掌控相机毒蘑菇检测
1． 功能介绍
1. 使用掌控相机作为图像识别工具，毒蘑菇进行识别
2. 根据掌控相机识别到的返回数据，辨别有毒蘑菇与无毒蘑菇
2． 硬件清单
1. 掌控相机
2. 语音播报模块
3. 扬声器模块
4. 连接线若干
3． 制作步骤
1.模型训练
        使用的是Maixhub在线模型训练平台，https://maixhub.com/
[image: f54a675d74285b5d6776b4b17f5b506]
登录平台，进入模型训练

[image: ]
新建训练，输入训练项目的名称和类型（类型分为图像分类和图像检测，分类只需要创建不同类物体的文件夹，检测需要对图片添加标注，检测不仅可以识别到物体的种类，也能返回在图像中的坐标位置等信息），这边选择的是图像检测。

[image: ]
创建数据，上传数据集，这边使用掌控相机拍摄了两种毒蘑菇和一种无毒蘑菇的图片，训练图片上传了359张，验证图片30张（要求每个图片不低于50张，不超过3000张）
[image: ]
图像标注，对上传的图片进行标注，也就是框选出图像中毒蘑菇和无毒蘑菇的位置，并打上标签，这边wd代表的是无毒蘑菇，yd代表的是毒蘑菇。
[image: ]

参数设置完成以后可以开始训练，平台端会显示训练的进度，所需时间取决于当前训练的蘑菇和数据集的大小。训练完成后，会生成awnn的模型和main.py主程序，可在线下载，下载完成后将程序和模型拷贝到掌控相机的app文件夹下。
2.程序设计
首先是掌控相机的图像识别的程序，模型训练完成后会生成一个main.py的文件，需对程序进行修改.
[image: ]
修改模型名称，和下载模型名称一致，修改标签名称以及描点参数
导入串口模块，定义串口端口和波特率，以及初始化发送的数据



掌控部分编程这边使用的是mind+编程
[image: ]串口1是连接柚子爱底板的，为固定端口P13和P14.
串口2是连接另外一块ESP32开发板的，连接的是P0P1.
串口1读取柚子爱底板发来的数据，当接收到yz就点亮蓝灯，并通过串口2发送给ESP32开发板；当接收到zz就亮红灯并发送数据。


3.外框图纸
[image: ]
案例的外框设计用到LaserMaker软件，用激光切割椴木板来进行制造，通过椴木板与元器件的结合让每个作品都充满了乐趣！

4.硬件连接
[bookmark: _GoBack]掌控相机               esp32开发板               
      P0P1端口--------------------  IO5、IO15端口
[image: b4854b81c9382f73ddc4525ef13da91][image: 72d07b837a3b3a05fd55d45fafe2c64]
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from time import time
#ron maix import serial *SAE
ser = serial.Serial("/dev/ttys1”
ser_str="" BT
ser_str1 = "o

class Mask:

mud_path = *./mode1-99090. awnn .mud

labels = ['ya', “wd']

anchors = [3.47, 3.03, 6.06, 4.81, 4.6, 4.56, 5.06, 5.31, 5.16, 3.81]

115200) +RZE0

e _init_(self) -> None:
From maix inport nn

self.model = nn.load(self.mud_path)

#rom maix.nn inport decoder

Self.decoder = decoder.Yolo2(len(self.labels) , self.anchors , net_in_size

def _del_(self):
Gel self.model
del self.decoder

et cal_fps(self ,start , end):
one_second = 1

one_flash = end - start
#ps = one_second / one_flash
return fps

et draw_rectangle_with_title(self ,ing, box, disp_str , #ps ):

img.draw_string(9, © , FPS :'+str(fps), scale=2 ,colo

def process(self, input):
t= tine()
out = self.model. forward(input, quantize=1, layout

uc")

gloval ser_str
gloval ser_strl
For i, box in enumerate (boxes):
class_id = probs[i][0]
prob = probs[i][1][class_id]
disp_str = "{}:{:.2F)%" .format(self.labels[class_id], prob*108)
s = self.cal_fps(t, time())
Self.drau_rectangle_with_title(input, box, disp_str, ps)
ser_str=self. labels[class_id]
4F ser_str 1= ser_strl:
ser.urite(ser_str.encode("utf-5'))
ser_strl = ser_str

def main()
#ron maix import display, camera
app = Hask()
camera. config((224,224))
while True:
img = camera.capture()

(228, 224) net_out_size

img. draw_rectangle (box[@], box[1], box[@] + box[2], box[1] + box[3],color=(255, 0, 0), thickness=2)
img. draw_string(box[0], box[1]+ box[3] ,disp_str, scale2,color=(2, @, 255), thickness=2)
©, 0, 255), thicknes:

)

boxes, probs = self.decoder.run(out, nms=0.5, threshold=0.6, ing_size=(224,224))

,7)




