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Caméra, la bible

Annexes

Relatives à la version 1.3b

Annexes Matlab

%**************************************************************************

%   FICHIER aff_cubes.m

%   

%   Fonction realisee :

%        Affiche l'espace HSV ainsi que les cubes qui s'adaptent aux taches

%        Disp egalement les differents seuils

%        Affiche enfin les pixels de qui sont rouges ou verts

%        Argument a fournir : fichier avec extension .dat.mat

%**************************************************************************
function aff_cubes(filenamezone)

disp(' ')   % Pour la beaute de la mise en forme...

%**************************************************************************

%           Pour recuperer les variables qui sont contenues dans le fichier %           filenamezone

%**************************************************************************
load(filenamezone, 'filename', 'indWHITE', 'indBLACK', 'indGREEN', 'indRED', 'whiteHSV', 'redHSV', 'greenHSV', 'blackHSV', 'hsvs') 

% Attention, on rappelle que 0 <= colorHSV <= 1

%**************************************************************************

%                        Affichage des zones dans l'espace HSV

%**************************************************************************

%  Trois dimensions bien sur, on est dans l'espace

figure;

hold on;

title('Espace HSV (cartesien)');

plot3(whiteHSV(:,1)*360,whiteHSV(:,2)*255,whiteHSV(:,3)*255,'.c');

plot3(redHSV(:,1)*360,redHSV(:,2)*255,redHSV(:,3)*255,'.r');

plot3(greenHSV(:,1)*360,greenHSV(:,2)*255,greenHSV(:,3)*255,'.g');

plot3(blackHSV(:,1)*360,blackHSV(:,2)*255,blackHSV(:,3)*255,'.k');

% H [0 360]     S [0 255]      V [0 255]

axis([0 360 0 255 0 255]);

grid

xlabel('H')

ylabel('S')

zlabel('V')

rotate3D on;

redHSV_moyen = mean(redHSV);

greenHSV_moyen = mean(greenHSV);

blackHSV_moyen = mean(blackHSV);

whiteHSV_moyen = mean(whiteHSV);

plot3(redHSV_moyen(1)*360,redHSV_moyen(2)*255,redHSV_moyen(3)*255,'dk');

plot3(blackHSV_moyen(1)*360,blackHSV_moyen(2)*255,blackHSV_moyen(3)*255,'dw');

plot3(greenHSV_moyen(1)*360,greenHSV_moyen(2)*255,greenHSV_moyen(3)*255,'dk');

plot3(whiteHSV_moyen(1)*360,whiteHSV_moyen(2)*255,whiteHSV_moyen(3)*255,'dk');

%**************************************************************************

%                DETERMINATION DES SEUILS SELON LES COMPOSANTES

%**************************************************************************

%*******************************

%       COULEUR VERTE

%*******************************

% determination des valeurs min et max prises par la couleur verte selon leurs differentes composantes

Hmin_GREEN = min(greenHSV(:,1))*360;

Hmax_GREEN = max(greenHSV(:,1))*360;

GREEN_modulo = 0;

% Cas ou on a un probleme du au modulo 360 sur H

% Methode Coulon et Brette : on ajoute la moitie du terme modulo et on
% trouve le max et le min de la nvelle tache

% Detection du pb avec le modulo   

if (Hmin_GREEN <= 20) & (Hmax_GREEN >= 340)        

    % Trouve le max de la tache pour H petit et le met dans Hmin_GREEN

    ind = (greenHSV(:,1)<0.5) ;


Hmin_GREEN = (max(greenHSV(ind) + 0.5) -0.5) *360 ;    

    % Trouve le min de la tache pour H grand et le met dans Hmax_GREEN


ind = (greenHSV(:,1)>0.5);


Hmax_GREEN = (min(greenHSV(ind) - 0.5)+0.5) *360;

    GREEN_modulo=1;

end ;

Smin_GREEN = min(greenHSV(:,2))*255;

Smax_GREEN = max(greenHSV(:,2))*255;

Vmin_GREEN = min(greenHSV(:,3))*255;

Vmax_GREEN = max(greenHSV(:,3))*255;

disp('*********************')

disp('    COULEUR VERTE ')

disp('*********************')

disp('Hmin_GREEN = ')

disp(Hmin_GREEN);

disp('Hmax_GREEN = ')

disp(Hmax_GREEN);

disp('Smin_GREEN = ')

disp(Smin_GREEN);

disp('Smax_GREEN = ')

disp(Smax_GREEN);

disp('Vmin_GREEN = ')

disp(Vmin_GREEN);

disp('Vmax_GREEN = ')

disp(Vmax_GREEN);

%******************************

%       COULEUR ROUGE

%******************************

Hmin_RED = min(redHSV(:,1))*360;

Hmax_RED = max(redHSV(:,1))*360;

RED_modulo = 0;

% Cas ou on a un probleme du au modulo 360 sur H

% Methode Coulon et Brette : on ajoute la moitie du terme modulo et on trouve le max et le min de la nvelle tache

% Detection du pb avec le modulo  

if (Hmin_RED <= 20) & (Hmax_RED >= 340)        

    % Trouve le max de la tache pour H petit et le met dans Hmin_RED

    ind = (redHSV(:,1)<0.5) ;


Hmin_RED = (max(redHSV(ind) + 0.5) -0.5) *360 ;    

    % Trouve le min de la tache pour H grand et le met dans Hmax_RED


ind = (redHSV(:,1)>0.5);


Hmax_RED = (min(redHSV(ind) - 0.5)+0.5) *360;

    RED_modulo=1;

end ;

Smin_RED = min(redHSV(:,2))*255;

Smax_RED = max(redHSV(:,2))*255;

Vmin_RED = min(redHSV(:,3))*255;

Vmax_RED = max(redHSV(:,3))*255;

disp('*********************')

disp('    COULEUR ROUGE ')

disp('*********************')

disp('Hmin_RED = ')

disp(Hmin_RED);

disp('Hmax_RED = ')

disp(Hmax_RED);

disp('Smin_RED = ')

disp(Smin_RED);

disp('Smax_RED = ')

disp(Smax_RED);

disp('Vmin_RED = ')

disp(Vmin_RED);

disp('Vmax_RED = ')

disp(Vmax_RED);

%*************************************

%          COULEUR BLANCHE

%*************************************

Hmin_WHITE = min(whiteHSV(:,1))*360;

Hmax_WHITE = max(whiteHSV(:,1))*360;

WHITE_modulo = 0;

% Cas ou on a un probleme du au modulo 360 sur H

% Methode Coulon et Brette : on ajoute la moitie du terme modulo et on trouve le max et le min de la nvelle tache

if (Hmin_WHITE <= 10) & (Hmax_WHITE >= 350)        % Detection du pb avec le modulo   

    % Trouve le max de la tache pour H petit et le met dans Hmin_RED

    ind = (whiteHSV(:,1)<0.5) ;


Hmin_WHITE = (max(whiteHSV(ind) + 0.5) -0.5) *360 ;    

    % Trouve le min de la tache pour H grand et le met dans Hmax_RED


ind = (whiteHSV(:,1)>0.5);


Hmax_WHITE = (min(whiteHSV(ind) - 0.5)+0.5) *360;

    WHITE_modulo=1;

end ;

Smin_WHITE = min(whiteHSV(:,2))*255;

Smax_WHITE = max(whiteHSV(:,2))*255;

Vmin_WHITE = min(whiteHSV(:,3))*255;

Vmax_WHITE = max(whiteHSV(:,3))*255;

% disp('*********************')

% disp('    COULEUR BLANCHE ')

% disp('*********************')

% disp('Hmin_WHITE = ')

% disp(Hmin_WHITE);

% disp('Hmax_WHITE = ')

% disp(Hmax_WHITE);

% disp('Smin_WHITE = ')

% disp(Smin_WHITE);

% disp('Smax_WHITE = ')

% disp(Smax_WHITE);

% disp('Vmin_WHITE = ')

% disp(Vmin_WHITE);

% disp('Vmax_WHITE = ')

% disp(Vmax_WHITE);

%*************************************

%         COULEUR NOIRE

%*************************************

Hmin_BLACK = min(blackHSV(:,1))*360;

Hmax_BLACK = max(blackHSV(:,1))*360;

BLACK_modulo = 0;

% Cas ou on a un probleme du au modulo 360 sur H

% Methode Coulon et Brette : on ajoute la moitie du terme modulo et on trouve le max et le min de la nvelle tache

if (Hmin_BLACK <= 15) & (Hmax_BLACK >= 345)        % Detection du pb avec le modulo   

    % Trouve le max de la tache pour H petit et le met dans Hmin_BLACK

    ind = (blackHSV(:,1)<0.5) ;


Hmin_BLACK = (max(blackHSV(ind) + 0.5) -0.5) *360 ;    

    % Trouve le min de la tache pour H grand et le met dans Hmax_BLACK


ind = (blackHSV(:,1)>0.5);


Hmax_BLACK = (min(blackHSV(ind) - 0.5)+0.5) *360;

    BLACK_modulo=1;

end ;

Smin_BLACK = min(blackHSV(:,2))*255;

Smax_BLACK = max(blackHSV(:,2))*255;

Vmin_BLACK = min(blackHSV(:,3))*255;

Vmax_BLACK = max(blackHSV(:,3))*255;

% disp('*********************')

% disp('    COULEUR NOIRE ')

% disp('*********************')

% disp('Hmin_BLACK = ')

% disp(Hmin_BLACK);

% disp('Hmax_BLACK = ')

% disp(Hmax_BLACK);

% disp('Smin_BLACK = ')

% disp(Smin_BLACK);

% disp('Smax_BLACK = ')

% disp(Smax_BLACK);

% disp('Vmin_BLACK = ')

% disp(Vmin_BLACK);

% disp('Vmax_BLACK = ')

% disp(Vmax_BLACK);

%******************************************************************

%       Affichage des cubes dans l'espace des couleurs

%******************************************************************

if (RED_modulo == 1) & (GREEN_modulo == 1) & (WHITE_modulo == 1) & (BLACK_modulo == 1)


% definition des zones parallelepipedique de couleur 


% [Hmin Smin Vmin Hmax Smax Vmax Num_class]


classe_def=[0 Smin_RED Vmin_RED Hmin_RED Smax_RED Vmax_RED 1;...   % Rouge tache du 'bas'
               Hmax_RED Smin_RED Vmin_RED 360 Smax_RED Vmax_RED 1;....  % Rouge tache du 'haut'
               0 Smin_GREEN Vmin_GREEN Hmin_GREEN Smax_GREEN Vmax_GREEN 2;...   % Vert tache du 'bas'
               Hmax_GREEN Smin_GREEN Vmin_GREEN 360 Smax_GREEN Vmax_GREEN 2;...   % Vert tache du 'haut'
               0 Smin_WHITE Vmin_WHITE Hmin_WHITE Smax_WHITE Vmax_WHITE 3;...   % Blanc tache du bas
               Hmax_WHITE Smin_WHITE Vmin_WHITE 360 Smax_WHITE Vmax_WHITE 3;...   % Blanc
0 Smin_BLACK Vmin_BLACK Hmin_BLACK Smax_BLACK Vmax_BLACK 4;...     % Noir tache du bas
               Hmax_BLACK Smin_BLACK Vmin_BLACK 360 Smax_BLACK Vmax_BLACK 4];     % Noir
end

if (RED_modulo == 0) & (GREEN_modulo == 0) & (WHITE_modulo == 1) & (BLACK_modulo == 1)


% definition des zones parallelepipedique de couleur 


% [Hmin Smin Vmin Hmax Smax Vmax Num_class]

classe_def=[Hmin_RED Smin_RED Vmin_RED Hmax_RED Smax_RED Vmax_RED 1;...   % Rouge tache du 'bas'
               Hmin_GREEN Smin_GREEN Vmin_GREEN Hmax_GREEN Smax_GREEN Vmax_GREEN 2;...   % Vert tache du 'bas'
               0 Smin_WHITE Vmin_WHITE Hmin_WHITE Smax_WHITE Vmax_WHITE 3;...   % Blanc tache du bas
               Hmax_WHITE Smin_WHITE Vmin_WHITE 360 Smax_WHITE Vmax_WHITE 3;...   % Blanc
0 Smin_BLACK Vmin_BLACK Hmin_BLACK Smax_BLACK Vmax_BLACK 4;...     % Noir tache du bas
               Hmax_BLACK Smin_BLACK Vmin_BLACK 360 Smax_BLACK Vmax_BLACK 4];     % Noir
end

if (RED_modulo == 1) & (GREEN_modulo == 0) & (WHITE_modulo == 1) & (BLACK_modulo == 0)


% definition des zones parallelepipedique de couleur 


% [Hmin Smin Vmin Hmax Smax Vmax Num_class]

classe_def=[0 Smin_RED Vmin_RED Hmin_RED Smax_RED Vmax_RED 1;...   % Rouge tache du 'bas'
               Hmax_RED Smin_RED Vmin_RED 360 Smax_RED Vmax_RED 1;....  % Rouge tache du 'haut'
               Hmin_GREEN Smin_GREEN Vmin_GREEN Hmax_GREEN Smax_GREEN Vmax_GREEN 2;...   % Vert
               0 Smin_WHITE Vmin_WHITE Hmin_WHITE Smax_WHITE Vmax_WHITE 3;...   % Blanc tache du bas
               Hmax_WHITE Smin_WHITE Vmin_WHITE 360 Smax_WHITE Vmax_WHITE 3;...   % Blanc
               Hmin_BLACK Smin_BLACK Vmin_BLACK Hmax_BLACK Smax_BLACK Vmax_BLACK 4];...     % Noir tache du bas
end

if (RED_modulo == 1) & (GREEN_modulo == 0) & (WHITE_modulo == 0) & (BLACK_modulo == 1)


% definition des zones parallelepipedique de couleur 


% [Hmin Smin Vmin Hmax Smax Vmax Num_class]


classe_def=[0 Smin_RED Vmin_RED Hmin_RED Smax_RED Vmax_RED 1;...   % Rouge tache du 'bas'
               Hmax_RED Smin_RED Vmin_RED 360 Smax_RED Vmax_RED 1;....  % Rouge tache du 'haut'
               Hmin_GREEN Smin_GREEN Vmin_GREEN Hmax_GREEN Smax_GREEN Vmax_GREEN 2;...   % Vert
               Hmin_WHITE Smin_WHITE Vmin_WHITE Hmax_WHITE Smax_WHITE Vmax_WHITE 3;...   % Blanc
               0 Smin_BLACK Vmin_BLACK Hmin_BLACK Smax_BLACK Vmax_BLACK 4;...     % Noir tache du bas
               Hmax_BLACK Smin_BLACK Vmin_BLACK 360 Smax_BLACK Vmax_BLACK 4];     % Noir
end

if (RED_modulo == 0) & (GREEN_modulo == 1) & (WHITE_modulo == 1) & (BLACK_modulo == 1)


% definition des zones parallelepipedique de couleur 


% [Hmin Smin Vmin Hmax Smax Vmax Num_class]


classe_def=[Hmin_RED Smin_RED Vmin_RED Hmax_RED Smax_RED Vmax_RED 1;...   % Rouge
               0 Smin_GREEN Vmin_GREEN Hmin_GREEN Smax_GREEN Vmax_GREEN 2;...   % Vert tache du 'bas'
               Hmax_GREEN Smin_GREEN Vmin_GREEN 360 Smax_GREEN Vmax_GREEN 2;...   % Vert tache du 'haut'
               0 Smin_WHITE Vmin_WHITE Hmin_WHITE Smax_WHITE Vmax_WHITE 3;...   % Blanc tache du bas
               Hmax_WHITE Smin_WHITE Vmin_WHITE 360 Smax_WHITE Vmax_WHITE 3;...   % Blanc
               0 Smin_BLACK Vmin_BLACK Hmin_BLACK Smax_BLACK Vmax_BLACK 4;...     % Noir tache du bas
               Hmax_BLACK Smin_BLACK Vmin_BLACK 360 Smax_BLACK Vmax_BLACK 4];     % Noir
end

if (RED_modulo == 0) & (GREEN_modulo == 0) & (WHITE_modulo == 1) & (BLACK_modulo == 1)


