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Navrh a implementacia pokrocilych algoritmov za ucelom extrahovania pozicii
kozmického odpadu z astronomickych CCD snimok



Motivacia

Oddelenie Astrondmie a
Astrofyziky fakulty Matematiky
fyziky a informatiky UK v
Bratislave

Disponuje teleskopom
vyuzivanim na snimanie nocnej
oblohy

Vesmirny odpad sa stava velkym
problémom, preto je potrebné
sledovat tieto objekty




System

Existujuci systém spracovava astronomickeé
snimky a lokalizuje pohybujuce sa objekty na
obeznej drahe.

Ziskané informacie su nasledne pouzité pri
vypocte obeznej drahy objektu a urceni jeho

trajektoérie
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Pokrok prace



Generovanie
dat

Pre trénovanie hibokej
neuronovej siete je potrebné
velké mnozstvo dat. Ziskat
takéto mnozstvo oznacenych dat
je velmi ¢asovo narocné. Preto
budeme vyuzivat generator, ktory
generuje tieto snimky.

Generator vytvara snimok s
nastavitelnym poc¢tom
nehybnych hviezd a pohybujucich
sa objektov
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Na implementéciu Hlbokej neurénovej siete budem pouzivat kniznicu PyTorch
pre Python. Jej vyhodou je moznost upravovat architektiru siete vel'mi pruzne.
Obsahuje implementacie vacsiny funkcii, ktoré su potrebné pri vytvarani siete.

class CNNNet(nn.Module):

def __init_ (self, num_classes=2):

super (CNNNet, self).__init_ ()

self.features = nn.Sequential(
nn.Conv2d(3, 64, kernel_size=11, stride=4, padding=2),
nn.ReLU(),
nn.MaxPool2d(kernel_size=3, stride=2),
nn.Conv2d(64, 192, kernel_size=5, padding=2),
nn.ReLU( ),
nn.MaxPool2d(kernel_size=3, stride=2),
nn.Conv2d (192, 384, kernel_size=3, padding=1),
nn.ReLU(),



Konvolu¢na neurdnova siet

Pri spracovani obrazu sa ukdzala konvolu¢na siet ako dobra volba. Obraz je
spracovany prostrednictvom konvolucnych vrstiev, ktoré pomocou filtrov
vytvaraju projekciu obrazu s N kanalmi do nového priestoru s K kanalmi. V
tomto novom obraze su viac zachytené vztahy medzi susednymi pixelmi,
obsahuju aj informaciu o nejakom vzore v mriezke napr. diagonala.
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Rekurentna siet

Pri vyhladavani pohybujuceho sa
objektu na snimke je délezité
poznat polohu objektov na
predchadzajucich snimkach. Az z
tejto informdcie je mozné uréit
trajektériu a rychlost
pohybujuceho sa objektu.

Na tento ucel sa hodia
rekurentné siete, ktoré vedia
spracvavat aj sekvencie
napriklad obrazkov
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Obojsmerné LSTM

Na spracovanie sekvencnej informacie pouzijem obojsmerné LSTM, long short term memory, ktoré
dokazu ziskat informaciu z predchadzajucich aj buddcich snimkov sekvencie.
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Segmentacia

Pri segmentacii je dolezité detegovat objekty na snimku. Snimky obsahujd Sum
ktory stazuje rozpoznanie menej jasnych a mensich objektov.



RolAlign
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NajlepsSie vysledky pri segmentacii dosahuju hlboké konvolucné siete. Tato metdda
je vSak naro¢na na trénovaci cas. Preto zatial pouzivame existujucu segmentaciu.



Testovanie

Vysledky prace budu priamo porovnavané s vysledkami existujuceho systému.

Presnost detekcie spolu s éasom spracovania bude kluc¢ova.
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