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Tableau 1. Symboles et mise en forme utilisés dans ce manuel

Symbole

Légende/mise en forme

Description

Informations supplémentaires

Remarque
Exemple de scénario
Exemple
Instructions ou liens supplémentaires fondamentaux
Important
Risque de perte de I'historique des enregistrements ou attention
requise sur des modifications de parametres
Attention a P

Gras, police Arial

Terme de l'interface utilisateur graphique (bouton, menu, fenétre,
option) ou élément du clavier

Italique, police Arial

Mise en évidence, nouveau terme ou référence externe
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Tableau 2. Documents et vidéos Aimetis

Nom du document

Liens

Notes de mises a jour Symphony

https://www.aimetis.com/Xnet/downloads/documentation.aspx

Guide d’installation Symphony

https://www.aimetis.com/Xnet/downloads/documentation.aspx

Guide d’administration Symphony

https://www.aimetis.com/Xnet/downloads/documentation.aspx

Guide d’analyse Symphony

https://www.aimetis.com/Xnet/downloads/documentation.aspx

Guide de l'utilisateur du client Symphony

https://www.aimetis.com/Xnet/downloads/documentation.aspx

Articles de la base de connaissances

http://www.aimetis.com/Support/knowledgebase.aspx

Etudes de cas

http://www.aimetis.com/Solutions/customers-case-studies.aspx

Documents de présentation technique

http://www.aimetis.com/Solutions/whitepapers.aspx

Exemples vidéo des applications

https://www.aimetis.com/Xnet/Marketing/collateral-library.aspx

Webinaires enregistrés

http://www.aimetis.com/Events/webinars.aspx

Présentation du produit

https://www.aimetis.com/Xnet/Marketing/collateral-library.aspx

Liste des appareils vidéo pris en charge

http://www.aimetis.com/Support/supported-video-devices.aspx

Licences

http://www.aimetis.com/Symphony/default--licensing.aspx

Foire aux questions

https://www.aimetis.com/Xnet/Support/fags.aspx
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Portail Aimetis Xnet
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Figure 1. Page d’accueil Aimetis Xnet

Xnet est le portail en ligne d’Aimetis : www.aimetis.com/Xnet

Il vous permet de :

Commander des licences

Gérer les comptes sous-partenaires

Accéder a l'assistance technique et aux téléchargements
Accéder aux outils vente et marketing

Accéder a la traduction du logiciel Aimetis

Remarque : L'accés aux outils dépend du type de compte ; par exemple :
distributeur, partenaire agréé, partenaire autorisé, utilisateur final.
Pour obtenir des instructions, consultez le Tableau 3 a la page v.

Tableau 3. Instructions d’utilisation du portail XNet

Instructions XnetXnet Liens
Manuel de formation XnetXnet - https://www.aimetis.com/Xnet/Marketing/collateral-library.aspx
Revendeurs

Webinaire enregistré - Formation
XNet - Distributeurs

https://www.aimetis.com/Xnet/Marketing/collateral-library.aspx

Webinaire enregistré - Formation
XNet - Partenaires intermédiaires

https://www.aimetis.com/Xnet/Marketing/collateral-library.aspx
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Tableau 3. Instructions d’utilisation du portail XNet (Suite)

Instructions XnetXnet Liens

Manuel de formation Xnet - https://www.aimetis.com/Xnet/Marketing/collateral-library.aspx
Distributeurs

Aimetis Spécifications
d’architecture et techniques https://www.aimetis.com/Xnet/Marketing/collateral-library.aspx
Symphony

Consignes de test des performances
matérielles des systémes de https://www.aimetis.com/Xnet/Marketing/collateral-library.aspx
caméras 10, 20, 40 et 200

Vi
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Nous contacter

Tableau 4. Liens de contact, adresses et numéros de téléphone

Type de contact

Description

A propos d’Aimetis

http://www.aimetis.com/Company/default.aspx

Lien de contact

http://www.aimetis.com/Company/contact.aspx

Lien d’assistance

http://www.aimetis.com/Support/default.aspx

technique
Siege d’Aimetis
500 Weber Street North
L. Waterloo, Ontario, Canada
Ameériques

N2L 4E9
Téléphone : +1866-544-2804 ou +1 519-746-8888
Fax : +1 519-746-6444

Europe-Moyen-Orient-
Afrique

Aimetis GmbH

Am Prime Parc 7

65479 Raunheim

Allemagne

Téléphone : +49 (0) 6142 207 98 60
Fax : +49 (0) 6142 207 98 89
www.aimetis.de

Asie-Pacifique

Aimetis Chine

Rm. 1328 Yunsun Tower
2025 Zhongshan West Road
Xuhui, Shanghai

Chine 200235

Téléphone : 86-21-6182-6916
Fax : 86-21-6182-6777

Préface

vii


http://www.aimetis.com/Company/default.aspx
http://www.aimetis.com/Company/contact.aspx
http://www.aimetis.com/Support/default.aspx
http://www.aimetis.de

Historique du document

Sym-6.11-P-900

Historique du document

Tableau 1. Changements dans ce manuel

Date Description

Version 6.11

e « VE180 - Suivi des personnes a l'intérieur/a 'extérieur » a la page 37

* « Sous-onglet Vue d’ensemble » a la page 40

e « Onglet Vue d’ensemble - Configuration de I'analyse pour le moteur VE180 »
a la page 40

* Adaptation - seuil maximal désormais établi a 500 secondes - « Tableau 12. Options
du sous-onglet Environnement du modéle d’arriere-plan hybride multicouche » a la
page 52

¢ « Sous-onglet Avancé » a la page 57

e« Mode Suivi précis des personnes en 3D - Onglet Avancé » a la page 57
e« Mode Suivi des objets rapides en 2D - Onglet Avancé » a la page 58
e« Mode Suivi des visages - Onglet Avancé » a la page 58

Mars 2013 ¢ « Options du sous-onglet Avancé » a la page 59
e Apparence de 'objet - « Aucun » a la page 60

¢ Assistant de regles - « Figure 36. Exemple d’événement dans |'assistant de régles » a la
page 93

e La planification d’alarme peut étre définie sur des intervalles en minutes - « Figure 39.
Assistant de régles - Planification » a la page 98

Clarification

® « PT091 et PT090 - Suivi PTZ automatique » a la page 77 - « Recommandations » a la
page 77 : en cas de probléme, augmentez le nombre d’images par seconde et améliorez
la qualité des images. N'optimisez PAS la résolution d’analyse. De maniere générale,
ne dépassez pas 400 x 300. Plus la résolution d’analyse est élevée, plus 'unité centrale
est sollicitée. Pour I'analyse FPS, restez a 12 IPS ou moins.

* « VE180 - Suivi des personnes a l'intérieur/a I'extérieur » a la page 37 - description
supplémentaire apportée a l'introduction sur l'utilisation du moteur VE180 plutét que
des moteurs VE150 et VE250.

06.12.12 e Révision pour VE140, VE141 et VE352 : (facultatif) si VE250 est sélectionné par défaut,
vous devez d’abord désélectionner VE250.

¢ Incréments en minutes ou en heures des regles de planification - « Figure 39. Assistant
de regles - Planification » a la page 98

Révisé : Tableau 7, « Options du sous-onglet Environnement de tous les modeles

d’arriere-plan », a la page 47, Sensibilité de I'arriere-plan. Remarque importante révisée

13.09.12 par souci de clarté :

Important : si vous définissez cette option sur une valeur élevée, les objets qui sont

de la méme couleur que l'arriere-plan ne sont pas détectés en tant qu’objets devant

étre suivis.
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Tableau 1. Changements dans ce manuel (Suite)

Date Description
Version 6.10
» « VE180 - Suivi des personnes a l'intérieur/a 'extérieur » a la page 37
® « Sous-onglet Position de la caméra » a la page 42
¢ « Tableau 14. Solutions de dépannage disponibles pour le moteur VE180 » a la page 63
Ao(t 2012 e « PT091 et PTO90 - Suivi PTZ automatique » a la page 77
e « Tache 1 : (Facultatif) Configurer la patrouille caméra » a la page 79
e « Tache 2 : Calibrer la caméra PTZ » a la page 80
¢ « Tache 3 : Configurer le moteur PTO9x » a la page 81
e « Tache 4 : Création d’une regle qui utilise le moteur PT09x » a la page 86
Révisé :
» « Figure 8. Onglet Configuration de I'analyse pour le moteur VE141 » a la page 16
28.02.12 ) , ) . , R
¢ « Pour configurer I'onglet Configuration de I'analyse pour le moteur VE141: » ala
page 16
Ce manuel est nouveau. Le contenu relatif a 'administration se trouve désormais dans un
autre guide.
Version 6.9
Mises a jour mineures dans :
¢ « Tableau 10. Options du sous-onglet Environnement du modele d’arriere-plan
31.01.12 dynamique a double couche » a la page 51
¢ « Tableau 12. Options du sous-onglet Environnement du modeéle d’arriere-plan hybride
multicouche » a la page 52
® « Tableau 13. Options du sous-onglet Avancé » a la page 59
* Nouveau type d’environnement Intérieur : vente au détail, reportez-vous a la section
« Sous-onglet Vue d’ensemble » a la page 40
Version 6.8
Révisé :
¢ Tableau 7, « Options du sous-onglet Environnement de tous les modeéles
d’arriere-plan », a la page 47 au sujet de la détection des modifications importantes
dans la section « VE180 - Suivi des personnes a l'intérieur/a I'extérieur » a la page 37
¢ Flux d’information dans la section « PT091 et PT090 - Suivi PTZ automatique » a la
28.11.11 page 77
Retiré :
Toutes les références a Analytics Scheduler, modification effectuée dans la section 6.7.
Figures mises a jour.
Ajouté :
o «tors-detutilisation-dunecaméraPTZealibrée»atapage69 pour la section « PT091
et PT090 - Suivi PTZ automatique » a la page 77
Sym 6.7-P-203
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Tableau 1. Changements dans ce manuel (Suite)

Date Description

Retiré :

Options Détection de foule, Afficher les statistiques et Taux max. de remplissage de
masque dans I'onglet Avancé de VE150. Voir « VE150 - Suivi avancé des mouvements »
a la page 18.

Octobre 2011

Retiré :

Instructions pour la section « VE410 - Reconnaissances de plaques d’immatriculation »
a la page 90. Tout le contenu se trouve désormais dans le manuel Aimetis Symphony
Automatic License Plate Recognition: Field Planning and Installation, Software

AL Installation, Analytics Configuration Guide (Reconnaissance automatique des plaques :
Guide de planification et d’installation sur site, d’installation du logiciel et de
configuration de I'analyse).

Consultez la page https://www.aimetis.com/xnet/Support/documentation.aspx
Version 6.7.1
Ajouté :
06.09.11 e « Utilisation de I'application de suivi pour ajuster les parametres » a la page 65 pour
VE 180
Version 6.7
Ajouté :
® « VE180 - Suivi des personnes a l'intérieur/a I'extérieur » a la page 37
- M . . 29
Ao(t 2011

e « Sous-onglet Ligne directe » a la page 56

Révisé :

® « VE180 - Suivi des personnes a l'intérieur/a I'extérieur » a la page 37
e« Sous-onglet Environnement » a la page 46
e« Sous-onglet Avancé » a la page 57

Sym-6.6-P-200.5

Erratum

Retiré :

« Symphony exécute son propre serveur SMTP interne. Vous n’avez donc pas besoin de

configurer Symphony avec un autre serveur de messagerie externe », extrait de la

définition du courriel dans : Tableau 18, « Onglets de la section Action de I'assistant de

08.07.11 regles », a la page 95.

En cours :

e Révisions apportées au Fableau16,«Parametres-de-configuration-du-moteur
danalyse PTFOS0»a-pace 55,

¢ Explication des termes d’interface dans la section « Sous-onglet Vue d’ensemble » a la

page 40 pour « VE180 - Suivi des personnes a l'intérieur/a 'extérieur » a la page 37.
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Tableau 1. Changements dans ce manuel (Suite)

Date Description

Retiré :

Contenu du 18 mai 2011 dans la section « VE410 - Reconnaissances de plaques

d’immatriculation » a la page 90.

Désormais dans le manuel, Aimetis Automatic License Plate Recognition (ALPR) Field

Installation & Planning Guide (Guide de planification et d’installation sur site relatif a

la reconnaissance automatique des plaques d’immatriculation Aimetis (ALPR)).

14.06.11 Ajouteé :

e Suggestions d’utilisation des analyses VE180 - Tableau 4, « Configuration de caméra
appropriée », a la page 37.

Révisé :

Modification des icbnes Remarques et Exemples. « Conventions » a la page iii.

Changement de police - tres lisible aussi bien pour les documents en ligne que pour les

imprimés.
Ajouté :
26.05.11 Pour plus d’informations sur I'onglet Exécuter le programme, reportez-vous aux
o sections « Actions » a la page 95 et Tableau 18, « Onglets de la section Action de
I'assistant de régles », a la page 95.
Dans « VE410 - Reconnaissances de plaques d’immatriculation » a la page 90
18.05.11 Ajouté—
£ los i | s 159
Désormais dans le manuel, Guide de planification et d’installation sur site relatif a la
reconnaissance automatique des plaques d’immatriculation Aimetis (ALPR).
Version 6.6
« VE410 - Reconnaissances de plaques d’immatriculation » a la page 90
16.05.11 Révisé -

« Mode d’opération : Comptage de personnes en vue de dessus » a la page 34

Sym-6.5-P-200.7

Ajouté :

Afficher la vue XML - Tableau 1, « Boutons associés a la sélection de moteurs

16 et 28 février 2011 | d’analyse », a la page 4.

« VE180 - Suivi des personnes a l'intérieur/a 'extérieur » a la page 37 - Version béta
indiquée dans un souci de clarté.

Ajouté :
2911.10 Remarque ajoutée a la section « Accélération matérielle » a la page 33 concernant les
o petites différences entre Statique et OpenCL statique, ainsi qu’entre Dynamique et
OpenCL dynamique.
26.11.10 Ajoute: o
« Accélération matérielle » a la page 33
06.10.2010 Premiere version de ce contenu dans le Guide d’administration et d’analyse. Symphony

v6.5.3

Xi
Historique du document



Table des matiéres

A propos des analysSes VIAEO .......c..cceeueeeeireciiieciessssnssessesssesssessssessssessssssssssssns 1
Analyses vidéo disponibles dans Symphony .........coocccciiiiie s 2
Présentation de I'utilisation de la fonction d’analyse vidéo ..........ccccceiriiiiiinnne. 3
Parametres COMMIUNS .....ooiiiiiiiiiiiiie 6
CoUlEUr A€ SUIVI ..cceiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiis s s s 9
Instructions relatives a I’analyse vidéo et création de régles ......ccccccuuuuunnnnnnnn. 10
VE130 - Détection de mouvements par Vid€o .........ceeeeeecciiiiiiiiiiiinnnnnnnseeeseessnsnees 11
VE140 - Erreur d’entrée Vid€o ... s 14
VE141 - Altération de cameéra ... 16
VE150 - Suivi avancé des mouvements .........ccccvvveeieeemmnnnisnnnnnnnsnnsssssssssssssssssssses 18
VE180 - Suivi des personnes a l'intérieur/a I'extérieur .......ccccccovrmrrencivirrrecnnnnnn. 37
DT=ToF=] o] g = o = TP P PP PPRPPPRP 63
Utilisation de I'application de suivi pour ajuster les parameétres ............................... 65
VE250 - Suivi des mouvements ... s s sssssssses 67
VE352 - Détection d’articles abandonnés et retirés ..........cccccoviiiiimiiiiinieceeennnnne. 69
PT091 et PT090 - Suivi PTZ automatique ...........ccoceiiiiiieeeeeerrere e 77
Configuration des moteurs d’analyse PT091 et PTO90 ...........oooiiiiieeiiiiiiiiiiiieeen 78
Calibrage de plusieurs caméras de la méme marque et du méme modele ............. 88
VE410 - Reconnaissances de plaques d’immatriculation ..........cccccvrirrreeennnnnee. 90
Reégles : utilisation de I'assistant de régles ......cccccccciiiiiii s 91
Désactiver les alarmes SUr € SEIrVEUr ............ooiiiiiiiiiiiiiiiiiieieeeeeeeeeeee e 91
Présentation du ProCESSUS ......coiiiiiiiiiiiiiiiiieee et 92
EVENEIMENTS ...ttt e et en et e e n e eeeen s 92
ACLIONS e 95
o F= T T 1 Te= 11 o] o P 98

Xii
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Analyses vidéo et régles associées

A propos des analyses vidéo

L'analyse vidéo Aimetis vous permet d’effectuer les taches suivantes :

e Détecter automatiquement des événements et activités spécifiques a partir de vos caméras, sans
intervention humaine.

e  Filtrer une vidéo et recevoir des notifications uniqguement lorsque des événements ont été
détectés, par exemple, lorsque des véhicules s’arrétent dans la zone d’alarme ou qu’une personne
traverse une barriere numérique.

La fonction d’analyse vidéo robuste actuellement disponible génére beaucoup moins de fausses alarmes que les
méthodes de détection de mouvement utilisées dans les magnétoscopes numériques ou caméras plus anciens.
Aimetis offre des fonctions d’analyse vidéo supplémentaires adaptées a chaque caméra, sous forme de moteurs
vidéos (VE, Video Engines).

Lisez le contenu dans I’ordre suivant :

« Analyses vidéo disponibles dans Symphony » a la page 2

« Présentation de I'utilisation de la fonction d’analyse vidéo » a la page 3

« Instructions relatives a I'analyse vidéo et création de régles » a la page 10

Analyses vidéo et régles associées
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Analyses vidéo disponibles dans Symphony

Licence
Moteur requise Description

Permet de détecter un mouvement simple.

Utilisation intérieure.

Standard Ne classifie pas les objets.

N’offre pas de fonctionnalité de segmentation d’objets
(nécessaire pour le comptage des objets).

VE130 Détection de
mouvements simples

VE140 Erreur d’entrée vidéo |Standard Détecte les pertes de signal vidéo.

Détecte si le champ de vision de la caméra est géné

VE141 Altération de caméra |Standard . - e
(par exemple, de la peinture est vaporisée sur I'objectif).

Filtre les mouvements complexes.

Recommandé pour les environnements intérieurs et extérieurs.
Enterprise Différents modes d’opération (par exemple, le suivi extérieur ou
le comptage de personnes a I'intérieur) sont disponibles en
fonction de I'environnement et de I'application.

VE150 Suivi avancé des
mouvements

VE180 Suivi des personnes

- e Enterprise Filtre les mouvements complexes.
a l'intérieur/a 'extérieur
VE150 Suivi des mouvements | Enterprise Moteur vidéo prét a 'emploi pour le suivi des mouvements.
VE352 Détection d’articles . Détecte les objets abandonnés ou retirés.
Enterprise

abandonnés et retirés Pour une utilisation intérieure/extérieure.

PTO90 et PTO91 Suivi PTZ

. Enterprise Suivi PTZ automatique.
automatique

VE410 Reconnaissance de

) . . Enterprise Reconnaissance de plaques d’immatriculation
plagues d’'immatriculation

que les analyses en cours d’exécution sur les caméras PTZ ne fonctionnent pas

| Important : Sila patrouille caméra est configurée mais désactivée, il est possible
correctement car les paramétres d’analyse par défaut seront restaurés.

Analyses vidéo et régles associées
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Présentation de l'utilisation de la fonction d’analyse vidéo

Pour détecter automatiquement des événements et activités spécifiques, vous devez :
1. « Attribuer une ou plusieurs analyses a la caméra »
2. « Configurer les analyses » a la page 4

3. « Créer une régle et configurer les fonctionnalités de détection de moteur vidéo » a la page 8

Tache 1 : Attribuer une ou plusieurs analyses a la caméra

Dans la boite de dialogue Configuration du serveur (Devices (Equipements)), vous pouvez sélectionner un
moteur d’analyse dans l'onglet Moteurs d’analyse.

IS server Configuration - MyServer - Device =] E3
Server I j
Metweark | Yideo | Digital i Analytics Engines |Analytic:s Configuration |
Mame | Description
D PTO90 - Suto PTZ Tracking This Wideo Engine is capable of performing suto PTZ tracking using smooth, continuous m...
B'I Licenses D PTO91 - &uto PTZ Tracking This Wideo Engine is capable of performing suto PTZ tracking using smooth, continuous m...
Ed Motifications D “E130 - Simple Motion Detection Thiz “ideo Engine detects pixel changes inthe scene az a basis for detecting activity. In ...
-0 | General Settings D “E140 - Video Input Error This Wideo Engine detects if the video input iz one solid colour which may indicate signal ...
=H= Storage D E141 - Camera Tampering Thiz “ideo Engine detects if the video has been compromized through obstructing the: fiel...
g 127.0.001 D “E150 - Motion Tracking This Wideo Engine can be used for indoor applications such as people counting and dwell...
.nJ_u! Server Farm ['E180 - Mation Tracking Thiz Yideo Engine can be used for robust people tracking, in bath indoor and outdoor envi...
= Client Connectivity D SE250 - Motion Tracking This Wideo Engine is capable of maotion tracking in any indoorioutdoor environment from a...
&) Carousels D “E352 - Left and Removed ftem Det...  This Yideo Engine iz capable of detecting left or removed tems.
D “E4 0O - License Plate Recognition This Wideo Engine is capable of license plate recognition.

Figure 1. Onglet Moteurs d’analyse

Important : Certains moteurs vidéo peuvent étre exécutés simultanément avec
d’autres moteurs (par exemple, le moteur de suivi de mouvement VE150 et le
moteur de détection d’article abandonné VE352) sur chaque caméra, tandis que
d’autres (nhotamment, le moteur de détection de mouvement simple VE130 et le
moteur de suivi avancé de mouvement VE150) ne le peuvent pas.

Si le moteur vidéo souhaité n’est pas disponible pour sélection, décochez la case
associée au moteur actuel pour en sélectionner un autre moteur.
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Tache 2 : Configurer les analyses

Une fois les caméras ajoutées et les moteurs d’analyse activés pour les caméras concernées, vous devez
configurer les analyses. Vous pouvez configurer les analyses dans I'onglet Configuration de I'analyse.

{2 Rules Server Ilocalhost -
E+8T Devices .
o Metwark | Yideo | Analytics Engines  [Analytics Configuration
-0 2) CameraZ =
-0 3) Cameral
--T0g 4) Camerad
-0 5) CameraS : ¢ i i
g &) Camerat Analytics Engines IIrdeI_VE1 a0 j Restore Defaults | Select different image
T2 ) Camera? Shive XML View |
-T02 O Camerad ; . S~
% 1;) a 3 Goﬂon Analysis |Camera Postion | Courting Line | AdvancedD
amers
r.j D11} HardwareDevice2 Operation mode IOutdoor Tracking j L
n_E” D7) HardwareDevicel = = = — -
D‘LI Li Track and classify moving objects as people or vehicles in an outdoor scene. Camera angle will

]gl el Statuz  |be approximately 45 Degrees.

(o) Motifications

0] General Settings 5

[5H{=] Storage L o
L[ localhost  Draw =22
- o r— l— +
;ﬂ Server Farm iEras
{1 Client Connectivity

Figure 2. Onglet Configuration de I’analyse

Tableau 1. Boutons associés a la sélection de moteurs d’analyse

Bouton Description

Restauration par

défaut Permet de restaurer les parameétres d’analyse par défaut.

Permet de sélectionner une image dans le clip vidéo en vue de définir le point de

Choisir une image . . s . . 5
9 détection de I'activité ou le point de déclenchement des alarmes dans une scene.
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Tableau 1. Boutons associés a la sélection de moteurs d’analyse (Suite)

Bouton Description
Permet de modifier les paramétres en XML.
Loption Importer la configuration vous permet de charger I'état XML d’un moteur
d’analyse a partir du disque et de modifier manuellement cet état. Une fois que vous
avez cliqué sur OK, I'état XML est appliqué au moteur.
Loption Exporter la configuration vous permet d’enregistrer sur le disque I'état XML
actuel du moteur d’analyse.
Loption XML vous permet de partager facilement la configuration et de soumettre
I'état XML a l'assistance Aimetis si vous rencontrez des problemes lors de la
configuration.
[H XML View = =]
This is the XML for the Algorithm configuration. You can manually modify it and apply to the
algorithm. Please make sure you understand the content of this XML before you make the changes.
<State> -
<Mask Name="Motion"™ Width="640" Height="480">
<Location>
<Resclution width="640" height="480" />
</Location>
<Type>ANY</Type> i
Afficher Ia vue XML <CheckRnyPart0flbject>False</CheckinyPart0flbject> S

IWC</Bita>

</Mask>

<RunMode>Outdoor</RunModes>

<Perspective Name="Calibration™ Width="640" Height="420" Units="3">
<Groundline plx="247" ply="323" p2x="278" p2y="203" meters="5" />
<Groundline plx="228" ply="126" p2x="352" p2y="12&" meters="5" />
<Groundline plx="130" ply="425" p2x="454" p2y="425" meters="5" />
<Person x="64" 432" S
<Person ®x="192" y="336" />
<Person x="320" y="240" />
<Person x="448" y="144" />
<Person x="576" y="48" />

</Perspective>

<Perspective Name="Calibration Owverhead"™ Width="640" Height="480">
<Rectangle Name="Ctr"™ X="198™ ¥="155" Width="175" Height="175" />
<Rectangle Name="Horz"™ X="400" Y="155" Width="238" Height="173" />
<Rectangle Name="Vert™ X="1898" Y="295" Width="175" Height="188" />

</Perspective>
<Mask Name="CountFence" Width="640" Height="480">
<Location>
<Resclution width="640" height="480" />
</Location>
<Type>0NE FENCE</Type> =2
_’ Iv¥ Edit Import Configuration Export Configuration OK Cancel

Comment configurer
I’analytique

Permet d’ouvrir I'aide en ligne.
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Parameétres communs

Les options de configuration peuvent varier légerement selon I'analyse vidéo. Toutefois, il existe de nombreux
points communs :

e« Masques : les zones ol Symphony effectue le suivi des objets »

e« Analyses FPS »

e  « Perspective » a la page 7

Masques : les zones ou Symphony effectue le suivi des objets

Les masques définissent 'emplacement ol Symphony peut suivre les objets. Par défaut, toute la scene est
couverte par le masque jaune. Cela signifie que tous les éléments figurant dans le champ de vision de la
caméra seront analysés. Symphony est congu pour fonctionner correctement dans les environnements
extérieurs dynamiques. Normalement, la pluie ou la neige ne doit pas empécher Symphony de suivre
correctement les objets. Cependant, dans certains cas, vous pouvez ne pas appliquer I'analyse a certaines
portions de I’écran (par exemple, la propriété d’un voisin ou un arbre balancé par le vent qui déclenche de
fausses alarmes).

