柚子相机-智能饮水机
1． 功能介绍
1. 使用柚子相机作为图像识别工具，对手势进行识别
2. 根据柚子相机识别到的手势返回数据，控制水泵的出水量
2． 硬件清单
1. 柚子相机
2. 水泵
3. 连接管
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: ]
登录平台，进入模型训练
[image: 微信图片_20240408103214]

在进行模型训练时，可以选择自己训练模型，同时也可以选取网站中存在的模型

[image: 微信图片_20240408103706]

选择运行平台-awnn，选择后显示的模型都可以根据需求下载使用
[image: 微信图片_20240408103706]

智能饮水机采用手势识别控制出水量，可以直接下载使用

[image: 微信图片_20240408103721]
将模型下载后，需要在main.py中添加串口发送的代码，具体见下图

2. 程序设计
首先是柚子相机的图像识别的程序，模型下载后完成后会生成一个main.py的文件，需对程序进行修改.（增加串口发送代码）
[image: 微信图片_20240408105713]识别摄像头前手势30次执行一次，识别成功后根据识别的类别和内容，发送给mind+程序，根据程序编写决定出水量的多少
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




Esp32编程这边使用的是mind+编程
[bookmark: _GoBack][image: bb]定义串口1是连接柚子相机的，波特率和柚子相机波特率一致115200.
P0和P1连接双USB接口，将水泵插在任意USB接口处。

硬件连接：
柚子相机：P0 P1连接双USB接口
水泵：连接双USB接口



3. 外观绘制
[image: ]
使用椴木板切割和雕刻外形

4. 连接线
[image: 1]
内部水管放置
[image: 微信图片_20240408143424]
连接线插在P0P1管脚
[image: 微信图片_20240408143422]
另一端连接在双USB接口处银色朝外
[image: 微信图片_20240408143432]
在将水泵连接线插在两端任意插口（P0和P1管脚通过高低电平各控制一个USB插口）
[image: 微信图片_20240408134934]
整体照片展示

image7.png




image8.png




image9.jpeg




image10.jpeg




image11.jpeg




image12.jpeg




image1.png
MaixHub & wwes ww  wm 1A a3 e

RiELF o

8 A TR

s>
o B o & :

s -
o
- -
@ = <owoso
@ <o%o 20

§ = <ow0 80

0 A1 0

Bo-vay

FEIE O

MaisHub 107 O(EEE AL

200 >

BRI

FHARBOFEN A 57

SAEHITS

w15

&

cwm @

MaixHub 281

Ry

e 5

INGES VO3 IR

G VB
B ]

e L

s 123




image2.png
HiFAE

THELRIR

AR

BR

G

ABRRBIER

o]

Ir

IRREFRR1~8 (2021HBHXENE)





image3.png
e BFIHE B Retinaface ARG IR 58
R
85 A # Neucrack *11 &215 @ Sipeed Mitty %6 $182 © Sipeed_Mitty

!
P
N
b
&
=

553
9
i

HE
R 0~5F#R5)
RIFHER BEEMEERRE] TN FITE
T (TeL Tt) $
# user 5569468339 %6 %110 @ e Lo i Neucrack
e =
=

=TrE @

nncase awnn





image4.png
MaixHub #n smms s =8 IR e e

0~5F#iR%!
HEEREE0.835
B (b))  DUSER © 2023-08-04 152818

24733

HiEERIEIRE

r25743K, ERENT:

Gk BERE Bt

BEHE

0 450/ 50 500

13,474,655
1 444 /50 494 8N 0
224x224x3
2 216/ 24 240
R
3 484/54 538 7x7x55




image5.png
from time import time
from maix import serial #SAE

ser = serial.Serial("/dev/ttys1",115200) #i%E 50
ser_st U4

ser_sendstr =
ser_num = 0

class Hand:
mud_path =
labels = [
anchors = [3.78, 5.81, 3.97, 3.98, 4.05, 4.98, 4.81, 5.41, 2.91, 4.53]

/hand_int8.m

def __init_ (self) -> None:
from maix import nn
self.model = nn.load(self.mud_path)
from maix.nn import decoder
self.decoder = decoder.Yolo2(len(self.labels) , self.anchors , net_in size = (224, 224) ,net_out_size = (7,7))

def __del_(self):
del self.model
del self.decoder

def cal_fps(self ,start , end):
one_second = 1
one_flash = end - start
ps = one_second / one_flash
return fps

def draw_rectangle with_title(self ,img, box, disp_str , fps ):
img.draw_rectangle(box[@], box[1], box[@] + box[2], box[1] + box[3],color=(255, @, @), thickness=2)
img.draw_string(box[@], box[1]+ box[3] ,disp_str, scale=1,color=(e, @, 255), thickness=2)
img.draw_string(e, @ ,'FPS : '+str(fps), scale=2 ,color=(e, @, 255), thickness=2)

def process(self,input):
global ser num,ser_str
t = time()
out = self.model.forward(input, quantize=1, layout = “huc")
boxes, probs = self.decoder.run(out, nms=e.5, threshold=e.6, img_size=(224,224))
for i, box in enumerate(boxes):
class_id = probs[i][e]
prob = probs[i][1][class_id]
disp_str = "{}:{:.2f}%".format(self.labels[class_id], prob*100)
fps = self.cal fps(t, time())
self.draw_rectangle with title(input, box, disp_str, fps)
ser_num += 1
if ser_num >=30:
ser_str = "number*" + "x:0" + "*" + "y
ser_sendstr = "vz*"+str(len(ser_str))+"*"+ser_str
ser.write(ser_sendstr.encode("utf-8"))
ser_num = 0

“ 4 "% 4 str(self.labels[class_id]) + "*" + str(prob*100) + “*#"

from maix import display, camera
app = Hand()
while True:
img = camera.capture().resize(size=(224,224))
app.process (ing)
display.show(img)
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