% definition des zones parallelepipedique de couleur 


%.[Hmin Smin Vmin Hmax Smax Vmax Num_class]


classe_def=[Hmin_RED Smin_RED Vmin_RED Hmax_RED Smax_RED Vmax_RED 1;...   % Rouge
               Hmin_GREEN Smin_GREEN Vmin_GREEN Hmax_GREEN Smax_GREEN Vmax_GREEN 2;...   % Vert
               0 Smin_WHITE Vmin_WHITE Hmin_WHITE Smax_WHITE Vmax_WHITE 3;...   % Blanc tache du bas
               Hmax_WHITE Smin_WHITE Vmin_WHITE 360 Smax_WHITE Vmax_WHITE 3;...   % Blanc
               0 Smin_BLACK Vmin_BLACK Hmin_BLACK Smax_BLACK Vmax_BLACK 4;...     % Noir tache du bas
               Hmax_BLACK Smin_BLACK Vmin_BLACK 360 Smax_BLACK Vmax_BLACK 4];     % Noir
end

if (RED_modulo == 0) & (GREEN_modulo == 0) & (WHITE_modulo == 0) & (BLACK_modulo == 0)


% definition des zones parallelepipedique de couleur 


% [Hmin Smin Vmin Hmax Smax Vmax Num_class]


classe_def=[Hmin_RED Smin_RED Vmin_RED Hmax_RED Smax_RED Vmax_RED 1;...   % Rouge
                Hmin_GREEN Smin_GREEN Vmin_GREEN Hmax_GREEN Smax_GREEN Vmax_GREEN 2;...   % Vert

                Hmin_WHITE Smin_WHITE Vmin_WHITE Hmax_WHITE Smax_WHITE Vmax_WHITE 3;...   % Blanc

                Hmin_BLACK Smin_BLACK Vmin_BLACK Hmax_BLACK Smax_BLACK Vmax_BLACK 4]; % Noir

end

if (RED_modulo == 1) & (GREEN_modulo == 0) & (WHITE_modulo == 0) & (BLACK_modulo == 0)


% definition des zones parallelepipedique de couleur 


% [Hmin Smin Vmin Hmax Smax Vmax Num_class]

classe_def=[0 Smin_RED Vmin_RED Hmin_RED Smax_RED Vmax_RED 1;...   % Rouge tache du 'bas'

                Hmax_RED Smin_RED Vmin_RED 360 Smax_RED Vmax_RED 1;....  % Rouge tache du 'haut'

                Hmin_GREEN Smin_GREEN Vmin_GREEN Hmax_GREEN Smax_GREEN Vmax_GREEN 2;...   % Vert

                Hmin_WHITE Smin_WHITE Vmin_WHITE Hmax_WHITE Smax_WHITE Vmax_WHITE 3;...   % Blanc

                Hmin_BLACK Smin_BLACK Vmin_BLACK Hmax_BLACK Smax_BLACK Vmax_BLACK 4]; % Noir

end

if (RED_modulo == 1) & (GREEN_modulo == 1) & (WHITE_modulo == 0) & (BLACK_modulo == 0)


% definition des zones parallelepipedique de couleur 


% [Hmin Smin Vmin Hmax Smax Vmax Num_class]


classe_def=[0 Smin_RED Vmin_RED Hmin_RED Smax_RED Vmax_RED 1;...   % Rouge tache du 'bas'

               Hmax_RED Smin_RED Vmin_RED 360 Smax_RED Vmax_RED 1;...  % Rouge tache du 'haut'

               0 Smin_GREEN Vmin_GREEN Hmin_GREEN Smax_GREEN Vmax_GREEN 2;... % Vert tache du 'bas'
               Hmax_GREEN Smin_GREEN Vmin_GREEN 360 Smax_GREEN Vmax_GREEN 2;...   % Vert tache du 'haut'

               Hmin_WHITE Smin_WHITE Vmin_WHITE Hmax_WHITE Smax_WHITE Vmax_WHITE 3;... % Blanc

               Hmin_BLACK Smin_BLACK Vmin_BLACK Hmax_BLACK Smax_BLACK Vmax_BLACK 4];  % Noir
end

if (RED_modulo == 1) & (GREEN_modulo == 0) & (WHITE_modulo == 1) & (BLACK_modulo == 1)


% definition des zones parallelepipedique de couleur 


% [Hmin Smin Vmin Hmax Smax Vmax  Num_class]


classe_def=[0 Smin_RED Vmin_RED Hmin_RED Smax_RED Vmax_RED 1;...   % Rouge tache du 'bas'

               Hmax_RED Smin_RED Vmin_RED 360 Smax_RED Vmax_RED 1;....  % Rouge tache du 'haut'

               Hmin_GREEN Smin_GREEN Vmin_GREEN Hmax_GREEN Smax_GREEN Vmax_GREEN 2;...   % Vert

               0 Smin_WHITE Vmin_WHITE Hmin_WHITE Smax_WHITE Vmax_WHITE 3;...   % Blanc tache du bas

               Hmax_WHITE Smin_WHITE Vmin_WHITE 360 Smax_WHITE Vmax_WHITE 3;...   % Blanc

               0 Smin_BLACK Vmin_BLACK Hmin_BLACK Smax_BLACK Vmax_BLACK 4;... % Noir tache du bas

               Hmax_BLACK Smin_BLACK Vmin_BLACK 360 Smax_BLACK Vmax_BLACK 4];     % Noir
end

% pour visualiserles classes : activer la fenetre HSV cartesien et

% executer:

% figure

 for i =1:size(classe_def,1)

      cube(classe_def(i,:))

 end     

 rotate3D on

%**************************************************************************

%   FICHIER cube.m

%   

%   Fonction realisee :

%         affiche un cube autour d’une zone de pixels

%**************************************************************************

function h = cube(cube_def,line_color)

%  h = cube(cube_def,line_color )trace un parallellepipede dans une figure 3D

% cubedef = [x1 y1 z1 x2 y2 z2 c]  2 points : bas_gauche_devant et haut_droit_derriere

% cube_def(7) peut indexer une couleur parmis red green, cyan balck....

% voir definition des classes

% linedef est facultatif 'g', 'r' etc.....

% ne fonctionne qu'avec 1 parallelepipede .. repeter l'affichage pour

% plusieurs par exemple quand les cubes definissent des zones de l'espace

% HSV.......

color = ['r','g','c','k'];

if (nargin ==1)

    if (size(cube_def,2) <7) 

        line_color = 'g';

    else

        line_color=color(cube_def(7));

    end

end

douze_lignes =[cube_def(1) cube_def(4) cube_def(2) cube_def(2),cube_def(3) cube_def(3);

               cube_def(1) cube_def(1) cube_def(2) cube_def(5),cube_def(3) cube_def(3);

               cube_def(1) cube_def(1) cube_def(2) cube_def(2),cube_def(3) cube_def(6);

               ...

               cube_def(4) cube_def(4) cube_def(2) cube_def(5),cube_def(3) cube_def(3);

               cube_def(4) cube_def(4) cube_def(2) cube_def(2),cube_def(3) cube_def(6);

               ...

               cube_def(1) cube_def(1) cube_def(5) cube_def(2), cube_def(6) cube_def(6);

               cube_def(1) cube_def(1) cube_def(5) cube_def(5), cube_def(3) cube_def(6);

                ...

               cube_def(1) cube_def(4) cube_def(2) cube_def(2),cube_def(6) cube_def(6);

                cube_def(1) cube_def(4) cube_def(5) cube_def(5),cube_def(3) cube_def(3);

                 ...                              

               cube_def(4) cube_def(4) cube_def(5) cube_def(2),cube_def(6) cube_def(6);

               cube_def(4) cube_def(4) cube_def(5) cube_def(5),cube_def(6) cube_def(3);

               cube_def(4) cube_def(1) cube_def(5) cube_def(5),cube_def(6) cube_def(6);];

line(douze_lignes(:,1:2)',douze_lignes(:,3:4)',douze_lignes(:,5:6)','color',line_color)           

%**************************************************************************

%   FICHIER hsv2class.m

%   

%   Fonction realisee :

%         Classification de l’image sous Matlab

%**************************************************************************

function[HSV] = hsv2class(filename);

%*****************************************************

%           Ouverture de l'image filename

%*****************************************************

FID=fopen(filename) ;

buffer=fread(FID,'int16');

fclose(FID);

%*****************************************************

%          Reconstitution de l'image

%*****************************************************

H=buffer(1:320*240);

S=buffer(320*240+1:320*240*2);

V=buffer(320*240*2+1:length(buffer));

H=reshape(H, 320, 240)';

S=reshape(S, 320, 240)';

V=reshape(V, 320, 240)';

S_seuil_R=140;%140

S_seuil_G=40;%40

V_seuil_G=200;

Hmin_GREEN=50;%60

Hmax_GREEN=200;

ind_RED   = (S > S_seuil_R);

ind_GREEN = ((H>=Hmin_GREEN)&(H<=Hmax_GREEN) & (S>S_seuil_G));% & (V<V_seuil_G));

ind_NOCOLOR =(~ind_GREEN) & (~ind_RED);

H(ind_NOCOLOR)=0;

H(ind_RED)=60;

H(ind_GREEN)=30;

SE = strel('square',3);

figure

image(H);

figure;

C = imdilate(H,SE);

image(C);

title('image dilatee');

figure

B = imerode(C,SE);

image(B);

title('image erodee par matlab');

figure

D = imerode(B,SE);

image(D);

title('image erodee2 par matlab');

%*****************************************************************************

%   FICHIER hsv2mat.m

%   

%   Fonction realisee :

%      Permet de rapatrier un image hsv dans une matrice a partir du fichier

%      filename

%*****************************************************************************

function[HSV] = hsv2mat(filename, rgb);

%*****************************************************

%           Ouverture de l'image filename

%*****************************************************

FID=fopen(filename) ;

buffer=fread(FID,'int16');

fclose(FID);

%*****************************************************

%          Reconstitution de l'image

%*****************************************************

H=buffer(1:320*240);

S=buffer(320*240+1:320*240*2);

V=buffer(320*240*2+1:length(buffer));

H=reshape(H, 320, 240)';

S=reshape(S, 320, 240)';

V=reshape(V, 320, 240)';

HSV(:,:,1)=(H/360) ;

HSV(:,:,2)=(S/255) ;

HSV(:,:,3)=(V/255) ;

HSV= double(HSV(:,:,:));

%********************************************************

%                   Affiche l'image en rgb

%********************************************************

if nargin==2

    figure ;


imagesc(hsv2rgb(HSV));


caxis([0 1]) ;


colorbar ;


title('Image RGB de image_hsvs.dat')


disp('Si on voit un truc bien c que c bien')


disp('Si on voit un truc pas bien, c que la fonction rgbs2hsvs ne fonctionne pas au niveau de la programmation en C')

end

%**************************************************************************

%   FICHIER print_hsv.m

%   

%   Fonction realisee :

%       Affichage en RGB d’une image HSV contenue dans le fichier filename

%**************************************************************************

function[HSV] = print_hsv(filename);

%*****************************************************

%           Ouverture de l'image filename

%*****************************************************

FID=fopen(filename) ;

buffer=fread(FID,'int16');

fclose(FID);

%*****************************************************

%          Reconstitution de l'image

%*****************************************************

H=buffer(1:320*240);

S=buffer(320*240+1:320*240*2);

V=buffer(320*240*2+1:length(buffer));

H=reshape(H, 320, 240)';

S=reshape(S, 320, 240)';

V=reshape(V, 320, 240)';

HSV(:,:,1)=(H/360) ;

HSV(:,:,2)=(S/255) ;

HSV(:,:,3)=(V/255) ;

HSV= double(HSV(:,:,:));

%********************************************************

%                   Affiche l'image en rgb

%********************************************************

figure ;

imagesc(hsv2rgb(HSV));

caxis([0 1]) ;

colorbar ;

title('Image RGB de image_hsvs.dat')

disp('Si on voit un truc bien c que c bien')

disp('Si on voit un truc pas bien, c que la fonction rgbs2hsvs ne fonctionne pas au niveau de la programmation en C')

%*******************************************************************************

%   FICHIER select_zone.m.m

%   

%   Fonction realisee :

%       Selection des zones de couleur a la main ou a partir d’un

%       fichier d’extension .dat.mat au prealablement cree par cette fonction

%*******************************************************************************

function [indWHITE, indBLACK, indGREEN, indRED] = select_zone(filename,filenamezone)

% function res = select_zone(filename)

% filename = nom d'un fichier camera hsvs (pour l'instant) a ouvrir avec

% print_hsvs('filename')

% ouvre une image et permet de selectionner les zones de couleur à la

% souris

% ensuite affiche en 3D dans l'espace de couleur HSV 

% les zones sont preselectionne par les variables indGREEN,indRED,indWHITE,indBLACK 

% contenau dans filenamezone

%***********************************************************

%
Ouverture d'un fichier contenant une image HSV

%
et reconstitution de l'image en question

%***********************************************************

hsv=hsv2mat(filename,1);  % 1 => affichage de l'image RGB

% On rappelle que tout élément de hsvs appartient à [0 1] 

% Because of la fonction hsvs2mat bien sûr...

H=hsv(:,:,1);

S=hsv(:,:,2);

V=hsv(:,:,3);

fig_select = figure;

imagesc(hsv)

title('Image en fausse couleurs HSV : OK c''est normal')

%************************************************************

%     Initialisation des masque binaires de selection 

%     
de zones de couleur de reference

%************************************************************

indRED= zeros(size(hsv,1),size(hsv,2)); 

indGREEN = indRED;

indBLACK = indGREEN;

indWHITE = indGREEN;

%************************************************************

% 
        
Fabrication de la colormap

%************************************************************

% colormap : on fabrique à la main une colormap pour visualiser les classes :

% dans l'ordre (1 2 3 4 5) = > Blanc Rouge Vert Cyan Noir

% ATTENTION :  blanc ==> non classifié   ==> 1 (cyan = blanc damier) !!!

%              rouge ==> region rouge    ==> 2

%              vert ==> region ...verte  ==> 3

%              cyan = regian Blanc       ==> 4

%              noir ==> region noire     ==> 5 

% la suite au cas ou des points seraient dans 2 zones!!! ca se verra à

% l'image


cmap = [ 1 1 1  ;1 0 0 ;0 1 0 ;0 1 1 ;0 0 0;                               ...

