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Détection des amers :

2 - Contributions : Sélections des amers a détecter : extincteurs.

- Jeu de données d’amers a épurer : FireNet [4].

» Entrainement de YOLOVS5 [2] par transfert sur COCO [3] puis sur FireNet [4].
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« Adaptation d’'un détecteur d’amers basé sur des réseaux de
neurones.

- Validation des détections par contraintes géométriques et spatiales
depuis la carte.

Validation par la largeur de la détection :

« Lancer deux rayons depuis une particule sur les bords gauche et droit de la
détection (Fig. 4).

= Calculer les points de collisions avec les murs.

Fig.3 - Systeme global propose
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4 - Gestion des faux positifs par groupes
: . . . L. Fig. 4 - Détection d'un amer Fig. 5 - Metriques deux modes
- M Validant (V) : particules considérant que la détection est un vrai positif. g_‘}_ - mErm | | 19 5 q

N B extinguisher 0.95 :

- Il Non Validant (NV) : particules considérant que la détection est un faux = |
positif. =
- Invalides (l) : particules ayant effectuées un déplacement impossible.
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Les particules calculent chacune la vraisemblance de 'observation telle que:
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Ly~ w; X Lp x Ly () 5 - Expériences et résultats

Une particule P, € V'si £j; > A. Sinon P, € NV. - Mémes conditions que [Ghaoui, IEEE Sensors 2022].

Avec seuil de validation A = 107" = 2(N x 100)~". » Vérité terrain par point de passage au sol.

 Trajectoire d’environ 200 m de long.

= Pour groupe NV, deux traitements compareés : inchangé et annulé.
- Métriques : distances euclidienne et Mahalanobis (Fig.5).

Fig. 6 - Evolution des groupes VIl et NV H pour )\, 2\ et 3\

6 - Conclusions et perspectives

Correction de |la trajectoire et compensation de la dérive présente dans
[Ghaoui, IEEE Sensors 2022].
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