Masque de mouvement et masque d’alarme

Masque de mouvement :
e Définit la zone (en jaune) de I'image ou 'activité est détectée
Masque d’alarme (configuré dans I’assistant de régles) :
e Définit la zone (en rouge) de I'image ou les alarmes se déclenchent
¢ Ne peut pas étre plus grand que le masque de mouvement
e Estlié au masque de mouvement

Analyses FPS

L'option Analyses FPS vous permet de modifier les images par seconde que la fonction d’analyse doit traiter.
Normalement, ce champ doit conserver sa valeur par défaut.

Remarque : afin de réduire les ressources d’unité centrale utilisées, vous
pouvez enregistrer plus d’images par seconde que le nombre d’images
analysées par le moteur d’analyse.
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Perspective

Pour certaines analyses vidéo, vous devez saisir les informations de perspective pour que l'opération
s’effectue correctement. Par exemple, pour le Suivi extérieur, la perspective est établie en utilisant

trois lignes a des distances différentes dans une image. Pour obtenir un apercu, reportez-vous a la Figure 3.
Notez que la taille des personnes est définie par rapport a la distance (premier plan et arriére-plan).

Les deux lignes horizontales rouges et la ligne verticale bleue figurant dans I'image doivent représenter
fidelement la distance a ces emplacements dans I'image. Les unités (métres, pieds) ne sont pas pertinentes.
En fait, en raison de la perspective, une distance de 1,5 metre (5 pieds) est représentée par une ligne courte
(au loin), tandis que cette méme distance est représentée par une ligne longue, au premier plan. Les
personnes et les voitures qui se trouvent a proximité paraissent plus grandes que celles qui sont éloignées.
La taille des objets figurant sur les lighes rouges doit se rapprocher le plus possible de la taille d’'une personne
figurant a ces emplacements.

Server Configuration - 10.234.1 34 - Device = =
e
; Server |WINKET44FG29EK |
= ﬂ Devices
i .wg Metwork | Video | Analytics Engines  Analytics Configuration |
-85 2) Camera2 -
(4] Licenses Analytics Engines |||-|te|_\,.q=_1 50 j Restore Defaults Select different image | L
{2 Notifications -
@ General Settings How to configure analytics |
[ZH= Storage Motion Analysis Camera Position |Cuunting Line | Advanced |
L[ WINKET44FG29EK
Alter the 3 lines such thatthe reference people sizes appear accurately throughout the scene.
_E|_E Server Farm
-{=| Client Connectivity
& Carousels Status ‘Okﬂ\f 1
oK Cancel
Ready ]
Figure 3. Lignes représentant une perspective dans I'image
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Tache 3 : Créer une régle et configurer les fonctionnalités de
détection de moteur vidéo

En dernier lieu, vous devez configurer les regles pour recevoir des alarmes en temps réel concernant des
événements spécifiques. A 'aide de I’assistant de régles, vous pouvez configurer la fonctionnalité d’alarme
du moteur d’analyse.

Rule Wizard - [ts1-test] - Mew Rule EI@

1: Instructions 2: Event | | 3 Action | |

Please define sub events for the rule
Select video enging Trom those running on camera

SE250 - ulion Tracking j Refresh Inags

Sub Events

Mew Sub Event 1 & Maving " Loitering in non-busy environment

{o Ay part nf track

" End of track
(¥ Draw - 7 Any fance o

™ Beginning of track i Al fences
" Erasze \J e

™ Any part of okject

Mrnetis

Remave |

| |
| Up | | Dawin |

Sub events must ocour
™ in sequence
" within a time period

Time period {seconds):

& =

| Sl All Subs Even iLs |

3

Back | Mext | Cancel

Figure 4. Assistant de régles
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Couleur de suivi

Un moteur d’analyse vidéo Symphony est peut-étre en cours d’exécution sur votre systeme. Des lignes de suivi
peuvent apparaitre lorsque la caméra suit un objet dans une zone. Ces lignes de suivi changent de couleur en
fonction de l'objet suivi et du moteur vidéo utilisé.

VE130 | Motion green
VE150 | Person blue
Vehicle
Unknown | green
VE180 | Person blue
VE250 | Unknown | green

Figure 5. Sur le méme parking : ligne de suivi bleue pour une personne, jaune pour un véhicule
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Instructions relatives a I’analyse vidéo et création de régles

Liens vers les instructions

« VE130 - Détection de mouvements par vidéo » a la page 11

« VE140 - Erreur d’entrée vidéo » a la page 14

« VE141 - Altération de caméra » a la page 16

« VE150 - Suivi avancé des mouvements » a la page 18

« VE180 - Suivi des personnes a I'intérieur/a 'extérieur » a la page 37

« VE250 - Suivi des mouvements » a la page 67

« VE352 - Détection d’articles abandonnés et retirés » a la page 69

« PT091 et PT090 - Suivi PTZ automatique » a la page 77

« VE410 - Reconnaissances de plaques d’immatriculation » a la page 90

« Regles : utilisation de I'assistant de regles » a la page 91

10
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VE130 - Détection de mouvements par vidéo

Le moteur VE130 convient parfaitement aux environnements intérieurs et extérieurs simples, ol vous devez
uniquement détecter les mouvements et ou le type d’objet ou le nombre d’objets n’est pas nécessaire.

Par rapport a une fonction de détection de mouvement basée sur une caméra, le moteur VE130 constitue

un meilleur choix dans la mesure ou il est plus facile a configurer et offre plus de précision. La position de la
caméra n’étant pas trop contrainte, le modele VE130 constitue un moteur vidéo a usage général efficace dans de
nombreuses applications. S'il est nécessaire de compter des objets ou d’effectuer des temps d’'immobilisation,
utilisez le moteur VE150. Dans les environnements extérieurs, utilisez le moteur VE150, car les variations de
I’éclairage et des ombres altérent le bon fonctionnement du moteur VE130.

Tache 1 : Configuration du moteur VE130

Procédure

Pour configurer le moteur VE130 :

1. Dans le client Symphony, sélectionnez Configuration dans le menu Serveur. La boite de dialogue
Configuration s’affiche. Elle vous permet de configurer les équipements du serveur actuellement
sélectionné.

2. Dans le volet gauche, cliquez sur Devices (Equipements). La boite de dialogue Devices
(Equipements) s’affiche.

3. Cliquez sur la caméra que vous souhaitez configurer pour une utilisation avec des analyses vidéo,
puis cliquez sur Modifier.

4. Cliquez surl'onglet Moteurs d’analyse et sélectionnez VE130. Si VE250 est sélectionné par défaut,
vous devez d’abord désélectionner VE250.

5. Cliquez sur 'onglet Configuration de I’analyse (Figure 6).

Server Ilocalhost
Metwark | Yideo | Analytics Engines [ Analytics Configuration
=

-0 3) Cameral

--T0g 4) Camerad Y

-T8g 5) Cameras Gnaly’tics Engines IIrdeI_VE1 30 - I} Restore Defautts | Select different image

-0 6) Camerat

it Show KML View |
-0 §) Camera?
B 9) Camerad Analysis FPS 4 =] Winimum foreground fill (percent) | s0.0=2
7 100 Camera? Capture Resolui
apture Resolution I i i i I 3 I 3
"Dll) HardwareDevics? 320 = 240 Grid spacing (pixels) Rows 103 Columns 13 e

r'_’,_f D7) HardwareDevicel Analysizs Resolution |54g % 430 vl e sEEy ———— —
I:a"l Licenses TR R AT
() Matifications less more
@ General Settings |7 Adjust sensitivity based on camera noize

] Storage Mation Analysis | Grid Yiew
[ localhost Dr
;E Snlerver Farm = Draw Simer
--{= Client Connectivity
- —_— l— + =
[ Carousels " Erase
Figure 6. VE130 - Onglet Configuration de I’analyse (sous-onglet Vue de grille)
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Onglet Configuration de I’analyse
1. Dans la liste déroulante Moteurs d’analyse, sélectionnez Intel_VE130.

2. Cliguez sur le sous-onglet Analyse du déplacement. Une image actuelle de la vidéo s’affiche.

3. Vous devez définir une zone de I'image pour la détection de mouvement. SiI'image ne convient pas,
cliquez sur Sélectionner une image différente. La boite de dialogue Sélectionner une image
s’affiche. Sélectionnez une image dans la Barre de temps.

4. Alaide de I'image affichée a partir de la vidéo, définissez la zone en jaune (masque) ou les objets
en mouvement doivent étre détectés. (Vous voulez en savoir plus sur ce concept ? Reportez-vous a
la section « Masques : les zones ol Symphony effectue le suivi des objets » a la page 6.)
e Sélectionnez I'option Effacer pour effacer le masque jaune.
e Sélectionnez 'option Dessiner pour dessiner le masque jaune.
e Le curseur Taille permet de régler I'épaisseur du tracé du stylo.

5. (Facultatif) Vous pouvez régler les caractéristiques suivantes :

Nombre d’images analysées chaque seconde par le moteur
Analyses FPS vidéo. Peut étre défini sur une valeur inférieure au nombre
d’images par seconde de |'enregistrement.

Résolution Permet d’afficher la résolution d’enregistrement de la vidéo.
de capture Elle peut étre modifiée dans la configuration de I'équipement.
i ) Résolution utilisée pour analyser les images. Cette valeur est

Résolution NPT \ . .
s normalement inférieure a la Résolution de capture pour
d’analyse

préserver les ressources de I'unité centrale.

6. Cliquez sur l'onglet Vue de grille et réglez les caractéristiques suivantes selon les besoins.

La scéne est divisée par une grille. Cette valeur indique le
pourcentage de changement que doit subir chaque case de la
grille pour qu’une activité soit détectée dans la case en question.

Pourcentage de zone minimum
a remplir

Espacement des lignes de la

grille (pixels) Définit I'espacement de grille en Lignes et Colonnes.

Définit la sensibilité du moteur vidéo au changement de scéne.
Plus il est sensible aux changements, plus la fonction pourcentage
de zone minimum a remplir est susceptible de détecter une
activité dans I'espace de la grille.

Sensibilité du premier plan

Ajuster la sensibilité selon
le bruit de la caméra

7. Cliquez sur OK pour enregistrer les parameétres.
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Tache 2 : Création d’une regle qui utilise le moteur VE130

Procédure

Pour configurer une regle qui utilise le moteur VE130 :

1.
2.
3.

Dans le menu Serveur, sélectionnez Configuration, puis Régles.
Cliquez sur Nouveau. 'assistant de régles s’affiche. Lisez la présentation et cliquez sur Suivant.

Cochez la case en regard du nom de la caméra. S'il s’agit d’'une caméra PTZ, cochez la case Position
de visite caméra.

Dans la liste déroulante Sélectionner un moteur vidéo pour cette caméra, sélectionnez VE130 -
Détection de mouvement simple.

AVaide de I'image affichée a partir de la vidéo, définissez la zone en rouge (masque) ot les alarmes
seront configurées. (Vous voulez en savoir plus sur ce concept ? Reportez-vous a la section
« Masque de mouvement et masque d’alarme » a la page 6.)

e Sélectionnez I'option Effacer pour effacer le masque rouge.

e Sélectionnez I'option Dessiner pour dessiner le masque rouge.

e Le curseur Taille permet de régler I'épaisseur du tracé du stylo.

(Facultatif) Sous événements - (reportez-vous a la section sur les regles)

Cliquez sur Suivant pour poursuivre avec I'assistant de régles. Configurez les regles selon les
concepts et les instructions a la section « Regles : utilisation de 'assistant de regles » a la page 91.

Important : Bien que le moteur VE130 nécessite moins de ressources d’unité

* centrale que les autres moteurs vidéo, il est quand méme nécessaire de

décompresser la vidéo sur le serveur lors de I'analyse. Les enregistrements
sur l'unité centrale sont ainsi réduits.

Dépannage

Si de trop nombreuses fausses alarmes se déclenchent a cause des ombres, de la pluie ou d’autres conditions
environnementales, utilisez le moteur VE150.

13
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VE140 - Erreur d’entrée vidéo

Le moteur d’analyse VE140 permet de détecter les pertes de signal vidéo. Il est pertinent d’exécuter le moteur
VE140 sur toutes les caméras. Ce moteur d’analyse ne dépend pas de I'environnement. Le moteur VE140
nécessite un minimum de ressources d’unité centrale.

Tache 1 : Configuration du moteur VE140

Procédure

Pour configurer le moteur VE140 :

1. Dans le client Symphony, sélectionnez Configuration dans le menu Serveur. La boite de dialogue
Configuration s’affiche. Elle vous permet de configurer les équipements du serveur actuellement
sélectionné.

2. Dans le volet gauche, cliquez sur Devices (Equipements). La boite de dialogue Devices
(Equipements) s’affiche.

3. Cliquez sur la caméra que vous souhaitez configurer pour une utilisation avec des analyses vidéo,
puis cliquez sur Modifier.

4. Cliquez sur I'onglet Moteurs d’analyse et sélectionnez VE140. (Facultatif) Si VE250 est sélectionné
par défaut, vous devez d’abord désélectionner VE250.

5. Cliquez sur OK pour enregistrer les parametres. |l n’est pas nécessaire de configurer le
moteur VE140 a partir de 'onglet Configuration de I’analyse (Figure 7).

/) Rules Server Ilocalhost j

l?l--ﬂ Devices -
B 1) Cameral Metwark | Yideo | Analytics Engines ( Analytics Canfigurstion ()

-0 2) CameraZ
-0 3) Cameral
--T0g 4) Camerad
T8 5 Cameras =5

% & Camerce C Analytics Engines IInteI_VE1 40 j) Restore Defaults |
T2 ) Camera? Shive KML View |
-0 ) Camerad

T2 10) Camerad @e “E140 does not require any configuration)
. T D1 1) HardwareDevice?

Figure 7. Onglet Configuration de I’analyse pour le moteur VE140
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Tache 2 : Création d’une regle qui utilise le moteur VE140

Procédure

Pour configurer une regle qui utilise le moteur VE140 :
1. Vous devez configurer le moteur VE140 avant de créer une regle qui utilise le moteur VE140.
2. Dansle menu Serveur, sélectionnez Configuration, puis Régles.
3. Cliquez sur Nouveau. l'assistant de régles s’affiche. Lisez la présentation et cliquez sur Suivant.
4

Cochez la case en regard du nom de la caméra. S’il s'agit d’'une caméra PTZ, cochez la case Position
de visite caméra.

5. Dans la liste déroulante Sélectionner un moteur vidéo pour cette caméra, sélectionnez VE140 -
Détection de mouvement simple. Aucune configuration supplémentaire n’est requise.

6. Cliquez sur Suivant pour poursuivre avec I'assistant de régles. Configurez les régles selon les
concepts et les instructions a la section « Regles : utilisation de I'assistant de regles » a la page 91.

15
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VE141 - Altération de caméra

Le moteur d’altération de caméra VE141 permet de détecter si le champ de vision est caché. Cela peut se
produire si la caméra a été déplacée, si de la peinture est vaporisée sur l'objectif ou si un objet de grande taille
est placé devant la caméra. Il s’agit d’'un moteur d’analyse a usage général qui doit normalement fonctionner sur
chaque caméra.

Tache 1 : Configuration du moteur VE141

Procédure

Pour configurer le moteur VE141 :

1. Dans le client Symphony, sélectionnez Configuration dans le menu Serveur. La boite de dialogue
Configuration s’affiche. Elle vous permet de configurer les équipements du serveur actuellement
sélectionné.

2. Dans le volet gauche, cliquez sur Devices (Equipements). La boite de dialogue Devices
(Equipements) s’affiche.

3. Cliquez sur la caméra que vous souhaitez configurer pour une utilisation avec des analyses vidéo,
puis cliquez sur Modifier.

4. Cliquez sur l'onglet Moteurs d’analyse et sélectionnez VE141. (Facultatif) Si VE250 est sélectionné
par défaut, vous devez d’abord désélectionner VE250.

5. Cliquez sur 'onglet Configuration de I’analyse (Figure 8).

orfiguration
{2 Rules Server lacalhost d|
E+8T Devices :
.82 1) Cameral Metweark | Yideo | Analytics Engines  Analytics Configuration |
-0 12) Camerall
-0 2) CameraZ
-0 3) Cameral
--T0g 4) Camerad
= Analytics Engines IIrdeI_VE1 4 j Restore Defaults |
Home Position Ipan=1 00 tit=0.00 zoom=0.00 j Showy XML Yiew: |
-0 ) Camerad Analysis FPS |1 3:
TR 10) Camerad Capture Resolution 540 x 480

LTS Stream_2 _ _
. ¥ D11} HardwareDevicez Analysis Resolution I'340 2460 jv
=
r'_\;i D7) HardwareDevicel
I:a"l Licenses

LI A AT

Figure 8. Onglet Configuration de I’analyse pour le moteur VE141
Pour configurer I’'onglet Configuration de I’analyse pour le moteur VE141 :
1. Dans laliste déroulante Moteurs d’analyse, sélectionnez Intel_VE141.

2. Enfonction du type de caméra, vous pouvez définir le panoramique, I'inclinaison et le zoom d’une
caméra PTZ.

3. Dans la liste déroulante Résolution d’analyse, sélectionnez une résolution.

4. Cliquez sur OK pour enregistrer les paramétres.
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Tache 2 : Création d’une regle qui utilise le moteur VE141

Procédure

Pour configurer une regle qui utilise le moteur VE141 :

1
2
3.
4

Vous devez configurer le moteur VE141 avant de créer une régle qui utilise le moteur VE141.
Dans le menu Serveur, sélectionnez Configuration, puis Régles.
Cliquez sur Nouveau. 'assistant de régles s’affiche. Lisez la présentation et cliquez sur Suivant.

Cochez la case en regard du nom de la caméra. S’il s'agit d’'une caméra PTZ, cochez la case Position
de visite caméra.

Dans la liste déroulante Sélectionner un moteur vidéo pour cette caméra, sélectionnez VE141 -
Altération de caméra. Aucune configuration supplémentaire n’est requise.

Cliquez sur Suivant pour poursuivre avec I'assistant de régles. Configurez les régles selon les
concepts et les instructions a la section « Regles : utilisation de I'assistant de regles » a la page 91.
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VE150 - Suivi avancé des mouvements

Le moteur VE150 constitue un bon choix pour effectuer des suivis de mouvement dans des environnements
intérieurs et extérieurs. Le moteur est a méme de distinguer les personnes des véhicules et de détecter si 'objet
s’arréte, s’il démarre ou s’il se déplace simplement dans la scéne. Vous pouvez donc créer des regles d’alarme en
vous basant sur ces fonctionnalités.

Les déploiements classiques incluent :

¢ les batiments commerciaux ol les personnes et les véhicules doivent étre détectés ;

¢ les bases militaires, ou les objets qui entrent dans une zone d’alarme ou qui traversent un
périmetre prédéfini doivent étre détectés ;

e les concessionnaires d’automobiles et sites de construction, ou il n’est pas rentable d’engager des
agents de sécurité pour détecter les personnes et les véhicules apres les heures de travail.

Par rapport aux algorithmes standard de détection de mouvement, le moteur VE150 génére beaucoup moins
de fausses alertes dans un environnement extérieur changeant. Le moteur VE150 propose différents modes
d’opération, que vous pouvez utiliser pour des applications intérieures de comptage de personnes et de calcul
de temps d’'immobilisation.

Tache 1 : Configuration du moteur VE150

Procédure

Pour configurer le moteur VE150 :

1. Dans le client Symphony, sélectionnez Configuration dans le menu Serveur. La boite de dialogue
Configuration s’affiche. Elle vous permet de configurer les équipements du serveur actuellement
sélectionné.

2. Dans le volet gauche, cliquez sur Devices (Equipements). La boite de dialogue Devices
(Equipements) s’affiche.

3. Cliquez sur la caméra que vous souhaitez configurer pour une utilisation avec des analyses vidéo,
puis cliquez sur Modifier.

4. Cliquez sur I'onglet Moteurs d’analyse et sélectionnez VE150. Si VE250 est sélectionné par défaut,
vous devez d’abord désélectionner VE250.

5. Cliquez sur I'onglet Configuration de I’analyse (Figure a la page 19).
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Server Ilocalhost j
Metwark | Yiden | Analytics Engines (Analytics Configuration |
~ =l
Gnalytics Engines IIrdeI_VE1 a0 v! ]' Restore Defaults | Select different image

Show KML View |

CMotion Analysis |C0unting Line | Camera Position | Advanced |>

Operation mode IOverhead People Tracking j

Track people using an overhead camera. it is intended for bottle neck areas such as entrances to
stares.

Status

Drramy
" Draw Size:

(' Erase - v ’

Figure 9. Onglet Configuration de I'analyse pour le moteur VE150

Onglet Configuration de I'analyse
1. Dans laliste déroulante Moteurs d’analyse, sélectionnez Intel_VE150.

2. Cliguez sur le sous-onglet Analyse du déplacement. Une image actuelle de la vidéo s’affiche.

Sous-onglet Analyse du déplacement
1. Dans la liste déroulante Mode d’opération , sélectionnez un mode. Le champ Etat contient une
description du mode d’opération sélectionné.

e Suivi extérieur
e Suivi de personnes avec caméra placée a 45 degrés
e Suivi de personnes a la verticale
e Comptage de personnes en vue de dessus
e  Détection de mauvaise direction
e  Tracker de goutte simple

2. Vous devez définir une zone de I'image pour la détection de mouvement. SiI'image ne convient pas,

cliquez sur Sélectionner une image différente. La boite de dialogue Sélectionner une image
s’affiche. Sélectionnez une image dans la barre de temps.

3. AVlaide de I'image affichée a partir de la vidéo, définissez la zone en jaune (masque) ol les objets
en mouvement doivent étre détectés. (Vous voulez en savoir plus sur ce concept ? Reportez-vous a
la section « Masques : les zones ol Symphony effectue le suivi des objets » a la page 6.)
e Sélectionnez I'option Effacer pour effacer le masque jaune.
e Sélectionnez 'option Dessiner pour dessiner le masque jaune.
e Le curseur Taille permet de régler I'épaisseur du tracé du stylo.

19
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Sous-onglet Position de la caméra
1. Cliquez sur le sous-onglet Position de la caméra. Selon le Mode d’opération sélectionné dans
le sous-onglet Analyse du déplacement, les options relatives a la Position de la caméra
peuvent varier.

Modes d’opération : Suivi extérieur, Suivi de personnes avec caméra placée a 45 degrés et Détection de
mauvaise direction

Indiquez la position de la caméra par rapport aux objets de I'image capturée :

Modifiez les 3 lignes afin que les tailles des personnes de référence apparaissent correctement partout dans la
scéne. (Pour revoir ce concept, reportez-vous a la section « Perspective » a la page 7.)
¢ Redimensionnez les lignes en faisant glisser leurs points d’extrémité.

e Déplacez la ligne en la faisant glisser au centre.

e Les lignes représentent la distance le long du sol.

¢ Valeur de longueur fournie uniquement pour comprendre la relation de chaque ligne avec les autres lignes
(premier plan et extension a une certaine distance). Les unités de mesure ne sont donc pas pertinentes.

* Pour déplacer une personne de référence, faites un clic gauche sur les pieds de la personne (icéne) et
faites-la glisser.

e Pour ajouter une personne de référence, faites un clic droit a 'emplacement souhaité dans I'image.

® Pour supprimer une personne de référence, faites un clic gauche sur I'icéne de la personne et cliquez sur
Supprimer.

Figure 10. Mode d’opération Suivi extérieur

Analyses vidéo et régles associées
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Mode d’opération : Suivi de personnes a la verticale

Indiquez la position de la caméra par rapport aux objets de I'image capturée :

¢ Vous pouvez configurer tous les objets mis en surbrillance en cyan.

personne moyenne.

avoir la méme taille.