            1 0 1; 1 1 0 ;1 1 .5; 1 .5 1 ; .5 1 1 ]; 

if(nargin==1)                         

    %**************************************************************


    %                    Selection des zones ROUGE

    %**************************************************************

    NBred = input('Nombre de zones rouges a selectionner')

    for(i=1:NBred);

        disp(sprintf('selectionner la %deme zone rouge\n',i))

        indRED = indRED|roipoly ;   

    end

    indRED = indRED;

    redHSV = [H(indRED),S(indRED),V(indRED)];

    % affichage de l'image indRED... Permet de vérifier si les roipoly ont bien fontionné

    fig_classe = figure;

    image(2*double(indRED));

    colormap(cmap)

    xlabel('Classe rouge')

    %***************************************************************

    %                   Sélection des zones VERT

    %***************************************************************

    % retour figure de selection

    figure(fig_select)

    NBgreen = input('Nombre de zones vertes a selectionner')

    for(i=1:NBgreen);

        disp(sprintf('selectionner la %deme zone verte\n',i))

        indGREEN = indGREEN|roipoly;

    end

    greenHSV = [H(indGREEN),S(indGREEN),V(indGREEN)];

    % affichage de l'image indGREEN+indRED Permet de vérifier si les roipoly ont bien fontionné

    figure(fig_classe);

    image(3*double(indGREEN)+2*double(indRED));

    caxis([0 2]);

    xlabel('classes verte & rouge')

    %***************************************************************

    % 


Sélection des zones BLANC

    %***************************************************************

    % retour figure de selection

    figure(fig_select)

    NBwhite = input('Nombre de zones blanche a selectionner')

    for(i=1:NBwhite);

    
disp(sprintf('selectionner la %deme zone blanche\n',i))

    
indWHITE = indWHITE|roipoly;

    end

    whiteHSV = [H(indWHITE),S(indWHITE),V(indWHITE)];

    % affichage de l'image indGREEN+indRED+indWHITE Permet de vérifier si les roipoly ont bien fontionné

    figure(fig_classe);

    image(4*double(indWHITE)+3*double(indGREEN)+2*double(indRED));

    xlabel('classes verte & rouge & blanches')

    %***************************************************************

    %


Sélection des zones NOIR

    %***************************************************************

    % retour figure de selection

    figure(fig_select)

    NBblack = input('Nombre de zones noires a selectionner')

    for(i=1:NBblack);

        disp(sprintf('selectionner la %deme zone noire\n',i))

        indBLACK = indBLACK|roipoly;

    end

    blackHSV = [H(indBLACK),S(indBLACK),V(indBLACK)];

    % affichage de l'image indGREEN+indRED+indWHITE+indBLACK Permet de vérifier si les roipoly ont bien fontionné

    figure(fig_classe);

    image(5*double(indBLACK)+4*double(indWHITE)+3*double(indGREEN)+2*double(indRED));

    colormap(cmap)

    xlabel('classes verte & rouge & blanches & noires')

    colorbar

    newfilename = [filename,'.mat']   % Double extension .dat.mat pour le fichier newfilename
    save(newfilename,'filename','indWHITE','indBLACK','indGREEN','indRED','whiteHSV','redHSV','greenHSV','blackHSV','hsv')

end ;   % C'est le end de if(nargin==1), bien sur...    

%********************************************************************

if (nargin==2)

        load(filenamezone,'indWHITE','indBLACK','indGREEN','indRED');

        blackHSV = [H(indBLACK),S(indBLACK),V(indBLACK)];


        whiteHSV = [H(indWHITE),S(indWHITE),V(indWHITE)];

        greenHSV = [H(indGREEN),S(indGREEN),V(indGREEN)];    

        redHSV = [H(indRED),S(indRED),V(indRED)];



figure



image(5*double(indBLACK)+4*double(indWHITE)+3*double(indGREEN)+2*double(indRED));



colormap(cmap)



xlabel('classes verte & rouge & blanches & noires')



colorbar

        save(filenamezone,'filename','indWHITE','indBLACK','indGREEN','indRED','whiteHSV','redHSV','greenHSV','blackHSV','hsv')

end ;

Annexes listing C

/*********************************************************************************************

  main.c 
Brette, Steiner, Potiez, Corke
   Robot E=M6 2003

   Fichier principal pour programme d'acquisition d'image

   ******************************************************

   Little historique

   *****************

   Ca marche enfin en compil separee vers le 15/11/2002 !!!!!

   Ver 0.? : validee le 15/12/2002

   Transformation vers hsvs validee le 12/01/2003

   Ver 0.4 : validee le 16/02/2003 (Reglages automatises)

   Ver 0.5 : validee le 03/03/2003 (Ajout de la detection des palets : a debugger...)

   Ver 0.6 : validee le 06/03/2003 (Version un peu mieux)

   Ver 0.7 a 0.8 : un peu brouillon. Passage en "grande" resolution -> VerX.Xb

   Ver 0.9b : Finie le 20/03/2003

   Ver 1.0b : Finie le 22/03/2003. Incorporation de la liaison serie. Ca marche !!

   
      Debut de l'epuration logiciel. Plus de small...

   Ver 1.1b : ... la suite de la 1.0b. Finie le 27/03/2003

   Ver 1.2b : Correction d'une erreur dans le serpentin (le max de la tache etait faux)

   
      Incorporation de la boucle qui envoie les infos sur les lignes 3 et 4


      avant le debut du match


      Implantation sur la PC104, ca marche !! le 27/03/2003

   Ver 1.3b : PC104 dans le robot. Premier cap le 31/03/2003. C'est OK a part deux trois bugs

   
      Ca serait pas drole si y'en avait pas

  compilation avec : cf. makefile 

*********************************************************************************************/

// Differentes librairies necessaires au bon fonctionnement

# include "robot_im_type.h"

# include "robot_webcam_IO.h"

# include "robot_im.h"

# include "robot_file_IO.h"

# include "robot_morph.h"

# include "robot_traite.h" 

# include "robot_reglage.h"

# include "robot_analyse.h"

# include "robot_liaison_serie.h"

# include "robot_detectdebut.h"

// VARIABLES GLOBALES

// Contient les infos sur les palets de reference en ligne

// Dans l'ordre, les caps 20, 15, 10, 5, 0, -5, -10, -15, -20

unsigned int tab_reference_cap[9][240];

// Dans l'ordre, 60 -> 160 pas de +10, puis 180 et 200 cm

unsigned int tab_reference_distance[13][320];

int fd_liaison_serie ;     // Buffer pour la liaison serie

char buf ;
   // Buffer pour la liaison serie

struct termios termios_p;  // Structure pour le parametrage de la liaison

/****************************************************************/

/*


Debut fonction



*/

/****************************************************************/

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


{



t_image_SIF sif ;


t_image_HSV hsv ;


t_matrice matrice ;


t_matrice matriceD;


t_matrice matriceDE ;


t_matrice matriceDEE;


t_etat_terrain terrain, terrain_epure;


t_param_webcam param_webcam = { 22000, 16000, 1024, 45000, 0};


int fd_webcam ;


int num_photo = 0;


int debug = 0 ;


int dummy ;


char position_palet, couleur_palet;


char x ;  // pour test


if(argc == 2)



debug = 1;


// Initialisation des tableaux de reference. C'est pas plus dur que ca !!


file2data(tab_reference_cap, sizeof(tab_reference_cap), "fichier_ref_cap_corrige");

file2data(tab_reference_distance, sizeof(tab_reference_distance), "fichier_ref_distance_corrige");


/* ------------------------------------------------------------------


      PREMIERE PARTIE : REGLAGES CAMERA & OUVERTURE LIAISON SERIE


   ------------------------------------------------------------------ */


fd_webcam = open_webcam();


// Les quatres derniers parametres de la fonction reglage_webcam


// correspondent a : imin_zone, imax_zone, jmin_zone, jmax_zone


// ATTENTION NE PAS ENTRER POUR imax_zone=240, et jmax_zonne=320


// effets de bords obligent...


fd_webcam = reglage_webcam(fd_webcam, &param_webcam,160,239,20,150);


// Ouverture liaison serie


ouvrir_liaison() ;


/* -----------------------------------------------------------------


      DEUXIEME PARTIE : AVANT LE MATCH,


      TRAITEMENT DES LIGNES 3 & 4


   ----------------------------------------------------------------- */


while(1) {




printf("Rentrez une valeur a la con pour une nouvelle photo\n") ;



scanf("%d", &dummy) ;



fd_webcam = read_webcam(fd_webcam, &sif);



// Maintenant, on prefere utiliser la fonction sif2hgsv directement

// Elle est plus rapide... En contrepartie, on a plus l'affichage de

// imageRGB.ppm





sif2hsv(&sif, &hsv);



// Traitement de l'image : classification + dilatation + 2*erosion






classif(&hsv, &matrice) ;





dilater(&matrice, &matriceD);



eroder(&matriceD, &matriceDE);



eroder(&matriceDE, &matriceDEE);



if(debug==1)




{




printf("En mode debug\n");




data2file(&hsv,sizeof(hsv), argv[1]);




mat2ppm(&matrice, "matrice.ppm");




mat2ppm(&matriceD,"matriceD.ppm");




mat2ppm(&matriceDE,"matriceDE.ppm");




mat2ppm(&matriceDEE,"matriceDEE.ppm");




}



prise_photo_debut_match(&matriceDEE,&hsv, &position_palet, &couleur_palet );



// La liaison serie passe en mode non-bloquant



fcntl(fd_liaison_serie, F_SETFL, fcntl(fd_liaison_serie, F_GETFL)|O_NONBLOCK) ;



x = recevoir() ;



if( x == -1)




{




printf("Pas de tirette\n") ;




if(emettre_photo_ligne_3_4( position_palet, couleur_palet) == -1)





break ;




}



else 




{




if(x == -16)





{





printf("Tirette recue\n");





break ;





}



     
else



     

printf("Recu autre chose que tirette. Pas bon du tout\n");





}


} 


printf("fin de la deuxieme partie\n");


/* ---------------------------------------------------------------------



TROISIEME PARTIE : PENDANT LE MATCH


   --------------------------------------------------------------------- */


// On passe en non-bloquant et on vide le tampon de reception


// ATTENTION : INTERDIT DE DEMANDER UNE PHOTO DANS LA PREMIERE SECONDE DE MATCH


fcntl(fd_liaison_serie, F_SETFL, fcntl(fd_liaison_serie, F_GETFL)|O_NONBLOCK)  ;


while(recevoir() != -1) ;


// On repasse en mode bloquant


fcntl(fd_liaison_serie, F_SETFL, fcntl(fd_liaison_serie, F_GETFL)&~O_NONBLOCK)  ;


do {




printf("Debut de la troisieme partie du prog\n");




while(recevoir()!= 0x01); 
//attente de demande de prise de photo



printf("Rentrez une valeur a la con pour une nouvelle photo\n") ;



scanf("%d", &dummy) ;



printf("Demande de prise de photo recue\n") ;



fd_webcam = read_webcam(fd_webcam, &sif);



// Maintenant, on prefere utiliser la fonction sif2hsv directement



// Elle est plus rapide... En contrepartie, on a plus l'affichage de

// imageRGB.ppm



sif2hsv(&sif, &hsv);



// Traitement de l'image : classification + dilatation + 2*erosion




classif(&hsv, &matrice) ;





dilater(&matrice, &matriceD);



eroder(&matriceD, &matriceDE);



eroder(&matriceDE, &matriceDEE);



if(debug==1)




{




printf("En mode debug\n");




data2file(&hsv,sizeof(hsv), argv[1]);




mat2ppm(&matrice, "matrice.ppm");




mat2ppm(&matriceD,"matriceD.ppm");




mat2ppm(&matriceDE,"matriceDE.ppm");




mat2ppm(&matriceDEE,"matriceDEE.ppm");




}



explorer_image(&terrain, &matriceDEE);



epurer_etat_terrain(&terrain, &terrain_epure);



afficher_exploration(&terrain);



afficher_exploration(&terrain_epure);



analyser_terrain(&terrain_epure);



emettre_etat_terrain(&terrain_epure) ;



num_photo++;



printf("num_photo = %d\n", num_photo);



} while(num_photo <= 100);


// Fermeture des peripheriques utilises


close_webcam(fd_webcam);


close(fd_liaison_serie) ;


return(-1);


}

/*********************************************************************************************

 Fichier robot_analyse.c


Steiner Potiez

mars 2003

   ----------------------------------------------------------------------------------

   Regroupe les fonctions pour determiner les caracteristiques suivantes des objets :

   
* cap


* distance


* type (objet debout, couche, pile...)

   ---------------------------------------------------------------------------------- 

*********************************************************************************************/

# include "robot_analyse.h"

/***************************************************************************





DEBUT DES FONCTIONS

****************************************************************************/

/***************************************************************************

   Fonction analyser_terrain

   -----------------------------------------------------------------------

   Algorithme trivial : TANT QUE on a pas traite tous les objets

   



determiner le cap, la distance et le type





mettre a jour les champs de la structure




FIN TANT QUE 

   ----------------------------------------------------------------------- */

void analyser_terrain(t_etat_terrain *terrain)


{


int objet_actuel ;


int nb_objet_a_traiter ;


int cap, distance ;


nb_objet_a_traiter = min(terrain->nb_objets, 4);  // On ne traite que 4 objets


for(objet_actuel=0; objet_actuel < nb_objet_a_traiter; objet_actuel++)



{



distance = trouver_distance(objet_actuel, terrain) ;



cap = trouver_cap(objet_actuel, terrain) ;



// reste a developper la fonction trouver_type



terrain->objet[objet_actuel].angle = cap ;



terrain->objet[objet_actuel].distance = distance ;



// terrain->objet[objet_actuel].type = type ;



}



affichage_objet(terrain) ;



}

/*************************************************************************/

/* Fonction affichage_objet

   -------------------

   Utile pour debogage

   ------------------- */

void affichage_objet(const t_etat_terrain *terrain)


{


int i;


for(i=0;i<min(terrain->nb_objets, 40);i++)



{



printf("*******************************************************\n");



printf("Numero de l'objet  %d\n",i+1);



if ( terrain->objet[i].couleur==GREEN )




printf("L'objet est vert \n");



if ( terrain->objet[i].couleur==RED )




printf("L'objet est rouge \n");





printf("Angle de l'objet  %d\n",terrain->objet[i].angle);



printf("Distance de l'objet %d \n", terrain->objet[i].distance);



printf("Largeur de l'objet %d \n", terrain->objet[i].largeur);



printf("Hauteur de l'objet %d \n", terrain->objet[i].hauteur) ;



printf("Nombre de pixels dans l'objet %d \n", terrain->objet[i].nb_pixels);



}


}

/********************************************************************************/

/* Fonction trouver_cap

   Renvoie l'angle du cap le plus proche de l'objet 

   -------------------------------------------------------------------------------------------

   Pour trouver le cap, on utilise la reference tab_reference_cap tableau bidimensionnel 

   obtenu en studio par M. POTIEZ et M. STEINER.

   Le premier indice du tableau indique un cap reel :

   
* O -> cap 20°      * 4 -> cap 0°      * 8 -> cap -20°


* 1 -> cap 15°      * 5 -> cap -5°


* 2 -> cap 10°      * 6 -> cap -10°


* 3 -> cap 5°       * 7 -> cap -15°

   Exemple: tab_reference_cap[3][130] contient le j qui se trouve sur le cap 5° pour un i=130  

   L'interpolation pour le cap n'est pas difficile mais n'est pas immediate.

