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ДОДАТОК А 

Апробація 
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ДОДАТОК Б 

Код програми для отримання та обробки зображення 

 

 

import cv2 

import numpy as np 

import tensorflow as tf 

import urllib.request 

 

# Завантаження моделі MobileNetV2 для розпізнавання об'єктів 

model = tf.saved_model.load(r"C:\Users\User\Desktop\діплом\модель 

нейронкі\ssd-mobilenet-v2\1") 

# Список класів об'єктів 

class_names = [ 

    '__background__', 'person', 'bicycle', 'car', 'motorcycle', 'airplane', 'bus', 

          'train', 'truck', 'boat', 'traffic light', 'fire hydrant', 'N/A', 'stop sign', 

          'parking meter', 'bench', 'bird', 'cat', 'dog', 'horse', 'sheep', 'cow', 

          'elephant', 'bear', 'zebra', 'giraffe', 'N/A', 'backpack', 'umbrella', 'N/A', 'N/A', 

          'handbag', 'tie', 'suitcase', 'frisbee', 'skis', 'snowboard', 'sports ball', 

          'kite', 'baseball bat', 'baseball glove', 'skateboard', 'surfboard', 'tennis racket', 

          'bottle', 'N/A', 'wine glass', 'cup', 'fork', 'knife', 'spoon', 'bowl', 

          'banana', 'apple', 'sandwich', 'orange', 'broccoli', 'carrot', 'hot dog', 'pizza', 

          'donut', 'cake', 'chair', 'couch', 'potted plant', 'bed', 'N/A', 'dining table', 

          'N/A', 'N/A', 'toilet', 'N/A', 'tv', 'laptop', 'mouse', 'remote', 'keyboard', 'cell 

phone', 

          'microwave', 'oven', 'toaster', 'sink', 'refrigerator', 'N/A', 'book', 

          'clock', 'vase', 'scissors', 'teddy bear', 'hair drier', 'toothbrush' 

] 

# Функція для розпізнавання об'єктів на зображенні 

def detect_objects(image): 

    input_tensor = tf.convert_to_tensor(image, dtype=tf.uint8) 

    input_tensor = input_tensor[tf.newaxis, ...] 

    detections = model.signatures['serving_default'](input_tensor) 

    return detections 

 

url = 'http://192.168.43.117/cam-hi.jpg' 

detection_start = 0 

 

while True: 

    cv2.namedWindow("live transmission", cv2.WINDOW_AUTOSIZE) 

    while True: 
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        img_resp = urllib.request.urlopen(url) 

        imgnp = np.array(bytearray(img_resp.read()), dtype=np.uint8) 

        im = cv2.imdecode(imgnp, -1) 

 

        key = cv2.waitKey(5) 

        if key == ord('q'): 

            break 

        if key == 32: 

            if detection_start == 0: 

                detection_start = 1 

            else: 

                detection_start = 0 

 

        if detection_start == 1: 

            detections = detect_objects(im) 

            # Обробка результатів розпізнавання 

            num_detections = int(detections['num_detections'][0]) 

            detection_classes = 

detections['detection_classes'][0].numpy().astype(np.int64) 

            detection_boxes = detections['detection_boxes'][0].numpy() 

            detection_scores = detections['detection_scores'][0].numpy() 

            # Виведення результатів на кадр 

            for i in range(num_detections): 

                if detection_scores[i] > 0.5: 

                    box = detection_boxes[i] 

                    y1, x1, y2, x2 = box 

                    y1, x1, y2, x2 = int(y1 * im.shape[0]), int(x1 * im.shape[1]), int(y2 * 

im.shape[0]), int(x2 * im.shape[1]) 

                    # Отримати назву класу 

                    class_id = detection_classes[i] 

                    class_name = class_names[class_id] if class_id < len(class_names) else 

'Unknown' 

                    # Виведення результатів на кадр 

                    cv2.rectangle(im, (x1, y1), (x2, y2), (0, 0, 0), 2) 

                    label = f"{class_name}: {detection_scores[i]*100:.2f}%" 

                    cv2.putText(im, label, (x1, y1 - 10), cv2.FONT_HERSHEY_SIMPLEX, 

0.9, (0, 0, 0), 2) 

        cv2.imshow('live transmission', im) 

    if cv2.waitKey(1) & 0xFF == 27: 

        break 

cap.release() 

cv2.destroyAllWindows() 
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ДОДАТОК В 

Код програми для ESP32-CAM 

 

 

#include <WebServer.h> 

#include <WiFi.h> 

#include <esp32cam.h> 

  

const char* WIFI_SSID = "www"; 

const char* WIFI_PASS = "www777www"; 

  

WebServer server(80); 

   

static auto loRes = esp32cam::Resolution::find(320, 240); 

static auto midRes = esp32cam::Resolution::find(350, 530); 

static auto hiRes = esp32cam::Resolution::find(800, 600); 

void serveJpg() 

{ 

  auto frame = esp32cam::capture(); 

  if (frame == nullptr) { 

    Serial.println("CAPTURE FAIL"); 

    server.send(503, "", ""); 

    return; 

  } 

  Serial.printf("CAPTURE OK %dx%d %db\n", frame->getWidth(), frame-

>getHeight(), 

                static_cast<int>(frame->size())); 

  

  server.setContentLength(frame->size()); 

  server.send(200, "image/jpeg"); 
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  WiFiClient client = server.client(); 

  frame->writeTo(client); 

} 

  

void handleJpgLo() 

{ 

  if (!esp32cam::Camera.changeResolution(loRes)) { 

    Serial.println("SET-LO-RES FAIL"); 

  } 

  serveJpg(); 

} 

  

void handleJpgHi() 

{ 

  if (!esp32cam::Camera.changeResolution(hiRes)) { 

    Serial.println("SET-HI-RES FAIL"); 

  } 

  serveJpg(); 

} 

  

void handleJpgMid() 

{ 

  if (!esp32cam::Camera.changeResolution(midRes)) { 

    Serial.println("SET-MID-RES FAIL"); 

  } 

  serveJpg(); 

} 

  

  

void  setup(){ 
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  Serial.begin(115200); 

  Serial.println(); 

  { 

    using namespace esp32cam; 

    Config cfg; 

    cfg.setPins(pins::AiThinker); 

    cfg.setResolution(hiRes); 

    cfg.setBufferCount(2); 

    cfg.setJpeg(80); 

  

    bool ok = Camera.begin(cfg); 

    Serial.println(ok ? "CAMERA OK" : "CAMERA FAIL"); 

  } 

  WiFi.persistent(false); 

  WiFi.mode(WIFI_STA); 

  WiFi.begin(WIFI_SSID, WIFI_PASS); 

  while (WiFi.status() != WL_CONNECTED) { 

    delay(500); 

  } 

  Serial.print("http://"); 

  Serial.println(WiFi.localIP()); 

  Serial.println("  /cam-lo.jpg"); 

  Serial.println("  /cam-hi.jpg"); 

  Serial.println("  /cam-mid.jpg"); 

  

  server.on("/cam-lo.jpg", handleJpgLo); 

  server.on("/cam-hi.jpg", handleJpgHi); 

  server.on("/cam-mid.jpg", handleJpgMid); 

  

  server.begin(); 
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} 

  

void loop() 

{ 

  server.handleClient(); 

} 
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ДОДАТОК Г 

Демонстраційний матеріал 
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