« A l'aide des points d’angle, ajustez la case centrale a la taille d’'une personne moyenne.

e Déplacez le point cyan au milieu de la case centrale vers un emplacement situé directement sous la caméra.
¢ Ajustez les lignes de couleur cyan des cases extérieures afin que ces cases représentent la taille d’'une

¢ Si la caméra est placée a un point tres élevé et qu’elle pointe directement vers le sol, les trois cases doivent

Server [WiN-KeT44FG29EK |

Netwurkl Video | Analytics Engines  Analytics Configuration |

Analytics Engines I Intel_WE150

j Restore Defaults. Select different image

How to configure analytics

Motion Analysis | Counting Lin Advanced |

Usethe cyan-coloured controls to set camera position and person size. See below for detailed instructions.

Okay

Status

m

0K

Cancel

Figure 11. Mode d’opération Suivi de personnes a la verticale
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Mode d’'opération : Comptage de personnes en vue de dessus

Indiquez la position de la caméra par rapport aux objets de I'image capturée :

¢ Vous pouvez configurer tous les objets mis en surbrillance en cyan.

« A l'aide des points d’angle, ajustez la case centrale a la taille d’'une personne moyenne.

Server [WiN-KeT44FG29EK |

Netwurkl Video | Analytics Engines  Analytics Configuration |

Motion Analysis | Counting Line  Camera Position |Advanced| -

Usethe cyan-coloured controls to set camera position and person size. See below for detailed instructions.

Status |Okay

m

0K | Cancel

Figure 12. Mode d’opération Comptage de personnes en vue de dessus

e Déplacez le point cyan au milieu de la case centrale vers un emplacement situé directement sous la caméra.

2. Cliquez sur Appliquer pour enregistrer les parametres.

Analyses vidéo et régles associées

22



VE150 - Suivi avancé des mouvements

Analyses vidéo et régles associées

Sous-onglet Ligne de comptage (affichage basé sur le mode d’opération)

1. Assurez-vous que les masques Position de la caméra et Analyse du déplacement sont définis
correctement, puis cliquez sur le sous-onglet Ligne de comptage.

2. Loption Dessiner une ligne de comptage est sélectionnée par défaut.

3. Effectuez un clic gauche sur I'image et tracez une ligne pour que les éléments (personnes ou
voitures) soient comptés lorsqu’ils passent dans la zone délimitée.

La ligne s’affiche avec des fleches indiquant lorsque le mouvement est détecté
A Pintérieur ou A I’extérieur d’une zone délimitée.

4. Cliquez sur OK pour enregistrer les paramétres ou sur le sous-onglet Avancé pour configurer
d’autres parametres.

Sous-onglet Avancé

*

Important : Les parameétres du sous-onglet Avancé sont uniquement destinés
aux experts. Vous ne devez modifier les valeurs que lorsque le moteur d’analyse
ne fonctionne pas comme prévu.

1. Saisissez un nombre d’images par seconde dans le champ Analyses FPS.

Cette valeur indique le nombre d’images qui seront analysées par le systeme. En général,
la valeur par défaut ne doit pas étre modifiée. Toutefois, dans certains cas, le nombre
d’images par seconde d’une analyse peut étre réduit pour préserver les ressources de
I'unité centrale. Cette action peut avoir un impact négatif sur les performances des
algorithmes.

Tout comme la Résolution d’analyse, les Analyses FPS peuvent étre définies sur une
valeur autre que celle de 'Enregistrement FPS.

2. Définissez la Résolution d’analyse selon les besoins.

Définir la Résolution d’analyse sur la méme valeur que la Résolution de capture
garantit que les objets sont détectés le plus loin possible. Afin de préserver les ressources
de l'unité centrale, il est toutefois possible de sous-échantillonner la vidéo envoyée pour
analyse. Le sous-échantillonnage permet de réduire les exigences en matiéere d’unité
centrale, mais peut également réduire la portée de détection de I'analyse vidéo.

3. Dans laliste déroulante Modéle d’arriére-plan, sélectionnez le modeéle qui représente le mieux
I'environnement enregistré par la caméra (par exemple, une zone ou les mouvements sont
nombreux). Pour obtenir une description compléte de I'utilisation, reportez-vous au Tableau 2 a
la page 24.

*

Important : De maniéere générale, la meilleure fagon de réduire les fausses
alarmes est d’ajuster le modéle d’arriére-plan. (Cela nécessite des ressources
d’unité centrale supplémentaires.)

Analyses vidéo et régles associées
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Tableau 2. Utilisation du modéle d’arriére-plan

Modele
d’arriére-plan

Quand l'utiliser

Statique

A utiliser lorsque 'arriére-plan est relativement statique (aucun mouvement périodique tel
que des arbres dans le vent). Il s'agit du modéle d’arriére-plan Symphony le plus rapide.

Dynamique

A utiliser avec des objets qui ont un mouvement périodique (comme une branche d’arbre
balancée par un vent relativement constant ou un mouvement entrainé par le montage
instable de la caméra). Ce modele d’arriere-plan convient aussi bien a un arriere-plan
statique que dynamique, mais il utilise davantage de puissance d’unité centrale que le
modele Statique et n’est donc pas recommandé pour les arriére-plans statiques.

Important : un environnement peut sembler statique pendant la journée, mais il deviendra
dynamique lorsqu’il pleut la nuit. Par conséquent, vous devez sélectionner le parametre
Dynamique.

Dynamique
double couche

Ce paramétre ressemble au modéle d’arriere-plan Dynamique, mais permet le suivi des
objets qui sont statiques pendant de courtes périodes.

Utilisez cette option dans les zones extérieures ol vous souhaitez, par exemple, suivre des
personnes qui restent immobiles pendant 30 a 60 secondes.

Spatio-temporel

Permet uniquement le suivi des mouvements réguliers, il est donc capable de réduire
de maniere significative les fausses alarmes occasionnées par les branches d’arbre et
autres objets de I'arriere-plan bougeant de fagon aléatoire a cause du vent. Ce modéle
utilise davantage de ressources d’unité centrale et réduit la portée de détection des
analyses vidéo.

4. Les options et parametres par défaut affichés varient en fonction du Mode d’opération et du
Modeéle d’arriére-plan sélectionnés. Avant de sélectionner des options, apprenez a les utiliser
en consultant les informations du Tableau 3 a la page 25.
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Tableau 3. Options avancées disponibles en fonction du modéle arriére-plan sélectionné

Option

Description

Parametre
par défaut

Apprendre le

Permet de connaitre le pourcentage du temps pendant lequel

caméra est
obstruée.

en compte comme une obstruction de la caméra.

comportement chaque pixel est en mouvement et peut donc étre ignoré. Cette Faux
normal option est, par exemple, utile pour suivre des bateaux sur l'eau.
Options
Apparence Manuel, brillant, gris emmélé Manuel
Limite basse Si 'option Manuel est sélectionnée 0.70
Limite haute Si 'option Manuel est sélectionnée 1.50
: . . . Mouvement
Mode Mouvement cohérent, comportement anormal, mauvaise direction ,
cohérent
Marginalisation Permet uniquement de détecter les types de mouvement et n’est Vrai
de l'apparence pas influencée par les apparences.
Seuil Seuil de détection du modele spatio-temporel 0.03
Images . . . .
, g.‘ Si 'option Comportement anormal est sélectionnée 255
d’arriere-plan
Images au . , . ,
g. Si 'option Comportement anormal est sélectionnée 10
premier plan
Direction Si 'option Mauvaise direction est sélectionnée En lecture seule. 242
Définit le niveau de contraste minimum nécessaire pour qu’un objet
soit détecté en tant qu’objet du premier plan.
Contraste du . q . .J ? \ ? A .
P . Important : si vous définissez ce paramétre sur une valeur élevée, Faible
P les objets qui sont de la méme couleur que l'arriére-plan ne sont pas
détectés en tant qu’objets nécessitant d’étre suivis.
Réinitialiser les Si ce pourcentage de I'image est modifié, I'arriere-plan est
conditions ! c& pour € & ’ P 100
b réinitialisé.
d’arriére-plan
Le contraste au
premier plan Définit le niveau de contraste minimal qui doit exister entre
détermine si la I'arriere-plan et le premier plan pour que le changement soit pris Faible

Analyses vidéo et régles associées

25



VE150 - Suivi avancé des mouvements

Analyses vidéo et régles associées

Tableau 3. Options avancées disponibles en fonction du modéle arriére-plan sélectionné (Suite)

Important : cette option peut augmenter certaines fausses alarmes
dans des situations ou un objet reste longtemps immobile dans
la vidéo.

Parameétre
Option Description par défaut
Permet de déterminer le temps qu’il faut approximativement a un
objet du premier plan devenant statique pour fusionner avec
I'arrieére-plan.
Durée Important : si un objet effectue un mouvement périodique pendant
, . une période plus longue que celle spécifiée, cet objet est toujours
d’apprentissage e . . o . . }
. considéré comme un objet du premier plan (il n’est jamais fusionné |15
du fond de I'image s
(en secondes) a'vec.‘l arrlere—plan)., - . s L
Larriere-plan est déterminé en fonction de la derniere Mise a jour
de I’arriére-plan (en secondes) de la vidéo.
L'arriere-plan est mis a jour en permanence et pas uniquement
lorsque le moteur d’analyse se lance.
Attendre que Vous permet de définir le temps d’attente nécessaire avant
I'arriere-plan d’effectuer un suivi des objets lorsque l'arriere-plan a été réinitialisé.
change largement | Idéalement, cette valeur est de zéro. Mais si vous remarquez un 0
avant de lancer probleme d’éclairage qui provoque de fausses alarmes en raison
un suivi d’objet d’un démarrage immédiat du suivi, définissez cette valeur sur le
(secondes) nombre de secondes nécessaires a la stabilisation de I'éclairage.
Seuil permettant de déterminer a quel point un objet observé peut
différer du modele d’arriére-plan existant avant d’étre détecté
comme un objet du premier plan. Si la valeur est réduite (par
Seuil contraste élevé exemple, .5), le Todélg c{’arriér.e—plan est plus sensible aux petites 25
modifications d’intensité des pixels.
Remarque : selon le modele d’arriére-plan, la valeur peut avoir
différentes significations.
Supprimer les pixels | Les pixels ne changeant pas de valeur pendant un certain temps ne Vrai
fantomes sont pas considérés comme des pixels du premier plan.
Permet de suivre un objet se déplagant trés lentement dans la
vidéo. Il peut également s’agir d’un objet avancant tout droit vers la
caméra ou s’en éloignant, qui semblera se déplacer lentement.
Suivre les petits . . . . . . -
objets en Sil opjclon Suivre It'es petits ob{etg er! depl‘acem.(‘ant est désactivée,
X . les objets en question tendent a s’intégrer a I'arriére-plan et ne sont | Faux
déplacement/vitess L . . . .
e de l'objet donc pas suivis. Si vous activez cette option, ces objets seront suivis.
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Tableau 3. Options avancées disponibles en fonction du modéle arriére-plan sélectionné (Suite)

Option

Description

Parameétre
par défaut

Sensibilité de
'ombre

Permet de contrdler dans quelle mesure les ombres (affaiblissement
de I'éclairage) sont ignorées lors du suivi des objets en mouvement.
Laugmentation du curseur (vers la droite) permet au moteur
d’ignorer correctement davantage de zones d’'ombre.

Remarque : cela accroit également la probabilité qu’une personne
portant des vétements sombres sur un fond clair soit considérée
comme une ombre.

Milieu (désactivé)

Sensibilité
illumination

Permet de contréler dans quelle mesure I'augmentation de
I’éclairage est ignorée. L'éclairage augmente sous l'effet d’une
source de lumiére, par exemple avec les phares d’une voiture ou
lorsqu’un temps couvert devient ensoleillé. laugmentation du
curseur (vers la droite) permet au moteur d’ignorer correctement
toute augmentation de I'éclairage.

Remarque : cela accroit également la probabilité qu’une personne
portant des vétements clairs sur un fond sombre soit considérée
comme une augmentation de I'éclairage.

Milieu (désactivé)

I'arriére-plan

alertes liées aux mouvements soudains de la caméra.

Vérification nuage | Tente d’ignorer le mouvement des nuages. Faux
Vérifier les Permet de supprimer les fausses alertes déclenchées par le

changements mouvement soudain d’objets a l'arriére-plan qui sont déplacés Faux
soudains de par le vent. Cette option permet également d’éliminer les fausses

Distance maximale
en pixels

Si l'option Vérifier les changements soudains de I’arriére-plan est
sélectionnée.

Un changement soudain est défini comme le mouvement d’un objet
ou d’'une caméra jusqu’a un nombre de pixels déterminé.

5 (désactivé)

Temps pour effacer
I'arriere-plan a long
terme (secondes)

Uniguement disponible pour un modele d’arriere-plan a liste
de codage (double couche dynamique).

Faux (désactivé)

Temps pour
supprimer
I'arriere-plan a court
terme (secondes)

Uniguement disponible pour un modele d’arriere-plan a liste
de codage (double couche dynamique).

Faux (désactivé)

Temps de
déplacement

de l'arriere-plan

a court terme a
I'arriere-plan a long
terme (secondes)

Uniguement disponible pour un modele d’arriere-plan a liste
de codage (double couche dynamique).

Faux (désactivé)
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Tableau 3. Options avancées disponibles en fonction du modéle arriére-plan sélectionné (Suite)

Parameétre
Option Description par défaut
Temps
d apprer‘wtlssage Uniguement disponible pour un modele d’arriere-plan a liste de . .
de modele . Faux (désactivé)

s codage (double couche dynamique).

d’arriere-plan
(secondes)

Classification

Classification

Permet de classifier automatiquement des objets tels que des

que (% de I'écran)

I'objet concerné est ignoré.

. voitures, des personnes ou des objets inconnus. Inclut également Vrai
automatique
des codes de couleur.
Force la classification
de tous les objets
L. Faux
suivis comme
véhicules
Force la classification
de tous les objets
L. Faux
suivis comme
personnes
Force la classification
de tous les objets
L. . Faux
suivis comme objets
inconnus
Trouver les objets
Utiliser la . . . . N
. , | Meilleure segmentation des objets en déplacement grace au .
segmentation basée Vrai
contour.
sur le contour
Si l'option Utiliser la segmentation basée sur le contour est
. sélectionnée.
Segmentation sur , . R L,
Permet d’assurer que les personnes qui se trouvent a proximité sont
les personnes e . o Faux
. considérées comme des objets suivis individuellement. Il est
uniqguement . 20q . . o AR
possible que les véhicules de grande taille soient considérés comme
plusieurs petits objets.
Fusionner les objets | Les objets détectés qui se trouvent a une certaine distance les uns 25
a moins de (meétres) | par rapport aux autres sont fusionnés en un seul objet. ’
Taille des plus petits | Les objets de largeur inférieure a la Taille des plus petits objets )
objets (pixels) sont ignorés par le moteur.
Ne pas suivre les Si la largeur ou la hauteur d’un objet détecté dépasse le
objets plus larges pourcentage de largeur ou de hauteur d’image spécifié, 90
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Tableau 3. Options avancées disponibles en fonction du modéle arriére-plan sélectionné (Suite)

Option

Description

Parameétre
par défaut

Comptage des personnes sur une ligne

Considérer
uniquement les
segments contigus

Lors d’'un comptage de lignes, cette option permet de rechercher les
segments continus. Elle n"accumule pas tous les pixels pour chaque
direction.

Faux (désactivé)

Rapport de largeur
min. d’objet

Rapport de la largeur d’objet considérée comme la largeur minimale
de la personne (par défaut, 0,33). Par exemple, si la largeur de
I'objet est de 9 pixels et que moins de 3 pixels sont comptabilisés
dans une direction lorsque 'objet traverse la ligne, I'objet en
guestion n’est pas considéré comme un objet.

0,33 (désactivé)

Rapport de largeur
max. d’objet

Rapport de la largeur d’objet considérée comme la largeur maximale
de la personne (par défaut, 1,88). Ce rapport est pris en compte
uniquement si I'option Prise en charge de comptages multiples
pour la largeur est activée. Si les pixels comptés sont plus
nombreux, une nouvelle personne est prise en compte. Par
exemple, si la largeur de I'objet est de 9 pixels et que plus de

16,92 pixels (9 x 1,88) sont comptabilisés dans une direction lorsque
I'objet traverse la ligne, deux personnes sont comptées.

1,85 (désactivé)

Prise en charge

de comptages
multiples pour la
largeur (cote a cote)

Considere les cas ou plusieurs personnes peuvent traverser
simultanément la ligne en étant cote a cote.

Vrai (désactivé)

Durée pendant

laquelle I'objet

traverse la ligne
(en secondes)

Temps qu’une personne met pour traverser la ligne.

1,00 (désactivé)

Durée nécessaire pour détecter un objet (par rapport au temps que

possibilité, diminuez le rapport. Par exemple, choisissez une valeur
de 2,2.

Rapport de I'objet met pour traverser la ligne). Par exemple, si le taux d’analyse
longueur min. est de 10 IPS, un nombre de mouvements suffisant doit étre détecté | 0,30 (désactivé)
d’objet dans au moins deux images consécutives (et sur une largeur

minimale de 3 pixels) pour qu’une personne soit comptée.

Durée (par rapport au temps que met l'objet pour traverser la ligne)

nécessaire pour considérer qu’un nouvel objet se trouve derriére,
Rapport de sans aucun écart. Un rapport par défaut de 3 est proposé pour que
longueur max. les personnes poussant des chariots ou des poussettes ne soient 3,00 (désactivé)
d’objet pas comptées deux fois. Si I'environnement ne donne pas cette

Prise en charge
de comptages
multiples pour la
longueur

Prend en compte les cas ou plusieurs personnes traversent la ligne
dos a dos sans créer d’écart.

Vrai (désactivé)
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Tableau 3. Options avancées disponibles en fonction du modéle arriére-plan sélectionné (Suite)

objets

s’il neige.

Parameétre
Option Description par défaut
Suivi des objets
Faire tous les objets . , B} . . _—
. J Tous les objets détectés sont mis au premier plan et sont affichés. Faux
au premier plan
Ne pas fusionner les . . . . .
. . | Lorsque deux objets se croisent, ils ne sont pas fusionnés en un seul .
enregistrements qui . Vrai
objet.
se chevauchent
Cette option permet d’ajuster la sensibilité du moteur aux objets
Sensibilité du suivis. Par ailleurs, elle permet de réduire les fausses alertes dues
remier plan aux arbres secoués par le vent ou d’augmenter la probabilité qu’un | Milieu
P P objet peu visible (par exemple, une personne partiellement cachée
par des véhicules dans un parking) soit suivi.
Spécifier une
distance minimum
qu’un objet doit , . . , .
. Permet de détecter uniquement les pistes d’une certaine longueur. | Faux
parcourir pour
qu’il devienne
un objet suivi
Distance minimum
de déplacement 1.0
(métres)
Réduire les fausses
alertes dues Permet de supprimer les alertes dues a la neige. Vrai
a la neige
Suivre les petits Les objets mesurant moins de 5/16 métres ne sont pas supprimés Faux
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Tache 2 : Création d’une régle a I'aide du moteur VE150

Procédure

Pour configurer une regle a I'aide du moteur VE150 :

1
2
3.
4

o

Vous devez configurer le moteur VE150 avant de créer une regle utilisant le moteur VE150.
Dans le menu Serveur, sélectionnez Configuration, puis Régles.
Cliquez sur Nouveau. 'assistant de régles s’affiche. Lisez la présentation et cliquez sur Suivant.

Cochez la case en regard du nom de la caméra. S’il s'agit d’'une caméra PTZ, cochez la case Position
de visite caméra.

Dans la liste déroulante Sélectionner un moteur vidéo pour cette caméra, sélectionnez VE150.
Dans le cas d’une barriere numérique, si le mode Suivi extérieur est sélectionné :

a. Cliquez sur N'importe quelle barriére ou Supprimer une barriére pour dessiner et
effacer les barriéres numériques. Les fleches indiquent la direction dans laquelle
I'objet en cause doit traverser la ou les lignes pour qu’une alarme soit déclenchée.

b. Double-cliquez sur les fleches pour modifier leurs propriétés.

e Lafléche rouge indique qu’un objet traversant la ligne dans cette direction
déclenchera une alarme.

e Lafléche verte indique qu’un objet traversant la ligne dans cette direction ne
déclenchera pas d’alarme.

e |l est possible de dessiner plusieurs lignes de barriéres.

Important : Si 'option Toutes les barriéres est sélectionnée, I'objet doit
traverser toutes les barrieres dessinées pour déclencher l'alarme.

Pour la zone d’alarme, délimitez la zone d’alarme :

e Sélectionnez I'option Effacer pour effacer le masque rouge.
e Sélectionnez I'option Dessiner pour dessiner le masque rouge.
e Le curseur Taille permet de régler I'épaisseur du tracé du stylo.

Les parametres suivants s’appliquent uniqguement aux zones d’alarme :

* N’importe quelle partie de la zone indique qu’une alarme peut se déclencher quel que
soit I'emplacement de 'objet dans la zone d’alerte rouge. Pour déclencher des alarmes
lorsque des véhicules circulent dans n’importe quelle partie de la zone d’alarme,
sélectionnez N’importe quelle partie de la zone.

e Enfin de zone indique que l'objet s’est arrété dans la zone d’alarme. Pour déclencher des
alarmes lorsque des véhicules pénétrent dans la zone d’alarme et s’arrétent dans celle-ci,
sélectionnez En fin de zone.

e En début de zone indique que I'objet a commencé a se déplacer dans la zone d’alarme.
Pour déclencher des alarmes lorsque des véhicules sont garés dans la zone d’alarme et
commencent a rouler, sélectionnez En début de zone.

Cochez les cases Classe pour filtrer ou détecter des classes d’objets spécifiques.
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10. Cliquez sur Suivant pour passer a la prochaine étape de I'assistant. Reportez-vous a la section

« Regles : utilisation de I'assistant de régles » a la page 91 pour obtenir des détails.

1. Instuctionm
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Figure 13. Assistant de regles

Remarque : dans les situations normales, le moteur VE150 peut détecter une
personne se trouvant a 30 métres (100 pieds) de la caméra ou un véhicule situé
a 45 metres (150 pieds) de celle-ci (avec une résolution de 4 CIF ou 640 x 480 et
des conditions d’éclairage appropriées). Ces distances dépendent de l'objectif
et du zoom utilisés.

Protégez I'objectif de la caméra des gouttes de pluie et des insectes. Si des
gouttes de pluie tombent directement sur I'objectif de la caméra, de fausses
alarmes se déclenchent. Il en est de méme pour les insectes. Un projecteur
installé trop prés de la caméra attire les insectes.

La caméra doit étre stable. Si la caméra bouge a cause du vent ou des
vibrations, de fausses alarmes se déclenchent.

Analyses vidéo et régles associées

32



VE150 - Suivi avancé des mouvements Analyses vidéo et régles associées

Dépannage
e \Veillez a utiliser le nombre d’images par seconde approprié et assurez-vous que les ressources
d’unité centrale disponibles sur le systeme suffisent pour effectuer correctement I'analyse.
e Vérifiez que la perspective a été correctement définie en I'ajustant dans I'onglet Position de
la caméra.

e Side fausses alarmes se déclenchent a cause des arbres ou des reflets, essayez d’utiliser le modéle
d’arriére-plan dynamique (onglet Environnement). Si les problémes persistent, contactez Aimetis
pour obtenir de I'aide.

Accélération matérielle
Les cartes graphiques offrent une puissance de traitement pouvant étre exploitée par Symphony. On parle
« d’accélération matérielle ». Cette fonctionnalité est actuellement disponible sur le moteur VE150.
En cas d’utilisation d’un processeur graphique (accélération matérielle), le moteur VE150 n’utilise pas l'unité
centrale, ce qui augmente |'évolutivité du logiciel Symphony.
Symphony assure I'accélération du processeur graphique avec OpenCL, qui doit étre installé correctement :
¢ NVIDIA est fourni avec les pilotes les plus récents :
http://www.nvidia.com/Download/index.aspx?lang=en-us
e  ATI/AMD via ATI Stream v.2.0 avec prise en charge d’'OpenCL 1.0 :
http://developer.amd.com/gpu/atistreamsdk/pages/default.aspx
Si OpenCL est détecté, de nouveaux modeles d’arriére-plan sont automatiquement inclus dans le
moteur VE150 (OpenCL statique, OpenCL dynamique, OpenCL spatio-temporelle).

Les modeles OpenCL statique et OpenCL dynamique n’offrent pas d’options
spécifiques aux modeles, telles que Suivre les petits objets en déplacement,
Suppression des ombres/lumiéres et Supprimer les pixels fantdomes.
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Exemple 1

Mode d’opération : Comptage de personnes en vue de dessus

Parameétres caméra :

Configuration de caméra tout en hauteur dans laquelle la ligne de comptage est
horizontale ou verticale. Le zoom de la caméra doit étre configuré de telle sorte qu’une
personne prenne environ 1/4 a 1/3 de la largeur ou de la hauteur de I’écran, selon que la
ligne de comptage est horizontale ou verticale.

Mode d’opération : Comptage de personnes en vue de dessus

1.

Faites glisser la ligne de comptage de fagon qu’elle couvre la zone que les
personnes vont traverser.

Une ligne orange indique que la lighe de comptage est activée.
Une ligne verte indique que la ligne de comptage est désactivée.

Assurez-vous que les deux extrémités de la ligne sont [égerement prolongées afin
que la ligne couvre les zones ou des parties du corps de personnes peuvent étre
visibles dans le champ de vision de la caméra.

Analugl Video I Analytics Engines  Analytics Configuration |Analytic5 Schedule

Motion Analysis I Camera Position

Click and drag the endpoints to position the counting line vertically or horizontally.