   En effet, si le cap est positif, le delta cap represente le segment suivant 

   sur la ligne de l'objet auquel on s'interesse :

   

*------------------*<-----delta_cap----->*



|                   |                    |


     cap_gauche        cap_objet
      cap_droit

   Ensuite, on fait donc une operation du type angle_reel = cap_droit_angle + delta_cap_angle

   Pour un cap negatif, le delta cap represente le segment suivant, toujours

   sur la ligne de l'objet auquel on s'interesse (bien sur... !) :

   

*<----delta_cap---->*<------------------>*



|                   |                    |


     cap_gauche        cap_objet
      cap_droit     

   Ensuite, on fait donc une operation du type angle_reel = cap_gauche_angle - delta_cap_angle

   ------------------------------------------------------------------------------------------- */

int trouver_cap(int numero_palet ,const t_etat_terrain *terrain)


{


int i_actuel, j_actuel ;


int indice_cap, ind_min = 0 ;


int delta_j, delta_j_min ;


int cap_gauche = 0, cap_droit = 0;


int cap_gauche_angle = 0, cap_droit_angle = 0, cap_reel = 0;


int delta_cap_ref_pixel, delta_cap_pixel, delta_cap_angle ;


i_actuel = terrain->objet[numero_palet].ii_centre ;


j_actuel = terrain->objet[numero_palet].jj_centre ;


delta_j_min = 10000;


for(indice_cap=0; indice_cap<9; indice_cap++)



{



delta_j = abs(tab_reference_cap[indice_cap][i_actuel] - j_actuel) ;




if(delta_j < delta_j_min)





{





delta_j_min = delta_j ;





ind_min = indice_cap ;





}



}


if((tab_reference_cap[ind_min][i_actuel] - j_actuel) > 0)   // le palet est sur la gauche de la reference



{



if(ind_min == 0)




return 20;   // pas d'interpolation sur cap car palet a gauche de la reference extreme



cap_droit = ind_min ;



cap_gauche = ind_min - 1 ;



}


else    // le palet est a droite de la reference



{



if(ind_min == 8)




return -20; 



cap_droit = ind_min + 1 ;



cap_gauche = ind_min ;



}


if(cap_droit == 1)



{



cap_droit_angle = 15 ;



cap_gauche_angle = 20 ;



}


if(cap_droit == 2)



{



cap_droit_angle = 10 ;



cap_gauche_angle = 15 ;



}


if(cap_droit == 3)



{



cap_droit_angle = 5 ;



cap_gauche_angle = 10 ;



}


if(cap_droit == 4)



{



cap_droit_angle = 0 ;



cap_gauche_angle = 5 ;



}


if(cap_droit == 5)



{



cap_droit_angle = -5 ;



cap_gauche_angle = 0 ;



}


if(cap_droit == 6)



{



cap_droit_angle = -10 ;



cap_gauche_angle = -5 ;



}


if(cap_droit == 7)



{



cap_droit_angle = -15 ;



cap_gauche_angle = -10 ;



}


if(cap_droit == 8)



{



cap_droit_angle = -20 ;



cap_gauche_angle = -15 ;



}


if(j_actuel==160)



return 0;


if(j_actuel<160)  //l'objet est sur la gauche de l'image



{



delta_cap_pixel = tab_reference_cap[cap_droit][i_actuel] - j_actuel ;



delta_cap_ref_pixel = tab_reference_cap[cap_droit][i_actuel] - tab_reference_cap[cap_gauche][i_actuel] ;



// Conversion de delta cap pixel en un angle (regle de trois)



delta_cap_angle = (delta_cap_pixel * 5)/delta_cap_ref_pixel ;



cap_reel = cap_droit_angle + delta_cap_angle ;



}


if(j_actuel>160)  //l'objet est sur la droite de l'image



{



delta_cap_pixel = j_actuel - tab_reference_cap[cap_gauche][i_actuel] ;



delta_cap_ref_pixel = tab_reference_cap[cap_droit][i_actuel] - tab_reference_cap[cap_gauche][i_actuel] ;



// Conversion de delta cap pixel en un angle (regle de trois)



delta_cap_angle = (delta_cap_pixel * 5)/delta_cap_ref_pixel ;



cap_reel = cap_gauche_angle - delta_cap_angle ;



}



return cap_reel ;


}  // Fin de la fonction trouver_cap
/********************************************************************************/

/* Fonction trouver_distance

   Renvoie la distance le plus proche de l'objet

   -------------------------------------------------------------------------------------------

   Tableau de reference pour la distance a peu pres similaire a celui du cap, sauf pour les 

   points suivants. Le premier indice du tableau indique la distance de la maniere suivante :

   
* 0 -> 60 cm          * 9  -> 150 cm


* 1 -> 70 cm          * 10 -> 160 cm


* 2 -> 80 cm          * 11 -> 180 cm


* 3 -> 90 cm          * 12 -> 200 cm


* 4 -> 100 cm


* 5 -> 110 cm


* 6 -> 120 cm


* 7 -> 130 cm


* 8 -> 140 cm

   Exemple : tab_reference_distance[9][304] contient le i situe sur la distance 150 cm tel que

             j = 304   

   L'interpolation sur la distance est plus evidente que celle sur le cap

   


*  => distance_haut
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*  => distance_bas


Apparemment, l'interpolation sur la distance marche au poil pour une distance


inferieure a 160 cm. Ensuite, pour des distance superieures a 160 cm, ca merche plus.


Trois raisons a cela : 



* plus l'objet est loin plus il est petit et donc plus difficile a "cerner"



* plus l'objet est loin plus le nombre de pixels pour une distance fixe baisse



* on a des references que tous les 20 cm pour des distances superieures a 1,6 m

   -------------------------------------------------------------------------------------------

*/
int trouver_distance(int numero_palet ,const t_etat_terrain *terrain)


{


int i_actuel, j_actuel ;


int indice_distance, ind_min = 0 ;


int delta_i, delta_i_min ;


int distance_bas_cm = 0 ;


int distance_haut, distance_bas ;


int delta_distance_ref_pixel, delta_distance_pixel, delta_distance_cm ;


i_actuel = terrain->objet[numero_palet].ii_centre ;


j_actuel = terrain->objet[numero_palet].jj_centre ;


delta_i_min = 10000;


for(indice_distance=0; indice_distance<13; indice_distance++)



{



delta_i = abs(tab_reference_distance[indice_distance][j_actuel] - i_actuel) ;




if(delta_i < delta_i_min)





{





delta_i_min = delta_i ;





ind_min = indice_distance ;





}



}


if((tab_reference_distance[ind_min][j_actuel] - i_actuel) > 0)   // le palet est sur le haut de la reference



{



if(ind_min == 12)




return 200 ;   // pas d'interpolation sur la distance car palet 





       // est en haut  de sa reference extreme


distance_bas = ind_min ;



distance_haut = ind_min + 1 ;



}


else    // le palet est en bas de la reference


{



if(ind_min == 0)




return 60 ; // pas d'interpolation sur la distance car palet est en bas





    // de la reference extreme


distance_bas = ind_min - 1 ;



distance_haut = ind_min ;



}


if(distance_bas == 0)



distance_bas_cm = 60 ;


if(distance_bas == 1)



distance_bas_cm = 70 ;


if(distance_bas == 2)



distance_bas_cm = 80 ;


if(distance_bas == 3)



distance_bas_cm = 90 ;


if(distance_bas == 4)



distance_bas_cm = 100 ;


if(distance_bas == 5)



distance_bas_cm = 110;


if(distance_bas == 6)



distance_bas_cm = 120 ;


if(distance_bas == 7)



distance_bas_cm = 130 ;


if(distance_bas == 8)



distance_bas_cm = 140 ;


if(distance_bas == 9)



distance_bas_cm = 150 ;


if(distance_bas == 10)



distance_bas_cm = 160 ;


if(distance_bas == 11)



distance_bas_cm = 180 ;


// Reste plus qu'a ecrire l'interpolation sur les distances


// Attention aux effets de bord a la con



// J'ai regarde le fichier ref_distance_corrige, et aparemment y'a pas de pb de bord


// comme je pensais. => c'est buen, meme chose que pour le cap


// Les deux deltas sont positifs


delta_distance_pixel = tab_reference_distance[distance_bas][j_actuel] - i_actuel ;


delta_distance_ref_pixel = tab_reference_distance[distance_bas][j_actuel] 






- tab_reference_distance[distance_haut][j_actuel] ;


// Regle de trois pour interpolation


delta_distance_cm = (delta_distance_pixel * 10)/delta_distance_ref_pixel ;


return (distance_bas_cm + delta_distance_cm) ;


}  // Fin de la fonction trouver_distance

/*************************************************************************************/

/* Fonction trouver_type

   ----------------------------------------------------------------------------------

   Reste a developper

   ---------------------------------------------------------------------------------- */

int trouver_type(int numero_palet ,const t_etat_terrain *terrain)


{


int type ;


return type ;


}

/*********************************************************************************************

   Fichier robot_info.h

Steiner Potiez 
     06/03/2003

   Librairie pour le fichier robot_analyse.c

*********************************************************************************************/
# include "robot_im_type.h"

# include "robot_im_type.h"

# include <stdio.h>

# include <stdlib.h>

# ifndef ANALYSE


# define ANALYSE


# define DEBOUT 0


# define COUCHE 1


# define PILE 2


# define BORD_HAUT 3


# define BORD_BAS 4


# define BORD_GAUCHE 5


# define BORD_DROIT 6


// Definition pour le max et min de 2 nombres


# define max(a,b) ((a)>(b) ? (a):(b))


# define min(a,b) ((a)>(b) ? (b):(a))


// Dans l'ordre, les caps 20, 15, 10, 5, 0, -5, -10, -15, -20


extern unsigned int tab_reference_cap[9][240];


// Dans l'ordre, 60 -> 160 pas de +10, puis 180 et 200 cm


extern unsigned int tab_reference_distance[13][320];


int trouver_palet_plus_proche( int numero_palet, const t_etat_terrain *terrain);


void analyser_terrain(t_etat_terrain *terrain) ;


void affichage_objet(const t_etat_terrain *terrain);


int trouver_distance(int numero_palet ,const t_etat_terrain *terrain) ;


int trouver_cap(int numero_palet ,const t_etat_terrain *terrain) ;


int trouver_type(int numero_palet ,const t_etat_terrain *terrain) ;

# endif

/*********************************************************************************************

   Fichier robot_detectdebut.c

   ---------------------------------------------------------------------

   Fichier qui contient les fonctions pouvant detecter avant le debut du

   match si il y a des palets sur les lignes 3 et 4

   ---------------------------------------------------------------------

*********************************************************************************************/
# include "robot_detectdebut.h"

/***************************************************************************




DEBUT DES FONCTIONS

****************************************************************************/

/* Fonction presence_palet

   -----------------------------------------------------------

   Retourne 1 si un palet est situe en [i_centre][j_centre]

   Renvoie l'information sur la couleur du palet par le biais 

   d'un pointeur

   -----------------------------------------------------------

*/

int presence_palet(const t_matrice *matrice,int i_centre, int j_centre, char *couleur)


{


int  i ,j;


int nb_pixel_zone=0;


* couleur = 0 ;


for(i=i_centre-2; i<=i_centre+2; i++)



{



for(j=j_centre-2; j<=j_centre+2; j++)




{




if(matrice->M[i][j] == RED)





{





*couleur = 1;





nb_pixel_zone ++;





}




if(matrice->M[i][j] == GREEN)





{





*couleur = 0;





nb_pixel_zone ++;





}






}



}


if(nb_pixel_zone>8)



return 1;


else



return 0; 


}


/* Fonction prise_photo_debut_match

   ---------------------------------------------------------------------------

   Renvoie par le biais de pointeurs deux char :

   
* position : bit 0 -> palet en 4_5



     bit 1 -> palet en 4_4



     bit 2 -> palet en 4_3



     bit 3 -> palet en 4_2     Attention, traitement special



     bit 4 -> palet en 3_4



     bit 5 -> palet en 3_3



     bit 6 -> palet en 3_2



     bit 7 -> unused


* couleur : idem position...

   ---------------------------------------------------------------------------

*/

void prise_photo_debut_match(t_matrice *matrice,const t_image_HSV *hsv, char *position_palet,


char *couleur_palet)


{


char x3_2 = 0, x3_3 = 0, x3_4 = 0, x4_2 = 0, x4_3 = 0, x4_4 = 0, x4_5 = 0;


char couleur = 0;


x3_2 = presence_palet(matrice,98,95, &couleur);


*position_palet = x3_2;


*couleur_palet = couleur;


x3_3 = presence_palet(matrice,68,207, &couleur);


*position_palet = (*position_palet<<1) | x3_3;


*couleur_palet  = (*couleur_palet<<1) | couleur;


x3_4 = presence_palet(matrice,52,279, &couleur);


*position_palet = (*position_palet<<1) | x3_4;


*couleur_palet  = (*couleur_palet<<1) | couleur;


classif4_2(hsv, matrice) ;


x4_2 = presence_palet(matrice,48,45, &couleur);


classif(hsv, matrice) ;


*position_palet = (*position_palet<<1) | x4_2;


*couleur_palet  = (*couleur_palet<<1) | couleur;


x4_3 = presence_palet(matrice,42,141, &couleur);


*position_palet = (*position_palet<<1) | x4_3;


*couleur_palet  = (*couleur_palet<<1) | couleur;


x4_4 = presence_palet(matrice,31,209, &couleur);


*position_palet = (*position_palet<<1) | x4_4;


*couleur_palet  = (*couleur_palet<<1) | couleur;


x4_5 = presence_palet(matrice,23,260,  &couleur);


*position_palet = (*position_palet<<1) | x4_5;



*couleur_palet  = (*couleur_palet<<1) | couleur;


printf("Le mot de position est : %x \n", *position_palet);


printf("le mot de la couleur : %x \n", *couleur_palet);


}

/*********************************************************************************************

   Fichier robot_detectdebut.h

   Librairie pour ficher robot_detectdebut.c 

*********************************************************************************************/

# include <stdio.h>

# include "robot_im_type.h"

# include "robot_morph.h"

# ifndef DETECTDEBUT


# define DETECTDEBUT


int presence_palet(const t_matrice *matrice,int i_centre, int j_centre, 


char *couleur);


void prise_photo_debut_match(t_matrice *matrice,const t_image_HSV *hsv, 


char *position_palet,char *couleur_palet);

# endif

/*********************************************************************************************

   Fichier robot_file_IO.c

Steiner Potiez Brette Corke 


16/02/2003

   ---------------------------------------------------------

   Fichier regroupant l'ensemble des fonctions relatives

   aux entrees sorties sur fichier pour l'application camera

   --------------------------------------------------------- 

*********************************************************************************************/
# include "robot_file_IO.h"

/**********************************************************************

 
      

DEBUT DES FONCTIONS

***********************************************************************/

/**********************************************************************/

/* Fonction data2file

   --------------------------------------------

   Envoie une zone memoire dans un fichier brut

   -------------------------------------------- */

int data2file(const void* buff,unsigned int buff_size,char* filename)


{


int fd_write, error ;


if ((fd_write = open(filename, O_CREAT|O_RDWR,00644)) < 0){



fprintf(stderr,"image2file: Pb ouverture sur fichier %s",filename) ;



exit(-1) ;


}


if ((error = write(fd_write, buff, buff_size) )<0)



{



fprintf(stderr,"image2file: Pb ecriture sur fichier %s",filename) ;



exit(-1) ;



}


close(fd_write) ;


return 0;


}

/*********************************************************************/

/* Fonction file2data

   ---------------------------------------

   Envoie le contenu d'un fichier dans une

   zone memoire PRECEDEMENT ALLOUEE

   --------------------------------------- */

int file2data(void* buff,unsigned int buff_size,char* filename)


{


int fd_read, error ;


if(buff ==NULL )



{



fprintf(stderr,"file2image error: Buffer de reception non alloueen");



exit(-1);



}


if ((fd_read = open(filename,  O_RDONLY))<0)



{



fprintf(stderr,"file2image error: Pb de lecture du fichier %s\n",filename);





exit(-1) ;



}


if ((error = read(fd_read, buff, buff_size))<0)



{



fprintf(stderr,"Pb lecture sur fichier %s",filename) ;



exit(-1) ;



}


if(error < buff_size)



{



fprintf(stderr,"file2image Warning: ficchier%s moins gros que la structure de dest\n",filename);



}



close(fd_read) ;


return 0;


}

/***************************************************************/

/* Fonction rgb2ppm

   ----------------------------------------

   Envoie une image RGB vers un fichier ppm

   Super pratique pour le debug !!

