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Manual del programador del bundle VideolP

1 INTRODUCCION

En éste documento se recoge el manual del programador del bundle de VideolP explicando
cudl es la estructura del mismo y cuales son los pasos necesarios para extender la

funcionalidad del mismo.

El bundle de VideolP es el encargado de llevar a cabo la gestion de las camaras de videoip.
Un mismo bundle puede llevar a cabo el control y gestién de varias camaras. Debido a que
cada una de las camaras existentes en el mercado tiene unas caracteristicas distintas se ha
realizado un disefio que permite abstraer el uso de las cAmaras de las implementaciones
especificas de cada modelo. Todas las camaras deben implementar la interfaz ICameralP

que especifica la funcionalidad que deben proporcionar.
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2 CLASES IMPORTANTES

es.deusto.tecnologico.zaingune.videoip.ICameralP

Esta clase define la interfaz que debe ser implementada por las diferentes camaras ip para
proporcionar la funcionalidad correspondiente. Los métodos que define la interfaz son las

siguientes:

» move(Direction dir): mueve la camara en una direccion determinada. Las direcciones

en las que se puede mover la camara son: LEFT, RIGHT, DOWN, UP.

* enableAutoPatrol(): activa el modo de patrulla de la camara.

* enableAutoPan(): activa el modo de auto-panning de la camara.

« stopAutoMotion(): detiene el movimiento automatico de la camara, tanto el autopatrol

como el autopanning.

e resetPosition(): sitla a la camara en la posicién original.

« enableMotionDetection(boolean enable): active la deteccion de movimiento de la
camara haciendo que esta notifique al bundle los eventos de deteccion de

movimiento que se produzca.

» setEnabled(boolean enable): activa o desactiva la camara, incluyendo la deteccion

de movimiento y la grabacion de imégenes si esta soportada por la camara.

» getlmage(): permite obtener la imagen actual capturada por la camara.

« loadConfig(): este método es el encargado de llevar a cabo la configuracién de la

camara.

Actualmente sdlo existe una implementacion de esta interfaz correspondiente con el modelo
de camara DLink 5300G.

es.deusto.tecnologico.zaingune.videoip.VideolPContr oller

Esta interfaz define la funcionalidad del controlador de video ip que se encarga de la gestion
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de las diferentes camaras. Su funcion es permitir el acceso a las camaras registradas en el

sistema. Los métodos mas importantes que proporciona son los siguientes:

addCamera(lICameralP camera): afiade una cdmara a la coleccién y la registra en

OSGi como un servicio.

« removeCamera(lCameralP camera): elimina la camara correspondiente de OSGi y

de la coleccion de camaras gestionadas.

e getCamera(String name): permite obtener una cAmara a partir de su nombre.

« getAllCameras(): obtiene la coleccién de todas las camaras registradas en el bundle.

» getNumCameras(): obtiene el nUmero de camaras registradas en el bundle.
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3 EXTENSION DEL BUNDLE

El bundle puede ser extendido afiadiendo nueva funcionalidad mediante la integracion de
nuevas camaras IP. Los pasos para llevar a cabo el bundle afiadiendo nuevas camaras son

los siguientes:

1. Implementar la interfaz ICamaralP para el nuevo modelo de camara.

2. Modificar el fichero de configuracién para afiadir los datos de las nuevas
camaras.

El formato del fichero de configuracion es el siguiente:

<?xnh version="1.0"?>
<vi deoi pconf i g>
<canera i npl @ ass="es. deust 0. t ecnol ogi co. zai ngune. vi deoi p. i npl . dl i nk5300g. CLi nk5300G'
nane="Sart| ab B Ganer a"
user nane="ft puser" ip="20.0.0.242" pass="ft puser 123"/ >
</ vi deoi pconfi g>

El significado de los atributos del fichero es el siguiente:

e implClass: es la clase que implementa la funcionalidad de la camara.

