
“유니스트 적정기술 프로젝트 – Python – Digital”

[main.py][image: ]
7-segment를 읽는데 필요한 변수들인 ‘디바이스의 이름’, ‘화면의 각도(카메라를 처음  설치했을 때 기기의 배치에 따라 화면이 회전했을 때의 경우를 대비’, ‘박스의 개수’,   ‘박스의 위치’, ‘박스의 크기’를 통해 값을 읽는다. 박스의 위치를 지정하여 학습된 숫자를 읽는다. Main.py에서는 변수를 받아오고 func 함수를 실행하는 역할을 한다.

1. Library 설치
[image: ]
파이썬 라이브러리를 호출한다. func파일은 같이 첨부되어 있는 func.py 파일이다.


2. Color 설정
[image: ]
총 3가지 색깔, 파랑, 초록, 빨강색을 설정한다.
3. Argument 설정
[image: ]
Argparse 라이브러리에 있는 Add_argument() method를 이용하여 프로그램에 필요한 인자들을   정의한다. 여기서 인자 앞에 ‘--‘는 optional 인자(선택형 인자)이다. 
변수 이름에서 확인할 수 있듯이 1) ‘device’ = 기기 이름, 2) ‘angle’ = 화면의 회전 각도, 3) ‘bbox’ = 바운딩 박스(bounding box)의 수 4) ‘scale’ = 바운딩 박스(bounding box)의 눈금 5) ‘pos’ =   ‘바운딩 박스(bounding box)의 좌표’

4. Config 설정
[image: ]
기본 설정된 값 및 파일 지정 경로를 불러온다.


5. 변수 지정
[image: ]
Arguments 받아온 값으로 코드에서 사용할 변수를 지정한다.
6. Firebase 지정 및 파이카메라 선언
[image: ]
Firebase url의 경우 만들어진 key.json을 통해 url선언을 하였고, 파이카메라의 경우 이미지 생성을위해 사용되는 video capture기능을 사용하여 선언하였다.
* Firebase 프로젝트 설정은 https://firebase.google.com/?hl=ko 에서 할 수 있다.
: Analog와 동일 내용


7. 카메라 작동 알고리즘
[image: ]
Line 4-12 : 디지털 센서 카메라의 프레임을 찾는 과정
Line 17 : bounding box를 자름
Line 19 : PNG 파일로 프레임을 저장
Line 21-22 : 표시 장치의 일종인 7세그먼트 표시 실행
Line 24 : Firebase로 데이터 전송
Line 26-27 : Break를 통해 제어 흐름을 중단하고 빠져나옴


8. Arguments 값 불러오고 main function 실행
[image: ]


[func.py]
이미지를 흑백화하여 숫자 정보와 배경 정보를 추출한 뒤 숫자 정보를 기존에         학습되었던 내용과 비교하여 숫자를 찾는 과정이다.

1. Library 설치
[image: ]
파이썬 라이브러리 호출한다.


2. Color 설정
[image: ]
총 4가지 색깔, 검정, 파랑, 초록, 빨강색을 설정한다.

3. 이미지 회전
[image: ]
파이카메라가 종방향이 아닐 때 이미지 회전을 위한 코드이다.


4. HSV 및 마스킹 변환
[image: ]
Cv2.cvtColor 기능 중, COLOR_BGR2HSV를 사용하면 지배적인 파장의 색상을 강조하는 형태로   변형된다. 또한 csv2.inRange함수를 활용하여 특성 색상 영역을 추출한다.
5. 이미지를 자름
[image: ]
좌표 계산 후, 이미지를 자르고 bounding box를 그린다.



6. 이미지 저장
[image: ]
좌표를 계산한 후 이미지를 자르고 bounding box를 그려, Cv2.imwrite함수를                   사용하여 ”/tmp/digital.png”로 이미지 파일을 저장한다.

7. 좌표 그리기
[image: ]
이미지에 좌표를 그린 후, “/tmp/digital.png” 로 저장한다.
8. 가장 자주 나오는 값 추출
[image: ]
9. 전처리 과정 및 파일 저장
[image: ]
Csv.imwrite 기능을 활용하여 각각의 과정을 담은 사진들을 png파일로 저장한다.



10. 파이어베이스 정보 추출
[image: ]
연결하는 소켓과 ip는 때에 따라서 수정해야 한다. 사용하는 기기의 IP 주소를 Line 120 칸에   있는 IP 대신 입력해주면 된다.


11. Firebase 관련 클래스 코드
[image: ]
Firebase 설정을 위해 기존의 같은 태그를 없애고 기기의 ip를 서버로 업데이트 하는 코드이다.

[image: ]
Firebase에 데이터를 업로드하고 저장하며 기기의 IP를 서버의 태그 하단에 저장한다.