   ---------------------------------------- */

int rgb2ppm(const t_image_RGB *rgb, char *filename)


{


FILE *fd;


int i,j;


int w = LARGEURSIF,h=HAUTEURSIF;


if(!(fd = fopen(filename,"w+")) )



{



fprintf(stderr,"rgb2ppm, erreur de création du fichier %s\n",filename);



exit(-1);



};


/* Entete d'un fichier ppm  P6 = Magick number.... */

       fprintf(fd,"P6\n%d %d\n255\n",w,h);


/* RGBRGBRGBRGB a la suite jusqu'a la fin en partant en haut a gauche de l'image */


for(i=0;i<h;i++)



for(j=0;j<w;j++)




fprintf(fd,"%c%c%c",rgb->R[i][j],rgb->G[i][j],rgb->B[i][j]);


fclose(fd);


return 0;


}

/***************************************************************/

/* Fonction mat2ppm

   -------------------------------------

   Envoi une matrice dans un fichier ppm

   ------------------------------------- */

int mat2ppm(const t_matrice *mat, char *filename)


{


FILE *fd;


int i,j;


unsigned char R=0,G=0,B=0;


int w = LARGEURSIF, h=HAUTEURSIF;


if(!(fd = fopen(filename,"w+")) )



{



fprintf(stderr,"rgb2ppm, erreur de création du fichier %s\n",filename);



exit(-1);



}

        fprintf(fd,"P6\n%d %d\n255\n",w,h);


for(i=0;i<h;i++)



for(j=0;j<w;j++)




{




R=G=B=0;




if ((mat->M[i][j])&0x01)





G=255;




if ((mat->M[i][j])&0x200)





R=255;




fprintf(fd,"%c%c%c",R,G,B);




}


fclose(fd);


return 0;


}

/*********************************************************************************************

   Fichier robot_file_IO.h

Steiner, Potiez, Brette

   Librairie pour fichier robot_file_IO.c 

*********************************************************************************************/

/* include pour read, write */

# include <sys/types.h>

# include <sys/stat.h>

# include <fcntl.h>

# include <stdio.h>

# include <stdlib.h>

# include <unistd.h>

# include <stdio.h>

# include "robot_im_type.h"

# ifndef ROBOT_FILE_IO_H


# define ROBOT_FILE_IO_H


int data2file(const void *buff, unsigned int size, char *filename) ;


int file2data(void* buff,unsigned int buff_size,char* filename) ;


int rgb2ppm(const t_image_RGB *rgb, char *filename) ;


int mat2ppm(const t_matrice *mat, char *filename) ;


int ecrire_fichier_binaire(const t_matrice *matrice, char *filename) ;

# endif

/*********************************************************************************************

   Fichier robot_im.c   
Steiner Potiez Brette Corke


16/02/2003

   ------------------------------------------

   Routines de conversion rgb,yuv,hsv etc....

   ------------------------------------------ 

*********************************************************************************************/

#include "robot_im.h"

/*********************************************************************************

                      

DEBUT DES FONCTIONS

**********************************************************************************/

/*********************************************************************************/

/* Fonction sif2yuv

   ---------------------

   Conversion sif -> yuv

   --------------------- */

int sif2yuv(const t_image_SIF *sif, t_image_YUV *yuv)


{


int i,j,ii,jj;


if(yuv == 0)



return(-1);


// On copie la zone Y ... c'est la meme que la zone S du sif


for(i=0;i<HAUTEURSIF;i++)



for(j=0;j<LARGEURSIF;j++)




yuv->Y[i][j] = sif->S[i][j];


// Routines d'interpolation


ii=0;


for(i=0;i<HAUTEURSIF/2;i++)



{ 



jj=0;



for(j=0;j<LARGEURSIF/2;j++)




{




yuv->U[ii][jj]=sif->I[i][j];  

/* 1,1 */




yuv->U[ii+1][jj]=sif->I[i][j]; 

/* 2,1 */




yuv->U[ii] [jj+1]=sif->I[i][j]; 
/* 1,2 */




yuv->U[ii+1][jj+1]=sif->I[i][j]; 
/* 2,2 */




yuv->V[ii][jj]= sif->F[i][j];




yuv->V[ii+1][jj]= sif->F[i][j];




yuv->V[ii][jj+1]= sif->F[i][j];




yuv->V[ii+1][jj+1]= sif->F[i][j];




jj+=2;




}



ii+=2;



}


return 0;


} // fin sif2yuv
/**********************************************************/

/* Fonction yuv2rgb 

   ---------------------

   Conversion yuv -> rgb

   --------------------- */

int yuv2rgb(const  t_image_YUV *yuv, t_image_RGB *rgb)


{


int i,j;


signed int Y,V,U;  //format 32 bits pour les resultats intermediaires (+ rapide)

for(i=0;i<HAUTEURSIF;i++)



{



for(j=0;j<LARGEURSIF;j++)




{




// en virgule fixe 14 (16bits)




Y = 16384*yuv->Y[i][j] + 8192;

//14bits




U = yuv->U[i][j]-128;




V = yuv->V[i][j]-128;




rgb->R[i][j]  = clip((Y               + 22965 * V)>>14);




rgb->G[i][j]  = clip((Y - 5684  * U   - 11701 * V)>>14);




rgb->B[i][j]  = clip((Y + 29035 * U              )>>14);




}



}


return 0;


}  // fin yuv2rgb
/******************************************************/

/* Fonction rgb2hsv 

   ---------------------

   Conversion rgb -> hsv

   --------------------- */

int rgb2hsv(const  t_image_RGB *rgb, t_image_HSV *hsv)


{


int i,j ;


signed int R,G,B,H,S,V;


signed int maxColor,minColor,deltaColor;  //format 32 bits pour les resultats intermediaires (+ rapide) 


for(i=0;i<HAUTEURSIF;i++)



{



for(j=0;j<LARGEURSIF;j++)




{







R = rgb->R[i][j];

 


G = rgb->G[i][j];



        B = rgb->B[i][j]; 




minColor=min(min(B,G),R);




maxColor=max(max(B,G),R);




deltaColor = maxColor - minColor; 





// Compris dans l'intervalle [ 0 255 ]



  




    
// Pour du gris uniforme R=G=B==> min=max==>delta=0




 
// Couleur pure vert [0 255 0] => delta = 255 */




V = maxColor ;




if(deltaColor == 0)





{

// La nuit tous les chats sont gris





hsv->H[i][j] = 0;





hsv->S[i][j] = 0;





hsv->V[i][j] = V;





continue;





}





S = (deltaColor*255)/maxColor;





// Compris dans l'intervalle [0 255]




   
// car deltaColor = (max-min) < (max-0)=V




if(R == maxColor )





{   // rouge est le max





H = (float)((60.0*(G-B))/((float) deltaColor)) ;





}




else 





{





if(G == maxColor ) 






{  // vert est le max






H = 120 + (float)((60.0*(B-R))/((float) deltaColor));






}





else






{  // blue est le max





H = 240 + (float)((60.0*(R-G))/((float) deltaColor));






}





}




if (H<0)





H += 360;




hsv->H[i][j]  = H;




hsv->S[i][j]  = S;




hsv->V[i][j]  = V;




}  // Fin du for(i=0...



}  // Fin du for(j=0...


return 0 ;


} // fin rgb2hsv

/*********************************************************/

/* Fonction sif2hsv

   -----------------------------

   Conversion sif -> hsv

   Conversion directe (+ rapide)

   ----------------------------- */

int sif2hsv(const  t_image_SIF *sif, t_image_HSV* hsv)


{


int i,j, ii, jj ;


signed int Y,V,U ;


signed int R, G, B, H, S, RV, GU, GV, BU ;


signed int deltaColor, minColor, maxColor ;


for(i=0;i<HAUTEURSIF;i+=2)



{



for(j=0;j<LARGEURSIF;j+=2)




{




// calcul en virgule fixe 14 bits




U =  sif->I[i/2][j/2] - 128;




V =  sif->F[i/2][j/2] - 128;




RV = 22965 * V ;




GU = -5684 * U ;




GV = -11701 * V ;




BU = 29035 * U ;




for(ii=0;ii<2;ii++)





{





for(jj=0;jj<2;jj++)






{






Y = 8192 + 16384*sif->S[i+ii][j+jj] ;







R = clip((Y + RV)>>14);






G = clip((Y + GU + GV)>>14);






B = clip((Y + BU)>>14);






maxColor = max(max(B,G),R); // maxcolor = V de hsv





minColor = min(min(B,G),R);






hsv->V[i+ii][j+jj]  = maxColor ;






deltaColor = maxColor - minColor ; 







//[ 0 255 ]







// pour du gris uniforme R=G=B==> min=max==>delta=0







// couleur pure vert [0 255 0] =>delta = 255






if(deltaColor == 0)







{






// la nuit tous les chats sont gris







hsv->H[i+ii][j+jj] = 0;







hsv->S[i+ii][j+jj] = 0;







continue;







};






S  = (deltaColor*255)/maxColor; 







// [0 255] ;







// car deltaColor = (max-min) <( max -0) =V







//S  = (deltaColor*255.0/( (double) Vv) ); 







// [0 255] ; V>1 = V/2 .. pour l'arrondi...






if(R == maxColor ) // rouge est le max







H = (float)((60.0*(G-B))/((float) deltaColor)) ;






else 






{






if(G == maxColor ) // vert est le max







H = 120 + (float)((60.0*(B-R))/((float) deltaColor));







else // blue est le max







H = 240 + (float)((60.0*(R-G))/((float) deltaColor));






}






if (H<0)







H += 360;






hsv->H[i+ii][j+jj]  = H ;






hsv->S[i+ii][j+jj]  = S ;






}  // fin du for jj





} // fin du for ii




}  // fin du for i



} // fin du for j


return 0;


} // fin sif2hsv

/*********************************************************************************************

   Fichier robot_im.c               Steiner, Potiez

   Libraire pour fichier robot_im.c 

*********************************************************************************************/

# include "robot_im_type.h"

# include <string.h>

# include <stdio.h> /* printf fprintf.... etc */

/* E/S sur fichiers */

# include "robot_file_IO.h"

# ifndef ROBOT_IM_H


# define ROBOT_IM_H


/* Definition pour le max et min de 2 nombres */


# define max(a,b) ((a)>(b) ? (a):(b))


# define min(a,b) ((a)>(b) ? (b):(a))


/* Saturation a 0 et 255 */


# define clip(a) ( (a) > 0 ? (((a)<255) ? (a) :255) :0)


// fonction de conversion

int sif2yuv(const t_image_SIF *sif, t_image_YUV *yuv);


// conversion yuv vers rgb


int yuv2rgb( const t_image_YUV *yuv, t_image_RGB *rgb);


// conversion rgb au format hsv


int rgb2hsv( const t_image_RGB *rgb, t_image_HSV *hsv);


// conversion directe


int sif2hsv(const  t_image_SIF *sif, t_image_HSV *hsv);

# endif

/*********************************************************************************************

   fichier robot_im_type.h
Steiner, Potiez, Brette, Corke    Annee 2002-2003    

*********************************************************************************************/

// Fichier pour les versions 1.1b ou superieures. Plus de small

/* Librairie principale pour logiciel camera du robot E=M6 2003




* declaration des differentes structures d'image




* # define utiles




* declaration des autres types de structure utilisees  */

#ifndef ROBOT_IM_TYPE_H


#define ROBOT_IM_TYPE_H


#define LARGEURSIF 320


#define HAUTEURSIF 240


/* On rappelle qu'un pixel est caracterise par un int32 tel que :

 

* bit 0  a '1' : pixel vert



* bit 9  a '1' : pixel rouge



* bit 18 a '1' : pixel NOCOLOR



* bit 30 a '1' : pixel appartient deja a un objet */

# define MASQUE_VERT 0x01


# define MASQUE_ROUGE (MASQUE_VERT << 9)  // 0x200

# define MASQUE_NOCOLOR (MASQUE_VERT << 18)  //  0x40000

# define MASQUE_OBJET (MASQUE_VERT << 30)  //  0x40000000

/* il se trouve que c'est les memes que les masques */


# define GREEN 0x01


# define IN_OBJET (GREEN << 30)




# define NOCOLOR (GREEN << 18)


# define RED (GREEN << 9)  // 512


# define PILE_1 0x01


# define PILE_2 0x02


# define PILE_3 0x03


# define OBJET_DEBOUT 0x04


# define OBJET_EN_BIAIS 0x05


# define OBJET_BIZARRE 0x06


# define PING_PONG 0x07


/**********************************************************/


/* Declaration des differents types de structures d'image */


/**********************************************************/ 


// structure de type SIF


// format de l'image récupérée par USB (format YUV 4:2:2)


// S -> information de luminance


// I & F -> information de chrominance bleue et rouge


typedef struct {



unsigned char S[HAUTEURSIF][LARGEURSIF];



unsigned char I[HAUTEURSIF/2][LARGEURSIF/2];



unsigned char F[HAUTEURSIF/2][LARGEURSIF/2];




} t_image_SIF;


// Structure pour image YUV de 240*320


// de type unsigned char


typedef struct  {



unsigned char Y[HAUTEURSIF][LARGEURSIF];



unsigned char U[HAUTEURSIF][LARGEURSIF];



unsigned char V[HAUTEURSIF][LARGEURSIF];




} t_image_YUV;


// Image RGB de taille 240*320 de type signed short int


typedef struct  {



signed short int R[HAUTEURSIF][LARGEURSIF];



signed short int G[HAUTEURSIF][LARGEURSIF];



signed short int B[HAUTEURSIF][LARGEURSIF];




} t_image_RGB;


// Image HSV de taille 240*320 de type signed short int


typedef struct  {



signed short int H[HAUTEURSIF][LARGEURSIF];



signed short int S[HAUTEURSIF][LARGEURSIF];



signed short int V[HAUTEURSIF][LARGEURSIF];




}t_image_HSV ;


/************************************************************************/


/* Declaration des types necessaire au bon fonctionnement de l'ensemble */


/************************************************************************/


// Structure qui stocke les parametres webcam


typedef struct {




int manual_red ;




int manual_blue ;




int cag ;




int shutter_speed ;




int backlight ;




} t_param_webcam;


// Matrice classifiee rouge ou vert


// En fait c'est sous forme de structure car on ne sait pas faire 


// des pointeurs sur des tableau a deux dimensions


typedef struct {



int M[HAUTEURSIF][LARGEURSIF];




} t_matrice;


// Structure qui contient des informations sur un objet




typedef struct {



int couleur;



int ii_min_tache ;



int ii_max_tache ;



int jj_min_tache ;



int jj_max_tache ;



int ii_centre ;



int jj_centre ;



int hauteur ;



int largeur ;



int nb_pixels ;



int angle;



int distance;



int type;




}t_objet ; 


// Structure qui contient des informations sur le terrain




typedef struct {



int nb_objets ;



t_objet objet[40] ;




} t_etat_terrain ; 

#endif

/*********************************************************************************************

  Fichier robot_liaison_serie


Turpin et Steiner et Corke aussi

   -------------------------------------------------------

   Regroupe l'ensemble des fonctions pour la liaison serie

   Version qui fonctionne avec des variables globales

   Que celui qui veut developpe une version avec des 

   pointeurs. Moi j'ai pas envie de le faire...