El resto de los datos es propio de la camara que se esté instanciando. En el caso del
modelo DLink 5300G los datos que deben ser indicados en el fichero para su correcto

funcionamiento son los siguientes:

« name: es el nombre de la camara.

* ip: direccidn ip de la cAmara. Esta informacion es necesaria para llevar al control de

la misma de forma remota.

» username y password: es el usuario y password que utilizar4d la cAmara para
conectarse al servidor FTP utilizado en la deteccion de movimiento. Este servidor
FTP es necesario debido a las caracteristicas de este modelo de camara en

concreto.
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4 INTEGRACION EN LA PLATAFORMA SMARTLAB

El bundle de Video IP desarrollado dentro del proyecto Zaingune ha sido extendido para
afiadir capacidades de descripcion semantica que pueden ser registrados en el razonador

semantico.

Se ha llevado a cabo una modificacion de algunas clases del bundle original extendiéndolas

para afadir la nueva funcionalidad.

La clase principal del bundle ha sido creada extendiendo la funcionalidad proporcionada por
la clase principal del bundle de VideolP desarrollado para Zaingune. Sin embargo, se ha
modificado para afiadir la funcionalidad necesaria para realizar el registro y la carga de la

configuracion de las cAmaras web.

El fichero de configuracion de las camaras (cameras.xml) ha sido modificado para afadir
informacion sobre la localizacion de las cdmaras quedando el formato del mismo de la

siguiente manera:

<?xnh version="1.0"?>
<vi deoi pconf i g>
<canera i npl @ ass="es. deust 0. t ecnol ogi co. snart| ab. vi deoi p. i npl . dl i nk5300g. SCLi nk5300G

nane="Sart| ab B Caner a"
user nane="ft puser" ip="20.0.0.242" pass="ft puser 123"
posX="15"
posY="20"/>

</ vi deoi pconfi g>

La implementacion existente de la camara DLink5300G ha sido extendida implementando la
interfaz ISmartlabService que proporciona los métodos necesarios para que el razonador

pueda acceder a la informacion semantica de la misma.

El método getindividual() devuelve la descripcion del dispositivo de la camara conteniendo
informacion sobre su localizacién y nombre, siendo una instancia de la clase camara
definida en la ontologia Smartlab. La plantilla que posteriormente es utilizada para rellenar

los datos de la camara es la siguiente:

<? xml version="1.0"?>
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<rdf

TROF

xnhns="htt p: // ww nor el ab. deust 0. es/ snart | ab. ow #*
xnhns: rdf ="htt p: // wan wB. or g/ 1999/ 02/ 22- r df - synt ax- ns#"
xnhns: xsd="ht t p: / / wan wB. or g/ 2001/ XM.Schena#"

xnhns: rdf s="htt p: // wwn w3. or g/ 2000/ O/ r df - schena#'
xnhns: ow ="htt p: // ww wB. or g/ 2002/ 07/ ow #*

xnh: base="ht t p: // wan nor el ab. deust o. es/ snart | ab. ow ">

<

--Ganera INOM DUAL-->

<Spatial Point rdf:1D="InsertPoi nt | ndi vi dual Nane" >

<

<nane rdf: datat ype="htt p: //waw wB. or g/ 2001/ XM_Schena#st ri ng"
> nsert Poi nt Nane</ nane>
<x rdf: dat at ype="htt p: // v W8. or g/ 2001/ XM.Schena#f | oat " >55555. 0</ x>
<y rdf:dat at ype="htt p://wn w8. or g/ 2001/ XM.Schena#f | oat " >666666. 0</ y>
<cont ai nsDevi cel t er»
<Robot i cCanera rdf: | B="I nsert B naryLi ght | ndi vi dual Nang" >
<nane rdf: dat atype="htt p: //www wB. or g/ 2001/ XM.Schena#st ri ng"
>| nsert Nane</ nane>
< d xnh:lang="es"> nsert|D<id>
<devi ceType rdf: dat at ype="ht t p: // v W8. or g/ 2001/ XM_-Schena#fst ri ng"
>hybr i d</ devi ceType>
<pl acedl n rdf : resour ce="#l nsert Poi nt | ndi vi dual Nang"/ >
</ Robot i cCaner a>
</ cont ai nsDevi cel t em»
Sat i al Poi nt >