[image: ]
Firebase 데이터를 클리어하는 코드와 이미지를 업로드하는 코드이다. 이 코드에서는 이미지를 ‘digital.png’로 업로드 하였는데, 파일 명을 변경할 수도 있다. 
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if getattr(sys, 'frozen', False):
debug = False
exe_path = os.path.dirname(sys.executable)
fb_path = exe_path
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elif _ file :
debug = True
exe_path = "."
fb_path = os.path.join(exe_path, “"firebase™)
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def main(args):

device = args.device

angle = args.angle

bbox = args.bbox

scale = list(map(float, args.scale.split(',")))
pos = np.int32(args.pos.split(’,")).reshape(-1, 2)
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key, url = firebase_info(fb_path)

os.environ["GOOGLE_APPLICATION_CREDENTIALS"] = key

fb = [firebase(device=device, key=key, url=url[@], idx=idx) for idx in range(bbox)]
st = Storage(url=url[1])

cap = cv2.VideoCapture(9)
cap.set(cv2.CAP_PROP_BUFFERSIZE, 1)
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1 first = True

2 while True:

2 # Capture Camera Frame

4 ret, frame = cap.read()

5 frame = cv2_rotate(img=frame, angle=angle)

6 if first:

7 first = False

8 box_image = frame

9 for b in range(bbox):

10 box_image, image_pth = boxing(img=box_image, scale=scale[b], pos=pos[b])

11 box_image, image_pth = coordinate(img=box_image)

12 st.upload_image(image=image_pth)

13 # Pre-Processing

14 preproc = preprocessing(img=frame)

15 for b in range(bbox):

16 # Crop Bounding Box

17 cropframe, debugframe = crop(img=frame, preproc=preproc, scale=scale[b], pos=pos[b])
18 # Save Frame PNG file

19 preproc_pth, debug pth = cv2_save(preproc=preproc, bbox=b, cropframe=cropframe, debugframe=debugframe, debug_mode=debug)
20 # Run 7-segment OCR

21 result = subprocess.run(['ssocr', '-t 35', '-d -1', preproc_pth], stdout=subprocess.PIPE)
22 data = result.stdout.decode( 'utf-8')[:-1]

VE] # Write Firebase

24 fb[b].update(bbox=b, data=data)

25 # Wait

26 if debug and (cv2.waitKey(1l) & OxFF == ord('q')):

27 break

28

29 cap.release()

30 cv2.destroyAllWindows ()
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args = parser.parse_args()

main(args)





image10.png
import cv2

import os

import time

import numpy as np
import socket
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import firebase_admin

from firebase_admin import credentials
from firebase_admin import db

from google.cloud import storage
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def cv2_rotate(img, angle):
for _ in range(angle // 90):
img = cv2.rotate(img, cv2.ROTATE_90_COUNTERCLOCKWISE)
return img
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def preprocessing(img):

hsv = cv2.cvtColor(img, cv2.COLOR_BGR2HSV)

mask = cv2.inRange(hsv, (0, @, 230), (180, 255,255)) > ©
preproc = np.full_like(img, 255)

preproc[mask] = ©
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return preproc
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def crop(img, preproc, scale, pos):

X, x_t = pos[@], int(img.shape[1] / scale)
y, y_t = pos[1], x_t // 3

crop = preproc[y:y+y_t, Xx:x+x_t]
bbox = cv2.rectangle(img, (x, y), (x+x_t, y+y_t), green, 3)
return crop, bbox
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def boxing(img, scale, pos):

X, x_t = pos[@], int(img.shape[1] / scale)
y, y_t = pos[1], x_t // 3

bbox = cv2.rectangle(img, (x, y), (x+x_t, y+y_t), green, 3)
cv2.imwrite("/tmp/digital.png"”, bbox)
return bbox, "/tmp/digital.png"
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# Draw coordinate
def coordinate(img):
# Draw coordinate
origin = (0, @)
x_end (0, img.shape[0@])
y_end (img.shape[1], @)
img = cv2.line(img, origin, x_end, blue, 3)
img = cv2.line(img, origin, y_end, blue, 3)
# Graduation
for x in range(®, img.shape[1], 50):
x1, x2, x3 = (x, 0), (x, 10), (x, 20)
img = cv2.line(img, x1, x2, blue, 3)
img = cv2.putText(img, str(x), x3, cv2.FONT_HERSHEY_SIMPLEX, ©.5, black, 1, cv2.LINE_AA)
for y in range(@, img.shape[0], 50):
yl, y2, y3 = (0, y), (10, y), (20, y)
img = cv2.line(img, y1, y2, blue, 3)
img = cv2.putText(img, str(y), y3, cv2.FONT_HERSHEY_SIMPLEX, ©.5, black, 1, cv2.LINE_AA)
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cv2.imwrite("/tmp/digital.png”, img)
return img, "/tmp/digital.png"
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1 # Find Most frequent value