   -------------------------------------------------------

*********************************************************************************************/

# include "robot_liaison_serie.h"

// Les dites variables globales. Merci M. Turpin !!

extern int fd_liaison_serie ;

extern char buf ;

extern struct termios termios_p ;

/*****************************************************************************/

/* Fonction emettre_etat_terrain

   --------------------------------------------

   Envoie par la liaison serie des informations

   sur les palets detectes lors de la prise de 

   la derniere photo

   --------------------------------------------  */

void emettre_etat_terrain(const t_etat_terrain *terrain)


{


int i;


emettre(0xC1) ;
   //photo prete pour transmission

while(recevoir() != 0X02) ;
//debut transmission

emettre(0xC2) ;
   //accuse

for(i=0 ; i< terrain->nb_objets ; i++)



{



if(terrain->objet[i].couleur == GREEN)




emettre_info_palet((char) terrain->objet[i].angle, 





   
   (char) terrain->objet[i].distance,





   
   0, 1) ;



if(terrain->objet[i].couleur == RED)




emettre_info_palet((char) terrain->objet[i].angle, 





   
   (char) terrain->objet[i].distance,





   
   1, 1) ;



}


emettre_fin_transmission() ;


}

/***********************************************************/

/* Fonction emettre_info_palet

    --------------------------------------------------------------

    Emet les infos sur un palet

    Protocole : on transmet des char. Les deux bits msb indiquent 

    quelle est la donnee transmise :

        * "00" => cap


* "01" => distance


* "10" => type


* "11" => mot de controle

    -------------------------------------------------------------- */

void emettre_info_palet(char cap, char distance, char couleur, char taille)


{


char type=0x80 ;


cap = (cap & 0x3F) ;


if((distance&0x03)!=0)   // Cas ou les deux bits lsb de distance ne sont pas a '0'




 // Dans ce cas, on transmet le multiple de 4 immediatement superieur



distance=(distance>>2)+1 ;


else



distance=distance>>2 ;


distance=(distance&0x3F)|0x40 ;


type=type|couleur ;


type=type|(taille<<1) ;


while(recevoir()!=0x03) ;



emettre(cap) ;


while(recevoir()!=0x03) ;



emettre(distance) ;


while(recevoir()!=0x03) ;    // On emet le type et la couleur sur un seul mot de six bits



emettre(type) ;


}

/************************************************************/

/* Fonction emettre_fin_transmission

   ----------------------------------------------

   Emet le mot de controle de fin de transmission

   ---------------------------------------------- */

void emettre_fin_transmission(void)


{


if(recevoir()==0x03)



emettre(0XC3) ;


}

/***************************************************************/

/* Fonction ouvrir_liaison

   -----------------------------------------------

   S'occuppe de l'ouverture de la liaison serie et 

   qui configure les parametres de cette derniere

   ----------------------------------------------- */

void ouvrir_liaison(void)


{


if(( fd_liaison_serie = open("/dev/ttyS0",O_RDWR )) == -1)



{



printf("erreur d'ouverture de la liaison\n") ;



exit(-1) ;



}


/* lecture des parametres courant
*/


tcgetattr(fd_liaison_serie,&termios_p) ;


/* on ignore les BREAK et les caracteres avec erreurs de parite */


termios_p.c_iflag = IGNBRK | IXOFF ;


/* pas de mode de sortie particulier */


termios_p.c_oflag=0 ;


/* liaison a 9600 bps avec 8 bits de donnees    


   NE SURTOUT PAS OUBLIER CREAD POUR PERMETTRE LA RECEPTION !!!!!  */


termios_p.c_cflag= CLOCAL | B38400 | CS8 | CREAD ;


/* pour eviter de renvoyer le caractere recu    */
    


termios_p.c_lflag = FLUSHO ;


/* caracteres immediatement dispo */


termios_p.c_cc[VMIN] = 1 ;


termios_p.c_cc[VTIME] = 0 ;    // 0 et pas 1...


/* sauvegarde des nouveaux parametres */


tcsetattr(fd_liaison_serie, TCSANOW, &termios_p) ;


printf("Liaison serie en attente de OxAA\n");


while( recevoir() != -86);   // On attend 0xAA


printf("0xAA recu : Liaison serie ouverte. Vive la synchronisation\n");


}

/*************************************************************/

char recevoir(void)


{


if(read(fd_liaison_serie,&buf,1) == -1)



return -1;


return(buf);


}

/*************************************************************/

void emettre(char donnee)


{


write(fd_liaison_serie,&donnee,1);


//printf("donnee envoyee=%x\n",donnee);


}

/*************************************************************/

/*  ENVOI DES INFOS SUR L'ETAT DU TERRAIN AU DEBUT
*/

/**************************************************************/

int emettre_photo_ligne_3_4(char position_palet, char couleur_palet)


{


char octet=0 ;


char recu ;


// La liaison serie passe en mode bloquant


fcntl(fd_liaison_serie, F_SETFL, fcntl(fd_liaison_serie, F_GETFL)&~O_NONBLOCK) ;


//printf("Debut fonction emettre_photo_ligne_3_4\n");


emettre(0x80) ;
//photo prete


recu = recevoir() ;


if(recu == 0x03)



{



octet = 0x10 | (position_palet & 0x0F) ;



emettre(octet) ;



}


else



{



if(recu == -16)




{




return -1 ;




}



}


recu = recevoir() ;


if(recu == 0x03)



{



octet = 0x20 | ((position_palet & 0xF0)>>4) ;



emettre(octet) ;





}


else



{



if(recu == -16)




{




return -1 ;




}



}




recu = recevoir() ;


if(recu == 0x03)



{



octet = 0x30 | (couleur_palet & 0x0F) ;



emettre(octet) ;



}


else



{



if(recu == -16)




{




return -1 ;




}



}


recu = recevoir() ;


if(recu == 0x03)



{




octet = 0x40 | ((couleur_palet & 0xF0)>>4) ;



emettre(octet) ;



}


else



{



if(recu == -16)




{




return -1 ;




}



}


return 0;


}

/*********************************************************************************************

  Fichier robot_liaison_serie.h            Anthony Corke et les autres  20/03/03

   include pour la liaison serie PC/104

*********************************************************************************************/

/* include pour read, write */

# include <unistd.h>

# include <sys/types.h>

# include <stdio.h>

#include <stdlib.h>   

/* include pour open */

# include <sys/stat.h>

# include <fcntl.h>

#include <termios.h>

#include <sys/ioctl.h>

# include "robot_im_type.h"

# ifndef LIAISON_SERIE


# define LIAISON_SERIE


# define PRENDRE_PHOTO 0x01


# define DEBUT 
      0x02


# define OK_OCTET      0x03


void emettre (char donnee) ;


char recevoir (void) ;


void ouvrir_liaison(void) ;


void emettre_fin_transmission(void) ;


void emettre_info_palet(char cap, char distance, char couleur, char taille) ;


void emettre_etat_terrain(const t_etat_terrain *terrain) ;


int emettre_photo_ligne_3_4(char position_palet, char couleur_palet) ;

# endif

/*********************************************************************************************

   Fichier robot_morph.c 

Steiner Potiez Brette Corke


16/02/2003

   ------------------------------------------------------

   Fichier contenant les fonctions relatives a l'erosion, 

   la dilatation et a la classification

   ------------------------------------------------------

*********************************************************************************************/

# include "robot_morph.h"

/********************************************************************************




DEBUT DES FONCTIONS

*********************************************************************************/

/********************************************************************************/

/* Fonction classif

   -----------------------------------------------

   Classifie l'image HSV en RED, GREEN et NOCOLOR

   Le resultat est une structure de type t_matrice

   ----------------------------------------------- */

void classif(const t_image_HSV *hsv, t_matrice *matrice)


{


int H, S, V, i, j ;


for (i=0;i<HAUTEURSIF;i++)




{




for(j=0;j<LARGEURSIF;j++)





{





H=hsv->H[i][j];





S=hsv->S[i][j];





V=hsv->V[i][j];




if(S>S_seuil_R)





matrice->M[i][j]=RED;




else




if((H>=H_min_GREEN)&&(H<=H_max_GREEN)&&(S>S_seuil_G)&&(V<V_seuil_G))





matrice->M[i][j]=GREEN;




     else






matrice->M[i][j]=NOCOLOR;





}




}


}

/********************************************************************/

/* Fonction classif4_2

   ------------------------------------

   Classif speciale pour debut du match

   ------------------------------------ */

void classif4_2(const t_image_HSV *hsv, t_matrice *matrice)


{


int H, S, V, i, j ;


for (i=0;i<HAUTEURSIF;i++)




{




for(j=0;j<LARGEURSIF;j++)





{





H=hsv->H[i][j];





S=hsv->S[i][j];





V=hsv->V[i][j];




if(S>S_seuil_R)





matrice->M[i][j]=RED;




else




  if((H>=50)&&(H<=H_max_GREEN)&&(S>S_seuil_G)&&(V<V_seuil_G))





matrice->M[i][j]=GREEN;




     else






matrice->M[i][j]=NOCOLOR;





}




}


}

/********************************************************************/

/* Fonction eroder

   ----------------------------

   Realise l'erosion de l'image

   Ecrit par M.POTIEZ

   ---------------------------- */

void eroder(const t_matrice *matrice, t_matrice *matriceE) 


{


int i,j;


int valeur;


for(i=0;i<HAUTEURSIF;i++)



for(j=0;j<LARGEURSIF;j++)




matriceE->M[i][j]=0;


/* On suppose que l'on a du noir tout autour de l'image erodee */ 


for(j=0;j<LARGEURSIF;j++)



{



matriceE->M[0][j]=0;

     // bord haut


matriceE->M[HAUTEURSIF-1][j]=0;      // bord bas


}


for (i=1;i<HAUTEURSIF-1;i++)



{



matriceE->M[i][0]=0;


//bord gauche


matriceE->M[i][LARGEURSIF-1]=0;     //bord droit


valeur= (matrice->M[i-1][0])|((matrice->M[i][0])<<1)|((matrice->M[i+1][0])<<2)|

  


((matrice->M[i-1][1])<<3)|((matrice->M[i][1])<<4)|((matrice->M[i+1][1])<<5)|

    


((matrice->M[i-1][2])<<6)|((matrice->M[i][2])<<7)|((matrice->M[i+1][2])<<8);



if((valeur&0x000001FF)==0x000001FF)  // Les 9 cases du curseur sont vertes



matriceE->M[i][j]=GREEN;



if((valeur&0x0003FE00)==0x0003FE00)  // Les 9 cases du curseur sont rouges



matriceE->M[i][j]=RED;



if((valeur&0x07FC0000)==0x07FC0000)  // Les 9 cases du curseur sont ni vertes ni rouges 




matriceE->M[i][j]=NOCOLOR;



for(j=2;j<LARGEURSIF-1;j++)  // A partir de la valeur precedente prise pour j=2 on decale 







 // le curseur vers la droite et ont reinitialise seulement la







 // colone de droite du curseur.




{




valeur=((valeur>>3)&0x00FC7E3F)|





(((matrice->M[i-1][j+1])<<6)|((matrice->M[i][j+1])<<7)|((matrice->M[i+1][j+1])<<8));




if((valeur&0x000001FF)==0x000001FF)  // Les 9 cases du curseur sont vertes




matriceE->M[i][j]=GREEN;




if((valeur&0x0003FE00)==0x0003FE00)  // Les 9 cases du curseur sont rouges




matriceE->M[i][j]=RED;




if((valeur&0x07FC0000)==0x07FC0000)  // Les 9 cases du curseur sont ni vertes ni rouges




matriceE->M[i][j]=NOCOLOR;




}



}


}

/********************************************************/

/* Fonction dilater

   --------------------------------

   Realise la dilatation de l'image

   -------------------------------- */

void dilater(const t_matrice *matrice,t_matrice *matriceD) 


{


int i,j;


long int valeur;


#define MASK_GREEN 0x1FF


#define MASK_RED  (MASK_GREEN<<9)


#define MASK_NC   (MASK_GREEN<<18)


for(i=0;i<HAUTEURSIF;i++)



for(j=0;j<LARGEURSIF;j++)




matriceD->M[i][j]=0;


//------------------------------------------------------------------


//
le curseur est dans le coin en haut a gauche

   *


//   x x x






   *

   
//   x 4 7






   *

     
//   x 5 8






   *


//------------------------------------------------------------------


i=0;


j=0;


valeur=(((matrice->M[i][j])<<4)|((matrice->M[i+1][j])<<5)|((matrice->M[i][j+1])<<7)|((matrice->M[i+1][j+1])<<8));//&0x06C361B0;


if(valeur&MASK_GREEN)



matriceD->M[i][j]=GREEN;


if(valeur&MASK_RED)



matriceD->M[i][j]|=RED;


//-------------------------------------------------------------------


//


le curseur est en haut 


    *


//   x x x 






    *

   
//   1 4 7






    *

   
//   2 5 8




 

    *


//-------------------------------------------------------------------


i=0;


for(j=1;j<LARGEURSIF-1;j++)



{



valeur=(((matrice->M[i][j-1])<<1)|((matrice->M[i+1][j-1])<<2)|((matrice->M[i][j])<<4)|



((matrice->M[i+1][j])<<5)|((matrice->M[i][j+1])<<7)|((matrice->M[i+1][j+1])<<8));//&0x06DB6DB6;



if(valeur&MASK_GREEN)




matriceD->M[i][j]=GREEN;



if(valeur&MASK_RED)




matriceD->M[i][j]|=RED;



}


//------------------------------------------------------------------


//
le curseur est dans le coin en haut a droite

   *


//   x x x






   * 

  
//   1 4 x






   *

   
//   2 5 x






   *


//------------------------------------------------------------------


i=0;


j=LARGEURSIF-1;


valeur=(((matrice->M[i][j-1])<<1)|((matrice->M[i+1][j-1])<<2)|((matrice->M[i][j])<<4)|



((matrice->M[i+1][j])<<5));//&0x00D86C36;


if(valeur&MASK_GREEN)



matriceD->M[i][j]=GREEN;


if(valeur&MASK_RED)



matriceD->M[i][j]|=RED;


//------------------------------------------------------------------


//
le curseur est sur le cote gauche


   *


//   x 3 6






   * 

   
//   x 4 7






   *

   
//   x 5 8






   *


//------------------------------------------------------------------


j=0;


for (i=1;i<HAUTEURSIF-1;i++)



{



valeur= (((matrice->M[i-1][j])<<3)|((matrice->M[i][j])<<4)|((matrice->M[i+1][j])<<5)|

   


((matrice->M[i-1][j+1])<<6)|((matrice->M[i][j+1])<<7)|((matrice->M[i+1][j+1])<<8));//&0x07E3F1F8;



if(valeur&MASK_GREEN)




matriceD->M[i][j]=GREEN;



if(valeur&MASK_RED)




matriceD->M[i][j]|=RED;



}


//------------------------------------------------------------------


//
le curseur est au centre



   *


//   0 3 6






   *


//   1 4 7






   *


//   2 5 8
c'est le cas general ici 


   *


//------------------------------------------------------------------


for (i=1;i<HAUTEURSIF-1;i++)



{



// initialisation pour la premiere (la 1ere colonne)



valeur= (matrice->M[i-1][0])|((matrice->M[i][0])<<1)|((matrice->M[i+1][0])<<2)|

  


((matrice->M[i-1][1])<<3)|((matrice->M[i][1])<<4)|((matrice->M[i+1][1])<<5)|

    


((matrice->M[i-1][2])<<6)|((matrice->M[i][2])<<7)|((matrice->M[i+1][2])<<8);



if(valeur&MASK_GREEN)




matriceD->M[i][1]=GREEN;



if(valeur&MASK_RED)




matriceD->M[i][1]|=RED;



for(j=2;j<LARGEURSIF-1;j++)




{




// on supprime les 3 bits de poids fort de chaque couleur




// mask =  0000 0000 1111 1100 0111 1110 0011 1111 = 0x00FC7E3F




valeur=((valeur>>3)&0x00FC7E3F)|




(((matrice->M[i-1][j+1])<<6)|((matrice->M[i][j+1])<<7)|((matrice->M[i+1][j+1])<<8));




if(valeur&MASK_GREEN)





matriceD->M[i][j]=GREEN;




if(valeur&MASK_RED)





matriceD->M[i][j]|=RED;




}

        
// colonne de droite




valeur=((valeur>>3)&0x00FC7E3F);



if(valeur&MASK_GREEN)




matriceD->M[i][LARGEURSIF-1]=GREEN;



if(valeur&MASK_RED)




matriceD->M[i][LARGEURSIF-1]|=RED;



