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Para hoy

Revision Avances
Escenarios VIGIA

Modelos de deteccion La entrada
Alcances El trabajo futuro
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Escenarios

En colaboracion con SANT QUETZAL
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Escenarios — Conjuntos de datos abiertos

VisDrone VEDAI
DroneVehicle DOTA
+« HIT-UAV
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Asi pinta el trabajo relacionado

Number of Selected Studies by Architecture and Publication Year
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Representative

YOLO-based
Models

A summary of representative
YOLO-based models for
aerial object and vehicle

detection.

Base Architecture

Dataset(s)

YOLO11n VisDrone2019-DET
YOLOv8s VisDrone2019-DET
YOLOv11in DIOR
YOLOv8n VisDrone2021
AI-TOD, USOD,
YOLOv8n VEDAI
VEDAI, Al-TOD;
YOLO11s also evaluated on
VisDrone2019
YOLO11n VisDrone2019-DET
YOLOv3-based DLR3K
YOLOV8s VEDAI, VisDrone2019,
SODA-A
YOLOv8m DIOR




Aerial Vehicle Detection:
YOLO-based Models
Research Directions
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Representative
DETR-based
Models

Summary of representative
DETR-based models for
aerial object and vehicle

detection.

Model

Base Architecture Dataset(s)
RT-DETR-R18 VisDrone2019
VisDrone2019
5 -R1 v
RT-DETR-R18 Sl
RT-DETR VisDrone2019
UAV aerial
RT-DETR
imagery datasets
Infrared UAV
RT-DETR
imagery
VisDrone2019 /
RT-DETR Drone aerial
imagery
RT-DETR o
imagery
DETR / RT-DETR
family VisDrone2019
DETR / RT-DETR
family VisDrone2019
RT-DETR-based UAYigarial
imagery




Aerial Vehicle Detection:
DETR research directions

Zobeida Guzman | UDLAP | ININDETEC




Si se pudiera comparar

Reported mAP@0.5 vs. Inference Speed for Selected YOLO- and DETR-Based Aerial Detectors
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La senal de entrada es clave
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La comparacion

Table 1: Recall on NIR_ONLY targets (nighttime, NIR ground truth) for NIR_GRAY relative to
RGB_ORIGINAL. All nine evaluated detectors show a positive recall change.

Model RGB ORIGINAL NIR GRAY A Recall
DEIMv2 L 0.316 0.739 +0.423
DEIMv2 PICO 0.291 0.668 +0.377
DEIMv2 S 0.324 0.705 +0.380
RFDETR LARGE EMA 0.218 0.713 +0.495
RTDETR V2 LARGE REGULAR 0.341 0.762 +0.420
RTDETR V2 SMALL 0.372 0.708 +0.336
YOLO11x 0.192 0.603 +0.411
YOLOS8n 0.167 0.640 +0.473
YOLOS8x 0.174 0.607 +0.433
~ _\/
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Asi lo implementamos

VIGIA: Vigilancia InteliGente para Identificacion desde el Aire

En colaboracion con SANT QUETZAL
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VIGIA: Procesamiento y mejora de la imagen

Ajustes Vision Deck

Modelo
Modelo de Deteccion YOLOv8
Umbral de Confianza

Fuente de entrada

Fuente de video Video v

Video
Archivo de Video RGB

Archivo de Video NIR

Video principal

Filtro de Sharpening

Seleccione Un Video Para Iniciar

Configure el pipeline usando la barra lateral
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Interactia con Qwen




VIGIA: Modelos de

Ajustes

Modelo

Modelo de Deteccién YOLOV8 v

Umbral de Confianza
Fuente de entrada

Fuente de video Video v
Video

Archivo de Video RGB

Archivo de Video NIR

Video principal
Eligu

Filtro de Sharpening
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teccion

Vision Deck
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)

Seleccione Un Video Para Iniciar

Configure el pipeline usando la barra lateral

Iniciar Deteccion

Interactia con Qwen

Escribe un mensaje.




VIGIA: RGB & NIR

Ajustes Vision Deck

Modelo

Modelo de Deteccién YOLOV8 v

Umbral de Confianza

Fuente de entrada

Fuente de video Video v

Video
Archivo de Video RGB

Archivo de Video NIR

Video principal

Eligue el video que se muestra
Filtro de Sharpening

T

=@

Seleccione Un Video Para Iniciar
Configure el pipeline usando la barra lateral Interactua con Qwen

Iniciar Deteccion

Escribe un mensaje

Zobeida Guzman | UDLAP | ININDETEC




VIGIA: Modelos de deteccion vs VLM

Ajustes

Modelo

Modelo de Deteccién YOLOV8 v

Umbral de Confianza

Fuente de entrada

Fuente de video Video v

Video

Archivo de Video RGB

Archivo de Video NIR

Video princi

Eligue el video muestra

Filtro de Sharpening
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Vision Deck
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Seleccione Un Video Para Iniciar

Configure el pipeline usando la barra lateral

Iniciar Deteccion

Interactia con Qwen

Escribe un mensaje.




Conclusiones

Hasta ahora Siguientes pasos

 |dentificacion de escenarios con « Coleccion de conjunto de datos, bajo
procesamiento de imagenes bajo demanda contexto y balanceado

 Modelos de deteccion ajustados para « Entrenamiento de modelos de deteccion
vehiculos * Integracion de modelos VLM y V+LLM bajo

« RGB+NIR bajo demanda contexto

VLM

« Ul + procesamiento local
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Gracias

¢ Preguntas?

Zobeida Guzman
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