Figure 14. Exemple : ligne de comptage
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Exemple 1

Mode d’opération : Comptage de personnes en vue de dessus (Suite)

Taille de la personne :

1. Dans la Barre de temps, sélectionnez une image mettant en scéne des personnes
qui passent a coté de la ligne de comptage souhaitée et des personnes qui la
traversent. Le moteur doit connaitre la taille de la personne qui traverse la ligne

de comptage.

2. Déplacez le rectangle sur la personne et redimensionnez-le de fagon a ce que
sa taille corresponde a celle des épaules de la personne.

Si vous constatez que de trop nombreuses personnes sont comptées, essayez de réduire
la taille de la personne. De méme, si le nombre de personnes comptées est insuffisant,
essayez d’augmenter la taille de la personne.

|I|||'

| ||. ( lfll | ||(| /l

| [
1L
IREN|
[

Figue 15. Exemple : taille de la personne

Analyses vidéo et régles associées

35



VE150 - Suivi avancé des mouvements Analyses vidéo et régles associées

Exemple 1 Mode d’opération : Comptage de personnes en vue de dessus (Suite)

Options avancées

Analyses FPS : doit au moins étre égal a 8 IPS. Toutefois, une valeur supérieure est
recommandée (10). Plus une personne est grande par rapport a la taille totale de I'image,
plus la valeur IPS doit étre élevée.

Analyses FPS : par défaut, I'analyse FPS doit étre de 40 x 30 pour une personne de taille
normale (au moins 1/4 de I'image). En revanche, pour les personnes de trés petite taille,
la valeur doit étre augmentée a 80 x 60. En effet, si cette résolution de sous-échantillonnage
est appliquée, la personne mesurera 1 a 2 pixels, ce qui est insuffisant pour le traitement.
Le traitement sera plus long. Il est donc recommandé de zoomer davantage sur I'image.

Modéle d’arriére-plan : seul le modele d’arriere-plan spatio-temporel prend en charge
I'estimation des mouvements. Ne modifiez pas cette option.

Seuil : la valeur par défaut de 0,03 doit étre utilisée. Si des comptages sont effectués
méme lorsqu’il n’y a aucun passant, essayez d’augmenter cette valeur.

Marginalisation de I’apparence : cette option doit étre activée par défaut. Vous pouvez
essayer de la désactiver dans des environnements ou les ombres sont plus nombreuses
(et ajuster le seuil, par exemple, en 'augmentant a 0,1).

Comptage
Les parametres suivants influent sur le comptage effectué sur la ligne. En général, les
parameétres par défaut conviennent et aucune intervention manuelle n’est nécessaire.

e  Considérer uniqguement les segments contigus

e Prise en charge de comptages multiples pour la largeur

e Rapport de largeur min. d’objet

e Rapport de largeur max. d’objet

e Durée pendant laquelle 'objet traverse la ligne

e  Prise en charge de comptages multiples pour la longueur
e  Rapport de longueur min. d’objet

e  Rapport de longueur max. d’objet
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VE180 - Suivi des personnes a l'intérieur/a I’extérieur

Le moteur VE180 constitue un bon choix si vous utilisez des applications de suivi de personnes a I'intérieur/a
I'extérieur. Les déploiements standard incluent les batiments commerciaux. Ce moteur vidéo peut étre utilisé
pour des applications telles que le comptage de personnes et les temps d’'immobilisation. Le Tableau 4 présente
uniquement les parametres les plus appropriés. lls ne sont pas obligatoires. Le modeéle VE180 est un moteur
d’analyse puissant.

Utilisez le moteur VE180 (plutot que le moteur VE150 ou VE250) pour les situations dans lesquelles des
personnes se croisent ou marchent ensemble, par exemple, lorsque vous souhaitez les suivre en tant qu’objets
individuels. Notez que le moteur VE180 consomme généralement plus de ressources d’unité centrale que les
moteurs VE150 et VE250.

Tableau 4. Configuration de caméra appropriée

Configuration Conditions idéales

¢ Loin des objets mobiles, tels que les portes d’ascenseur ou les objets déplacés,
tels que les chariots et les bagages volumineux.

e Evitez de placer la caméra a proximité des ascenseurs ou des escaliers.
Assurez-vous de suivre les personnes sur des surfaces plates et droites pour
Environnement . . -

une détection précise.

* Assurez-vous que les personnes figurent entierement dans le champ de vision
de la caméra et qu’elles ne sont pas partiellement cachées par des étageres ou
des murs bas.

e Au moins 75 LUX.

® Assurez-vous que I'éclairage est uniforme dans I'espace et tout au long de la

période de suivi des personnes.

» Assurez-vous qu’aucun objet brillant (par exemple, un sol brillant) n’est présent
dans la zone au niveau de laquelle les personnes sont suivies. Un sol brillant
peut refléter de la lumiere ou des ombres provenant d’'une zone environnante

Eclairage et générer des comptages inexacts.

* Si possible, évitez d’exposer la zone de suivi intérieur a la lumiére directe du
soleil. Les nuages en déplacement peuvent parfois obscurcir la lumiére du soleil
et projeter des ombres sur la ligne de comptage.

¢ En fonction de I'angle d’une lumiére intérieure, les ombres des personnes qui
passent a coté d’une ligne de comptage (mais ne la traversent pas) peuvent

étre a l'origine de comptages erronés.
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Tableau 4. Configuration de caméra appropriée (Suite)

Configuration Conditions idéales

¢ En général, une vue verticale garantit un comptage plus précis des personnes
qui traversent une ligne. Toutefois, si le plafond est bas, elle couvre un espace
moins large qu’une vue a 45 degrés.

¢ || est recommandé d’avoir une superficie minimale d’'un meétre de chaque coté
de la ligne de comptage.

Lignes de comptage TR L .

* Dans les vues inclinées, il est recommandé d’avoir un espace minimal de

deux metres de chaque c6té de la ligne de comptage.

¢ Configuration de la taille de la personne : une personne qui traverse la ligne ne
doit pas occuper plus du tiers de la vue en largeur et plus de la moitié de la vue
en hauteur.

* Notez que la précision baisse pour les vues presque horizontales (par exemple,
une déclinaison inférieure a 20 degrés)

Placement de la caméra ¢ Si la caméra est placée de telle maniéere que les personnes ont une taille

inférieure a 20 pixels sur I'écran, le comptage est moins précis et vous devez

utiliser les paramétres avancés.
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Tache 1 : Configuration du moteur VE180

Procédure

Pour configurer le moteur VE180 :

1.

Dans le client Symphony, sélectionnez Configuration dans le menu Serveur. La boite de dialogue
Configuration s’affiche. Elle vous permet de configurer les équipements du serveur actuellement
sélectionné.

Dans le volet gauche, cliquez sur Devices (Equipements). La boite de dialogue Devices
(Equipements) s’affiche.

Cliquez sur la caméra que vous souhaitez configurer pour une utilisation avec des analyses vidéo,
puis cliquez sur Modifier.

Cliquez sur I'onglet Moteurs d’analyse et sélectionnez VE180. VE250 est sélectionné par défaut.
Dans ce cas, vous devez d’abord désélectionner VE250.

Cliquez sur I'onglet Configuration de I’'analyse (Figure 16 a la page 40). Dans la liste déroulante
Moteurs d’analyse, sélectionnez Intel_VE180.

Cliquez sur le bouton Choisir une image pour sélectionner une image a partir de votre caméra et
I'utiliser pour configurer I'analyse.

Cliquez sur tous les sous-onglets nécessaires pour configurer votre analyse :

e « Sous-onglet Vue d’ensemble » a la page 40

* « Sous-onglet Masque de traitement » a la page 41
e« Sous-onglet Position de la caméra » a la page 42
e « Sous-onglet Environnement » a la page 46

e « Sous-onglet Ligne de comptage » a la page 55
e« Sous-onglet Ligne directe » a la page 56

* « Sous-onglet Avancé » a la page 57

Analyses vidéo et régles associées
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Sous-onglet Vue d’ensemble

Network | Video | Anatytics Engines  Analytics Configuration |

Anahdics Engines [Intel_VE180 - Restore Detauls | Select difterert image

Show L View |

Oreerview |Processm Mazk | Camera Position | Environment | Counting Line | Advanced

Mode |30 Accurale People Tracking £|

2D Fast Object Tracking
Face Tracking

Camera Postion [angled | congure

Environment Type [indoor/Outdoor: Generic with constant dumnatic | Customize

‘wm environment with small gradual changes in iumination.

Oibgact Categories o Detect
-
-

Performance [ntermecate -

Figure 16. Onglet Vue d’ensemble - Configuration de I’analyse pour le moteur VE180

1. Dans laliste déroulante Mode, sélectionnez Suivi précis des personnes en 3D, Suivi des objets
rapides en 2D ou Suivi des visages.

Pour Suivi précis des personnes en 3D
1. Dans la liste déroulante Position de la caméra, sélectionnez En angle ou En hauteur.
2. Dans la liste déroulante Type d’environnement, sélectionnez I'une des options suivantes.

e Intérieur : générique avec illumination variable

e Intérieur : générique avec illumination constante

e Intérieur : vente au détail - (illumination constante) ; reportez-vous au Tableau 10 a la
page 51 et au Tableau 12 a la page 52.

e Caméra thermique

* Extérieur: eau

Personnalisé : s’affiche automatiquement si vous avez modifié les paramétres par défaut

dans l'onglet Environnement ou dans les parametres avancés.

3. Danslaliste déroulante Performances, sélectionnez le niveau de la puissance de traitement de l'unité
centrale : Personnalisé, Faible, Intermédiaire, Elevé. Intermédiaire est sélectionné par défaut.

Analyses vidéo et régles associées
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Pour Suivi des objets rapides en 2D

1. Dans laliste déroulante Position de la caméra, sélectionnez En angle, En hauteur ou Non calibré.

Non calibré : utilisez cette option uniquement si les objets sont bien séparés et qu’il
n’est pas nécessaire de générer des comptages précis.

2. Dans la liste déroulante Type d’environnement, sélectionnez I'une des options suivantes.

Intérieur : générique avec illumination variable

Intérieur : générique avec illumination constante

Intérieur : vente au détail - (illumination constante) ; Tableau 10, « Options du
sous-onglet Environnement du modéle d’arriere-plan dynamique a double couche »,
a la page 51 et Tableau 12, « Options du sous-onglet Environnement du modéle
d’arriére-plan hybride multicouche », a la page 52

Caméra thermique

Extérieur : eau

Personnalisé : s’affiche automatiquement si vous avez modifié les parametres par défaut
dans I'onglet Environnement ou dans les parametres avancés.

3. Sélectionnez les catégories d’objets a détecter : Personne, Véhicule ou Inconnu.

4. Dans la liste déroulante Performances, sélectionnez le niveau de la puissance de traitement de l'unité
centrale : Personnalisé, Faible, Intermédiaire, Elevé. Intermédiaire est sélectionné par défaut.

Sous-onglet Masque de traitement

Naiwurkl “ideo | Digital I.fOI Analylics Engines  Analytics Configuration |

Overview Processing Mask Icamera Posttion I Environmert | Courtting Line | Advanced I

Analytics Engines IInteLVE1 80 j Restore Detautts I Select different imace

Shaw XML Yiew |

Draw
" Draw Size:

" Erase

Figure 17. Onglet Masque de traitement
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1. A laide de I'image affichée a partir de la vidéo, définissez la zone en jaune (masque) ou les objets
en mouvement doivent étre détectés. (« Masques : les zones ou Symphony effectue le suivi des

objets » a la page 6.)

e Sélectionnez I'option Effacer pour effacer le masque jaune.

e Sélectionnez I'option Dessiner pour dessiner le masque jaune.
e Le curseur Taille permet de régler I'épaisseur du tracé du stylo.

Sous-onglet Position de la caméra

" Overview I Processing Mask  Camera Position |Envir0nment Courting Line | Advanced

I _a_iJlI.

A Grid lines are
1 meter apart.

B. Drag camers
such that
reference
people and
gridlines match
underlying
SCEME.

C. Add
reference
person by
clicking mouse
on image.

Hicle tarld

i

Delete Persan

ala
Drag me lﬁ Field of view [degrees)
- lﬂ Pan [degrees)
41m _
oo — Twist[degrees)
Person lﬁ .
Ground 144 = Heiaht (meters)
Lom Iﬁ Distance (meters)

Figure 18. Onglet Position de la caméra
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Tableau 5. Sous-onglet Position de la caméra

Option/Conception

Description

Grille

Les lignes de grille sont espacées d’un meétre.
Elles s'affichent automatiquement par-dessus la scene.

Icone de la personne
de référence

Forme orange représentant la taille et la position de la personne dans I'image.
Quatre icones de personnes apparaissent automatiquement a I'image.

Déplacez les icones des personnes de référence vers les différents emplacements
de I'image (au premier plan et a 'arriere-plan), ou elles pourraient apparaitre
naturellement.

Pour ajouter d’autres icones de personnes de référence, cliquez sur I'image.

Bouton Delete Person
(Supprimer une
personne)

Permet de supprimer une icone de personne de référence.
Cliquez sur I'icone de personne de référence, puis sur le bouton Delete Person
(Supprimer une personne).

Bouton Hide/Show
World (Afficher/
masquer la réalité)

Permet de masquer (ou d’afficher) les lignes de grille et les icones de personnes de
référence pour que vous puissiez voir la scene réelle a I'image.

Section interactive

Drag me

40m|75.1°
IPerSDn Graund

15.0m

Permet d’ajuster la grille et la taille de la personne de référence afin qu’elles
correspondent a la scéne sous-jacente.

Al'aide de la souris, faites glisser I'icone de la caméra vers le haut et le bas, puis vers la
gauche et la droite.

Icénes de zoom +/-

Permettent d’effectuer un zoom avant et arriere dans la section interactive.
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Tableau 5. Sous-onglet Position de la caméra (Suite)

Option/Conception

Description

Champ de vision

Champ de vision horizontal.

; |

Si vous augmentez la valeur, vous devez faire glisser I'icone de la caméra plus pres
(vers le bas) afin d’obtenir la taille de personne appropriée.

Si vous réduisez la valeur, vous devez faire glisser I'icone de la caméra plus loin pour
obtenir approximativement la méme taille.

Si vous obtenez la position exacte de la caméra en mesurant la hauteur et la distance
réelles, vous devez ensuite ajuster le champ de vision pour définir des icones de
personnes de référence de taille adaptée a la scene.

Pan (Panoramique)

Mouvement de la caméra de gauche a droite ou inversement autour de I'axe vertical
imaginaire passant par la caméra.

Lorsque la caméra pointe vers le sol, celui-ci est incliné. Lorsque la caméra est presque
a I’horizontale, I'effet obtenu est celui d’une rotation du sol.

. Camera Posten | Advanced|

change
parameiers
e aven it
It mage nas
Seopieana ara
Tnes attne

carrect size.
Grid lines are

apart Adda
reference

person by
clicking on et
image.

Delete Person

ala

Drag me [Es0 =] Field of view (degress)
N [Fio0 = Pan (degrecs)
2.8m [0 = Twist(degroes)
Person —
Ground [38 =] Heiant (meters

2.0m [2o =] Distance (meters)

Ici, 'option Pan (Panoramique) incline la grille par rapport au sol, ce qui déforme la
scene réelle.

Cette fonction est trés utile pour les vues de dessus lorsque la caméra pointe sur le
cOté (la déviation a partir de I'axe vertical n’est alors pas complétement dans I'axe
vertical de la vue caméra).

Analyses vidéo et régles associées
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Tableau 5. Sous-onglet Position de la caméra (Suite)

Option/Conception

Description

Twist (Orientation)

Rotation de la caméra sur I'axe qui s’étend directement de la caméra via le centre

de la vue.

Overview | Processing fask Camera Pasiton

Envronment | Gourting L | Advanced |

parameters
below such that
Ieftimage has

ref
peopleand grid
lines attne
correct size.

one meter
apart. Adda
reference
person by
clicking oneft

image

Delete Person

Drag me
5.2m|64.5°
Person

ala

[s00 =] Fieldof view degrecs)

[00 =] Pan(degress)

[c0 = Twist(degress)
Ground [£2 =] et meters)

11.0m

[0 = Distance (meters)

Cette fonction est utile dans une vue inclinée, lorsque la caméra est légérement
penchée et qu’une ligne verticale réelle ne correspond pas a une ligne verticale de
I'image. Elle peut également étre utilisée si, sur I'image, le sol apparait légérement

incliné de gauche a droite.

Champs Hauteur et
Distance

Les valeurs correspondent aux mouvements de I'icone de la caméra dans la section

interactive.

Message
d’avertissement

Drag me

9.6m

Fersan

kﬂ\l L:)\l Owverviewy tab Camera Position

[Angled) does not agree with this
camera position (Overhesd).

lﬁ Field of view [degrees]

lﬂ Pan [degrees)

lﬁ Twist [degrees]
Ground 186 = Heiht (meters)

Symphony affiche un message d’avertissement si I'angle de la caméra ne correspond

pas a la sélection En hauteur.

Analyses vidéo et régles associées

45



VE180 - Suivi des personnes a l'intérieur/a I'extérieur Analyses vidéo et régles associées

Sous-onglet Environnement

1. Dans ce sous-onglet, sélectionnez le modele d’arriére-plan en fonction de I'environnement dans
lequel votre caméra doit enregistrer des images. Pour obtenir des informations sur I'utilisation,
reportez-vous au Tableau 6.

Tableau 6. Utilisation du modéle d’arriére-plan

Modéle
d’arriére-plan | Quand lutiliser

A utiliser lorsque I'arriere-plan est relativement statique (aucun mouvement périodique tel

Stati N -\ .
atique que des arbres dans le vent). Il s'agit du modeéle d’arriere-plan Symphony le plus rapide.

A utiliser avec des objets qui ont un mouvement périodique (comme une branche d’arbre
balancée par un vent relativement constant ou un mouvement entrainé par le montage
instable de la caméra). Ce modele d’arriere-plan convient aussi bien a un arriere-plan
statique que dynamique, mais il utilise davantage de puissance d’unité centrale que le
Dynamique modele Statique et n’est donc pas recommandé pour les arriere-plans statiques.

Important : un environnement peut sembler statique pendant la journée, mais il deviendra
dynamique lorsqu’il pleut la nuit. Par conséquent, vous devez sélectionner le paramétre
Dynamique.

Ce paramétre ressemble au modéle d’arriere-plan Dynamique, mais permet le suivi des
Dynamique objets qui sont statiques pendant de courtes périodes.

double couche | Utilisez ce modeéle dans les zones au niveau desquelles vous souhaitez, par exemple,
suivre des personnes qui restent immobiles pendant 30 a 60 secondes.

Permet uniquement le suivi des mouvements réguliers. Il peut donc réduire de maniere
Spatio-temporel |significative les fausses alarmes occasionnées par les branches d’arbre et autres objets
de l'arriere-plan bougeant de fagon aléatoire a cause du vent.

Utilise les informations relatives a la couleur, a I'éclairage et a la texture. Vous pouvez
personnaliser le modeéle d’arriére-plan pour I'adapter a différents scénarios. Pour cela,
vous devez ajuster la sensibilité a I'intensité, aux données de couleur ou aux informations
de texture dans une scene donnée. Vous pouvez également procéder a un traitement
multiéchelle pour fusionner des informations associées a différentes échelles.

Hybride
multicouche

2. Au besoin, sélectionnez d’autres options dans le sous-onglet Environnement. Pour voir tous les
modeles d’arriere-plan, consultez Tableau 7 :

46
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Tableau 7. Options du sous-onglet Environnement de tous les modéles d’arriére-plan

Option

Description

Parametre
par défaut

Option commune

Durée
d’apprentissage

Permet de déterminer le temps qu’il faut approximativement a un
objet du premier plan devenant statique pour fusionner avec
I'arriere-plan.

Important : si un objet effectue un mouvement périodique pendant
une période plus longue que celle spécifiée, cet objet est toujours

I'arriere-plan

les objets qui sont de la méme couleur que l'arriére-plan ne sont
pas détectés en tant qu’objets devant étre suivis.

) considéré comme un objet du premier plan (il n’est jamais fusionné |30
du fond de I'image s
avec l'arriere-plan).
(en secondes) s , . . . .
L'arriere-plan est déterminé en fonction de la derniére Mise a jour
de I’arriére-plan (en secondes) de la vidéo.
Larriere-plan est mis a jour en permanence et non pas seulement
lorsque le moteur d’analyse se lance.
Définit la sensibilité d’arriere-plan minimale nécessaire pour qu’un
S objet soit détecté en tant qu’objet du premier plan.
Sensibilité de . e . At
Important : si vous définissez cette option sur une valeur élevée, Moyen

Apprendre le
comportement
normal

Permet de connaitre le pourcentage du temps pendant lequel
chaque pixel est en mouvement et peut donc étre ignoré. Cette
option est, par exemple, utile pour suivre des bateaux sur l'eau.

Faux (case non
cochée)

Détection des modifications importantes

Méthode

% du changement dans I'image : permet de surveiller le
pourcentage de la scéne considérée comme le premier plan.

Si 'espace de premier plan est trop grand, la réadaptation du
modele est activée.

Modification de la luminosité : permet de surveiller toutes les
modifications globales inattendues associées a la luminosité de la
scene (les modifications peuvent étre liées a un changement
d’éclairage ou a un changement des conditions météorologiques).
Spectrum change (Changement de spectre) : permet de surveiller
toutes les modifications globales inattendues associées a la
luminosité de la scéne, mais avec une sensibilité moindre aux
modifications locales (par exemple, un passant portant un

manteau foncé).

Combined change (Combinaison de changements) : une combinaison
des fonctions % du changement dans I'image et Spectrum
change (Changement de spectre). Lorsque I'environnement
Intérieur/extérieur générique (avec illumination variable ou
constante) est sélectionné, la sensibilité correspondante est définie
par défaut sur 70 %.

20 % de
sensibilité sur
le curseur

Analyses vidéo et régles associées
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Tableau 7. Options du sous-onglet Environnement de tous les modéles d’arriére-plan (Suite)

Parameétre
Option Description par défaut

Inclut des valeurs comprises entre 0 et 100. Une sensibilité élevée
signifie que la réadaptation s’active facilement. Par exemple, une
sensibilité de 80 se déclenche lorsque seulement 20 % de I'écran (curseur 20

Sl correspond au premier plan. En revanche, si la sensibilité est faible, |sur 100)
la réadaptation se déclenche uniquement dans les situations
extrémes.
Permet de définir le temps d’attente nécessaire avant de reprendre
Temps d’attente le suivi des objets. Idéalement, cette valeur est de zéro. Mais si vous
nécessaire avant de |remarquez un probleme d’éclairage qui provoque de fausses 3
reprendre le suivi alarmes en raison d’un démarrage immédiat du suivi, définissez
(en secondes) cette valeur sur le nombre de secondes nécessaires a la stabilisation

de I'éclairage.

3. Pour voir les autres options disponibles dans le sous-onglet Environnement de chaque modéle
d’arriére-plan, reportez-vous aux tableaux suivants :
e Tableau 8, « Options du sous-onglet Environnement du modéle d’arriere-plan statique »,
a la page 48
e Tableau 9, « Options du sous-onglet Environnement du modéle d’arriere-plan
dynamique », a la page 49
e Tableau 10, « Options du sous-onglet Environnement du modéle d’arriere-plan
dynamique a double couche », a la page 51
e Tableau 11, « Options du sous-onglet Environnement du modeéle d’arriere-plan
spatio-temporel », a la page 52
e Tableau 12, « Options du sous-onglet Environnement du modeéle d’arriere-plan hybride
multicouche », a la page 52

Tableau 8. Options du sous-onglet Environnement du modéle d’arriére-plan statique

Paramétre
Option Description par défaut

Suppression des ombres/lumiéres

Permet de contréler dans quelle mesure les ombres (affaiblissement
de I’éclairage) sont ignorées lors du suivi des objets en mouvement.
Laugmentation du curseur (vers la droite) permet au moteur
Sensibilité de d’ignorer correctement davantage de zones d’'ombre. - . -
i Milieu (désactivé)
I'ombre

Remarque : cela accroit également la probabilité qu’une personne
portant des vétements sombres sur un fond clair soit considérée

comme une ombre.
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Tableau 8. Options du sous-onglet Environnement du modéle d’arriére-plan statique (Suite)

Option

Description

Parameétre
par défaut

Sensibilité
illumination

Permet de contréler dans quelle mesure I'augmentation de
I’éclairage est ignorée. L'éclairage augmente sous l'effet d’une
source de lumiére, par exemple avec les phares d’une voiture ou
lorsqu’un temps couvert devient ensoleillé. laugmentation du
curseur (vers la droite) permet au moteur d’ignorer correctement
toute augmentation de I'éclairage.

Remarque : cela accroit également la probabilité qu’une personne
portant des vétements clairs sur un fond sombre soit considérée
comme une augmentation de I'éclairage.

Milieu (désactivé)

Suivre les petits objets en déplacement

Suivre les petits
objets en
déplacement

Permet de suivre un objet se déplagant trés lentement dans la
vidéo. Il peut également s’agir d’un objet avangant tout droit vers la
caméra ou s’en éloignant, qui semblera se déplacer lentement.

Si 'option Suivre les petits objets en déplacement est désactivée,
les petits objets en déplacement s’integrent généralement a
I'arriere-plan et ne sont donc pas suivis. Si vous activez cette option,
les petits objets en déplacement seront suivis.

