaissait pas
et à concevoir un code permettant de mener à bien le projet. Ce projet a aussi permis d’avoir
une bonne expérience de travail en équipe.



ANNEXE CODE :

Main :

Tout d’abord, on initialise
les entrées et les sorties de
la carte Nucléo : le
convoyeur, les deux
poussoirs et le détecteur.

On lie les données
récupérées à la carte
nucléo pour pouvoir les
utiliser ensuite dans le code
python.

On initialise les poussoirs à
leurs période et positions
initiales avant d’entrer
dans la boucle



Ici, on contrôle le moteur pas à pas
(convoyeur): sens de rotation, vitesse,
période du signal PWM..

Il s’agit ici de la boucle while qu’on a
utilisée,elle a besoin d’avoir l’information du
capteur, en cas de présence ou pas de
l’objet et ensuite on pousse/ou pas l’objet
selon le critère de la forme choisie à
chaque fois.On utilise aussi les fonction
marche convoyeur, arrêt convoyeur et
‘thread sleep for’ pour mettre un temps
d’attente suffisant pour l'acquisition de
l’image à l’aide de la caméra ou pour
mettre le temps nécessaire d’un aller-retour
des poussoirs, selon le besoin.

Si on a la présence d’un objet de la forme
‘square’ on active le premier poussoir.
Sinon,si la forme détectée est
‘rectangle’,on active le second poussoir. Si
c’est ni l’un ni l’autre, le tapis continue à
marcher et on reprend la boucle.

La carte nucléo récupère l’information de la forme à
partir de la caméra , la présence ou pas de l’objet par
le détecteur et on effectue cette liaison entre python et
C; d’une part pour déclencher l'acquisition de l’image
par la caméra (en cas de présence d’objet détecté), et
d’autre part pour récupérer l’information sur la forme,
chose qui permet de réaliser les conditions sur les
deux poussoirs.



Il s’agit ici d’une fonction simple qui
sert à faire marcher le convoyeur.

Par contre ici, c’est la fonction qui sert
à arrêter le convoyeur.



Programme de la capture d’écran et de la détection de forme :

D’abord, on importe les bibliothèques utiles
pour le code.

Ce Code permet d'importer le code sur la
détection de forme

Ici, ce code permet de sélectionner un port
pour connecter la caméra.

Ce code permet d’avoir un panneau
d’affichage où il est possible d’initialiser la
caméra. En effet, il faut appuyer sur le
bouton “Connect” afin de connecter la
caméra grâce à la fonction
connectCamera. De plus, il est possible
d’appliquer la fonction refreshGraph en
cliquant sur “Refresh”. Cette fonction est
détaillée ultérieurement.
Cette fonction permet aussi de régler la
taille de l'affichage de la caméra.



La fonction refreshGraph est la fonction principale du code. Elle permet d’envoyer
l’information de la forme à la carte nucleo. Tout d’abord, il vérifie si la carte nucléo est bien
connectée. Ensuite si elle est connectée, la fonction prend une capture d’écran en la
décrivant à l’aide d’une matrice. Ensuite à l’aide de la bibliothèque cv2, la commande
cv2.imwrite crée une image à l’aide de l’image capturée ( la matrice redimensionnée
caractérisant l’image). La fonction renvoie aussi l’image sur l’écran d’affichage de la fonction
précédente. Ensuite, à l’aide de la fonction detect2, la fonction détermine les formes
représentées dans l’image. Finalement, on a ajouté un timer pour que le programme se
relance automatiquement.



Cette fonction permet d'initialiser la caméra

Celle ci permet de connecter la caméra

Ce code permet de quitter le panneau d’affichage.



Programme de détection de forme

On importe les bibliothèques utiles. La fonction convert_rgb_to_names permet de détecter la
couleur de l’objet. Or ici, on s’intéresse qu’à la forme puisque nous étions munis que d’une
caméra monochromatique.



Ce code permet de détecter la forme de l’objet. En effet, l afonction detect commence par
délimiter l’objet trouvé. Il repasse sur le contours de l’objet détecté. Ensuite, il compte le
nombre de côtés afin de déterminer la forme. Par exemple, si l’objet possède 5 cotés, la
fonction va attribuer à cet objet la lettre P puisqu’il correspond à un pentagone. Il va aussi
faire la différence entre un rectangle et un carré.

Ce code permet de lire l’image où il faut détecter la forme. Il détermine le contour adapté
pour effectuer le code de détection de forme vu précédemment. Ensuite, il crée une nouvelle
image avec l'inscription de la forme et de la couleur.


