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1. INTRODUCCION

El presente informe desarrolla el proyecto final de la carrera Ingenieria Electronica, el
cual corresponde a una cadmara de seguridad servo motorizada la cual basa su
movimiento en la deteccion y seguimiento de rostros. Tanto el disefio, el desarrollo y la
construccion del mismo demandaron aproximadamente seis meses, que significaron la
aplicacion de gran parte de conceptos adquiridos en el transcurso de la carrera
ademas de la investigacion y posterior asimilacion de otros temas, necesarios para
llevar adelante dicho proyecto.

La eleccién del tema surgié debido al deseo de implementar la plataforma de
desarrollo “Arduino”, en su modelo “Arduino Uno”, debido a su simplicidad, versatilidad
y bajo costo. Si bien el abanico de aplicaciones de dicha plataforma es infinita, lo que
se deseaba era realizar el control de servo motores, para luego integrar al mismo, el
tema tratamiento de imagenes en tiempo real utilizando la libreria “OpenCV” mediante
el desarrollador “DEV - C++”. Como consecuencia de la implementacién del control de
servo motores, surgio la posibilidad de dar animacién a un objeto cotidiano, como lo es
una ldmpara de escritorio, aprovechando de esta manera su estructura ideal para
conformar un brazo roboético con varios grados de libertad y asi conformar dicho
sistema.

El proyecto basicamente consiste en un dispositivo capaz de detectar los rostros
presentes en una secuencia de video en tiempo real, obtenida mediante una camara
web que estd montada sobre un brazo mecénico accionado por servo motores
digitales. La estructura mecanica del robot es la de una lampara de escritorio cuyas
articulaciones han sido reformadas para el montaje de los servo motores.

Una vez detectado el rostro el sistema calcula la distancia en pixeles del mismo
respecto al centro de la imagen en las tres dimensiones (vertical, horizontal y de
profundidad), y luego, mediante tres lazos de control individuales, calcula los &ngulos
gue accionan los servo motores de manera tal de mover el brazo y realizar el
seguimiento del rostro, para que de esta forma el mismo pueda ubicarse en el centro
de la captura (0 lo mas cerca posible de acuerdo a una banda muerta) y a una
distancia de profundidad adecuada.

El desarrollo del informe presenta de manera detallada los algoritmos de deteccion
de rostros y tratamiento de imagenes, asi como también los algoritmos de seguimiento
una vez detectado el patrén correspondiente, los lazos de control y célculos de sus
parametros, teorias y principios de funcionamiento, especificaciones técnicas y
justificacion de los componentes utilizados ademas de las rutinas y codigos fuentes

correspondientes. Respecto al software desarrollado se hace hincapié en la
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descripcion funciones utilizadas de la libreria “OpenCV”, la cual constituye la base del

funcionamiento del sistema.

Figura 1.1
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