Important : cette option peut augmenter certaines fausses alarmes
dans des situations ou un objet reste longtemps immobile dans
la vidéo.

Faux (case non
cochée)

Vitesse de l'objet

Vitesse de l'objet suivi.

Lente

Supprimer les pixels
fantomes

Les pixels ne changeant pas de valeur pendant un certain temps ne
sont pas considérés comme des pixels du premier plan.

Vrai

Tableau 9. Options du sous-onglet Environnement du modéle d’arriére-plan dynamique

Option

Description

Parameétre
par défaut

Suppression des omb

res/lumiéres

Sensibilité de
'ombre

Permet de contréler dans quelle mesure les ombres (affaiblissement
de I'éclairage) sont ignorées lors du suivi des objets en mouvement.
Laugmentation du curseur (vers la droite) permet au moteur
d’ignorer correctement davantage de zones d’'ombre.

Remarque : cela accroit également la probabilité qu’une personne
portant des vétements sombres sur un fond clair soit considérée

comme une ombre.

Milieu (désactivé)
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Tableau 9. Options du sous-onglet Environnement du modéle d’arriére-plan dynamique (Suite)

Option

Description

Parameétre
par défaut

Sensibilité
illumination

Permet de contréler dans quelle mesure I'augmentation de
I’éclairage est ignorée. L'éclairage augmente sous l'effet d’une
source de lumiére, par exemple avec les phares d’une voiture ou
lorsqu’un temps couvert devient ensoleillé. laugmentation du
curseur (vers la droite) permet au moteur d’ignorer correctement
toute augmentation de I'éclairage.

Remarque : cela accroit également la probabilité qu’une personne
portant des vétements clairs sur un fond sombre soit considérée
comme une augmentation de I'éclairage.

Milieu (désactivé)

Suivre les petits objets en déplacement

Suivre les petits
objets en

Permet de suivre un objet se déplagant trés lentement dans la
vidéo. Il peut également s’agir d’un objet avangant tout droit vers
la caméra ou s’en éloignant, qui semblera se déplacer lentement.

Si 'option Suivre les petits objets en déplacement est désactivée,
les petits objets en déplacement s’integrent généralement a

Faux (case non

I'arriére-plan

alertes liées aux mouvements soudains de la caméra.

déplacement I'arriére-plan et ne sont donc pas suivis. Si vous activez cette option, | cochée)
les petits objets en déplacement seront suivis.
Important : cette option peut augmenter certaines fausses alarmes
dans des situations ou un objet reste longtemps immobile dans
la vidéo.
Vitesse de l'objet Vitesse de l'objet suivi. Lente
Vérification nuage | Tente d’ignorer le mouvement des nuages. Faux
Vérifier les Permet de supprimer les fausses alertes déclenchées par le
changements mouvement soudain d’objets a l'arrieére-plan qui sont déplacés Faux
soudains de par le vent. Cette option permet également d’éliminer les fausses

Distance maximale
en pixels

Si l'option Vérifier les changements soudains de I’arriére-plan est
sélectionnée.

Un changement soudain est défini comme le mouvement d’un objet
ou d’'une caméra jusqu’a un nombre de pixels déterminé.

5 (désactivé)

Supprimer les pixels
fantomes

Les pixels ne changeant pas de valeur pendant un certain temps ne
sont pas considérés comme des pixels du premier plan.

Vrai

Analyses vidéo et régles associées
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Tableau 10. Options du sous-onglet Environnement du modéle d’arriére-plan dynamique a double couche

Option

Description

Parameétre par
défaut

Synchronisation

Temps pour effacer
I'arriére-plan a long
terme (secondes)

Uniguement disponible pour les modeles d’arriére-plan dynamiques
a double couche et les modeles d’arriere-plan hybrides
multicouches.

¢ 120
e 700 pour
Intérieur : vente

I'arriere-plan a court
terme (secondes)

a double couche.

au détail
Temps pour 5
supprimer Uniguement disponible pour les modeles d’arriére-plan dynamiques | ® 1 pour Intérieur :

vente au détail

Temps de
déplacement

de l'arriere-plan

a court terme a
I'arriere-plan a long
terme (secondes)

Uniguement disponible pour les modeéles d’arriére-plan dynamiques
adouble couche et les modéles d’arriere-plan hybrides multicouches.

* 60

* 600 pour
Intérieur :
vente au détail

Sensibilité
. . . une valeur
Apparence Manuel, brillant, gris emmélé i
prédéfinie
Limite basse Si 'option Manuel est sélectionnée 0.40
Limite haute Si 'option Manuel est sélectionnée 1.50

Analyses vidéo et régles associées
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Tableau 11. Options du sous-onglet Environnement du modéle d’arriére-plan spatio-temporel

Option

Description

Parametre
par défaut

Spécifique au modeéle

Mouvement cohérent, comportement anormal, mauvaise
direction

Le modele d’arriere-plan permet le suivi des mouvements réguliers,
détecte automatiquement les comportements anormaux ou suit les
mouvements uniquement dans une direction spécifiée :

Mouvement cohérent : permet le suivi des mouvements réguliers.
Cette option permet ainsi de réduire de facon significative les

fausses alarmes dues a des mouvements non réguliers tels que ceux | Mouvement
Mode 5 . s ,
de branches d’arbre et autres objets de I'arriere-plan bougeant cohérent
de fagon aléatoire a cause du vent.
Comportement anormal : le modele d’arriere-plan intégre les
modeéles normaux et les directions du mouvement pour chaque
pixel. Ainsi, aucune direction anormale de mouvement n’est
détectée.
Mauvaise direction : suit les mouvements uniquement dans
une direction indiquée. Les mouvements dans toutes les autres
directions sont donc ignorés.
Marginalisation Permet uniquement de détecter les types de mouvement et n’est Vrai
de l'apparence pas influencée par les apparences.
Images . . a . a
, g.‘ Si 'option Comportement anormal est sélectionnée 255
d’arriere-plan
Images de s A .
. Si 'option Comportement anormal est sélectionnée 10
premier plan
L Si 'option Mauvaise direction est sélectionnée En lecture seule.
Direction 355

Cliquez sur Configurer. Le sous-onglet Ligne directe s'ouvre.

Tableau 12. Options du sous-onglet Environnement du modéle d’arriére-plan hybride multicouche

terme (secondes)

Parameétre
Option Description par défaut
Synchronisation
* 120
E:gi:%;:g?;ﬁr Uniquement disponible pour les modéles d’arriére-plan dynamiques | ® 700 pour
P € |3 double couche et les modéles d’arriére-plan hybrides multicouches. | Intérieur :

vente au détail
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Tableau 12. Options du sous-onglet Environnement du modéle d’arriére-plan hybride multicouche (Suite)

terme (secondes)

Parameétre
Option Description par défaut
Temps pour °5
supprimer Uniquement disponible pour les modéles d’arriére-plan dynamiques | ® 1 pour
I'arriere-plan a court |a double couche. Intérieur :

vente au détail

Temps de
déplacement de
I'arriére-plan a
court terme a
I'arriére-plan a long
terme (secondes)

Uniquement disponible pour les modeles d’arriére-plan dynamiques
a double couche et les modeéles d’arriére-plan hybrides multicouches.

* 60

* 600 pour
Intérieur :
vente au détail

Sensibilité

du premier plan.

en question.

Permet de contréler la sensibilité du modéle d’arriere-plan a une modification observée par rapport aux
valeurs d’arriere-plan attendues.
Si la sensibilité est faible, le changement est considéré comme la conséquence d’une variation naturelle de
I'apparence de l'arriere-plan.
Si la sensibilité est élevée, le changement est considéré comme la conséquence de la modification d’un objet

Le modele d’arriere-plan hybride multicouche vérifie les trois parameétres suivants : luminosité (noir a blanc),
couleur (rouge, bleu, gris, etc.) et texture (modeéles locaux de luminosité).
Le curseur controdle la sensibilité entre zéro et 1. Vous devez sélectionner au moins I'un des trois paramétres

Luminosité

Permet de rechercher les modifications du niveau de gris (noir a
blanc). En général, vous devez sélectionner cette option. Toutefois,
le niveau de sensibilité requis dépend des variations de |'éclairage
de la scene au fil du temps.

Vrai, Moyen

Couleur

Le moteur vidéo recherche les modifications de teinte et de niveau
de saturation. En général, I'éclairage n’affecte pas beaucoup la
couleur. Toutefois, il n’est pas possible de distinguer tous les objets
de I'arriére-plan en se basant uniquement sur la couleur.

Le parametre Couleur requiert plus de temps d’unité centrale

que le parametre Luminosité.

Vrai, Elevé

Texture

Le moteur vidéo recherche les modifications appliquées au modele
local de luminosité, en particulier, les nouvelles bordures.

En général, I'éclairage affecte moins la texture. Toutefois, la texture
des objets plats peut étre trop faible pour qu’il soit possible de les
distinguer de l'arriére-plan. Le parametre Texture requiert plus de
temps d’unité centrale que le parametre Couleur.

Faux

Analyses vidéo et régles associées
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Tableau 12. Options du sous-onglet Environnement du modéle d’arriére-plan hybride multicouche (Suite)

d’afficher les
modifications
(secondes)

de la scene présente de nombreuses modifications graduelles mais
relativement rapides.

Parameétre
Option Description par défaut
Sélectionnez cette option pour surveiller les modifications a partir
Traitement de plusieurs résolutions spatiales. Cette option permet d’améliorer
., la précision des scénes complexes (en particulier, en combinaison Vrai
multiéchelle . PR,
avec les données de texture). Cependant, la charge d’unité centrale
augmente.
Adaptation R s s T ,
. . . Controle la rapidité avec laquelle le modele d’arriére-plan s’adapte
Temps nécessaire o . .
aux modifications lentes de la scéne (un coucher de soleil, par
pour adapter la - e .
. . . | exemple). Utilisez une valeur élevée si vous devez détecter des 20
représentation afin e L. R . A N
modifications lentes de la scéne, ou une valeur faible si I'éclairage (1 a 500 secondes)
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Sous-onglet Ligne de comptage
Cliquez sur ce sous-onglet si vous souhaitez utiliser I'analyse pour le comptage des personnes.
1. Assurez-vous que les masques Position de la caméra et Analyse du déplacement sont définis
correctement, puis cliquez sur le sous-onglet Ligne de comptage.
2. Loption Dessiner une ligne de comptage est sélectionnée par défaut.

3. Effectuez un clic gauche sur I'image et tracez une ligne pour que les éléments (personnes) soient
comptés lorsqu’ils passent dans la zone délimitée.

e Llaligne s'affiche avec des fleéches indiquant lorsque le mouvement est détecté
A Pintérieur ou A I'extérieur d’une zone délimitée.

e Pour inverser I'orientation Intérieure/extérieure de la ligne, tracez la ligne dans la
direction opposée. (Supprimez d’abord la ligne d’origine.)

4. Cliquez sur OK pour enregistrer les paramétres.

Netwurkl Video | Analytics Engines  Analytics Configuration |Analy'tic:5 Schedule
{* Draw Counting Line. Left-click on image.

(" Delete Counting Line. Left-click while mousing over a line end point.

Figure 19. Ligne de comptage
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Sous-onglet Ligne directe

Cliquez sur les points d’extrémité et faites-les glisser pour positionner la fleche dans la direction souhaitée.
Tous les objets qui se déplacent dans cette direction seront détectés et suivis.

" Overview | Processing Mask | Camera Postion | Envirenment | Counting Line  Direction Line |Advanc:ed

Draw

{* Draw Counting Line. Left-click on image.

(" Delete Counting Line. Left-click while mousing over a line end point.

Figure 20. Sous-onglet Ligne directe
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Sous-onglet Avancé

e Les paramétres du sous-onglet Avancé sont uniquement destinés aux experts. Vous ne devez
modifier les valeurs que lorsque le moteur d’analyse ne fonctionne pas comme prévu. Pour obtenir
une description de l'utilisation, reportez-vous au Tableau 13.

Genaral Proposers

W Add an object
I~ Remawe an obgect

Network ] Video | Anshtics Engnes  Anahyics Configuration |

Analysis FPS m
Copture Resolution [s00 x600
Anatysis Resolution [m

ProcessingDelsy [0

hierwr Object Min Size (picels) |4 3:
New Chject Win Travel Distance (meters) | 4 3:

Mew Object Min Travel Distance (pieels) (o 3:

[T Swap two objects’ position

Drwell Time
I Show after (seconds) 10 3
Horizonkal  Wertical
Moticn limit (% of size) 5.03: 505:

Tracking
Object Appearance
Total Mumber of Proposals per Reration  |300
M C Colour Blocks
Max Proposals per Object |30
% Colour Histogram
System Tempersture |40
Sizes and Distances

Hidden Object Max Jump Distance |3 3:

(meters)

Hidden Otject Max Duration (seconds) [0~ =]

Tracking Proposers
[~ Colour Blocks

¥ Colour Histogram
[ Sparse Festures

[ Swap two obiscts’ depths 0.50=

¥ Foreground

[ Adapt an object 0.50 =

¥ motion Dynamics

Figure 21. Mode Suivi précis des personnes en 3D - Onglet Avancé
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Crverview | Processing Mask I Camera Postion | Ervvironment | Courtting Line  &dvanced

their implications!

Analysis FPS |3 3:
Capture Reschution |§Q » 500
Analysis Resohdtion |3—2|;| % 240 -I
Processing Delay Il.'l
Tracking

Chgect Appearance
" Wone

" Colour Blocks
& Colour Histogram

Sizes and Distances

Mew Object Min Size (pixels) |5 E:
Mew Object Min Travel Distance (meters) |[p 4 5:

New Object Min Travel Distance (pixelz) |z 5:

The default settings will usually suffice. These settings should only be modified if the
algorithm is not working properly. Do not modify these setlings unless you fully understand

Drsvell Time
[~ Show after (seconds) 10 3

Harizontal Vertical

hdotion limd (% of size) g0 == 5032
Object Malching
Conzervalive }_ Aggressive

Hidden Object Max Jump Distance |39 3;
(meters)

Hidden Object Masx: Duration (seconds) 30 -

Inter-object Min Distance (pixels) l3 3

Figure 22. Mode Suivi des objets rapides en 2D - Onglet Avancé

Overview [ Processing Mask I Counting Line  Advanced |

their implications!

Analysis FPS [3 :

Capture Resolution |32I:| X240
Analysis Resolddion 320 % 240 -
Processing Delay [U—

The default settings will usually suffice. These settings should only be modified if the
algorithm is not working properly. Do not modify these settings unless you fully understand

Crovell Time

[~ Show after (seconds) 10

Horizontal

Motion limi (% of size) 50 3: | 50 3:

Werlical

Figure 23. Mode Suivi des visages - Onglet Avancé
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Tableau 13. Options du sous-onglet Avancé

Option

Description

Parametre
par défaut

Indique le nombre d’images qui seront analysées par le systéeme.
En général, la valeur par défaut ne doit pas étre modifiée. Toutefois,
dans de nombreux cas, le nombre d’images par seconde d’une

Analyses FPS R P ) S 8
analyse peut étre réduit pour préserver les ressources de l'unité
centrale. Cette action peut avoir un impact négatif sur les
performances des algorithmes.
Résolution de Permet d’afficher la résolution d’enregistrement de la vidéo. 320 x 240
capture Elle peut étre modifiée dans la configuration de I’équipement.
Définir la Résolution d’analyse sur la méme valeur que la Résolution
de capture garantit que les objets sont détectés le plus loin
possible. Afin de préserver les ressources de I'unité centrale, il est
Résolution d’analyse | toutefois possible de sous-échantillonner la vidéo envoyée pour 320 x 240
analyse. Le sous-échantillonnage permet de réduire les exigences en
matiére d’unité centrale, mais peut également réduire la portée de
détection de I'analyse vidéo.
Dans le cas d’'un modele d’arriére-plan spatio-temporel, 'outil de
Traitement du délai |suivi doit créer une mémoire tampon en exécutant quelques 0
images, avant de procéder au suivi des images en direct.
Temps d’immobilisation
Affiche le nombre de secondes durant lesquelles les objets sont
Afficher apres restés immobilisés, si le temps d’'immobilisation est au moins égal 10
a x secondes (par défaut, 10 secondes).
Définit dans quelle mesure un objet peut bouger et toujours étre
considéré comme immobile.
Les valeurs Horizontal et Vertical sont calculées en tant que
pourcentage de taille d’objet autorisé pour le déplacement.
Exemples :
Limite de Si la Position de la caméra est définie sur Non calibré
mouvement (reportez-vous a la section « Sous-onglet Vue d’ensemble » a la H 50V 50
(en pourcentage page 40), Horizontal 50 signifie qu’un objet doit bouger
de la taille) horizontalement de plus de 50 % par rapport a sa taille maximale
(hauteur, largeur) pour que le systéme reconnaisse qu’il a bougé.
Il en est de méme pour Vertical.
Si la Position de la caméra est calibrée (En angle, En hauteur),
le parametre Horizontal définit le pourcentage de déplacement en
hauteur autorisé par rapport au sol. Le parameétre Vertical et ignoré.
Suivi
Nombre total de s . , ) . s s
. Définit le niveau d’analyse que I'algorithme est autorisé a exécuter
propositions par 400

itération

par image.
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Tableau 13. Options du sous-onglet Avancé (Suite)

Parameétre
Option Description par défaut
Propositions Définit le niveau d’analyse que l'algorithme est autorisé a effectuer 40
maximum par objet | par objet (si quelques objets sont présents).
, Définit dans quelle mesure le systéme est prét a considérer les
Température du X s . 0 .
R déplacements qui n"améliorent pas immédiatement le niveau de 25
systéeme R R " . .
correspondance du modéle de scéne avec les éléments disponibles.
Taille minimale du 3
nouvel objet
Apparence de I'objet
Disponible uniquement pour le mode Suivi des objets rapides en 2D.
N’utilise pas I'apparence de l'objet. Permet I'accélération des
Aucun performances, mais avec moins de précision. En cas de charge
trop élevée de I'UC ou d’objets de couleurs similaires,
sélectionnez Aucun.
Enregistre la valeur de couleur moyenne a des emplacements
Blocs couleur . . L Faux
précis sur I'objet.
Histogramme Enregistre la distribution approximative des couleurs de pixels Vrai
couleur sur l'objet.
Tailles et distances
Taille minimale du 3
nouvel objet (pixels)
Hidden Object Max " , , e
dd . J Lorsque la position de la caméra de vue d’ensemble est définie sur
Jump Distance . N
. . En angle, la valeur par défaut est de 3,0 métres.
(Distance maximale . , , - 3.0
L Lorsque la position de la caméra de vue d’ensemble est définie sur
de saut de I'objet ; K
i . En hauteur, la valeur par défaut est de 0,75 metre.
masqué) (metres)
Max Hidden Object |Lorsque la position de la caméra de vue d’ensemble est définie sur
Duration (Durée En angle, la valeur par défaut est de 3 secondes. 3.0
maximale de l'objet |Lorsque la position de la caméra de vue d’ensemble est définie sur ’
masqué) (secondes) | En hauteur, la valeur par défaut est de 1 seconde.
Min New Object
Travel Distance Lorsque la position de la caméra de vue d’ensemble est définie sur
(Distance minimale |En angle, la valeur par défaut est de 0,5 métre. 05
de parcours du Lorsque la position de la caméra de vue d’ensemble est définie sur ’
nouvel objet) En hauteur, la valeur par défaut est de 0,2 metre.
(métres)
Min New Object
Travel Distance Lorsque la position de la caméra de vue d’ensemble est définie sur
(Distance minimale |En angle, la valeur par défaut est de 5 pixels. 5

de parcours du
nouvel objet)
(pixels)

Lorsque la position de la caméra de vue d’ensemble est définie sur
En hauteur, la valeur par défaut est de 5 pixels.
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Tableau 13. Options du sous-onglet Avancé (Suite)

Parameétre
Option Description par défaut
Proposants principaux
Permet d’ajouter de nouveaux objets a la scene. Si vous ne
. . sélectionnez pas cette option, aucun objet n’est suivi.
Ajouter un objet . , A et st 0.20
J J Le poids par défaut (1,00) indique la probabilité d’exécution de cette
action par rapport a d’autres actions.
. . Permet de retirer des objets existants. Si cette case est
Retirer un objet . ) . . . . 0.20
désélectionnée, la suppression des objets est impossible.
Echanger la position )l . o -
. Permet d’échanger la position de deux objets situés a proximité. 0.5
de deux objets
Echanger la Permet d’échanger uniquement la distance des objets par rapport
profondeur de R B} & q Jetsp PP 0.5
. a la caméra.
deux objets
. Permet de modifier la position de I'objet pour mieux I'adapter aux
Adapter un objet . o JELp P 0.5
données.
Suivi des proposants
Permet de rechercher une nouvelle position a partir des
Blocs couleur . . 0.5
informations de blocs couleur.
Histogramme Permet de rechercher une nouvelle position a partir des 05
couleur informations de I’histogramme couleur. ’
Permet de rechercher une nouvelle position a partir du contour
Contours )L 0.5
de l'objet.
. . Permet de rechercher une nouvelle position a partir des points
Fonctions lacunaires 0.5
de texture locaux.
. Permet de rechercher une nouvelle position qui aligne l'objet avec
Premier plan . . . 0.5
le premier plan détecté.
Dynamiques du Permet de rechercher une nouvelle position de fagon aléatoire, 10
mouvement en se basant sur les mouvements dans les images précédentes. ’
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Tache 5 : Création d’une regle qui utilise le moteur VE180

Selectvideo enginefrom thoserunning on camera
VE180 - Probabilistic Tracker Refresh Image | Choose Image
Cameras Class Eehavior i
L 1 Camerat ¥ People * Maving
: . iteri Loitering for at least 15
=H] 10 and Camera Motion Detection r Loitering Il A = seconds
[ 1) camera1 r " Leaving
] 2) cameraz
Include Draw
* Use Mask {* Anypartoftrack { Beginning of track {+ Draw Size:
" UseFences " End of track [~ Any part of object " Erase .

Procédure

Pour configurer une réegle qui utilise le moteur VE180 :
1. Vous devez configurer le moteur VE180 avant de créer une régle qui utilise le moteur VE180.
2. Dansle menu Serveur, sélectionnez Configuration, puis Régles.
3. Cliguez sur Nouveau. l'assistant de régles s’affiche. Lisez la présentation et cliquez sur Suivant.
4

Cochez la case en regard du nom de la caméra. S'il s’agit d’'une caméra PTZ, cochez la case Position
de visite caméra.

v

Dans la liste déroulante Sélectionner un moteur vidéo pour cette caméra, sélectionnez VE180.
6. Pour utiliser une barriere numérique, sélectionnez 'option Utiliser des barriéres :

a. Sélectionnez I'option N’importe quelle barriére et tracez une ligne sur I'image a
I'aide de votre souris. Les fleches, qui s’affichent automatiquement lorsque vous
tracez une ligne, définissent la direction que l'objet en cause doit suivre pour qu’une
alarme soit déclenchée.

b. Apres avoir sélectionné l'option N’importe quelle barriére, cliquez sur les fleches
pour modifier leurs propriétés.

e Lafléche rouge indique qu’un objet traversant la ligne dans la direction de la
fleche déclenchera une alarme.

e Lafléche verte indique qu’un objet traversant la ligne dans la direction de la
fleche ne déclenchera PAS d’alarme.

e |l est possible de dessiner plusieurs lignes de barriéres.

Important : Si I'option Toutes les barriéres est sélectionnée, I'objet doit
traverser toutes les barrieres dessinées pour déclencher I'alarme.

e Pour supprimer une ligne, sélectionnez 'option Effacer la ligne et cliquez avec
le bouton gauche sur le point d’extrémité de la lighe que vous souhaitez
supprimer de I'image.
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7.

8.

Pour désigner une zone d’alarme, sélectionnez 'option Utiliser un masque.

Sélectionnez I'option Effacer pour effacer le masque rouge.
Sélectionnez 'option Dessiner pour dessiner le masque rouge.
Le curseur Taille permet de régler I'épaisseur du tracé du stylo.

Les parameétres suivants s'appliquent uniqguement aux zones d’alarme :

N’importe quelle partie de la zone indique qu’une alarme peut se déclencher quel que
soit I'emplacement de 'objet dans la zone d’alerte rouge. Pour déclencher des alarmes
lorsque des objets se déplacent dans n‘importe quelle partie de la zone d’alarme,
sélectionnez N’importe quelle partie de la zone.

En fin de zone indique que l'objet s’est arrété dans la zone d’alarme. Pour déclencher des
alarmes lorsque des objets pénetrent dans la zone d’alarme et s’arrétent dans celle-ci,
sélectionnez En fin de zone.

En début de zone indique que l'objet a commencé a se déplacer dans la zone d’alarme.
Pour déclencher des alarmes lorsque des objets situés dans la zone d’alarme
commencent a bouger, sélectionnez En début de zone.

Toute partie de I'objet indique qu’une alarme peut se déclencher quel que soit
I'emplacement de toute partie de l'objet dans la zone d’alerte rouge.

Cliquez sur Suivant pour passer a la prochaine étape de I'assistant. Reportez-vous a la section
« Régles : utilisation de I'assistant de régles » a la page 91 pour obtenir des détails.

