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Datasets

Dataset
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960x720
2048x1024
3384x2710
1280x720
1920x1080
1920x1208

N.° de imagens
para segmentacao
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5k
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100k
25Kk
41k
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cenarios

Nao
Sim
Sim
Sim
Sim
Sim
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Imagem panoramica
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Imagem panoramica
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4- TESTES E RESULTADOS

Posicionamento das camaras
e criacao da panoramica

Video das imagens panoramicas pela cidade de Aveiro
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Posicionamento das camaras
e criacao da panoramica
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e TESTES E RESULTADOS

Dataset de Aveiro

Setup das camaras
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4. TESTES E RESULTADOS

Dataset de Aveiro
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Dataset de Aveiro

Imagens com labels
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4. TESTES E RESULTADOS

Processo de treino

Arquitetura

ContextNet
ContextNet
ContextNet
ContextNet
Fast S-CNN
SegNet
ENet

Dataset de Observacoes

treino

Cityscapes
Cityscapes
Cityscapes
BDD100OK

Cityscapes
Cityscapes
Cityscapes

Knowledge Destilation
2X
2X

32



4. TESTES E RESULTADOS

Avaliacao dos modelos

Arquitetura
treino

ContextNet Cityscapes
ContextNet K.D. Cityscapes
ContextNet 2X Cityscapes
ContextNet 2X BDDIOOK

Fast S-CNN Cityscapes

Dataset de Dataset de

validacao

Cityscapes
Cityscapes
Cityscapes
BDD100OK

Cityscapes

mioU
[%]

62.42
65.80
68.5]
51.80
65.53

loU Road loU Sidewalk

[%]

95.96
96.81

97.02
93.52
97.05

[%]

74.27
76.63
7°7.96
57.87
7'7.22

loU Car
[%]

89.52
9111
92.15
87.64
91.13

33



4. TESTES E RESULTADOS

Avaliacao dos modelos

Arquitetura Dataset de Datasetde miloU loU Road loU Sidewalk IoU Car
treino validacao [%] [%] [%] [%]
ContextNet Cityscapes Cityscapes 242 95.96 74.27 89.32
ContextNet K.D. Cityscapes Cityscapes 580 96.81 76.63 91.11
ContextNet 2X Cityscapes Cityscapes 8.5] 97.02 77.96 92.15
ContextNet 2Xx BDDIOOK  BDDI0OK 51.80 93.32 57.87 87.64
Fast S-CNN Cityscapes Cityscapes 6553 97.05 77.22 91.13
SegNet Cityscapes Cityscapes 6315 94.99 79.62 92.95
ENet Cityscapes Cityscapes 56,40 95.06 69.73 87.44
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4. TESTES E RESULTADOS

Avaliacao dos modelos

Arquitetura

ContextNet
ContextNet K.D.
ContextNet 2X
ContextNet 2X
Fast S-CNN
SegNet

ENet

Dataset de Dataset de

treino

Cityscapes
Cityscapes
Cityscapes
BDD100K

Cityscapes
Cityscapes
Cityscapes

validacao

Aveiro
Aveiro
Aveiro
Aveiro
Aveiro
Aveiro
Aveiro

mioU
[%]

7791

79.20
79.98
83.05
7'7.52
72.05
71.17

loU Road loU Sidewalk

[%]

89.57
90.84
91.20

92.22

89.89
82.62
85.59

[%]

55.13

54.47
56.88
62.75
54.67
48.73
48.05

loU Car

[%]

89.20
92.50
91.87
94.18
88.01
84.74
79.87
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4. TESTES E RESULTADOS

Avaliacao dos modelos

Arquitetura Dataset de Datasetde miloU loU Road loU Sidewalk IoU Car
treino validacao [%] [%] [%] [%]
ContextNet 2X Cityscapes Aveiro 79.98 91.20 56.88 91.87

ContextNet 2X BDDIOOK  Aveiro 83.05 92.22 62.75 94.18
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4. TESTES E RESULTADOS

Avaliacao dos modelos

Arquitetura Dataset de Datasetde miloU loU Road loU Sidewalk IoU Car
treino validacao [%] [%] [%] [%]
55.13 89.20
54.47 92.30
56.88 91.87
62.75 94.18
54.67 88.01
48.73 84.74

48.05 79.87
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Avaliacao dos modelos

Modelo treinado com o CityScapes Modelo treinado com o BDD100OK
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Avaliacao dos modelos

Resultados de segmentacao com o
modelo treinado no BDDTOOK
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Arquitetura

ContextNet

ContextNet 2X

Fast S-CNN
SegNet
ENet

4. TESTES E RESULTADOS

Perfomance dos modelos

FPS para
2048x1024 px

124.00
59.30
140.60
6.87
28.11

FPS para
1024x512 px

221.75
205.88
245.23
2'7.22
71.73

FPS para
640x480 px

223.39
218.42
248.68
43.53
78.67
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Arquitetura FPS para
2048x1024 px

ContextNet 124.00

Fast S-CNN 140.60
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4. TESTES E RESULTADOS

Criacao de imagem
panoramica segmentada

Método de criagcao da panoramica

Imagem panoramica

Segmentada com argmax

Panoramica segmentada

Panoramica através de imagens segmentadas
Mascara panoramica com pontos

Mascara panoramica com poligono

Mascara panoramica com linhas do poligono

Tempo [s]

1.80
31.05
2.25
2.74
1.13
0.96
1.14
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Criacao de imagem
panoramica segmentada

Imagem panoramica
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Criacao de imagem
panoramica segmentada

Imagem panordmica segmentada com argmax
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Criacao de imagem
panoramica segmentada

Imagem panoramica segmentada através de imagens individuais
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Criacao de imagem
panoramica segmentada

Madascara panoramica da estrada com pontos
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Criacao de imagem
panoramica segmentada
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Testes no ATLASCAR?2
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Setup montado no ATLASCAR2
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Obrigado.