}


//------------------------------------------------------------------


//
le curseur est dans le coin en bas a gauche

   *


//   x 3 6






   * 

  
//   x 4 7






   *

  
//   x x x






   *


//------------------------------------------------------------------


i=HAUTEURSIF-1;


j=0;


valeur=(((matrice->M[i-1][0])<<3)|((matrice->M[i][0])<<4)|((matrice->M[i-1][1])<<6)|((matrice->M[i][1])<<7));//& 0x0361B0D8;


if(valeur&MASK_GREEN)



matriceD->M[i][j]=GREEN;


if(valeur&MASK_RED)



matriceD->M[i][j]|=RED;


//------------------------------------------------------------------


//

le curseur est en bas



   *


//   0 3 6 






   *


//   1 4 7






   *

   
//   x x x






   *


//------------------------------------------------------------------


i=HAUTEURSIF-1;


for(j=1;j<LARGEURSIF-1;j++)



{



valeur= ((matrice->M[i-1][j-1])|((matrice->M[i][j-1])<<1)|((matrice->M[i-1][j])<<3)|




((matrice->M[i][j])<<4)|((matrice->M[i-1][j+1])<<6)|((matrice->M[i][j+1])<<7));



if(valeur&MASK_GREEN)




matriceD->M[i][j]=GREEN;



if(valeur&MASK_RED)




matriceD->M[i][j]|=RED;



}


//------------------------------------------------------------------


//
le curseur est dans le coin en bas a droite

   *


//  0 3 x






   * 


//  1 4 x






   *

   
//  x x x






   *


//------------------------------------------------------------------


i=HAUTEURSIF-1;


j=LARGEURSIF-1;


valeur=((matrice->M[i-1][j-1])|((matrice->M[i][j-1])<<1)|



((matrice->M[i-1][j])<<3)|((matrice->M[i][j])<<4));


if(valeur&MASK_GREEN)



matriceD->M[i][j]=GREEN;


if(valeur&MASK_RED)



matriceD->M[i][j]|=RED;


}

/*********************************************************************************************

   Fichier robor_morph.h

   Librairie pour fichier robot_morph.c

*********************************************************************************************/

# include "robot_im_type.h"

# include <stdio.h>

# ifndef ROBOT_MORPH_H


# define ROBOT_MORPH_H


# define S_seuil_G 40


# define H_min_GREEN 60


# define H_max_GREEN 200


# define S_seuil_R 140


# define V_seuil_G 240


void dilater(const t_matrice *matrice,t_matrice *matdil);


void eroder(const t_matrice *matrice,t_matrice *matero);


void classif(const t_image_HSV *hsv, t_matrice *matrice);


void classif4_2(const t_image_HSV *hsv, t_matrice *matrice);

# endif

/******************************************************************************************

   Fichier robot_reglage.c
Steiner, Potiez, Brette, Corke            Annee 2002-2003

   --------------------------------------------------------------------------------------

   Les fonctions de ce fichier permettent un reglage webcam autorisant une classification

   identique pour des luminosites diffrentes (apparement, ca marche dans beaucoup de cas)

   -------------------------------------------------------------------------------------- 

******************************************************************************************/

# include "robot_reglage.h"

/****************************************************************************************


       


DEBUT DES FONCTIONS

*****************************************************************************************/

/****************************************************************************************/

/* Fonction reglage_webcam : le nom parle tout seul

   --------------------------------------------------------------------------------

   1 - On reset les parametres camera aux valeurs d'usine, pour repartir tout

       le temps dans les memes conditions

   2 - Reglage grossier de l'intensite lumineuse sur une zone precise de l'image


   On rappelle  : arg[3]=Vmoy_min





  arg[4]=Vmoy_max




  arg[5]=Pmin -> variation minimale de la valeur du shutter

   3 - Reglage de la balance des blancs jusqu'a obtenir un Hmoy fixe sur la zone

   4 - Reglage plus precis du shutter

   5 - Deuxieme reglage de la balance des blancs

   --------------------------------------------------------------------------------

*/

int reglage_webcam(int fd, t_param_webcam *param, int imin_zone, int imax_zone, int jmin_zone, int jmax_zone)


{


int Vmoy_zone ;


// 1 - On load des parametres usine


ioctl(fd,VIDIOCPWCFACTORY);


// 2 - Reglage grossier du shutter


fd = reglage_shutter_webcam_zone(fd, param, &Vmoy_zone, 137, 143, 250, imin_zone, imax_zone, jmin_zone, jmax_zone);


// 3 - Reglage de la balance des blancs


fd = reglage_balance(fd, param, Vmoy_zone, imin_zone, imax_zone, jmin_zone, jmax_zone);


// 4 - Reglage plus precis du shutter, puis de nouveau de la balance des blancs


fd = reglage_shutter_webcam_zone(fd, param, &Vmoy_zone, 137, 143, 100, imin_zone, imax_zone, jmin_zone, jmax_zone);



// 5 - Deuxieme reglage de la balance des blancs


fd = reglage_balance(fd, param, Vmoy_zone, imin_zone, imax_zone, jmin_zone, jmax_zone);


return fd;


}

/**************************************************************************/

/* Fonction reglage_shutter_webcam_zone

   --------------------------------------------------

   Regle la vitesse d'obturation du

   shutter pour un Vmoy_zone dans un carre noir donne

   -------------------------------------------------- */

int reglage_shutter_webcam_zone(int fd,t_param_webcam *param, int *Vmoy_zone, int Vmoymin,

int Vmoymax, int Pmin,int imin_zone, int imax_zone, int jmin_zone, int jmax_zone)


{


t_image_SIF sif ;


t_image_HSV hsv ;


int compteur = 0, Vmoymoy ;


int P ;


Vmoymoy = (Vmoymin + Vmoymax)/2 ;


fd = set_webcam_ioctl(fd, param) ;


do



{



compteur ++;



fd = set_webcam_ioctl(fd, param);



fd = read_webcam(fd, &sif);



sif2hsv(&sif, &hsv);



*Vmoy_zone = calculer_Vmoy_zone(&hsv, imin_zone,imax_zone, jmin_zone, jmax_zone);



printf("************************************************************\n");



printf("*    Valeur moyenne de la luminance du carreau noir : %d    \n",*Vmoy_zone);



printf("*      Valeur du shutter : %d\n",param->shutter_speed);



if(*Vmoy_zone>Vmoymax)




{




P =  (*Vmoy_zone - Vmoymoy)*30 ; // C'est positif






if(P<Pmin)





P=Pmin ;




param->shutter_speed = param->shutter_speed - P;




}



if(*Vmoy_zone<Vmoymax)




{




P = (Vmoymoy - *Vmoy_zone)*30 ; // C'est positif aussi !!




if(P<Pmin)





P=Pmin ;




param->shutter_speed = param->shutter_speed + P;




}



} while((*Vmoy_zone<Vmoymin) || (*Vmoy_zone>Vmoymax));


printf("\n");



printf("\nValeur du compteur pour le reglage du shutter: %d\n",compteur);


return fd ;


}

/********************************************************************************************/

/* Fonction calculer_Vmoy_zone

   ------------------------------------------------------------

   Comme son nom l'indique, cette fonction calcule et retourne 

   la moyenne de la composante V sur la zone de reglage

   ------------------------------------------------------------ */

int calculer_Vmoy_zone(const t_image_HSV *hsv,int imin_zone, int imax_zone, int jmin_zone, int jmax_zone)


{


int i,j;


int somme=0, Vmoy_zone;


// Les valeurs de start et de stop de i et j doivent etre determinees au prealable


// (sous Matlab par exemple), elles correspondent a un carreau noir


for(i=imin_zone;i<=imax_zone;i++)



for(j=jmin_zone;j<=jmax_zone;j++)




somme += hsv->V[i][j];



Vmoy_zone = somme/((imax_zone-imin_zone)*(jmax_zone-jmin_zone));



return Vmoy_zone ;


}

/***********************************************************************/

/* Fonction reglage_balance

   ----------------------------------------------------------

   Regle automatiquement la balance des blancs pour ramener

   la longueur d'onde du noir (Hmoy sur la zone de reglage)

   a une valeur determinee 

   ---------------------------------------------------------- */

int reglage_balance(int fd, t_param_webcam *param, int Vmoy, int imin_zone, int imax_zone, int jmin_zone, int jmax_zone)


{


t_image_SIF sif ;


t_image_HSV hsv ;


int compteur = 0;


int Hmoy ;


do  {




printf("***************************************************\n");



printf("* Valeur de manual_red : %d\n", param->manual_red);



printf("* Valeur de manual_blue : %d\n", param->manual_blue);



compteur ++;



fd = set_webcam_ioctl(fd, param);



fd = read_webcam(fd, &sif);



sif2hsv(&sif, &hsv);



Hmoy = calculer_Hmoy_noir(&hsv, Vmoy,imin_zone, imax_zone, jmin_zone, jmax_zone);



if(Hmoy<HMOYMINNOIR)




{




param->manual_red /= 1.05;




param->manual_blue *= 1.05;




}



if(Hmoy>HMOYMAXNOIR)




{




param->manual_red *= 1.05;




param->manual_blue /= 1.05;




}



printf("* Valeur moyenne de H des pixels noirs : %d\n",Hmoy);



} while((Hmoy<HMOYMINNOIR) || (Hmoy>HMOYMAXNOIR));


printf("\nValeur du compteur pour le reglage de la balance: %d\n", compteur);


return fd;


}

/************************************************************************************/

/* Fonction calculer_Hmoy_noir

   -----------------------------------------------

   idem calculer_Vmoy_noir sauf que c'est sur H...

   -----------------------------------------------  */

int calculer_Hmoy_noir(const t_image_HSV *hsv, int Vmoy_noir, int imin_zone, int imax_zone, int jmin_zone, int jmax_zone)


{


int i,j;


int somme=0, Hmoy_noir=0;


int nb_pixels_noir=0 ;


Vmoy_noir *= 1.5 ;


for(i=imin_zone;i<=imax_zone;i++)



{



for(j=jmin_zone;j<jmax_zone;j++)




{




somme += hsv->H[i][j];





nb_pixels_noir ++;




}



}


Hmoy_noir = somme/nb_pixels_noir;


return Hmoy_noir ;


}

/*********************************************************************************************

   Fichier robot_reglage.h        Steiner, Potiez, Brette, Corke              Annee 2002-2003 

*********************************************************************************************/

# include "robot_im_type.h"

# include "robot_im.h"

# include "robot_webcam_IO.h"

# include <stdio.h>

# include <sys/ioctl.h>

# ifndef REGLAGE


# define REGLAGE 


# define HMOYMINNOIR 40


# define HMOYMAXNOIR 45

int reglage_webcam(int fd, t_param_webcam *param, int imin_zone, int imax_zone,

int jmin_zone, int jmax_zone);


int calculer_Vmoy_zone(const t_image_HSV *hsv,int imin_zone, int imax_zone, 

int jmin_zone, int jmax_zone);

int reglage_shutter_webcam_zone(int fd,t_param_webcam *param, int *Vmoy_zone, 

int Vmoymin, int Vmoymax, 


int Pmin,int imin_zone, int imax_zone, int jmin_zone, int jmax_zone);


int reglage_balance(int fd, t_param_webcam *param, int Vmoy, int imin_zone, 

int imax_zone, int jmin_zone, int jmax_zone);

int calculer_Hmoy_noir(const t_image_HSV *hsv, int Vmoy_noir, int imin_zone, 

int imax_zone, int jmin_zone, int jmax_zone);

# endif

/***********************************************************************************

 Fichier traite.c   
      Steiner Potiez



17/02/2003

 Fichier regroupant les differents fonctions necessaires a la detection d'objets 

 dans une matrice classifiee ayant deja subi des traitements avec les fonctions

 dilater et eroder 

 --------------------------------------------------------------

 On rappelle qu'un pixel est caracterise par un int32 tel que :

 
* bit 0  a '1' : pixel vert


* bit 9  a '1' : pixel rouge


* bit 18 a '1' : pixel NOCOLOR


* bit 30 a '1' : pixel appartient deja a un objet 

 --------------------------------------------------------------

 */

# include "robot_traite.h"

/*******************************************************************************************

 



DEBUT DES FONCTIONS

*******************************************************************************************/ 

 /*****************************************************************************************/

 /* 
-----------------------------------------------------------------------------------

 
Fonction trouver_extremes_ligne_actuelle 

 

* ligne_actuelle : se passe de commentaire !



* j_init : j a partir duquel on va partir sur la droite pour trouver j_max

 






 gauche pour trouver j_min



* nb_pix : nbre de pixels de la couleur sur la ligne



* masque_couleur : se passe de tout commentaire aussi



* matrice : idem


----------------------------------------------------------------------------------- */

 void trouver_extremes_ligne_actuelle(int ligne_actuelle, int j_init, int masque_couleur,int *p_jmin, 

 
int *p_jmax, int *p_nb_pix, t_matrice *matrice)

 
{


int jj, pixel;


(*p_nb_pix) = 0;


jj = j_init ;


// Boucle pour determiner le maximum sur la ligne actuelle


//--------------------------------------------------------


jj++ ;


if (jj == LARGEURSIF)   // Le pixel de depart a un j = LARGEURSIF-1 (bord droit de l'image)



{



(*p_jmin) = j_init ;



(*p_jmax) = j_init ;



return ;



}


pixel = matrice->M[ligne_actuelle][jj] ;


if ( (!((pixel & masque_couleur) == masque_couleur)) || ((pixel & MASQUE_OBJET) == IN_OBJET))



(*p_jmax) = j_init ;   // Le pixel suivant ne convient pas. Pas de la bonne couleur ou





       // deja dans un objet


else



{



while(1)



 { 



 pixel = matrice->M[ligne_actuelle][jj] ;



 if ( ((pixel & masque_couleur) == masque_couleur) && ((pixel & MASQUE_OBJET) !=



            MASQUE_OBJET) )    // Le pixel en question est bon. Bonne couleur et pas dans




    

       // un objet



 
{




matrice->M[ligne_actuelle][jj] = pixel | IN_OBJET ;




(*p_nb_pix)++ ;




}




jj++ ;    



  
if (jj>=LARGEURSIF)





break;




if((matrice->M[ligne_actuelle][jj] & masque_couleur) == 0)





if((jj>=(*p_jmax)))






break;
  



  }



if((*p_jmax)<jj)




(*p_jmax) = jj ;



}


// Boucle pour determiner le minimum sur la ligne actuelle


//--------------------------------------------------------

jj = j_init ;


do { pixel = matrice->M[ligne_actuelle][jj] ;


     if ( ((pixel & masque_couleur) == masque_couleur) && ((pixel & MASQUE_OBJET) !=



            MASQUE_OBJET) )


     
    {



    matrice->M[ligne_actuelle][jj] = pixel | IN_OBJET ;



    (*p_nb_pix)++ ;



    }


     jj--;


    } while ( ((matrice->M[ligne_actuelle][jj] & masque_couleur) == masque_couleur) &&



    (jj>=0) ) ;


(*p_jmin) = jj ;


} // fin de la fonction trouver_extremes_ligne_actuelle
/*********************************************************/

/* Fonction  trouver_ligne_suivante

   ------------------------------------------------------------------------

   Renvoi '1' si ligne suivante trouvee


  '0' sinon

   Cherche si un pixel est de la bonne couleur et n'appartient pas deja

   a un objet sur la ligne suivante entre le j_min et la j_max de la ligne

   actuelle

   Des qu'un tel pixel est trouve la fonction retourne '1'. Si aucun pixel

   ne repond aux criteres sur la ligne suivante, alors on retourne '0'  

   ------------------------------------------------------------------------  */

int trouver_ligne_suivante( int jmin, int jmax, int masque_couleur, int *ii_suivant, 


int *jj_suivant, const t_matrice *matrice )



{


int pixel ;


int i_local, j_local ;


i_local = (*ii_suivant) + 1 ;


j_local = *jj_suivant ;


for(j_local = jmin; j_local <=jmax; j_local++)



{



pixel = matrice->M[i_local][j_local];



if( ((pixel & masque_couleur)== masque_couleur ) && ((pixel & MASQUE_OBJET)!=




MASQUE_OBJET) )