Dépannage

Tableau 14. Solutions de dépannage disponibles pour le moteur VE180

Probléme

Causes Solutions

Comptages erronés. Le
nombre d’objets suivis est

insuffisant.

Calibrage. La personne est trop grande. Ajuster la taille de la personne.

Modele d’arriere-plan. Le niveau de sensibilité est | Augmenter la sensibilité du modeéle
trop bas. d’arriére-plan.

E—Tr " | Augmentez la sensibilité a la
/ y luminosité dans le modele
d’arriere-plan hybride multicouche
(dans l'onglet Environnement).
ou
Passez au modele hybride et
augmentez la sensibilité a la

Probléme pour détecter les personnes portant luminosité.
des vétements foncés sur un arriére-plan foncé
(ou portant des vétements clairs sur un
arriere-plan clair).
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Tableau 14.

Solutions de dépannage disponibles pour le moteur VE180 (Suite)

Probléeme

Causes

Solutions

Comptages erronés. Les

La personne suivie est considérée comme
deux personnes ou plus.
Calibrage. La personne est trop petite.

Ajuster la taille de la personne.

objets suivis sont trop
nombreux.

Beaucoup d’objets se trouvent dans la scene.
Modele d’arriére-plan. Le niveau de sensibilité
est trop élevé.

Réduire la sensibilité du modele
d’arriere-plan.

Ombres ou changements d’éclairage.

Réduisez la sensibilité a la luminosité.
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Utilisation de I’application de suivi pour ajuster les parameétres

Lutilitaire trackerapp vous permet d’exécuter et d’ajuster une analyse vidéo sur une vidéo en direct/enregistrée
et d’identifier quelle partie d’'un objet (par exemple, une personne) figure au premier plan.

Procédure

Pour utiliser I'utilitaire trackerapp :
1. Dans Le client Symphony, arrétez la caméra :

a. Dans |’Arbre des caméras, cliquez avec le bouton droit de la souris sur la caméra.
b. Dans le menu contextuel, sélectionnez Arréter la caméra.

2. Danslaligne de commande, changez votre répertoire en C:\Program Files\Aimetis\Symphony\_bin.
Si vous utilisez une machine 64 bit, insérez Program Files(x86) dans le chemin d’accés.

3. Saisissez trackerapp x, ou x correspond a I'ID de la caméra que vous utilisez. (Le numéro de l'outil
de suivi précede toujours le nom de la caméra dans I’Arbre des caméras)

4. La boite de dialogue Démonstration Aimetis (suivi de mouvement) s’affiche (Figure 24 a la
page 66). Une vidéo en direct s’affiche dans la fenétre.

e Sivous souhaitez plut6t lire une vidéo enregistrée :

a. Cliquez sur I'icéne du Disque. La boite de dialogue Ouvrir s’affiche.

b. Sélectionnez la vidéo que vous souhaitez réexécuter via Symphony (MPEG ou AIRA)
et cliquez sur Ouvrir.

c. Laboite de dialogue Sélectionner un film s’affiche. Sélectionnez la méthode/vitesse
a utiliser pour lire a nouveau la vidéo et cliquez sur OK. Il est recommandé de choisir
la vitesse lente (en temps réel). Le logiciel Symphony lit a nouveau la vidéo via I'outil
de suivi intégré a la caméra en utilisant le moteur vidéo et la configuration que vous
avez sélectionnés.
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aimetis Demo (MotionTrackin

File View

—.DLL &pecific Options
[ State

™ All Objects
rIn

™ Info

™ Mew Props.
" Person Size
™ calib Errors
™ Appearance
™ App. Tracks
" FG Tracks

.DLL Specific Wi

 Perspective

" Background chang
 Segment motion
 Proj.

- Comman ¥i

 Show Picture
€ FiG Inclusions

" Blackout Inclusions

Marker Size

Ready

L huml

Figure 24. Interface de suivi de mouvement (trackerapp)

5. Sélectionnez I'une des options suivantes et observez I'affichage réel (ou visionnez la vidéo).

e Modification de I’arriére-plan : les objets du premier plan doivent s’afficher en rouge et
ceux de l'arriére-plan doivent s’afficher en bleu.

¢ Mouvement de segment : 'image figurant au premier plan doit s’afficher en rouge
continu.

¢  Proj. (Projection) : des ellipses apparaissent autour de l'objet. Elles représentent une
projection de la forme. Par exemple, une forme ovale autour d’une personne.

6. Sil'objet ne figure pas au premier plan et que la détection ne peut pas se dérouler correctement,
ajustez les parametres dans le sous-onglet Moteur d’analyse - Environnement. Reportez-vous au
« Sous-onglet Environnement » a la page 46.

7. Sivouslancez une vidéo enregistrée via I'utilitaire trackerapp (et non un affichage réel), vous devez
fermer trackerapp et arréter la caméra avant de lancer a nouveau la vidéo.
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VE250 - Suivi des mouvements

Le moteur VE250 constitue un bon choix si vous utilisez des applications de suivi de mouvement en intérieur ou
en extérieur. Le moteur VE250 est plus avantageux que le moteur VE150 dans la mesure ol il ne nécessite aucune
information de perspective. Il est considéré comme un moteur vidéo prét a I'emploi. Il fonctionne avec la
majorité des angles de caméra. En outre, le moteur VE250 fonctionne mieux dans les environnements tres actifs,
car il intégre de meilleures fonctionnalités de segmentation d’objets par rapport au moteur VE130. Cependant,
le moteur VE250 n’inclut pas de fonctionnalité de classification d’objets et consomme plus de ressources d’unité
centrale.

Les déploiements standard concernent les batiments commerciaux, au niveau desquels des objets doivent étre
détectés, ainsi que les bases militaires, ou les objets entrant dans une zone d’alarme ou traversant une ligne
prédéfinie doivent étre détectés, quelle que soit la classe d’objets (personnes ou véhicules). Le moteur VE250
inclut principalement des améliorations importantes par rapport a la technologie de détection de mouvement
précédemment proposée sur le marché (qui générait de nombreuses fausses alertes en cas de changement
d’éclairage ou d’environnement). Le moteur VE250 peut étre utilisé dans des environnements intérieurs et
extérieurs moyennement actifs, quel que soit I'angle de la caméra. Pour des performances optimales, la caméra
doit étre montée a une distance suffisante des objets, de telle sorte que 'objet en déplacement soit inclus dans
8 images lorsqu’il passe dans le champ de la caméra.

Tache 1 : Configuration du moteur VE250

Procédure

Pour configurer le moteur VE250 :

1. Dans le client Symphony, sélectionnez Configuration dans le menu Serveur. La boite de dialogue
Configuration s’affiche. Elle vous permet de configurer les équipements du serveur actuellement
sélectionné.

2. Dans le volet gauche, cliquez sur Devices (Equipements). La boite de dialogue Devices
(Equipements) s’affiche.

3. Cliquez sur la caméra que vous souhaitez configurer pour une utilisation avec des analyses vidéo,
puis cliquez sur Modifier.

4. Cliquez sur I'onglet Moteurs d’analyse et sélectionnez VE250. VE250 est sélectionné par défaut.
Si la case en regard de VE250 n’est pas cochée, vous devez décocher les autres cases (algorithmes)
en conflit avec VE250.

5. Cliquez sur 'onglet Configuration de I’analyse.
6. Dans la liste déroulante Moteurs d’analyse, sélectionnez Intel_VE250.

7. Lazone Analyses FPS permet de configurer le nombre d’images que le systéeme doit analyser.
En général, la valeur par défaut ne doit pas étre modifiée. Toutefois, dans certains cas, le nombre
d’images par seconde d’une analyse peut étre réduit pour préserver les ressources de l'unité
centrale. Cette action peut avoir un impact négatif sur les performances des algorithmes.
Tout comme la résolution d’analyse, I'analyse FPS peut étre définie autrement que 'option
Enregistrer FPS.

Analyses vidéo et régles associées

67



VE250 - Suivi des mouvements

Analyses vidéo et régles associées

Ajustez la Résolution d’analyse selon les besoins.

e Définir la Résolution d’analyse sur la méme valeur que la Résolution de capture garantit
que les objets sont détectés le plus loin possible. Afin de préserver les ressources de
I'unité centrale, il est toutefois possible d’échantillonner la vidéo envoyée pour analyse.
Le sous-échantillonnage permet de réduire les exigences en matiére d’unité centrale,
mais peut également réduire la portée de détection de I'analyse vidéo.

Modifiez le masque de déplacement en ajustant le masque jaune selon les besoins (reportez-vous
a la section Comment configurer I'analytique pour obtenir de I'aide). Sélectionnez le bouton radio
Effacer pour effacer le masque jaune et sélectionnez Dessiner pour dessiner le masque. Le curseur
Taille permet de régler I'épaisseur du tracé du stylo.

10. Cligquez sur Appliquer pour enregistrer les parameétres.

Tache 2 : Création d’une régle qui utilise le moteur VE250

Procédure

Pour configurer une réegle qui utilise le moteur VE250 :

1
2
3.
4

o

Vous devez configurer le moteur VE250 avant de créer une régle qui utilise le moteur VE250.
Dans le menu Serveur, sélectionnez Configuration, puis Régles.
Cliquez sur Nouveau. 'assistant de régles s’affiche. Lisez la présentation et cliquez sur Suivant.

Cochez la case en regard du nom de la caméra. S'il s’agit d’'une caméra PTZ, cochez la case Position
de visite caméra.

Dans la liste déroulante Sélectionner un moteur vidéo pour cette caméra, sélectionnez VE250.

Cliquez sur Suivant pour poursuivre avec I'assistant de régles. Configurez les regles selon les
concepts et les instructions a la section « Regles : utilisation de 'assistant de regles » a la page 91.
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VE352 - Détection d’articles abandonnés et retirés

Le moteur vidéo VE352 détecte les articles abandonnés ou retirés dans les environnements intérieurs peu actifs
et moyennement actifs. Les déploiements standard incluent les établissements de vente au détail ou la détection
des marchandises retirées est nécessaire. La caméra doit se trouver a au moins 4,5 metres (15 pieds) du sol et
I'angle de la caméra peut varier selon le champ de vision que vous souhaitez capturer.

Tache 1 : Configuration du moteur VE352

Procédure

Pour configurer le moteur VE352 :

1. DansLeclient Symphony, sélectionnez Configuration depuis le menu Serveur. La boite de dialogue
Configuration s’affiche. Elle vous permet de configurer les équipements du serveur actuellement
sélectionné.

2. Dans le volet gauche, cliquez sur Devices (Equipements). La boite de dialogue Devices
(Equipements) s’affiche.

3. Cliquez sur la caméra que vous souhaitez configurer pour une utilisation avec des analyses vidéo,
puis cliquez sur Modifier.

4. Cliquez sur I'onglet Moteurs d’analyse et sélectionnez VE352. (Facultatif) VE250 est sélectionné
par défaut. Dans ce cas, vous devez d’abord désélectionner VE250.

5. Cliquez sur l'onglet Configuration de I’analyse. Dans la zone déroulante Moteurs d’analyse,
sélectionnez VE352.

6. Longlet Masque s’affiche par défaut. Conservez la configuration par défaut de I'Analyse FPS et de
la Résolution d’analyse.

7. Cliquez sur le sous-onglet Persistance du masque et ajustez le masque jaune selon les besoins.

e Sélectionnez I'option Effacer pour effacer le masque jaune.
e Sélectionnez I'option Dessiner pour dessiner le masque jaune.
e Le curseur Taille permet de régler I'épaisseur du tracé du stylo.
8. Cliquez sur le sous-onglet Perspective et définissez la perspective de la scene. Les lignes rouges

doivent étre tracées de telle sorte qu’elles représentent une longueur de 5 m a leur emplacement
dans la scene. Les dimensions de I'icbne de la personne sont réglées automatiquement.

9. Cliquez sur l'onglet Basique pour configurer des parametres supplémentaires. Reportez-vous au
Tableau 15 a la page 70.
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Tableau 15. Paramétres de base

Option

Utilisation

Durée de détection
objet abandonné
(secondes)

Indique la durée pendant laquelle un objet doit étre abandonné pour qu’une alarme
se déclenche.
Augmenter la valeur :
e Permet de réduire les fausses alarmes dues a une personne immobile ou au
reflet d’une personne marchant a proximité, etc.
¢ Toutefois, la personne aura quitté la scéne au moment ou une alarme se
déclenchera.
Réduire la valeur :
e Augmente les fausses alarmes, car le temps disponible est insuffisant pour
déterminer si I'alarme est valide.
e Lapersonne ayant abandonné ou retiré I'objet est peut-étre encore dans la
scene au moment ou I'alarme se déclenche.

Temps d’apprentissage
de modele d’arriere-plan
(secondes)

Spécifie la durée (en secondes) nécessaire pour créer le modéle d’arriere-plan.

Utilisez une valeur réduite sauf si vous étes certain qu’aucun objet en déplacement ne
sera présent dans la scéne au démarrage de la caméra. Plus le temps d’apprentissage
du modeéle est long, meilleure est la reconnaissance de l'arriere-plan initial par

le moteur.

Pendant ce temps, le moteur n’est pas actif et ne détecte donc pas les objets
abandonnés ou retirés.

Distance de fusion des
objets (pixels)

Détermine la distance (en pixels) qui doit séparer les objets pour qu’ils soient
automatiquement fusionnés en un seul objet. Il s'agit de la distance minimale
entre deux objets adjacents pouvant déclencher une alarme.
Augmenter la valeur :
e Sidifférentes parties d’'un objet unique sont détectées en tant qu’objets
distincts, elles sont fusionnées en un seul objet.
e |l est possible que deux objets ayant véritablement été abandonnés ou
retirés soient fusionnés.
Réduire la valeur :
e |l est possible que plusieurs alarmes soient déclenchées sur le méme objet.
¢ Diminuer la valeur permet d’assurer que deux articles adjacents abandonnés
ou retirés sont détectés comme deux objets distincts.
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Tableau 15. Paramétres de base (Suite)

Option Utilisation

Grace a cette option, le logiciel peut vérifier I'activité autour de 'objet abandonné ou
retiré dans les secondes précédant le déclenchement de I'alarme (comme une main
tendue). La valeur en pixels définit la zone de recherche autour de I'alarme.

La largeur de portée définit la superficie dans laquelle rechercher des mouvements
autour de I'objet abandonné ou retiré.

Vérifier les objets

tombés Sélectionner cette option permet de réduire les fausses alarmes dues aux reflets,

aux changements d’éclairage soudains, etc. Cependant, vous risquez de manquer une
alarme réelle. Par exemple, si une personne dépose ou retire rapidement un objet,
il est possible qu’aucune alarme ne se déclenche sur I'objet en question.

Si vous augmentez la largeur de portée, il est plus facile de détecter les mouvements
de retrait ou d’ajout. Toutefois, si la valeur augmente, les mouvements doivent étre
plus importants pour que l'alarme se déclenche.

Cette option permet de réduire les alarmes déclenchées par les personnes présentes
dans la scéne. La valeur en secondes définit la durée nécessaire pour filtrer des objets
immobiles.

Une personne peut entrer dans la scene et rester immobile pendant une durée

plus longue que la Durée de détection objet abandonné et provoquer ainsi une
fausse alarme.

A Cette option permet de supprimer ces fausses alarmes.
Réduire les fausses P P PP

alarmes dues aux

personnes Si vous activez cette option, un objet immobile ayant la taille d’'une personne

déclenche une alarme aprés le Temps d’attente entre les gens (secondes)

(et NON apres la Durée de détection objet abandonné (secondes)).

Une personne est supposée se déplacer pendant le Temps d’attente entre les gens
(secondes), qui est défini sur une valeur supérieure a la Durée de détection objet
abandonné.

Cette option affecte UNIQUEMENT les objets de la taille d’'une personne en fonction
des informations de configuration de perspective.

Permet d’activer un autre filtre pour réduire les fausses alarmes dues aux reflets.
Le curseur permet de contréler dans quelle mesure les reflets doivent étre éliminés.

Activer la fonctionnalité :

e Permet de réduire les fausses alarmes dues aux reflets.

e Augmente la probabilité que des alarmes soient manquées.
Réduire la réflexion Déplacer le curseur vers la droite :

e  Controle réduit des reflets.

e Plus d’alarmes dues aux reflets, mais moins d’alarmes manquées.
Déplacer le curseur vers la gauche :

e Contréle plus poussé des reflets.

e  Moins d’alarmes dues aux reflets, mais plus de risques de manquer une

alarme.
Caméra surveillant Cette option doit étre activée ou désactivée en fonction de I'emplacement de la
une étagere caméra par rapport a I'étagere.

10. Cliquez sur OK pour enregistrer les modifications relatives a la configuration.
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11. Bien que les parameétres par défaut de l'onglet Avancé soient généralement appropriés,
il peut parfois étre utile d’ajuster les valeurs. Tenez compte des points suivants :

Les paramétres avancés représentent un compromis entre la détection de fausses
alarmes et le non-déclenchement des alarmes réelles.

Les valeurs par défaut ont été définies en considérant que la plupart du temps (99 %),
vous ne souhaitez pas manquer les alarmes, méme si certaines sont fausses.

Il est recommandé de placer la caméra de telle sorte que personne ne puisse cacher
entierement ou en partie la zone dans laquelle une alarme peut se déclencher. Vous
pouvez ainsi réduire les fausses alarmes dues aux personnes immobiles. Cela est
particulierement important si la Durée de détection objet abandonné (secondes) est
trés réduite (moins de 60 secondes).

Si vous ne pouvez pas placer la caméra de telle sorte que personne ne puisse cacher la
zone dans laquelle une alarme peut se déclencher, placez-la de fagon que la personne
soit entierement dans le champ de vision lorsqu’elle bloque la zone en question ET
définissez le Temps d’attente entre les gens (secondes) sur une valeur élevée

(au moins 60 secondes).

Veillez également a définir correctement la perspective.

¢ Un zoom excessif peut parfois provoquer de fausses alarmes pour les raisons
suivantes :

e Il est possible que des parties d’'une personne soient détectées en tant qu’objets
abandonnés ou retirés.

e Le moindre changement d’éclairage modifie considérablement la puissance
de la caméra, ce qui provoque de fausses alarmes ou empéche la détection
d’alarmes réelles.

Tableau 16 a la page 72 fournit des informations détaillées sur les parameétres avancés.

Tableau 16. Parameétres avancés

Option Description
Dans la plupart des cas, la valeur par défaut convient. Cette valeur ne doit
étre modifiée qu’en dernier recours.
Augmenter la valeur :

Vitesse de remplissage e Permet de réduire les fausses alarmes.

minimum (pourcentage) e Augmente la probabilité que des alarmes réelles ne se déclenchent

pas (en commengant par les objets situés sur un axe diagonal).
Réduire la valeur :
e Augmente le risque que de fausses alarmes soient déclenchées.
e Permet d'assurer que la plupart des alarmes réelles soient détectées.

(en secondes)

Temps de récupération ou
d’abandon d’un élément

Définit la durée [durée maximale] nécessaire pour retirer ou abandonner
un élément.
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Tableau 16. Parameétres avancés (Suite)

Option

Description

Dimensions valides minimum
pour un objet (en pixels)

Augmenter la valeur :
e Permet de réduire les fausses alarmes dues aux bruits.
e Ne permet pas de détecter un petit objet.
e Ne permet pas de détecter un objet similaire a l'arriére-plan.
(Cela se produit dans les environnements de vente au détail
ol des produits identiques sont empilés.)
Réduire la valeur :
e Augmente les fausses alarmes déclenchées pour les objets de taille
tres réduite.
e Augmente la probabilité que toutes les petites alarmes réelles soient
détectées.

Sauvegarder les petits objets
proches de (pixels)

Cette option est similaire a I'option Distance de fusion des objets de 'onglet
Basique, mais elle sert a fusionner des objets de taille inférieure aux
Dimensions valides minimum pour un objet.
Si de nombreux objets de taille trés réduite sont trés proches les uns des
autres, leur combinaison doit permettre de constituer un seul objet valide
pouvant déclencher une alarme.
Augmenter la valeur :
e Augmente les fausses alarmes, mais assure que les objets similaires
a l'arriére-plan sont détectés.
Réduire la valeur :
e Permet de réduire les fausses alarmes, mais empéche la détection
de certains objets similaires a I'arriere-plan.
Il est recommandé de conserver une valeur réduite.

Mise a jour du taux de niveau
de gris de l'arriere-plan

Permet de controler le taux de mise a jour de |'arriere-plan a long terme.

Une mise a jour rapide signifie que seules les images les plus récentes sont
prises en compte pour générer l'arriere-plan.

Une mise a jour lente signifie que seules les images les plus anciennes sont
prises en compte pour générer l'arriere-plan.

Affecte principalement les parameétres de réduction des reflets.
Augmentez la vitesse de mise a jour si vous souhaitez éliminer les objets a
reflets. Toutefois, le risque de non-détection est plus important.

Temps pour effacer
I'arriere-plan a long terme
(secondes)

Permet de déterminer le délai au-dela duquel un arriére-plan a long terme
est supprimé.

Lorsque cette valeur est élevée, I'arriere-plan a long terme est conservé plus
longtemps, méme aprés avoir été obstrué par un autre objet.

Si un objet est abandonné puis retiré avant que le Temps pour effacer
I’arriére-plan a long terme (secondes) soit écoulé, aucune alarme ne se
déclenche pour signaler le retrait.
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Tableau 16. Parameétres avancés (Suite)

Option

Description

Temps pour supprimer
I'arriere-plan a court terme
(secondes)

Permet de déterminer le délai au-dela duquel un arriére-plan a court terme
est supprimé.
Cette valeur définit dans quelle mesure le moteur peut s’adapter aux
environnements changeants, sans déclencher de fausses alarmes ou sans
empécher la détection des alarmes réelles.
Valeur élevée :

e Idéal pour les environnements peu actifs.
Valeur réduite :

e |déal pour les environnements tres actifs.

Temps de réinitialisation de
I'arriere-plan apres qu’un objet
soit supprimé (en secondes)

Permet de déterminer le temps nécessaire pour réinitialiser I'arriere-plan
apres la détection d’un objet modifié valide.
Pendant ce temps, un autre objet figurant a 'emplacement actuel n’est pas
autorisé.
Valeur élevée :
e Permet de réduire les alarmes multiples sur un méme objet.
e Risque d’empécher la détection d’un élément abandonné au méme
emplacement, pendant I'intervalle de temps en question.
Valeur réduite :
e Risque de déclencher plusieurs alarmes pour un méme objet.
e Assure la détection de plusieurs objets au méme emplacement,
pendant I'intervalle de temps en question.

Réinitialiser la camérasi le
pourcentage des images de
premier plan passe a 1 IPS

Dans les deux cas, vous souhaitez arréter I'analyse et tout recommencer :
e Changement soudain entre les images de la vidéo (déplacement
de la caméra).
e Changement lent sur cing images de la vidéo (éclairage fluorescent
activé).

Réinitialiser la caméra si le
pourcentage des images de
premier plan passe a 5 IPS

Dans les deux cas, vous souhaitez arréter I'analyse et tout recommencer :
e Changement soudain entre les images de la vidéo (déplacement de
la caméra).
e Changement lent sur cing images de la vidéo (éclairage fluorescent
activé).
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Tache 2 : Création d’une regle qui utilise le moteur VE352

Procédure

Pour configurer une regle qui utilise le moteur VE352 :
1. Vous devez configurer le moteur VE352 avant de créer une régle qui utilise le moteur VE352.
2. Dansle menu Serveur, sélectionnez Configuration, puis Régles.
3. Cliquez sur Nouveau. l'assistant de régles s’affiche. Lisez la présentation et cliquez sur Suivant.
4

Cochez la case en regard du nom de la caméra. S’il s'agit d’'une caméra PTZ, cochez la case Position
de visite caméra.

o

Dans la liste déroulante Sélectionner un moteur vidéo pour cette caméra, sélectionnez VE352.

6. Alaide de I'image affichée a partir de la vidéo, définissez la zone en rouge (masque) ol les alarmes
seront configurées. (Vous voulez en savoir plus sur ce concept ? Reportez-vous a la section
« Masque de mouvement et masque d’alarme » a la page 6.)
e Sélectionnez I'option Effacer pour effacer le masque rouge.
e Sélectionnez I'option Dessiner pour dessiner le masque rouge.
e Le curseur Taille permet de régler I'épaisseur du tracé du stylo.
e Le moteur VE352 ne fait pas la différence entre un élément abandonné et un élément
retiré.
* Les objets abandonnés ou retirés en dehors de la zone d’alerte rouge ne déclenchent
pas d’alarme.

7. Spécifiez le seuil en pourcentage d’un objet ne figurant pas entierement dans une zone d’alarme en
ajustant I'alarme en fonction de la proportion de l'objet (en pourcentage) figurant dans le masque
d’alarme.

8. (Facultatif) Vous pouvez filtrer les conditions d’alarme en activant 'option Alarmes seulement si
ou OU, au moins. Vous pouvez activer les deux conditions ensemble ou séparément.

e Lefiltre Alarmes seulement si est destiné aux détaillants qui souhaitent déclencher
une alarme uniquement si un certain nombre d’éléments sont enlevés d’une étagére
dans un délai prédéfini. Par exemple, deux écrans LCD doivent étre enlevés avant que
I’événement soit déclenché.

e Loption OU, au moins est efficace si plusieurs objets sont retirés ; ils doivent étre si
proches qu’ils forment une matrice (et donc une alarme).

