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Prezentacja przedstawia rezultaty prac badawczych prowadzonych w ramach pracy doktorskiej nt.
»Przetwarzanie sekwencji wideo przy zastosowaniu podejscia deep learning do automatycznego generowania
instrukcji stanowiskowych”. Prace prowadzono zgodnie z przyjetymi celami badawczymi. W rezultacie
opracowano nowg metode przetwarzania sekwencji wideo przy zastosowaniu podejscia deep learning (CNN,
CNN + SVM, CNN + R-CNN/YOLO) do automatycznego generowania instrukcji stanowiskowych w postaci filmu
animowanego, pozwalajgcg na jednoczesng weryfikacje wykonywanych czynnosci serwisowych. Metode
opracowano dla dziatu utrzymania ruchu w przedsiebiorstwie, w ktéorym prowadzone sg szkolenia dla oséb
podejmujgcych zatrudnienie na danym stanowisku pracy, w rozwazanym przypadku na stanowisku serwisanta
kotta na paliwo state.

Przeprowadzono 3 eksperymenty badawcze z wykorzystaniem 8 nagran wideo przedstawiajgcych
czynnosci serwisowe kotta na paliwo state. Eksperymenty badawcze przeprowadzono z wykorzystaniem:
Programu Matlab R2019a, konwolucyjnych sieci neuronowych (bazujgcych na architekturach Cifar10Net,
Resnet18, Alexnet) z klasyfikatorami Softmax oraz SVM, detektora obiektéw R-CNN dziatajgcego w oparciu o sie¢
konwolucyjna.

Eksperyment 1: Wyodrebniono cechy referencyjnych i testowych klatek materiatu wideo (Algorytm 2). Na
podstawie cech klatek referencyjnych wyznaczono klatki testowe odpowiadajgce klatkom wzorcowym (Algorytm
4). Do identyfikacji obiektéw (Algorytm 3) na obrazie uzyto sieci konwolucyjnej z dwoma typami klasyfikatorow.
Zastosowanie CNN z SVM pozwolito na identyfikacje 3 z 6 rodzajow obiektdw znajdujacych sie na klatkach obrazu,
CNN z klasyfikatorem Softmax umozliwit wykrycie tylko 1 obiektu.

Eksperyment 2: Wyznaczono etapy czynnosci serwisowej (Algorytm 1) na podstawie ktérych wyodrebniono
cechy referencyjnych klatek materiatu wideo (Algorytm 2). Na podstawie cech klatek referencyjnych wyznaczono
klatki testowe odpowiadajgce klatkom wzorcowym (Algorytm 4). Zidentyfikowano obiekty znajdujgce sie na
klatkach obrazu (Algorytm 3). Poréwnano cechy klatek obrazu a na podstawie otrzymanych danych wyznaczono
klatki o podobnej ,,zawartosci”. Skutecznos¢ wyniosta 94,009%. Wygenerowano scenariusz postepowania na
podstawie kolejnych etapow czynnosci serwisowej (Algorytm 5).

Eksperyment 3: Wyznaczono etapy czynnosci serwisowej (Algorytm 1). Wyodrebniono cechy referencyjnych
klatek materiatu wideo (Algorytm 2). Na podstawie cech klatek referencyjnych wyznaczono klatki testowe
odpowiadajgce klatkom wzorcowym (Algorytm 4). Skuteczno$é: Resnet18 94%, Alexnet 87,51%. Zidentyfikowano
obiekty znajdujace sie na klatkach obrazu (Algorytm 3) z wykorzystaniem detektora R-CNN oraz YOLOv3-COCO.
Poréwnano zidentyfikowane obiekty znajdujgce sie na klatkach referencyjnych i testowych (Algorytm 4).
Skutecznos¢ detekcji obiektow CifarlONet 61,66%, Alexnet 48,33%, YOLO 73,15%. Wygenerowano scenariusz
postepowania na podstawie kolejnych etapédw czynnosci serwisowej (Algorytm 5). Zaimplementowano element
kontroli czasu realizowanego etapu czynnosci (Algorytm 6).

W koncowym etapie prac zbudowano system informatyczny wspomagajgcy proces szkolen
pracowniczych dziatajgcy w oparciu o zaproponowany model. Rozwigzanie dziata w oparciu o utworzony recznie
dataset zawierajgcy 3440 plikow graficznych zawierajacych w sumie zaznaczenia obiektow takich jak: osoba,
reka, piec, sterownik, topata, wiadro, kuweta, $limak, zasobnik, motoreduktor, klucz (w sumie 6619
zaznaczonych obiektow dla 11 klas). Podczas treningu sieci 80% datasetu zakwalifikowano jako dane treningowe
a 20% jako dane walidacyjne. Realizacja zadan zwigzanych z systemem informatycznym stuzagcym do analizy
obrazu zaktadata wykorzystanie do tego celu architektury sieci Yolov3, jednak szybkos¢ dziatania systemu
informatycznego ograniczona zostata przez mozliwosci techniczne maszyny na ktérej aplikacja zostata
uruchomiona (szybkos$¢ pracy systemu detekcji czynnosci dla modelu z Yolov3 po implementacji autorskich
algorytmdw wynosita ok 5 klatek/sekunde). W zwigzku z powyzszym przyjeto architekture sieci opartg na Yolov3
Tiny ktéra pozwalata uzyskac okoto 26-27 klatek/sekunde.



