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基于飞桨框架的海洋目标检测模型技术报告
王彦斌1     张弛2   唐茂纹3
摘要 本文采用百度飞桨开发框架，PaddleX工具，高性能PPyolo模型，resnet50网络对官方提供的近一万张数据集进行训练，通过数据预处理对数据集进行增强，其次通过超参调节等方法使最终训练得到一个较好的模型。
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Technical report on model of marine target detection based on propeller framework
Wang Yanbin1  Zhang Chi2  Tang Maowen1
Abstract In this paper, we use Baidu PaddlePaddle development framework, PaddleX tool, high-performance PPyolo model and resnet50 network to train nearly ten thousand datasets provided by the government, and enhance the data set through data preprocessing. Secondly, we get a better model through final parameter training.
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1 引言
海洋经济已跨入以高新技术引领的新时代,海洋战略性新兴产业成为各国争相抢占的科技制高点。近年来，在我国推动战略性新兴产业发展和有关海洋战略性新兴产业发展政策的带动下，创新要素和社会资金向海洋战略性新兴产业领域集聚态势明显，船舶航行态势智能感知等重点领域技术加快突破、示范应用逐步增多、产业链条不断延伸、产业规模日益扩大。
挑战赛立足于打造声光、电融合的360度全方位、全天候的新型海面环境感知系统，为后续船舶自主驾驶技术、智能船舶领域发展的重要技术和基础设备。挑战赛经过精心设计数据样本和比赛规则，使比赛既有实际工程意义，又能体现学生创新能力培养的目标，比赛中选出的优胜算法和优秀思想，从而为我国船舶航行态势智能感知领域的技术发展助力。
2 训练平台
百度AI Studio是针对AI学习者的在线一体化学习与实训社区. 本平台集合了AI教程, 深度学习样例工程, 各领域的经典数据集, 云端的超强运算及存储资源, 以及比赛平台和社区. 百度AI Studio平台已经为使用者预置了Python语言环境, 以及百度PaddlePaddle深度学习开发框架. 同时用户可以在其中自行加载Scikit-Learn等机器学习库.
3 框架及工具
. 开发框架使用PadlePadle。 PadlePadle是中国唯一独立的研发深度学习平台，自 2016 年以来已正式向专业社区开放。它是一个具有先进技术和丰富功能的工业平台，涵盖核心深度学习框架、基本模型库、端到端开发工具包、工具和组件以及服务平台。PadlePadle 起源于工业实践，对工业化有奉献精神和承诺。在为230多万开发商服务的同时，它已被制造业、农业、企业服务等广泛行业广泛采用。凭借这些优势，PadlePaddle 帮助越来越多的合作伙伴将人工智能商业化。

开发工具使用PaddleX。PaddleX是基于飞桨核心框架、开发套件和工具组件的深度学习全流程开发工具。具备 全流程打通 、融合产业实践 、易用易集成 三大特点。飞桨全流程开发工具，集飞桨核心框架、模型库、工具及组件等深度学习开发所需全部能力于一身，打通深度学习开发全流程。
4 模型
. PaddleX目前提供了多种检测结构，多种backbone模型，可满足开发者不同场景和性能的需求。
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图1 模型性能比较

YOLO系列，包括YOV1，YOLOV2，YOLOV3和YOLO4，是最著名的服务之一。PP-YOLO和其他最先进的物体探测器的比较。PP-YOLO 的运行速度比 YOLOV4 快，从 43.5% 提高到 45.2%。如图1所示为各个模型的性能比较。
其中，YOLOV4至YOLOV3的网络结构有较大变化。YOLOV4大大提高了性能。而本文将采用基于PaddlePaddle的 PP-YOLO模型，而网络则是ResNet50-vd-dcn。
5 模型训练
5.1数据预处理

对目标检测任务的数据进行操作，利用paddlex.det.transforms将图像预处理。
Compose：根据数据预处理对输入数据进行操作。
Normalize：对图像进行标准化。
ResizeByShort：根据图像的短边调整图像大小（resize）。
Padding：将图像的长和宽padding至coarsest_stride的倍数。如输入图像为[300, 640], coarest_stride为32，则由于300不为32的倍数，因此在图像最右和最下使用0值进行padding，最终输出图像为[320, 640]。
Resize：调整图像大小（resize）。
RandomHorizontalFlip：以一定的概率对图像进行随机水平翻转，模型训练时的数据增强操作。
RandomDistort：以一定的概率对图像进行随机像素内容变换，模型训练时的数据增强操作。
MixupImage：对图像进行mixup操作，模型训练时的数据增强操作。
RandomExpand：随机扩张图像，模型训练时的数据增强操作。
RandomCrop：随机裁剪图像，模型训练时的数据增强操作。
CLAHE：对图像进行对比度增强。
5.2数据集划分
8820张训练集数据，980张验证集数据。
5.3超参调节

num_epochs=120
train_batch_size=24
learning_rate=0.000125

lr_decay_epochs=[80, 100]
save_interval_epochs=5
具体训练过程中的loss变化图，学习率变化图，mAP变化图分别如图2，图3，图4所示。
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图2 loss变化图
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图3 学习率变化图
[image: image4.png]-Metrics/Eval(Epoch): bbox map

80

60

40

20

11.26
0 20 40 60 80 100 120




图4 mAP变化图

5.4模型参数
Model: PPYOLO

Transforms:

- Resize:

    interp: CUBIC

    target_size: 608

- Normalize:

    mean:

    - 0.485

    - 0.456

    - 0.406

    std:

    - 0.229

    - 0.224

    - 0.225

_Attributes:

  eval_metrics:

    bbox_map: 74.85598556046055

  fixed_input_shape: null

  labels:

  - bulk carrier

  - container ship

  - island reef

  - liner

  - other ship

  - sailboat

  model_type: detector

  num_classes: 6

_init_params:

  anchor_masks: null

  anchors: null

  backbone: ResNet50_vd_ssld

  ignore_threshold: 0.7

  label_smooth: false

  nms_iou_threshold: 0.45

  nms_keep_topk: 100

  nms_score_threshold: 0.01

  nms_topk: 1000

  num_classes: 6

  scale_x_y: 1.05

  train_random_shapes:

  - 320

  - 352

  - 384

  - 416

  - 448

  - 480

  - 512

  - 544

  - 576

  - 608

  use_coord_conv: true

  use_drop_block: true

  use_iou_aware: true

  use_iou_loss: true

  use_matrix_nms: true

  use_spp: true

  with_dcn_v2: true

completed_epochs: 85

status: Normal

version: 1.2.6
6 结果
经过测试，公开测试集达到了mAP为57.24的成绩，盲测试集达到了mAP为55.22的成绩，处于比赛中的中等水平。
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