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Jvadas G

Tyrimo objektas:
vizualinio taikiniy sekimo sistema.
Temos aktualumas

Susidoméjimas bepilogiais orlaiviais spardiai didéja, ir nauji sekimo algoritmai gali padéti uztikrinti drony ir ity

orlaiviy sauguma oro erdvéje, taip pat padéti atpaZinti dronus, kurie skraido draudZiamose zonose arba skraido
nesaugiai. Siekiant pagerinti objekty sekimo sistemy tiksluma, greit, patvaruma ir lankstuma, yra poreikis kurti
naujus objekty sekimo algoritmus.

Problema

Bepilociy orlaiviy sekimas kelia i830kiy (pavyzdZiui, fono pasikeitimas, maZas drony dydis vaizdo kadruose),
kuriems reikia naujy sprendimy.

Darbo tikslas:

sukurti naujg vizualinio taikiniy sekimo algoritma.

Jvadas G

Darbo uzdaviniai:

* I8analizuoti literatdiros Saltinius ir istirti esamus taikiniy sekimo algoritmus.

* Issirinkti metodus, tinkamus naujo taikiniy sekimo algoritmo, paremto ini iniy tinkly algoritmais, sintezei.
* Sukurti vizualinio taikiniy sekimo metoda ir tuo metodu paremta algoritma.

* Aprobuoti sukurtg algoritma.

Taikoma metodika:

* Duomeny rinkinio paruodymas ir vaizdy Zymejimas, naudojant ,Roboflow* platforma.

* Pasirinktos vertinimo metrikos: nuostoliy funkcija, preciziskumas, vidutinio tikslumo vidurkis (mAP), iSvedimo greitis.
* Bepilogiy orlaiviy aptikimui naudojamas apmokytas ,YOLOV8® tinklas.

* Bepilogiy orlaiviy sekimui naudojamas ,ByteTrack” paketas.

Vieno ir dviejy etapy algoritmai O s

1) Dviejy etapy algoritmai (pavyzdziui, RCNN, greitasis ir greitesnysis RCNN):
- gaunamas pasitlymo regionas,
- pasitlymo regiono klasifikacija ir regresija.

2) Vieno etapo algoritmai (pavyzdziui, SDD, YOLO):
- paprastesné architektdra,
- tinka objekty aptikimui realiuoju laiku.
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Duomeny rinkinio paruoSimas

©0 ozsut & Open with Textedit

00,371 0.366 0.391 0.269

1 pav. Failo su informacija apie Zymétg vaizda
pavyzdys (sudaryta autorés)

2 pav. ,Drone_dataset* duomeny rinkinio vaizdy pavyzdZiai
(sudaryta autorés)
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4 pav. ,Drones_test duomeny rinkinio vaizdy pavyzdZiai (sudaryta autorés)
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,YOLOV8" tinklo apmokymas (I modelis)

5 pav. Pirmojo bandymo bepilogio orlaivio aptikimo rezultatai (sudaryta autorés)
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,YOLOV8* tinklo apmokymo rezultatai

3 lentelé. Tinklo apmokymo rezultatai (sudaryta autorés)
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8 pav. Pirmojo apmokyto tinklo sekimo rezultatai (sudaryta autorés)
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10 pav. Antrojo apmokyto tinklo sekimo rezultatai (sudaryta autorés)
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11 pav. Apmokyty tinkly bepilogio orlaivio aptikimo tikslumo pasiskirstymas sekimo metu
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I8vados (Ja

Taikinio sekimo algoritmo uZduotis — uztikrintitiksly taikinio sekima, atsizvelgiant  algoritmo realizavimo laika ir veikima realiuoju laiku.

Sprendziant vizualinio taikiniy sekimo uZduotj, gilieji neuroniniai tinkiai turi surinkti daugybe zyméty vaizdy. Siekiant iSspresti duomeny
stygiaus problema, gilieji pozymiai gali bti perkelti i anksciau apmokyto gilicjo neuroninio tinklo | didel] pagalbinj duomeny rinkinj.

Diskriminacinio metodo modelis taikomas dazniau, nes yra tikslesnis ir patvaresnis. Modelyje yra informacijos apie fona, tai suteikia
sekimo galimybe, pavyzdziui, ka taikinys yra uzdengtas.

- Dl Igoritmas gali biti Vyksta tyrimai i ieskoma biidy, kaip padaryti CNN model; tinkamesnj
sudétingy taikiniy aptikimui, esant jvairiems scenarijams. Atsizvelgiant | judanciy objekty sekimo sudétinguma (3viesos pokyGiai, objekio
uzdengimas, greitas judéjimas, sudetingas fonas), mokslininkai | CNN modelj integruoja fltrus (pavyzdziui, Kalmano ar daleliy) ~
algoritmai yra nuolat tobulinami.

YOLO seimos algoritmy populiaruma lemia objekty aptikimo greicio ir aptikimo tikslumo kompromisas. e algoritmai leidzia aptikti
objektus realiuoju laiku, todél gali bati naudojami jvairioms uzduotims.

. literatiiroje sial Igoritmus ir patarimus,
i sekimo algoritma, j iniai neuroniniai tinklai.

gauti geriausia rezultata, kuriant
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