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Abstraktas priimtas, numatomas stendinis 
pranešimas konferencijoje



Ataskaitinio pusmečio darbų planas
ir jų vykdymo suvestinė
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Tyrimo objektas

• Trimačiai taškų debesys, užfiksuoti naudojantis lazerinio skenavimo
aparatais, pritvirtintais prie dronų, leidžia atlikti sudėtingesnę analizę
negu dvimačiai vaizdai. Miškų taškų debesys naudojami miškininkijoje
(medžių inventorizacija) bei infrastruktūroje (elektros perdavimo laidų
saugumas).

• Individualių medžių segmentacija žemos skiriamosios gebos lazerinio
skenavimo 3D taškų debesyse
• Kol kas vyrauja geometriniai algoritmai, kurių veikimas tankiose medžių zonose ne

idealus, sudėtinga atitaikyti algoritmo parametrus
(per smulkus/stambus segmentavimas);

• Literatūroje pateikiami mašininio mokymosi metodai orientuoti į antžeminius lazeri
nio skenavimo duomenis, arba dronu užfiksuotus aukštos skiriamosios gebos 
duomenis (žemas skrydis);

• Sužymėti duomenys individualių medžių segmentacijai reti, gavimo procesas
sudėtingas.



Moksliniai rezultatai

• Papildomi eksperimentai praeitam semestre pristatyto „Vokselių Entropijos“ požymio 
taikymų tyrimui

• Patikrintas dviejų literatūroje rastų metodų efektyvumas:
• Savęs prižiūrimas mokymasis neanotuotiems taškų debesims su Sonata metodu
• Aktyvaus žymėjimo metodas mokymuisi su ribotu anotavimo biudžetu

• Preliminariuose eksperimentuose išmėgintos dvi modernios taškų debesų 
neuroninių tinklų architektūros:
• Point Transformer V3
• LitePT (lengvesnė PTV3 versija, taip pat išmėgintas LitePT mokymas su Sonata, kas 

minėta autorių kitame straipsnyje, tačiau nėra viešo kodo)



„Vokselių entropijos“ požymio 
taikymai
Papildomas taikymas nustatant 
regioną, kuriame mažiausiai užstoti 
medžių kamienai. Naudotina 
metoduose, kuriuose medžių 
kamienai aptinkami iš anksto 
nustatytame siaurame z-ašies 
pjūvyje.



Metodai išnaudoti smarkiai 
apribotus žymėtų duomenų kiekius
Savęs prižiūrimas mokymasis – neanotuoti duomenys naudojami spręsti tam 
tikrą uždavinį, iš kurio neuroninis tinklas išmoksta naudingas taškų debesies 
savybes.

Sonata (Wu et al. 2025) atveju, naudojant poras transformuotų to pačio taškų
debesies versijų, siekiama kad identiškos architektūros mokinio ir mokytojo 
įterpiniai būtų kuo panašesni.

Aktyvus žymėjimas (Hou et al. 2021) – riboto taškų kiekio anotavimas, 
renkantis taškus pagal savęs prižiūrimo mokymosi metodais apmokyto 
modelio įterpiniais, siekiant didžiausios informacijos įvairovės su mažiausiu 
žmogaus darbo kiekiu.

Preliminarus eksperimentas: apmokyti Point Transformer V3 neuroninį tinklą, 
naudojant Hessigheim 3D (Kölle et al. 2021) semantinės segmentacijos 
(kiekvienas taškas priskiriamas tam tikrai klasei, bet atskiri tos pačios klasės 
objektai neišskiriami) duomenų rinkinį.



Visual comparisons of different data availability
(on out-of-distribution data) – this part is about generalization

Limited labels

Trained with 200 labeled points per point cloud, 
selected with k-means on pointwise features of a 

pretrained backbone (“active labeling”)

Full labels

Trained with full labeled data

Pretrained + limited labels

Same as above, but starting with Sonata 
pretrained backbone encoder

Pretrain + full labels

Same as above, but starting with Sonata 
pretrained backbone encoder



Performance metrics on test set (50 x 50 grid)

Limited labelsFull labels

Pretrained + limited labelsPretrain + full labels
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Kito pusmečio darbo planas

1. Gegužės 13-15 d. sudalyvauti tarptautinėje konferencijoje International 
Symposium of Remote Sensing 2026

2. Pabaigti ruošti publikaciją praeito semestro metu išvystytam 
segmentavimo algoritmui, pateikti WoS indeksuotam žurnalui (dalis 
ateinančio straipsnio medžiagos pristatoma konferencijoje)

3. Paruošti medžių lokacijų aptikimo duomenų rinkinį mašininio mokymosi 
tyrimams – aptikti kamienus aukštos raiškos duomenyse, naudoti lokacijų 
informaciją tos pačios vietovęs žemos skyros taškų debesyse

4. Atlikti mašininio mokymosi eksperimentą medžių lokacijų aptikimui, 
naudojant „savęs prižiūrimo mokymosi“ metodus, palyginti skirtingų 
duomenų šaltinių įtaką.