2 def most_frequent(l):
3 return max(set(l), key=1.count)
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def cv2_save(cropframe, bbox, preproc=None, debugframe=None, debug mode=False):

if debug_mode:
cv2.imwrite("image/preproc.png”, preproc)
cv2.imwrite("image/cropframe.png”, cropframe)
cv2.imwrite("image/debugframe{:d}.png".format(bbox), debugframe)
cv2.imshow(“debugframe"”,debugframe)
return "image/cropframe.png”, "image/debugframe{:d}.png".format(bbox)
else:
cv2.imwrite("/tmp/cropframe.png”, cropframe)
cv2.imwrite("/tmp/debugframe{:d}.png"”.format(bbox), debugframe)
return "/tmp/cropframe.png”, "/tmp/debugframe{:d}.png".format(bbox)
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def firebase_info(info_pth):
key = os.path.join(info_pth, "key.json™)
with open(os.path.join(info_pth, "url®™), "r") as f:

url = [line[:-1] for line in f]
return key, url
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get_ipaddr():
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sock = socket.socket(socket.AF_INET, socket.SOCK_DGRAM)

B
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try:
sock.connect(('10.255.255.255", 1))
ipaddr = sock.getsockname()[0]
except Exception:
ipaddr = '127.0.0.1°
finally:
sock.close()
return ipaddr
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# Class
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class firebase:
# Config
ELAPSED_TIME = 10
LIMIT_DATA = 10000
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# Constructor
def __init_ (self, device, key, url, idx):
# Initialize Firebase
if idx ==
cred = credentials.Certificate(key)
firebase_admin.initialize app(cred, {
*databaseURL’ : url
9]
self.device = device
self.database = db.reference()
# Initialize list
self.init = time.time()
self.data_list = []
self.data_idx = @
# Clean Database
if idx ==
self.clean(key=self.device)
# Update IP addresss
if idx ==
self.update_ip()
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1 # Update Data
2 def update(self, bbox, data):

3 # Counte elapsed time

4 elasped = int(time.time() - self.init)

5 # Append digit data

6 if data.isdigit():

7 self.data_list.append(int(data))

8 print(“[Info ] Bbox[{:02d}] : {}".format(bbox, data))
] else:

10 return

11 # Store the data if list is full

12 if elasped >= firebase.ELAPSED_TIME and len(self.data_list) >= 1@:
13 digit = most_frequent(self.data_list)

14 self.store(bbox=bbox, data=digit)

15 self.data_list = []

16 self.init = time.time()

17

18 # Store Information

19 def store(self, bbox, data):

20 # Bbox and time index

21 bid = "Box{:d}".format(bbox)

22 self.data_idx += 1

23 did = str(self.data_idx)

24 # Check data is integer

25 fdb = self.database.child(self.device)

26 fdb.child(bid).update({did:data})

27 print(“[Info ] Send data to firebase™)

28

29 # Update IP address

30 def update_ip(self):

31 address = get_ipaddr()

32 self.database.child(self.device).update({"IP" : address})
EE] print("“[Info ] Send ip address to firebase™)
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def clean(self, key):
json = self.database.get()

if json is None:
return
else:
if key in json.keys():
delete_key = self.database.child(key)
delete_key.delete()
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class Storage:
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def __init_ (self, url):
self.client = storage.Client()
self.bucket = self.client.get_bucket(url)
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upload_image(self, image):

imageBlob = self.bucket.blob('digital.png")
imageBlob.upload_from_filename(image)
print("[Info ] Send image to firebase™)
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import
import
import
import
import
import
import

cv2

sys

os

time

numpy as np
argparse
subprocess

from func import *
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black = (0,0,0)
blue = (255,0,0)
green = (0,255,0)
red = (0,0,255)
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parser = argparse.ArgumentParser(description='Digital Sensor')
parser.add_argument('--device', default='Digitale’', type=str,
help='Name of this device')
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parser.add_argument('--angle’, default=90, type=int,
help='Choose angle from @, 90. 180, 270')
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parser.add_argument('--bbox', default=1, type=int,
help='The number of the bounding box')
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parser.add_argument('--scale’, default="2.0', type=str,
help='Scale of the bounding box')
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parser.add_argument('--pos’, default='180,160', type=str,
help='Coordination of the bounding box')
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