< rdf: RO

Por otro lado, la invocacion del método getOntology() devolverd al razonador la ontologia

que se utilizara para representar el estado de la cAmara cada vez que ha existido una

deteccién de movimiento. La ontologia que la camara afiade a la ontologia Smartlab es la

siguiente:

<?xnh versi on="1.0"?>

<rdf

:RCF

xnhns="htt p: // v nor el ab. deust 0. es/ snart | ab. ow #'
xnhns: rdf ="http: // wwv wB. or g/ 1999/ 02/ 22- r df - synt ax- ns#"
xnhns: xsd="ht t p: / / ww wB. or g/ 2001/ XM.Schena#"

xnhns: rdf s="htt p: // wwn wB. or g/ 2000/ 0L/ r df - schena#'
xnhns: ow ="htt p: // ww wB. or g/ 2002/ 07/ owt #*

xnh: base="ht t p: // ww nor el ab. deust o. es/ snart | ab. ow ">

<

- - CAMERA STATUS ONTQLGGY- - >

<ow : d ass rdf: | D="Caner aS at us" >

<r df s: subd assd >
<ow : Restriction>

<ow :cardinality rdf:datatype="http://ww w3. or g/ 2001/ XM.Schena#i nt "

>1</ow : cardinal i ty>
<ow : onPr opert y>

<ow : Dat at ypeProperty rdf: | D="not i ondet ect ed"/ >
</ ow : onPr operty>
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</ow : Restriction>

</ rdf s: subd assd >

<rdfs: subA assd rdf: resource="#Val uel teni/>
</ow : d ass>
<ow : Dat at ypeProperty rdf : about ="#not i ondet ect ed" >

<rdf s: dorai n rdf: resour ce="#Caner a at us"/ >

<rdf s:range rdf: resource="http://wmu w8. or g/ 2001/ XM.Schena#bool ean"/ >
</ ow : Dat at ypePr opert y>

< rdf: o>

Cada vez que se produzca un evento se generara un concepto que sera introducido en la
ontologia indicando el momento en el que se ha producido y el tipo del mismo. La plantilla
creada que sera completada con los datos correspondientes cada vez que se produzca un

evento es la siguiente:

<?xnh version="1.0"?>

<rdf : ROF
xnhns="htt p: // wwn nor el ab. deust 0. es/ snart | ab. ow #'
xnhns: prot ege="htt p:// prot ege. st anf ord. edu/ pl ugi ns/ ow / pr ot ege#"
xnhns: rdf ="http: // wwv wB. or g/ 1999/ 02/ 22- r df - synt ax- ns#"
xnhns: xsd="htt p: / / wwn wB. or g/ 2001/ XM.Schena#"
xnhns: rdf s="htt p: // wwn wB. or g/ 2000/ O/ r df - schena#'
xnhns: ow ="htt p: // ww wB. or g/ 2002/ 07/ owt #*

xnh: base="ht t p: // ww nor el ab. deust o. es/ snart | ab. ow ">

<!-- CAMERA STATUS | NO M DUAL- - >
<CGaneraS atus rdf: | D="I nsert Ganer as at usl ndi vi dual Nang" >
<targets rdf:resource="#l nsert Devi cel ndi vi dual Nane"/ >
<not i ondet ect ed rdf : dat at ype="ht t p: // ww wB. or g/ 2001/ XM_Schena#bool ean"
>f al se</ not i ondet ect ed>
<tine>
<Instant rdf:ID="InsertCaneraS at usl nst ant Nang" >
<val ue rdf: datatype="http://ww wB. or g/ 2001/ XM.Schena#dat eTi ne"
>1950- 11- 11T11: 11: 11</ val ue>
</ | nst ant >
<tine>
</ Caner ast at us>
< rdf: RO
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