{




*jj_suivant = j_local ;




*ii_suivant = i_local ;




return 1;




}



}


(*ii_suivant) = i_local - 1 ;


return 0;


}





/*****************************************************************/

/* Fonction explorer_tache 

   FAIRE ICI UN EXPOSE SIMPLE DE L'ALGORITHME DE CETTE FONCTION

*/

void explorer_tache(int ii_initial, int jj_initial, t_matrice *matrice, t_objet *objet)


{


int masque_couleur = 0;


int min_ligne_actuelle = 0,max_ligne_actuelle = 0, ligne_actuelle ;


int jj_init, jj_ligne_precedente ;


int nb_pixels_ligne_actuelle ;


int pixel;


objet->nb_pixels = 0;


pixel=matrice->M[ii_initial][jj_initial];


if ((pixel & MASQUE_VERT) == GREEN)



{



masque_couleur = MASQUE_VERT ;



objet->couleur = GREEN ;



}


if ((pixel & MASQUE_ROUGE) == RED)



{



masque_couleur = MASQUE_ROUGE ;



objet->couleur = RED ;



}



objet->ii_min_tache=ii_initial ;


objet->ii_max_tache=ii_initial ;


objet->jj_min_tache=jj_initial ;


objet->jj_max_tache=jj_initial ;


ligne_actuelle = ii_initial ;


jj_init = jj_initial ;


do {



trouver_extremes_ligne_actuelle(ligne_actuelle, jj_init, masque_couleur,



&min_ligne_actuelle, &max_ligne_actuelle, &nb_pixels_ligne_actuelle, matrice) ;



objet->jj_min_tache = min((objet->jj_min_tache), min_ligne_actuelle);



objet->jj_max_tache = max((objet->jj_max_tache), max_ligne_actuelle);



objet->nb_pixels += nb_pixels_ligne_actuelle ;



if ( verifier_ligne_precedente(ligne_actuelle-1, min_ligne_actuelle, max_ligne_actuelle,



masque_couleur, matrice, &jj_ligne_precedente ) == 1)




explorer_tache_haut(ligne_actuelle-1, jj_ligne_precedente,




max_ligne_actuelle,masque_couleur, objet, matrice );


   } while ( trouver_ligne_suivante(min_ligne_actuelle, max_ligne_actuelle, masque_couleur,


   

&ligne_actuelle, &jj_init, matrice)) ;


objet->ii_max_tache = ligne_actuelle ;


objet->hauteur = objet->ii_max_tache - objet->ii_min_tache ;


objet->largeur = objet->jj_max_tache - objet->jj_min_tache ;


objet->ii_centre = (objet->ii_min_tache + objet->ii_max_tache)/2 ;


objet->jj_centre = (objet->jj_min_tache + objet->jj_max_tache)/2 ;



}  // Fin de la fonction explorer tache
/*************************************************************************************/

/* Fonction explorer_image 

   -----------------------------------------------------------------------------------

   Algorithme rapide : FAIRE sur l'ensemble de l'image

   

       SI un pixel est ((rouge OU vert) ET n'appartient pas a un objet



       
ALORS explorer_tache



       inscrire l'objet dans la structure terrain



       incrementer le champ nb_objets de la structure terrain  

   ----------------------------------------------------------------------------------- */

void explorer_image(t_etat_terrain *terrain,const t_matrice *matrice)


{


int i,j, pixel;


t_objet objet ;


// t_etat_terrain terrain_temp ;


terrain->nb_objets = 0 ;


for(i=0;i<HAUTEURSIF;i++)



for(j=0;j<LARGEURSIF;j++)




{




pixel = matrice->M[i][j] ;




if ((((pixel & MASQUE_VERT) == GREEN) || ((pixel & MASQUE_ROUGE) == RED)) &&





((pixel & MASQUE_OBJET) != IN_OBJET))





{





explorer_tache(i, j, matrice, &objet);





terrain->objet[(terrain->nb_objets)] = objet ;





(terrain->nb_objets)++ ;





} 




}


}

/************************************************************************/

/* Sert uniquement pour le debuggage du logiciel

   ----------------------------------------------------------------------

   Fonction qui affiche le contenu d'une structure de type t_etat_terrain

   ---------------------------------------------------------------------- */

void afficher_exploration(const t_etat_terrain *etat_terrain)


{


int n;


for(n=0 ; n<etat_terrain->nb_objets ; n++)



{



printf("*************************************************\n");



printf("Objet numero %d\n",n+1);



if(etat_terrain->objet[n].couleur== GREEN)




printf("l'objet est vert\n"); 



if(etat_terrain->objet[n].couleur== RED)




printf("l'objet est rouge\n"); 



// printf( "valeur de iimin :  %d
\n", etat_terrain->objet[n].ii_min_tache);



 //printf( "valeur de iimax :  %d
\n", etat_terrain->objet[n].ii_max_tache);



 //printf( "valeur de jjmin :  %d
\n", etat_terrain->objet[n].jj_min_tache);



 //printf( "valeur de jjmax :  %d
\n", etat_terrain->objet[n].jj_max_tache);



printf("Coordonnees de l'objet : %d %d\n", (etat_terrain->objet[n].ii_max_tache +



etat_terrain->objet[n].ii_min_tache)/2, (etat_terrain->objet[n].jj_max_tache +



etat_terrain->objet[n].jj_min_tache)/2 ) ;



printf("Hauteur de l'objet : %d\n", etat_terrain->objet[n].hauteur );



printf("Largeur de l'objet : %d\n", etat_terrain->objet[n].largeur );



printf("Nombres de pixels de la tache : %d\n", etat_terrain->objet[n].nb_pixels );



}


}

/**************************************************************/

/* Fonction explorer tache du haut 

   FAIRE ICI UN EXPOSE SIMPLE DE L'ALGORITHME DE CETTE FONCTION

*/

void explorer_tache_haut (int ligne_init, int jj_init, int jj_max, int masque_couleur,t_objet *objet, t_matrice *matrice)


{


int ligne_actuelle ;


int min_ligne_actuelle, max_ligne_actuelle ;


int nb_pixels_ligne_actuelle = 0;


min_ligne_actuelle = jj_init ;


max_ligne_actuelle = jj_max ;


ligne_actuelle = ligne_init ;


do {



trouver_extremes_ligne_actuelle(ligne_actuelle, jj_init, masque_couleur,



&min_ligne_actuelle, &max_ligne_actuelle, &nb_pixels_ligne_actuelle, matrice) ;



objet->jj_min_tache = min((objet->jj_min_tache), min_ligne_actuelle);



objet->jj_max_tache = max((objet->jj_max_tache), max_ligne_actuelle);



objet->nb_pixels += nb_pixels_ligne_actuelle ;



ligne_actuelle--;




   } while ( verifier_ligne_precedente(ligne_actuelle, min_ligne_actuelle, max_ligne_actuelle, masque_couleur,


   

matrice, &jj_init)) ;


}

/*******************************************************************/

/* Fonction verifier_ligne_precedente 

   FAIRE ICI UN EXPOSE SIMPLE DE L'ALGORITHME DE CETTE FONCTION

*/

int verifier_ligne_precedente (int ligne_precedente, int jj_min, int jj_max, int masque_couleur, const

t_matrice *matrice, int *p_jj)


{


int pixel ;



int j_local ;


j_local = *p_jj ;


for(j_local=jj_min ; j_local<=jj_max ; j_local++)



{



pixel = matrice->M[ligne_precedente][j_local];



if( ((pixel & masque_couleur) == masque_couleur) && ((pixel & MASQUE_OBJET) != IN_OBJET) )




{




*p_jj = j_local ;




return 1;




}



}



*p_jj = j_local ;


return 0;


}

/***************************************************/

/* Fonction epurer_etat_terrain

   ------------------------------------------------------------

   Classe la structure etat terrain dans l'ordre decroissant 

   du nombre de pixel par objet. Puis supprime les objets dont

   le nombre de pixels est inferieur a un certain seuil. Pour

   ce faire, on change le champs nb_objets de la structure... 

   ------------------------------------------------------------ */

void epurer_etat_terrain(const t_etat_terrain *terrain, t_etat_terrain *terrain_epure)


{


int i, ind_start ;


int tab_ind[40] ;


int tmp_nbmax_pixels = 0, tmp_ind = 0, tmp ;


int nb_objets ;


int temp ;


nb_objets = terrain->nb_objets ;


printf("Nb objets : %d\n", nb_objets);


terrain_epure->nb_objets = 0;


// Initialisation du tablo tab_ind


for(i=0;i<40;i++)



tab_ind[i]=i ;



// On met dans tab_ind les indices des palets par ordre decroissant de nbre de pixels


for(ind_start=0; ind_start<nb_objets; ind_start++)



{



for(i=ind_start; i<nb_objets; i++)




{




temp = terrain->objet[tab_ind[i]].nb_pixels ;




if(temp > tmp_nbmax_pixels)





{





tmp_ind = i;





tmp_nbmax_pixels = temp ;





}






}



tmp = tab_ind[ind_start];



tab_ind[ind_start]= tab_ind[tmp_ind] ;



tab_ind[tmp_ind] = tmp ;



tmp_nbmax_pixels = 0;



}


for(i=0; i<nb_objets; i++)



{



terrain_epure->objet[i] = terrain->objet[tab_ind[i]];



}


for(i=0;i<nb_objets;i++)



{



if(terrain_epure->objet[i].nb_pixels < 30)




break ;



}


terrain_epure->nb_objets = i;


}  // fin de la fonction d'epuration
/*********************************************************************************************

 Fichier robot_traite.h

Steiner Potiez Brette Corke      18/02/2003 

 Librairie relative au fichier robot_traite.c

*********************************************************************************************/

# include "robot_im_type.h"

# include <stdio.h>

/* Definition pour le max et min de 2 nombres */

# define max(a,b) ((a)>(b) ? (a):(b))

# define min(a,b) ((a)>(b) ? (b):(a))

# ifndef ROBOT_TRAITE_H


# define ROBOT_TRAITE_H

void trouver_extremes_ligne_actuelle(int ligne_actuelle, int j_init, int masque_couleur,

int *p_jmin, int *p_jmax, int *p_nb_pix, t_matrice *matrice) ;

void explorer_tache(int ii_initial, int jj_initial,t_matrice *matrice,t_objet *objet) ;

int trouver_ligne_suivante( int jmin, int jmax, int masque_couleur, int *ii_suivant, 


int *jj_suivant, const t_matrice *matrice  ) ;

void explorer_image( t_etat_terrain *etat_terrain,const t_matrice *matrice);

void afficher_exploration(const t_etat_terrain *etat_terrain);

int verifier_ligne_precedente (int ligne_precedente, int jj_min, int jj_max, int masque_couleur, const
t_matrice *matrice, int *p_jj);

void explorer_tache_haut (int ligne_init, int jj_init, int jj_max, 

int masque_couleur,t_objet *objet, t_matrice *matrice);

void epurer_etat_terrain(const t_etat_terrain *terrain, t_etat_terrain *terrain_epure) ;

# endif

/*********************************************************************************************

   Fichier robot_webcam_IO.c 

Steiner Potiez Brette Corke


16/02/2003

   -------------------------------------------------

   Fichier regroupant toutes les fonctions relatives

   au reglage de la webcam et a son utilisation

   -------------------------------------------------

*********************************************************************************************/

# include "robot_webcam_IO.h"

/********************************************************************


 

DEBUT DES FONCTIONS

*********************************************************************/

/********************************************************************/

/* Fonction open_webcam 

   ----------------------------------

   Ouvre le peripherique webcam

   Set le fps a 5 et la taille a sif

   ---------------------------------- */

int open_webcam(void)


{


int fd ;


struct video_window vwin ;


int compression = 0;


if((fd = open("/dev/video0", O_RDONLY))<0)



{



printf("Probleme d'ouverture du peripherique webcam\n");



exit(-1);



}


ioctl(fd, VIDIOCGWIN, &vwin) ;


vwin.flags &= ~PWC_FPS_FRMASK ;


vwin.flags |= (5 << PWC_FPS_SHIFT) ;


vwin.height = 240 ;


vwin.width = 320 ;


ioctl(fd, VIDIOCSWIN, &vwin) ;


ioctl(fd, VIDIOCPWCSCQUAL, compression);



return fd;


}

/***********************************************************************/

/* Fonction close_webcam

   ----------------------------

   Ferme le peripherique webcam

   ---------------------------- */

void close_webcam(int fd)


{


if(close(fd)<0)



{



printf("Probleme de fermeture du peripherique webcam\n");



exit(-1);



}


}

/**********************************************************************/

/* Fonction set_webcam_ioctl

   -------------------------------------------

   Applique les parametres desires a la webcam

   ------------------------------------------- */

int set_webcam_ioctl(int fd, t_param_webcam *param)


{


struct pwc_whitebalance NewWhiteBalance = { PWC_WB_MANUAL, param->manual_red, param->manual_blue,


0, 0 };


int cag;


ioctl(fd, VIDIOCPWCSAWB, &NewWhiteBalance);


ioctl(fd, VIDIOCPWCSSHUTTER, &(param->shutter_speed));


ioctl(fd, VIDIOCPWCSAGC, &(param->cag));


ioctl(fd, VIDIOCPWCGAGC, &cag);


return fd;


}

/**********************************************************************/

/* Fonction read_webcam

   -----------------------------------------

   Permet d'acquerir une image au format sif

   -----------------------------------------

   Attention, apparemment y'a pas de buffer, mais on sait jamais trop

   Puis il doit pas y'avoir besoin de l'espece de tempo au debut

    */

int read_webcam(int fd, t_image_SIF *sif)


{


int i,j;


for(i=0;i<65535;i++)



for(j=0;j<100;j++);


if(read(fd, &(*sif), sizeof(*sif))<0)



{



printf("Erreur de lecture sur le peripherique webcam\n");



exit(-1);



}


return fd;


}

/**********************************************************************/

/* Fonction get_webcam_ioctl

   ------------------------------------------------------

   Lit la cag reelle

   Fonction qui typequement ne sert strictement a rien...

   ------------------------------------------------------ */

int get_webcam_ioctl(int fd, t_param_webcam *param)


{


ioctl(fd, VIDIOCPWCGAGC, param->cag);


printf("Valeur reelle de la cag : %d\n", param->cag);


return fd;


}

/*********************************************************************************************

   Fichier robot_webcam_IO.h 

Steiner, Potiez

   Librairie pour fichier robot_webcam_IO.c 

*********************************************************************************************/

# include "robot_im_type.h"

# include "robot_im.h"

/* include pour read, write */

#include <unistd.h>

#include <sys/types.h>

#include <stdlib.h>    /*malloc*/

/* include pour open */

# include <sys/stat.h>

# include <fcntl.h>

# include <stdio.h>

# include <curses.h>

/* Pour module de pwc  (surtout ioctl vraisemblablement ...) */

# include "/usr/src/linux-2.4.18-14/include/linux/videodev.h"  // inclus linux/types.h
# include "/usr/src/linux-2.4.18-14/include/linux/ioctl.h"

# include "/usr/src/linux-2.4.18-14/drivers/usb/pwc-ioctl.h"

/* Pour la commande ioctl */
# include <sys/ioctl.h>

/* Pour la declaration des variables de type pwc_whitebalance */

#include "/usr/src/linux-2.4.18-14/drivers/usb/pwc-ioctl.h"

# ifndef WEBCAM_IO


# define WEBCAM_IO


int open_webcam(void);


int set_webcam_ioctl(int fd, t_param_webcam *param);


int get_webcam_ioctl(int fd, t_param_webcam *param);


int read_webcam(int fd, t_image_SIF *sif);


void close_webcam(int fd);

# endif
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API

C’est le document de référence en ce qui concerne la programmation d’une webcam
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