¢ Ainsi, si vous combinez les deux filtres, de nombreuses modifications légeres de
I'arriere-plan ou une modification importante de celui-ci (provoqué par un élément
retiré) peuvent déclencher I'événement.

e Alarme seulement si : définit le nombre d’alarmes devant se déclencher dans
un délai prédéterminé

e OU, au moins : définit la taille de I'alarme avant le déclenchement

¢ Une alarme est apparue : déclenchement basé sur les alarmes détectées

¢ Des pixels changent : déclenchement basé sur les pixels modifiés

9. Cliquez sur Suivant pour poursuivre avec |'assistant de régles. Configurez les regles selon les
concepts et les instructions a la section « Régles : utilisation de I'assistant de regles » a la page 91.
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Remarques supplémentaires
Al'heure actuelle, il nest pas possible de différencier les objets abandonnés et les objets retirés.

Dépannage
Si les objets sont trop petits, la détection est difficile. Rapprochez la caméra des objets a détecter.
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PT091 et PT090 - Suivi PTZ automatique

Nous vous recommandons d’essayer le moteur vidéo PT091 avant le PT090.

Les moteurs vidéo PT091 et PT090 permettent de controler automatiquement les caméras PTZ lorsqu’une
activité est détectée. Une fois que vous avez activé le moteur PT091 ou PT090 pour une caméra PTZ, vous
pouvez configurer une régle afin que Symphony puisse contréler automatiquement la caméra PTZ pour faire un
zoom sur les objets qui ne respectent pas la régle (ils sont entrés dans une zone d’alarme ou ont franchi une ligne)
et effectuer leur suivi.

Recommandations

Réduisez le nombre d’objets qui se déplacent dans le champ de vision de la caméra et que vous ne
voulez pas suivre, par exemple les arbres.

Désactivez 'option OSD (On Screen Display, Affichage a I'écran) des mouvements PTZ. Certaines
cameéras affichent des informations a I’écran lors d’un panoramique, d’une inclinaison ou d’un
zoom. Par exemple, « Zoom 5x » peut apparaitre en grand au bas de I'écran. Les moteurs vidéo
Symphony peuvent essayer de suivre ce texte par erreur au lieu des objets d’intérét. Les fabricants
de caméras prévoient généralement un moyen de désactiver |'affichage de ce texte. Par exemple :
e Avec les caméras Bosch, vous pouvez sélectionner I'option Camera OSD off (Désactiver
I'affichage a I’écran) dans I'un des groupes de paramétres de I'interface de page Web de
la caméra.
¢ Avecles caméras Pelco, vous pouvez cliquer sur le bouton OSD, puis sélectionner Display
Setup (Configuration de I'affichage), et ensuite désactiver différentes étiquettes de texte
sur l'interface de page Web de la caméra.
La caméra doit étre stable. Si la caméra bouge a cause du vent ou des vibrations, de fausses
alarmes se déclenchent.
Le moteur ne fonctionne pas correctement dans un environnement intérieur ou si les objets se
trouvent tout prés de la caméra ou encore si I'environnement est tres actif.
Il est préférable d’utiliser des caméras en position absolue plutét que des caméras en position
relative.
L'utilisation du mode MJPEG ou du mode MPEG-4 avec un nombre d’images par seconde élevé
permet d’améliorer les performances.
Assurez-vous que les ressources d’unité centrale sont suffisantes pour effectuer une analyse
correcte.
En cas de probleme, augmentez le nombre d’images par seconde et améliorez la qualité des
images. N’'optimisez PAS la résolution d’analyse. De maniéere générale, ne dépassez pas 400 x 300.
Plus la résolution d’analyse est élevée, plus I'unité centrale est sollicitée. Pour I'analyse FPS,
restez a 12 IPS ou moins.
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Configuration des moteurs d’analyse PT091 et PT090

Les instructions suivantes s’appliquent aux moteurs d’analyse vidéo PT091 et PT090, ci-apres désignés sous
le terme PT09x.

e « Tache 1 : (Facultatif) Configurer la patrouille caméra » a la page 79
e« Tache 2 : Calibrer la caméra PTZ » a la page 80

e « Tache 3 : Configurer le moteur PTO9x » a la page 81

e « Tache 4 : Création d’une régle qui utilise le moteur PT09x » a la page 86

Informations supplémentaires

e« Calibrage de plusieurs caméras de la méme marque et du méme modeéle » a la page 88
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Tache 1 : (Facultatif) Configurer la patrouille caméra

1. Dans I'Arbre des caméras, cliquez avec le bouton droit de la souris sur une caméra PTZ. Dans le
menu contextuel, sélectionnez Patrouille caméra. La boite de dialogue Patrouille caméra s’affiche.

2. AVlaide des Contrdles PTZ, déplacez la caméra vers la position par défaut de votre choix, puis
cliqguez sur Ajouter I’'emplacement PTZ actuel d’affichage réel a la liste. Il sagira de
I'emplacement 1 ou emplacement par défaut.

3. Alaide desContréles PTZ, déplacez la caméra vers la deuxiéme position de votre choix, puis cliquez
sur Ajouter 'emplacement PTZ actuel d’affichage réel a la liste. Il s’agira de 'emplacement 2.

4. AVlaide des Contréles PTZ, déplacez la caméra vers chaque position de votre choix pour une
patrouille en cliquant a chaque fois sur Ajouter Pemplacement PTZ actuel d’affichage réel a la
liste. Vous pouvez définir jusqu’a 8 emplacements (arréts) de patrouille caméra.

5. Pour chaque emplacement, vous pouvez définir la durée, en secondes, pendant laquelle la caméra
s’arréte sur cet emplacement. Saisissez le nombre de secondes. Par exemple, pour une pause de
10 minutes, saisissez 600 secondes dans le champ Temps de pause.

6. Vous pouvez planifier les moments auxquels la patrouille caméra doit étre active. Cliquez sur Créer
une planification pour cette patrouille. La boite de dialogue Planification s’affiche. Par défaut,
le tableau date/heure est entiérement rouge et indique Active (Actif).

7. Pardéfaut, I'option Inactive (Inactif) est sélectionnée. A I'aide de la souris, cliquez sur les intervalles
de date et d’heure pendant lesquels vous souhaitez que la patrouille caméra soit inactive (en vert),
puis cliquez sur OK.

8. Effectuez tous les autres réglages nécessaires pour votre patrouille, puis cliquez sur OK.

I's |Carnera Tour
Tour Mame: | Camera Tour |*| | Add Another Tour |
Preset ID | Mame Pan Tilk Zoom Pause Time (sec) Camera Live Yiew
1 Location 1 2.00 0.00 0.00 500 =S Timeline | MNavigation | |Decoration| [ Date Export,

Tour List Actions Tour Options

| Add Current Live View PTZ Location To The List | | Update Location | | Change Motion Mask (Affects Tracking) |

| Go To Selected PTZ Location | | Set Schedule For This Tour |

| Remove Selected PTZ Location |

Drag drop row indicator to order camera tour location ok | |

Cancel

Figure 25. Boite de dialogue Patrouille caméra
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Tache 2 : Calibrer la caméra PTZ

Vous devez utiliser une caméra calibrée pour pouvoir utiliser le moteur d’analyse PT09x.

e Aimetis possede une liste de caméras précalibrées.
*  Pour les caméras PTZ non calibrées en position absolue, vous devez utiliser la fonctionnalité
Calibrage PTZ dans Symphony :

e La procédure peut prendre une dizaine de minutes.

e Vous devez posséder une licence Enterprise valide, faute de quoi vous recevrez un
message d’erreur lorsque vous tenterez de calibrer la caméra.

e Les données de calibrage d’'une caméra sont stockées dans la base de données et
remplacent toutes les données précalibrées.

e  Sivous possédez plusieurs caméras PTZ en position absolue du méme modéle, vous
pouvez en calibrer une, puis enregistrer et appliquer les parametres aux autres caméras
de ce modele.

1. Dans I'Arbre des caméras, cliquez avec le bouton droit de la souris sur la caméra PTZ et
sélectionnez Calibrage PTZ dans le menu contextuel.

(} Design
El--ﬁ Devices ’S
oF 1) Cameral on =

@ 121 Camerall off

& 141 Camerall

Mew Camera Yiew

f 3) Camerad Camera Setup...

T
< 4_) Camerad Quick Camera Setup...
T )
PTZ Controls Wiew on \Web

Disable Alarms for Camera...
Enable Alarms for Camera. ..
Camera Tour...

Stop Camera

Start Camera

Reconnect to Camera

Stop Recording
Start Recording
Resume Record mode
Stop Recording Audio
Start Recording Audio

Search...

Figure 26. Cliquer avec le bouton droit de la souris sur la caméra PTZ pour accéder
a l'option de calibrage PTZ

2. Dans la boite de dialogue PTZ Calibration (Calibrage PTZ), cliquez sur Start Calibration (Démarrer
le calibrage). La caméra effectue une série de panoramiques, d’inclinaisons et de zooms.
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PTZ Calibration =0 E=R(==

Thig function calibrates abzolute pogitioning PTZ cameras
to pan, tit, and zoom at & consistent speed.

It takes from 5to 15 minutes to complete.

| Stark Calibration | | Cancel |

Figure 27. Boite de dialogue de calibrage PTZ

3. Dans la boite de dialogue Calibration Complete (Calibrage terminé), cliquez sur OK.

| PTZ Calibration o =]
Thiz functio librabes abonbt iticwino BTF Cameras
to pan. tit, 4 Calibration
It takes fro =

':0:' Calibration Complete

| | | Cancel

Figure 28. Calibrage PTZ terminé

Tache 3 : Configurer le moteur PT09x

Procédure

Pour configurer le moteur PT09x :

1. Dans le client Symphony, sélectionnez Configuration dans le menu Serveur. La boite de dialogue
Configuration s’affiche. Elle vous permet de configurer les équipements du serveur actuellement

sélectionné.

2. Dans le volet gauche, cliquez sur Devices (Equipements). La boite de dialogue Devices
(Equipements) s’affiche.

3. Cliquez sur la caméra que vous souhaitez configurer pour une utilisation avec des analyses vidéo,
puis cliquez sur Modifier.

4. Cliquez sur I'onglet Moteurs d’analyse et sélectionnez PT091 ou PT090. VE250 est sélectionné

par défaut.

Analyses vidéo et régles associées
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5. Configurez la caméra pour utiliser également le moteur PT09x.

Important : Le moteur PT09x ne peut pas étre utilisé seul
dans la mesure ou il est utilisé uniquement lorsque le suivi
automatique a démarré. En général, le moteur d’analyse
VE150 ou VE250 est également configuré sur la caméra.

6. Cliquez sur 'onglet Configuration de I’analyse. Dans le champ déroulant Moteurs d’analyse,
sélectionnez Intel_ PT091 ou Intel_PT090. Il est recommandé de conserver tous les parametres

par défaut.

Vous pouvez également consulter le Tableau 17, « Parameétres de configuration du moteur
d’analyse PT09x », a la page 83.

Cliquez sur OK pour enregistrer les paramétres.

Metwork l Wideo l Analytics Engines  Analytics Configuration

Analytics Engines |IrdeI_PTDQ1

=

Haome Postion |Locati0n

Analysiz FPS |4p El:
Capture Resolution  |720 3 480
Analysiz Resolution |20 « 240 -

Correction Factor

Pan Percentage |00 Elj
Titt Percentage |10 El:
Zoom Percentage |10g El:
80 =

When To Stop Auto-Tracking

Seconds since last movement

Seconds zince last zoom  |gg 3:

Seconds zince intial Zoom | 300 3:

Zoom

Amourt of screen object |2 3:

should occupy (010100

Use max zaom level [

hlax Zoom At TitODeg. |40

al

Max Zoom At Tit 90 Deg. |10

=

Restore Defaults

Showe XML Yiewy
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Figure 29. Onglet Configuration de I’analyse avec le moteur Intel_PT091 sélectionné
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Metwork l Wideo l Analytics Engines  Analytics Configuration |

Analytics Engines |IrﬂeI_PTDQD

=
E

Home Posttion |Location

Analysis FPE |40 =

Capture Resolution  |720 % 480
Analyziz Resolution |20« 240 -

Pan Percentage |10 El:
Titt Percentage |4 El:

(=]

Zoom Percentage  |100 El
2 El

Seconds since last movement |gg El:

Seconds zince last zoom |gg El:

Seconds since intial zoom | 300 El:

Boldness

Usze max zoom level [

Mz Zoom At Titt O Deg. 4.0 El:
e Zoom At Titt 90 Deg. 1.0 3:

Restare Defaults |

Showr KWL Views |

Figure 30. Onglet Configuration de I’analyse avec le moteur Intel_PT090 sélectionné

Tableau 17. Paramétres de configuration du moteur d’analyse PT09x

analysées par le systeme.

Valeur par
Option Description défaut Quand l'utiliser
En général, la valeur par défaut ne doit
pas étre modifiée. Pour économiser
i i i les ressources d’unité centrale, vous
Analyses FPS Indique le nombre d’images qui seront 10

pouvez réduire la valeur. Cependant,
les performances du moteur vidéo
peuvent baisser.

Permet d’afficher la résolution a laquelle la

vidéo est enregistrée. Elle peut uniquement
étre modifiée dans la page de configuration
de I'équipement.

Résolution de capture

Non applicable.
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Tableau 17. Parameétres de configuration du moteur d’analyse PT09x (Suite)

zoom initial

indiqué.

Valeur par
Option Description défaut Quand lutiliser
Définir la Résolution d’analyse sur la
méme valeur que la Résolution de
Résolution utilisée pour analyser les images. capture garantit que les objets sont
Cette valeur est normalement inférieure a la détectés le plus loin possible. Pour
Résolution d’analyse Résolution de capture pour préserver les économiser les ressources d’unité
ressources de l'unité centrale. centrale, vous pouvez réduire la
valeur. Cependant, cela risque de
réduire la plage de détection de
I'analyse vidéo.
Si la caméra dépasse le champ voulu
" o N ou gu’elle saute une scéne, réduisez le
Pourcentage Améliore ou réduit le controle du 9 S
. . s 100 pourcentage pour que le suivi soit plus
déplacement vertical moteur vidéo. .
stable. Augmentez le pourcentage sile
suivi est trop lent.
Si la caméra dépasse le champ voulu
. P A« ou gu’elle saute une scéne, réduisez le
Pourcentage Améliore ou réduit le controle du 9 .
. . s 100 pourcentage pour que le suivi soit plus
déplacement vertical moteur vidéo. .
stable. Augmentez le pourcentage si le
suivi est trop lent.
Si la caméra dépasse le champ voulu
- U o ou gqu’elle saute une scéne, réduisez le
Améliore ou réduit le controle du S
Pourcentage de zoom . 100 pourcentage pour que le suivi soit plus
moteur vidéo. .
stable. Augmentez le pourcentage sile
suivi est trop lent.
Lorsque la caméra n’effectue ni
T . , anoramique ni inclinaison et qu’elle
. Réinitialise la position par défaut de P 'q . .
Secondes depuis le , . ne pergoit plus aucun objet en
. la caméra aprés le nombre de secondes 15 R
dernier mouvement N mouvement, elle retourne a sa
indiqué. o .
position par défaut au bout de
15 secondes (par défaut).
. Réinitialise la position par défaut de Sila caméra se déplace mais ne zoome
Secondes depuis le , . , , . .
dernier zoom la caméra aprés le nombre de secondes 60 pas, c’est qu’elle fait le point sur un
indiqué. léger mouvement en arriére-plan.
La caméra retourne a sa position apres
. Réinitialise la position par défaut de le nombre de secondes indiqué,
Secondes depuis le , . . )
la caméra apres le nombre de secondes 150 indépendamment de ce qu’elle a

percu. Par exemple, elle a suivi des
voitures sur la route.
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Tableau 17. Parameétres de configuration du moteur d’analyse PT09x (Suite)

Valeur par
Option Description défaut Quand lutiliser
¢ Le moteur vidéo essaie de maintenir la Utilisez une valeur faible si vous
cible dans une certaine fraction de |’écran, voulez avoir un apercgu des alentours
Amount of screen en largeur et en hauteur. de I'objet et que vous voulez réduire le
object sh,c?uld occupy, « 0 correspond a 25 % de I'écran. rlsgye de perdre ce!w—cll. .
(Part de I’écran occupée NP ) Utilisez une valeur élevée si vous
L ¢ 5 correspond a 35 % de I'écran. .
par l'objet) (0-10) e y voulez zoomer pour mieux
* 10 correspond a 45 % de I'écran. reconnaitre I'objet, méme si cela
augmente le risque de le perdre.
Cette option permet de définir le niveau Désactivée, | . .
maximum du zoom pour un angle carle niveau Si vous constatez que la caméra
d’inclinaison donné. maximum effectu.e un zc?(?m excessif Ior§ du SU.IVII
- . o des objets, utilisez cette fonctionnalité
Utiliser le niveau Remarque : cela ne signifie pas que le du zoom pour limiter le niveau maximum du
maximum du zoom i i ivi dépend de . . .
nlvgau de zn?om sera attelntllors du suivi, ) p zoom. Limiter le niveau ma itinm
mais garantit que vous ne dépasserez pas 'emplacem du zoom permet parfois d’améliorer
ce niveau. entdela le suivi
caméra.
Lorsque I'inclinaison est de 0 degré, vous 10 Si le moteur vidéo effectue un zoom
étes face a I’horizon. Par conséquent, la excessif lorsque I’horizon se trouve en
distance entre la caméra et 'objet observé face, définissez le niveau de zoom
Zoom Max a 0 De : : ., . .
de t||t g est |mp0rtante. Dans ce Cas, un niveau de approprié pour voir C|a|rement |es
zoom élevé est nécessaire. objets a la distance maximale a partir
de laquelle vous voulez effectuer
leur suivi.
Lorsque I'angle d’inclinaison est de 1

Zoom Max a 90 Deg
de tilt

90 degrés, la caméra est orientée
directement vers le bas. Par conséquent, la
distance entre la caméra et I'objet observé
est réduite (hauteur de la caméra). Dans ce
cas, un niveau de zoom réduit est nécessaire.

Définissez cette option sur le niveau
de zoom approprié pour voir
clairement un objet situé directement
sous la caméra.
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Tache 4 : Création d’une regle qui utilise le moteur PT09x

A titre d'illustration, une régle est créée pour zoomer et suivre les objets qui entrent dans une zone d’alarme.
Vous pouvez définir plusieurs types de régle. Pour obtenir des détails, consultez le « Régles : utilisation de

I'assistant de regles » a la page 91.

Procédure

Pour configurer une régle qui utilise le moteur PT09x :

1. Vous devez configurer le moteur PT09x avant de créer une regle qui utilise ce moteur.

Dans le menu Serveur, sélectionnez Configuration, puis Régles.

2
3. Cliguez sur Nouveau. l'assistant de régles s’affiche. Lisez la présentation et cliquez sur Suivant.
4

Cochez la case en regard du nom de la caméra. S’il s’agit d’'une caméra PTZ, cochez la case Position

de visite caméra.

| New Remove

| |
| p | | Diown

Sub events must occur
= in sequence

& within a time period

Time period (seconds):

-

| Show All Sub Events

n
.ﬂD 10 and Camera Mation Detection
] 1) Cameral
~{_] 2) Cameraz

q )

' Use Mask

" Use Fences

- Inchude

Rule Wizard e Rule o |[=E
1: Instructions 2: Event 3: Action | 4: Schedule &: Summary |
Please define sub events for the rule
Select video engine from those running on camers
"E250 - Mation Tracking j Refresh Image Choose mage
Sub Events
Hew Sub Event 1 [=H#] Cameras & Moving " Loitering in non-busy environment
] 1) Cameral
=

i+ Any part of track

" End of track

" Beginning of track

- Ay part of object

Draw
& Drawe Size:

" Erase

[

Back | Nest

Save |

Figure 31. Assistant de régles - Exemple de définition d’'une zone d’alarme

5. Dans la liste déroulante Sélectionner un moteur vidéo pour cette caméra, sélectionnez VE250.

(Le moteur doit étre celui que vous avez choisi dans la section « Tache 3 : Configurer le
moteur PTO9x » a la page 81.)

6. Sélectionnez I'option Dessiner, puis, a I'aide de la souris, colorez la zone de I'image que vous voulez
définir comme la zone d’alarme. Si des objets entrent dans cette zone, la caméra effectuera un

zoom avant et suivra ces objets.
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7. Cliquez sur Suivant pour poursuivre avec 'assistant de régles. Sur I'’écran Evénement,
dans l'onglet Alarme, vérifiez que la case Emettre une alarme est cochée.

[ Rule Wizard Hew Rule — E=S|ECES
1: Instructions 2: Event ‘ ( 3: Action ) ‘ 4: Schedule
| —

Choose which actions you want this rule to take when an alarm occurs

Action name |Act\un1

ecordl Relays] FTP | Ernail | TCP | Run F‘rogram. Sounds] Zootn | Instructions} Rule } OpC ‘ SMS ‘
“iew other cameras on alarm

=+t PEV‘EBS YOU ALMOST ALWAY S WANT THIS ON.
} 1) Cameral Turning this off will stop an alarm fram being
(@ 2) CameraZ

registered. This is currently only useful if you
are using & rule to control the PTZ carmera

Figure 32. Option Emettre une alarme sélectionnée

8. Cliquez sur'onglet Zoom. Cochez la case Suivi automatique. (La caméra effectuera un zoom avant
sur un objet situé dans une zone d’alarme et suivra cet objet.)

Rule Mizard Mewv Rule EI@
1: Instructions 2: Event | ( 3: Action ) | 4: Schedule

; S
Choose which actions you want this rule to take when an alarm occurs

|Create newy action j | | |

Action name |A|:1inm

Alarm I Recurd} Re\aysl FTF | Email |TCF' | Run Pragrarm | Sounds \nstructions] Rule ] QFC | Shis |

¥ Auto-tracking

Mote: This action reguires the location to be within range
of a panitit/zoom camera.

I Force a PTZ camera to a location

Carmera Seconds to stay at the [ocation until Auto |3D_

-tracking is started

| Fan Tilt Zoom

This is a relative positioning PTZ camera. You rmay enter the preset directly. If you click button it will use
position 10 on the carmera to store the current location.

If you want the camera to go to a specific position, you have to close the configuration dialogue, lock the
camera, move the camera to the position, come back here and add the current position

Figure 33. Onglet Zoom avec I'option Suivi automatique sélectionnée

9. Cliquez sur Suivant et configurez la Planification. Pour obtenir des détails, reportez-vous a
« Planification » a la page 98 dans la section « Régles : utilisation de I'assistant de régles » a
la page 91.

10. Cliquez sur I'onglet Summary (Résumé) et donnez un nom a cette régle, par exemple Objet sur
un parking.
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Calibrage de plusieurs caméras de la méme marque
et du méme modéele

Important : Tout d’abord, vérifiez que la caméra a bien été calibrée.
Reportez-vous au « Tache 2 : Calibrer la caméra PTZ » a la page 80.

Tache 1 : Obtenir la chaine du modele de caméra

Mote, certain setting changes require services to be manually restarted,
Settings
A
Type &
D &
Type A Section jin] A Key Value Ackion
#*
Camera Camera 14 Recompress u]
Camera Camera 14 ReloadTracker 11:05:34,1789007 ]
Camera Camera 14 RestartTracker 11:47:06,8574738 =
Camera Camera 14 ServerlD 5000
Camera Camera 14 video_settings <multiStream =< ... g
Camera Camera 14 ¥mlCapsCache Intel_PTOSL.dI,C:...
Camera Client 14 cameratable nm=_Camerall
Camera PTZ 14 PTZInfo AiraDevices > <Status =OK </3tatus = T Nar E
X <MaxZoom=20</MaxZoom = <PanSpeed =75 </PanSpeed = <TilkSpeed =75 < TikSpeed = <ZoomSpeed = 107
Camera  PTZ 14 PTZMaxlockedMi... | oomspeed > <HomeFOY =4G<[HomeFOY » <PTZ:1 <[PTZ > <PanRange >360 < /PanRange > <TitRange>180 </ TitRange =
Camera PTZCalibration 14 PTZCalibration <ZoomRange =20 </ZoomR.ange = <PanSpeedtin =1 </PanSpeedtin = <PanSpeediid =50 < /PanSpeedMid = <PanSpeedt
ax =94 < /PanSpeedMar = <TikSpeedMin=1 <[ TitSpeedMin = < TitSpeedMid =27 < TilkSpeediid = <TikSpeedtax =43 < TilkS
peedMas > <Zoom3peedtin =5 -</ZoomSpeedMin:» <ZoomSpeedid =5 </ ZoomSpeedMid » < ZoomSpeedias =5</Zoom3p
| Copy Setting | ] Delete Setting | | F eedMax = <AspectRatio=1,33333333333 </ AspectRatio = <PTZ_Protocal =Axis <fPTZ_Protocol> <Video =1 <Video > <Ne
bwork:=1 <MNetwork > <devname »YideoRecyAxis </devname = <Def aultUsername »root </Def aultsername = <FrameRat
e default="S"=all</FrameRate = <ImageFormat default="H264' =MIPG,H264,H264 Unicast, H264 Multicast,H264 Over
TCP,HZ264 Owver HTTP,H264 Crver
HTTPS < ImageFormat = <Firmware_Yersion =5, 25 </Firmware_Version=<HTTP_VYersion=3<fHTTP_Version > <Resolutio
n
default="704%480">1920: 1080, 1 280x720,800:450,450:270, 320180 </Resolution > <xmlOption =DI0=1 </mlCOption
=< DIONumInputs =0 </DIOKNumInputs = <DIONuMOUEpUts =0< /DIONUMOUEpUts = <MulkiStream =1 </MultiStreamn = <Mati
onDetection =1 </MotionDetection = <ChangeFPS =1 < /ChangeFPS = < /Model = </Manuf acturer = </ AiraDevices =
€3

Figure 34. Obtenir la chaine du modéle de caméra

Dans le menu Serveur, sélectionnez Editeur de configuration manuelle.
Développez l'option Type = Caméra.
Cherchez I'ID de votre caméra et développez-le.

