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Bevezetes

* Max Planck Institute for Biological Intelligence 2 % § § & 3§ & &8 8 g 2
4 V4 4 /4 7 .o 1 i . . . . . . LI
* Madarak valtott agyféltekés alvasa mozgas kozben =
Ul
» 2 oras kiséerletek -
O
* 9 kamera par A I - -
: 3 o 3 g B8 i T R g g 8 &
* Baseline g @ @ @ @ @ @ ¥ 3 g =@

* Manualis cimkézés + DeeplLabCutl']
* 4 hét/ kisérlet

[I] DeepLabCut: markerless pose estimation of user-defined body parts with deep learning, Alexander Mathis et al.,Nature neuroscience,2018 I/15



Bevezetes

* Kulsé jegyek hasonlosaga

» Kis atfedés

e Eros torzitas

» Szinkronizalatlan felvételek

* Redukalas pozicio alapu kovetésre
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Pozicio meghatarozas

* Inverz projekcios probléma 4
* A viz mint fix-felllet

* Sugarak metszése a pozicié meghatarozasahoz

L (Xw, Yw, Zw)

n
L A e &
o TN =
- -7
-2 L
Pie ) et
P

~{, o )
(0,0)

v iL (1, v)

3/15



Kalibracio es torzitas

* Kamera paraméterek - _“‘

 Kalibracio javitasa

* Kitorzitas meértéke
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Detekcio

* Mask-RCNN modell
* Szegmentacios maszk

* Bounding-box alsé kozéppontja
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Detekcio

* Fals pozitiv detekciok szlirése
* DeepLabCut

* Validacid kulcspontokkal
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zinkronizacio

* Oridk szinkronizalasa
masodpercenként

* Kameranként eltéro rogzitési
sebesség

* Frakcionalis idobélyegek készitése a
szinkronizaciohoz

e ~4ms hiba
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Kamerak kozti parositas

Pooling Pairing

» Szomszédos kamerak kozott e Szemkozti kamerak kozott

® A oldali ® Egyedi- A
® Egyedi-B
® Biztos par




2D Multi Object Tracking

* A probléma redukalva 2D objektum kovetésre
« SORTM

* Intersection over Union
 Kalman-szlro

* Magyar modszer




Utofeldolgozas

* Toredezett trackletek

* Tracklet vég — Tracklet kezdet

* Paros graf élei

* Minimalis koltségli osszerendelés




Interpolacio

* Polinomialis gorbeillesztés 350
* Interpolacio 300 1
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Hibakezeles

 Hibakezeles
e Cimke elvesztése

e Cimkecsere
* Qutlier keresés




Eredmenyek

Két 1200 frame hosszu felvétel

* Nagy variancia a felvételek kozott

Legfontosabb tulajdonsag
* Cimke konzisztencia

Mért értékek:
* Egyedi cimkék szama
e Cimkecserék szama
* Lefedettség

Cimke pontossag

#|
#2
#2 Imp.

Egyedi cimkék
16
I
10

Valodi cimkék
16
10
10

Tulcimkézés
0%
10%
0%

Cimkecserék
4
2
I

Cimke lefedettség

#I
#2
#2 Imp.

Atlagos
92.68%
93.5%
91.41%

Min
83.07%
85.31%
74.83%

Max
99.37%
100%
100%
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Eredmenyek |l.

* Ido

* Baseline: 4 hét / kisérlet manualis modszerekkel
» Egy atuszas feldolgozasa (18 kameran)
e ~126bra

e ~ |5 atuszas / session
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Osszegzes

* Cimketarto kovetés két kamerapar kozott
* Tovabbi tervek:
* Jobb detekcio

* Detekcids |épés parhuzamositasa
* Hibajelzés kiterjesztése

* Adatmennyiség novelése

15/15



Koszonom a figyelmet!

Dinya Gergely
ELTE IK
aazbjw@inf.elte.hu



Szinkronizacios hiba

« Atlagos hiba: ~4ms
* Tipikus sebességl®l: 0.48 m/s

* Lokalizacios hiba: ~1.92 mm

[3] Wave-riding and wave-passing by ducklings in formation swimming,Yuan Zhi-Ming et al., Journal of Fluid Mechanics,202|



TDK Dolgozat Tablazatai

Label precision Label precision
Uni labels G d truth  Overlabelli Identity switches . . . .
fiqtie whes rodne ™ veraperie CCenly swirenes Unique labels  Ground truth  Overlabelling Identity switches
Cam. 6170
Our 1 10 10% 1 Seq. 1 16 1o W(f 4
Carm. 6174 Seq. 2 Imp. 10 10 0% 1
Our 10 10 0% 1
DLC 17 10 70% 8
Cam. 6175
Our 10 10 0% 0 Label coverage
DLC 17 10 70% 7 -
Cam. 6196 Average coverage Min. coverage Max. coverage
Our 10 10 0% 0 Seq. 1 92.68% 83.07% 99.37%
DLC 13 10 30% 3 Seq. 2 93.5% 85.31% 100%

Seq. 2 Imp. 91.41% 74.83% 100%




osebb negativ torzitas




Masodik vizualizacio
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