Cherchez la ligne ou Section = Client et Clé = Détection XML.

A

Dans la colonne Valeur, cliquez sur le signe + pour développer le champ. Copiez le nom du fabricant
et celui du modéle. Par exemple :
<Nom du fabricant = 'Axis'><Nom du modéle = 'AXIS Q6035-E' type = 'PTZ Camera">

88
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Tache 2 : Copier les parametres de calibrage a partir de la caméra

1.
caméra » a la page 88, cherchez la ligne

A l'aide du méme ID de caméra que dans la section « Tache 1 : Obtenir la chaine du modéle de

ou Section = Calibrage PTZ et Clé = Calibrage PTZ.

Dans la colonne Valeur, cliquez sur le signe + pour développer le champ. Copiez le contenu du
champ Valeur.

Mote, certain setting changes require services to be manually restarted,
Settings
A
Type &
D &
Type A Section jin] A Key Walue Ackion
#*
Camera PTZ 14 PTZInfo <PTZInfoz<Max...
Camera PTZ 14 PTZMaxLockedMi... 5

kPTZCalbration  <Function Name=F_Pan'>  «Paint x="0" ¥="0' />

Analyses vi
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Camera State 14 Blackout <Paint ¥='2.2' ¥='2.12923 />  <Point | A
¥="3,22241" ¥="3.08097" | = <Point ¥='4,71996"' ¥='4,20597" | = <Point ¥='6,91347" ¥="6.27748' | = <Paint T
Camera State 14 Blackout_0.00_0. . | v 0 1264 v="10,1505 [>  <Poirk ¥='14.8324' Y='14.3565' |>  <Poirk ¥='21.7255 ¥="22,2097' />  <Paint
Camera  State 14 Intel YE130 %='31,8219' ¥="32,55' [>  <Poink X="46.6106' Y='"48.3457' >  <Puoint ¥='68.2719' ¥="70.2337 {>  <Paint
s ¥='100'v="101.89" /> <fFunction> <Function Mame="F_Tilt'>  <Paint x="0'v="0"/>  <Point x="2.2'
Camera State 14 Intel _YE130_0.00... <Poink ¥="3,22241' ¥="2,23707' >  <Point ¥='4.71996' ¥="2,76304' />  <Paint X=" =
c Stat 14 BTz <Point ¥="10,1264" 73029 = <Point ¥='14,8324 0.6731' = <Paink :
Al i <Paint ¥="31,8219 ¥="22.6554' /=  <Point X="46.6106' Y="33.0947' |=  <Pairk %
(] <Point ¥="100" Y="68,9106' /> </Function> <Function Mame="F_Zoom'=  <Point ¥="-100"
= ¥="0,392343 [ = <Point ¥="-80' ¥="0,393949" /= <Point ¥="60' ¥="0,381334" = <Point ¥="-40' ¥="0,391936"' | —
i 1= <Point ¥="-20' ¥="0,382878" | = <Point ¥="0"¥="1" = <Point ¥="20' ¥="3,13579" | = <Point ¥="40'
I ¥="3,13855" /= <Point ¥="60' ¥="3.51928" | = <Point ¥="80' ¥="3,05903" /= <Point ¥="100" ¥="3,3547" | =
= </Function= <Function Mame="G_PanTilt'>  <Point ¥="1"'¥="1.07543' />  <Point ¥="1,34928' ¥="0,909347" [ =
<Point ¥="1,82056' ¥="0,762582' | = <Point ¥="2,45646' ¥="0,674496' [ = <Point ¥="3,31445" ¥="0,580012" | =
| Copy Setting || Delete Setting | | | =Point ¥='4,47214' ¥="0,503652" | = <Point ¥="6,03418' ¥="0.428666' | = <Point ¥='8,14181' ¥="0.368214' | = \Z
— =]
Figure 35. Copier le contenu du champ de valeur de calibrage PTZ
n . . < . ez . ’
Tache 3 : Appliquer les parameétres de calibrage copiés a partir d’une
cameéra sur des caméras du méme modele
1. Développez Type = Global.
2. Cliquez sur Ajouter un nouveau parametre... dans la premiére ligne pour activer les cellules.
Entrez les parameétres suivants (indiqués en gras) dans la premiére ligne située sous les en-tétes
des colonnes :
Type= Global
ID
Section = Remplacer le calibrage PTZ
Clé = <Chaine du modéle de caméra>
Valeur = <Chaine de calibrage XML>
L'option Clé doit étre saisie sous le format <Nom du fabricant><Espace><Nom du modéle>.
Ces informations proviennent du champ Valeur pour Clé = Détection XML que vous avez trouvé
dans la section « Tache 1 : Obtenir la chaine du modéle de caméra » ala page 88. Selon I'exemple
de la Tache 1, <Nom du fabricant><Espace><Nom du modéle> sera Axis AXIS Q6305-E.
3. Collez le contenu que vous avez copié dans « Tache 2 : Copier les parameétres de calibrage a partir
de la caméra » a la page 89 (Calibrage PTZ) dans le champ Valeur.
4. Pour confirmer les informations que vous avez saisies, cliquez sur la cellule Action, puis sur OK.
89
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VE410 - Reconnaissances de plaques d’immatriculation

La reconnaissance automatique des plaques d’immatriculation est intégrée a Aimetis Symphony sous forme

de moteur vidéo. Le moteur VE410 vous permet de détecter et de répertorier les plaques d’'immatriculation.

Il est congu pour les applications de contréle d’acces des véhicules, de contréle de la circulation et d’application
de la loi.

e Pour obtenir des instructions compleétes sur la planification et I'installation sur site, I'installation
du logiciel et la configuration des analyses, reportez-vous au manuel Aimetis Automatic License
Plate Recognition (ALPR) Guide (Guide de reconnaissance automatique des plaques
d’immatriculation d’Aimetis) : https://www.aimetis.com/xnet/Support/documentation.aspx
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Régles : utilisation de I’assistant de regles

Une régle peut étre définie par l'utilisateur et permet de générer des alarmes dans Symphony. Des alarmes
peuvent se déclencher suite a un événement vidéo (tel que la détection de mouvement vidéo) ou a un signal
émis par un autre équipement (par exemple, des équipements d’E/S). La boite de dialogue Résumé des régles
répertorie toutes les regles actuelles et vous permet d’ajouter, modifier, supprimer, désactiver et activer chacune
de ces regles.

Procédure

Pour accéder a la boite de dialogue Résumé des regles :

1. Dansle menu Serveur, sélectionnez Configuration. La boite de dialogue Configuration du serveur
s'affiche.

2. Dansle volet gauche, cliquez sur Régles. Le Résumé des régles s’affiche dans le volet droit.
Options disponibles dans la boite de dialogue Résumé des régles :

¢ Nouveau : permet de créer une régle.

e Modifier : permet de modifier une régle existante. Sélectionnez la régle dans la liste et cliquez
sur Modifier.

e  Supprimer : permet de supprimer une regle existante. Sélectionnez la régle dans la liste et cliquez
sur Supprimer.

e Désactiver : permet de désactiver temporairement une regle au lieu de la supprimer totalement.
Sélectionnez la régle dans la liste et cliquez sur Désactiver.

e Activer : permet d’activer une regle qui a été désactivée. Sélectionnez la regle dans la liste et
cliquez sur Activer.

Désactiver les alarmes sur le serveur

La boite de dialogue Désactiver les alarmes sur le serveur vous permet de désactiver toutes les alarmes sur le
serveur actuellement sélectionné. Cette option est utile lorsque toutes les alarmes doivent étre désactivées
pendant un certain temps sur le serveur. Elle vous permet de les désactiver plus rapidement que si vous le faisiez
manuellement.

Procédure

Pour activer ou désactiver rapidement toutes les regles :
1. Dansle menu Serveur, sélectionnez Désactiver les alarmes sur le serveur.

2. Indiquez la durée de désactivation des alarmes sur le serveur actuel et cliquez sur OK.
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Présentation du processus

Vous devez configurer I'événement, I'action et la planification pour chaque regle.
e Définition de I'événement : définissez le facteur qui déclenche I'alarme, par exemple,
les mouvements détectés, le vagabondage, les entrées d’E/S, etc.

e Définition des actions : définissez les actions que Symphony doit exécuter une fois I'alarme
détectée.

e Créer une planification : définissez les heures auxquelles la régle d’alarme est active.

Remarque : Vous pouvez réutiliser les éléments de regle. Par exemple, si vous
modifiez la planification « 24 heures sur 24 et 7 jours sur 7 », toutes les regles
utilisant cet élément de regle sont affectées.

Evénements

Le premier élément de regle a configurer est I'événement.

e Un événement peut inclure un ou plusieurs sous-événements. Par exemple, I'événement peut
inclure une voiture qui s'arréte et une personne qui rode dans les 30 secondes qui précédent le
déclenchement de I'événement.

e ’événement peut également correspondre a l'action d’un équipement d’E/S d’alarme ou a des
mouvements vidéo détectés sur une caméra réseau.

Sélection d’'une caméra en tant qu’entrée

Procédure

Pour configurer la boite de dialogue Evénement lorsque vous sélectionnez une
caméra en tant qu’entrée :

1. Sélectionnez une caméra a attribuer a une regle.

2. Parmiles moteurs vidéo fonctionnant sur la caméra, sélectionnez celui que vous souhaitez
configurer.

3. Définissez les attributs d’alarme a associer a la regle, par exemple, une zone d’alarme ou une
classe/un comportement d’objets (des personnes ou des véhicules). Différentes options sont
disponibles en fonction du moteur vidéo.
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| Rule Wizard - InfoDew? - Mew Rule

1: Instructions 2: Event 3: Action | |
Please define sub events for the rule
Select wideo engine fram those running on camera
“E180 - Mation Tracking j Refresh Image |
Sub Events
Mew Sub Event 1 _j Cameras Class Behavior
S 3 Eamera; ¥ Peopls " Moving Moving for &t least 0 seconds
amera
B = [ “ehicles {* Loitering Loitering for at least 15 seconds
: &[] 6) Camerat [ Unknown o
;}D I and Camera Mation Detection
Include Dirarwe
D 1) Cameral
-] 41 Cameraz {* Usze Mask (& Any part of track " Beginning of track {+ Draw
E :3 Eameraj . (" End of track [ Arey part of object " Eraze
r o aMera

Figure 36. Exemple d’événement dans I’assistant de régles

4. Sivous souhaitez utiliser un seul événement dans la régle, cliquez sur Suivant pour continuer.

5. Sivous souhaitez inclure d’autres événements, cliquez sur le bouton Nouveau situé dans le volet
gauche, dans Sous événements.

a. Répétez les étapes 1 a 3 ci-dessus. Vous pouvez sélectionner un moteur d’analyse
différent pour la méme caméra, afin de combiner les événements dans la régle.

b. Lazone de groupe Sous événements comporte deux événements. Vous pouvez
renommer le sous-événement en choisissant un nom plus significatif. Cliquez dans
la zone de groupe Sous événements, puis sélectionnez le sous-événement.

c. Dansla zone de groupe Des sous événements peuvent apparaitre, vous pouvez
définir la période ou l'ordre dans lequel les sous-événements doivent se produire
pour que l'alarme se déclenche.

6. Cliquez sur Suivant pour configurer les Actions.

Sélection d’un équipement d’E/S en tant qu’entrée

Les entrées d’alarme incluent la détection de mouvements par vidéo (VDM) a partir de caméras réseau,
d’équipements d’E/S externes et de nombreux autres dispositifs.

Procédure

Pour configurer la boite de dialogue Evénements lorsque vous sélectionnez
I’équipement d’E/S ou la détection de mouvements par vidéo en tant qu’entrée :

1. Sélectionnez les équipements d’E/S numériques a attribuer a la régle. La zone de groupe
Déclenché par la caméra s'affiche.

2. Entrez le numéro d’entrée a controler, puis indiquez s’il doit étre Activé ou Désactivé pour
déclencher I'événement.

3. Cliquez sur Suivant pour configurer les Actions.
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Reconnaissance de plaques d’immatriculation

Si vous utilisez le moteur vidéo VE410 - Reconnaissance de plaques d’immatriculation, d’autres options
sont disponibles dans I'assistant de régles.

Rule Wizard - [¥venne] - New Rule =B ]

1: Instructions 2: Event 3: Action | |

. Please define sub events for the rule

Selectvideo enginefrom those running on camera

|VE41D - License Plate Recognition j
Sub Events

New Sub Event 1 =Hw¥] Cameras Alarm Type
1) Cameral @ Alarm on all license plates

D 2) Camera2 .
D 3) Cameral Alarm only on license plates inthe list (black list)
D 4) Camerad " Alarm only on license plates notin the list (white list)
j-D 10 and Camera Motion Detection
[] 1 camera1
(] 2) Camera2
i -] 3) camera3
[] 4) Camerad
‘ Mew ‘ ‘ Remove ‘
‘ Up ‘ ‘ Down ‘ Q
Sub events must occur
" in sequence
{+ within a time period
Time period (seconds):
&0 =]
‘ Show All Sub Events |
4 m b

| Back | Next | Cancel

Figure 37. Assistant de régles - Onglet Evénements pour la reconnaissance de plaques d’immatriculation

Aprés avoir sélectionné la caméra et les équipements d’E/S ou VMD, sélectionnez le Type d’alarme.

¢ Alarme sur toutes les plaques d’immatriculation : cette option est utile lorsqu’une zone ne doit
pas étre franchie pendant une période précise, par exemple, un parking pendant la nuit.

¢ Alarme uniquement sur les plaques d’immatriculation de la liste (liste noire) : toutes les
plaques détectées par le systéme et répertoriées dans la liste déclenchent une alarme.

e Alarme uniquement sur les plaques d’immatriculation ne figurant pas dans la liste
(liste blanche) : toutes les plaques détectées par le systéme et ne figurant pas dans la liste
déclenchent une alarme.

e Vous pouvez Ajouter ou Supprimer une plaque d’immatriculation, ou encore Effacer la liste des
plaques d’'immatriculation.

e Vous pouvez Importer une liste noire ou une liste blanche de plaques d’immatriculation. La liste
doit étre stockée au format CSV (par exemple, numéro de la plaque d’immatriculation [virgule]
type de la plaque).

ABCD123, Ontario
171807, Illinois

e Vous pouvez également Exporter la liste pour I'enregistrer sur votre ordinateur en vue d’une
utilisation ultérieure. La liste sera stockée au format CSV (par exemple, numéro de la plaque
d’immatriculation [virgule] type de la plaque).
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Actions

Tandis que les événements définissent les facteurs déclenchant une alarme, les actions correspondent aux
opérations que Symphony doit exécuter en conséquence.

Rule Wizard - [ts1-test] - Mew Rule EI@

1: Instructions 2: Event | 3: Action | 4: Schedule

Choose which actions you want this rule to take when an alarm occurs

Action name |Adi0n1

Alarm | Record] Relays] FTF | Email | TCP | Fun F'rogram. Sounds | Zoom | Instructions] Rule ] OFC | SMS |

“iew other cameras on alarm v Faise Alarm
24 Devices L YOU ALMOST ALWAYS WANT THIS ON.
@ 1) Cameral o Turning this off will stop an alarm fram being

registered. This is currently only useful if you
are using a rule to contral the PTZ camera.

To make this take effect within Symphaony Client:

1) Right click on a camera view panel and select Settings
2) Select the Activity tab

) Check the "Switch view when alarm occurs' checkbox
)

= D)

Check the 'Show alarm cameras in other panels' checkbox

Back | Mext Cancel

Figure 38. Assistant de regles - Action

Tableau 18. Onglets de la section Action de I'assistant de régles

Onglet Description/Utilisation

Alarme Si la case Emettre une alarme est cochée, la Barre de temps et le Journal des
alarmes indiquent qu’une alarme s’est déclenchée. Si cette case est décochée,

ce n’est alors pas le cas. Cependant, toutes les autres actions spécifiées sont quand
méme exécutées.

Cette option s’avéere utile lorsque vous effectuez un zoom a partir de caméras PTZ.
En effet, il peut étre inutile d’afficher une alarme chaque fois que la caméra effectue
automatiquement un zoom.
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Tableau 18. Onglets de la section Action de I’'assistant de régles (Suite)

Onglet Description/Utilisation

Enregistrer La case a cocher Enregistrer permet d’assurer que 'enregistrement vidéo est
activé sur la caméra, méme si la caméra est configurée par défaut sur Pas
d’enregistrement, tel que défini dans la configuration de I'équipement.

Il est nécessaire de sélectionner Démarrer I’enregistrement sur d’autres caméras
si vous avez sélectionné une E/S d’alarme en tant qu’événement. Sélectionnez la
caméra a associer a cette alarme pour ajouter I'événement a la Barre de temps

de la caméra.

Utilisez cette option pour envoyer automatiquement un signal électrique a un
équipement externe lorsqu’une alarme se déclenche. Cette option peut s’avérer utile
si vous configurez une regle permettant de détecter que des voitures ont été volées
et si vous voulez que Symphony ferme automatiquement une porte ou qu’il allume
la lumiére. Symphony est congu pour prendre en charge les relais d’alarme (tels que
QK108) pour se connecter au serveur Symphony via le port série.

Relais La case a cocher Relais déclencheur vous permet de définir si le relais doit étre
activé, désactivé ou modifié.

Le champ N° de relais vous permet de définir I'adresse de la carte a relais a controler.
La case a cocher Restaurer I'état aprés vous permet de définir la durée pendant
laquelle le relais doit rester a son état actuel avant d’étre réinitialisé.

Pour plus d’informations, consultez I'article de la base de connaissances Aimetis
relatif a la configuration des relais d’alarme.

Vous pouvez configurer Symphony afin d’envoyer automatiquement un fichier
jpg vers un site FTP lorsqu’une regle est enfreinte. Vous pouvez configurer les
fonctionnalités et noms de fichiers jpg dans cet onglet.

Il est possible de générer automatiquement le nom de fichier a partir des informations
de date, heure, régle et caméra, en utilisant les symboles affichés dans 'onglet FTP.

Exemples de modéles de noms de fichier :

FTP
%d 2004_06_30.jpg
%t 14_01_45_050.jpg
%d-%t 2004_06_30-14_01_45_050.jpg
%m-%a-%h 05-30-14.jpg
%h_%i_%s_%|_%p 14_01_45_050_My_Rule.jpg
Vous pouvez configurer Symphony afin d’envoyer automatiquement un e-mail
lorsqu’une alarme se déclenche. Vous pouvez spécifier plusieurs destinataires.
Chaque destinataire regoit un e-mail avec, en piéce jointe, une image de I'événement
_ qui a déclenché I'alarme. L'e-mail comprend un lien hypertexte donnant acces
E-mail a 'application Aimetis Symphony Web Access, qui permet d’accéder a l'alarme

en question.

Le-mail inclut également un lien hypertexte donnant accés au fichier jpg de I'alarme
sur le serveur.
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Tableau 18. Onglets de la section Action de I’'assistant de régles (Suite)

Onglet Description/Utilisation

Permet d’ouvrir un socket TCP vers une adresse IP et un port et permet d’envoyer le
TCP message ASClI spécifié. Il sagit d’'une méthode générique permettant d’interagir avec
un systéme de controle d’accés ou un autre équipement.

Exécuter le programme | S vous configurez cette option, Symphony peut exécuter un programme tiers.

Répertoire de travail : doit contenir le chemin du programmel\fichier bat.
Exemple : C:\Program Files\Aimetis\Symphony\_bin

Nom exécutable : doit contenir le chemin et le programme de commande (au moins
pour les fichiers bat).
Exemple : C:\Windows\System32\cmd.exe

Arguments : doit contenir le nom du fichier séquentiel et le paramétre « /C ».
Exemple : /C RecordToggle.bat

Vous pouvez configurer Symphony afin de lire un son préenregistré lorsqu’une regle
est enfreinte. Vous pouvez charger des fichiers dans Symphony et sélectionner le
Signaux sonores fichier son (par exemple, un fichier .wav) a lire lorsque la régle actuelle est enfreinte.
Cela peut étre utile si vous souhaitez avertir automatiquement les intrus que la
propriété est sous surveillance.

Vous permet de spécifier les actions qu’une caméra dome (PTZ) doit exécuter aprées
que le déclencheur de la regle actuelle a été détecté.

Si vous cochez la case Suivi automatique, la caméra conserve sa Position par défaut
et effectue automatiquement un zoom et un suivi de l'objet.

Si vous cochez la case Forcer une caméra PTZ sur un emplacement, vous devez
indiquer une position préprogrammée vers laquelle la caméra doit se déplacer.
Cette fonctionnalité est utile si vous souhaitez créer une régle d’alarme dans laquelle
le déclencheur est une entrée Alarme matérielle (équipement d’E/S sélectionné dans
la liste d’équipements figurant dans I'onglet Alarme). Par exemple, si un détecteur de
mouvement ou méme une caméra fixe a déclenché une alarme, vous pouvez forcer la
caméra PTZ a se placer automatiquement a son emplacement, pour une analyse plus
poussée. Cela est impossible si I'élément Regle de déclencheur n’est pas spécifique a
la région (par exemple, une alarme Rupture de cordon).

Zoom

Vous pouvez associer des instructions spécifiques a une regle. Ces instructions
indiquent a un agent ou a un opérateur de surveillance ce qu’il doit faire si une
alarme se déclenche. Lorsqu’une alarme se déclenche, elle s’affiche dans le Journal
des alarmes de la console principale.

Instructions

Lorsqu’une alarme se déclenche, une action peut étre configurée pour activer ou

Regle désactiver automatiquement d’autres regles.

Si vous configurez cet onglet, Symphony pourra interagir avec les serveurs OPC en

OPC 5
cas d’alarme.

Si vous configurez le port COM et le débit binaire et que vous ajoutez un numéro
SMS de téléphone (le cas échéant), Symphony peut envoyer des messages SMS lorsque
I'alarme se déclenche.
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Planification

La planification ou la période de temps est le dernier élément de regle a définir. La boite de dialogue
Planification vous permet d’indiquer chaque semaine la période pendant laquelle la nouvelle regle doit
étre active ou inactive. Vous pouvez définir diverses planifications d’alarmes pour différentes regles.

Si la régle est désactivée (dans le Résumé des régles), la planification est ignorée et les actions associées
a la régle ne sont pas exécutées.

La planification d’alarme peut étre définie sur des intervalles en minutes. Par défaut, la planification est
entierement rouge (armée).

Rule Wizard - InfoDew? - Mew Rule

‘ 1: Instructions 2: Event 3. Action | 4: Schedule 5. Summary |

Create a schedule to control when this rule should be enforced

Sun | Mon | Tue | Wed | Thu Fri Sat *  |creste new schedule d|
Tzen | N I N N R |Schedulet
T . — ——
2T S — ——— f =
T e B E R R | | e
T e e e P R | < Lo .
e B e R

‘ “iewy Exceptions...

m

Schedule used by

‘ Back | Next

Figure 39. Assistant de regles - Planification
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Procédure

Pour modifier la planification de I’alarme :

1.

Indiquez le nom descriptif de la nouvelle planification dans le champ Nom ou réutilisez une
planification existante en la sélectionnant dans le champ déroulant Créer une nouvelle
planification.

Si vous créez une planification, sélectionnez I'option Armé ou Non armé. A I'aide de la souris,
cliquez sur les cases d’intervalle de dates et d’heures.

e Vous pouvez également définir des plages de minutes. Cliquez sur au moins deux cases
dans une colonne. Placez votre souris sur la premiére ou la derniére case de la colonne
(premiere ou derniére heure de I'intervalle). Des boutons fléchés de plage apparaissent.
Cliquez sur les fleches pour modifier les horaires par plages de minutes.

Cliquez sur Voir les exceptions pour attribuer une exception a la planification hebdomadaire.
Les jours fériés peuvent par exemple constituer une exception.

a. Pour définir des exceptions, mettez chaque incrément d’'une demi-heure en rouge
ou en vert. Le rouge indique que le systeme est armé et le vert indique qu’il n’est
pas armé.

b. Sides exceptions sont déja associées a un jour particulier, ce dernier s’affiche en gras

dans le calendrier. La date actuelle est surlignée en bleu.

Cliquez sur OK pour enregistrer les modifications ou cliquez sur la croix située en haut du
formulaire pour fermer celui-ci sans enregistrer les modifications apportées a la date actuelle.

Cliquez sur Suivant pour passer a la prochaine boite de dialogue de I'assistant de régles.
Le Sommaire affiche les principaux éléments de la regle que vous avez créée.

Remarque : vous pouvez réutiliser des éléments de régle entre différentes
régles. Par exemple, si vous avez deux regles, elles peuvent utiliser la méme
planification ou la méme action. Par exemple, ne créez pas deux planifications
définies sur 24 heures sur 24 et 7 jours sur 7.
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