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Vilniaus

Studijy plano vykdymo suvestine universiteta:

Studijy metai Egzaminai
Planas Ivykdyta
| (2023/2024) 2 2
11 (2024/2025) 2 2
Il (2025/2026)
IV (2026/2027)
IS viso: 4 4




Vilniaus

Studijy plano vykdymo suvestine universiteta:

Studijy metai Dalyvavimas konferencijose Publikacijos
Tarptautinése Nacionalinése Su citavimo rodikliu Be citavimo rodiklio
Planas Jvykdyta | Planas Jvykdyta | Planas Jvykdyta | BUklé Planas Jvykdyta | Buklé
| (2023/2024) 1 1 1 0
Il (2024/2025) 1 1 1+1 12 Ll
(skola i$
| mety)
lll (2025/2026) |1 0 (priimtas 1 0
abstraktas)
IV 1 1
(2026/2027)
IS viso: Z 0 2 2 2 0 2 pi
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Dear Mr./Ms. Kasparas Karlauskas

Dear all

Abstraktas priimtas, numatomas stendinis
Thank you for your early bird registration and support. pranesimas konferencijoje

We are pleased to announce that all abstracts have been accepted.

We have also opened the submission form for full paper.



Ataskaitinio pusmecio darby planas Vilniaus
ir jy vyvkdymo suvestine

Dalyvavimas mokymuose 2024/2025 (Il pusmetis)

Planas Jvykdyta

Dalyvavimas bent
vienuose NCKU LIiDAR Winter School 2026, Sausio 19-23, Taivanas, Tainan
doktoranty

mokymuose
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Darbo pavadinimas

Atlikimo terminai

Nuo

Iki

Pastabos

.|Moksliniy tyrimy disertacijos tema
apzvalga ir analizé (Lietuvoje ir
uzsienyje):

.| Disertacijos tyrimo objekto
konkretizavimas.

2024 m. [
ketvirtis

Individualiy medziy
segmentavimas i$ oro
skanuotuose misky
trimaciuose taSky debesyse,
naudojantis giliojo
mokymosi metodais




.|3D tasky debesy analizés metody
apzvalga.

a) Giliojo mokymosi metodai

b) Geometriniai metodai

2023 m.
IV
ketvirtis

2024 m.

I11
ketvirtis

a) Apzvalga atlikta, savo
eksperimentuose iSmégintas
vienas segmentavimo
neuroninis tinklas

b) Aptikti perspektyvus
atviro kodo klasikiniai
individualiy medziy
segmentavimo algoritmai,
taip pat du straipsniai be
kodo, bet detaliu algoritmo
igyvendinimo aprasymu

| Atliktos apzvalgos apibendrinimas ir
pateikimas disertacijos analitinés dalies
aprasyme.

2023 m.
v
ketvirtis

2024 m.

I11
ketvirtis

Algoritmy bei duomeny
rinkiniy apzvalga pateikta
mokslinés ataskaitos skyriuje
“2. Related Work”




. |Mokslinio tyrimo vykdymas:

. |Tyrimo metodikos sudarymas:

.|PagrindZziamas temos aktualumas, nurodoma|2024 m. IV| 2024 m. IV|Individualiy medziy lokacijy

darbo problema ir suformuluojamas tikslas. | ketvirtis ketvirtis |nustatymas geriausiai veikia
nuo Zemeés skenuotuose
tasky debesytse, taciau tai
léCiausias skenavimo badas.
Aktualu Zinoti kokios
segmentavimo algoritmy
galimybiy ribos didinant
skenavimio aukstj (mazéja
tasky tankis ir daugéja
uZzdengty skeneriui
nepasiekiams regiony).




Atliekamas uZdaviniy pasirinkimas bei
sprendZiamos problemos formulavimas.

2024 m. IV|2024 m. IV|Aukstos ir Zemos raiskos

ketvirtis

ketvirtis

tasky debesims:

Segmentavimo algoritmy
galimybiy ribos idealiu
atveju: koks tikslumas
pasiekiamas naudojant
anotuotus (tikrus arba
sintetinius) duomenis?

Neuroninio tinklo
isisotinimui reikalingas
duomeny kiekis: palyginus
su dvimatés kompiuterinés
regos literatdra, trimaciy
tasky debesy segmentavimo
mokymo aibés turi daug
maZziau unikaliy duomeny.
Apzvelgti koks misko plotas
naudojamas literataroje,
nustatyti ar neurcninis
tinklas gali jsisotinti su tokio
dydZio mokymosi aibe.

TriukSmingy anotacijy
taikymas: palyginus su
neuroniniu tinklu mokytu
naudojantis Svariai
anotuotus duomenis, kokj
tikslumg galima pasiekti
naudojant triukSmingas
anotacijas gautas
egzistuojanciais algoritmais?




2.1.3.|Taikomos metodologijos ar tyrimo metodo |2024 m. IV| 2024 m. IV |Neuroniniy tinkly tikslumo
pateikimas ir apraSymas ketvirtis ketvirtis |palyginimo statistiniam
reikSmingumui bus
naudojamas Friedman

testas. “"Stebéjimy” aibés
dydis bus uZtikrinamas
naudojant kelias atsitiktiniy
skaiciy seklas, ir kelias
nepriklausomas testavimo
duomeny aibes. T.y. rangai
nustatomi kiekvienai séklos
ir duomeny rinkinio
kombinacijai.




2.2.{Teorinis tyrimas:< & & «
| 2.2.1.{Mokslinés ir kitos informacijos analize ir 2024 m. IV 2025 m. III|Viesai prieinamy anotuoty
sisteminimas.< ketvirtis<’ | ketvirtis< |(arba anotavimui palankiy)
duomeny rinkiniy
apibendrinimas;<
| 2.2.2.{0bjekty detekcijos 3D tasky debesyse 2024 m. IV 2025 m. III|Atlikta klasikiniy ir giliojo
metodai (geometriniai, giliojo mokymosi).< ketvirtis< | ketvirtis< |mokymosi algoritmy,

apzvalga pateikta straipsnio
,Point Cloud Data Mining
with HD Map Priors for
making Synthetic Forest
Datasets" jzangoje<




12.2.3.

3D tasky debesyse aptikty objekty
parametry nustatymas.«

2024 m. 1V
ketvirtis<

2025 m. III
ketvirtis<

MedzZio kamieno savybiy
nustatymas triukSmui

atspariais cilindry/apskritimy |

tinkinimo metodais:«

1. RANSAC (RANdom
SAmple Consensus)«

2. RHT (Randomized Hough
Transform)«

3. RLTS (Robust Least
Truncated Squares)<




Visy moksliniy tyrimy ir disertacijos

rengimo etapai
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universitetas

v - X Empirinis tyrimas:

. T |8 Eksperimentinés dalies aprasas. 2025 m. I | 2026 m. 1II
ketvirtis ketvirtis

2.3.2.| Egzistuojancio metodo realizavimas kuriamo | 2025 m. I | 2026 m. II
metodo palyginimui. ketvirtis ketvirtis

2.3.3. Metody modifikacijos sukarimas. 2025 m. I | 2026 m. II
ketvirtis ketvirtis

2.3.4. Sukurty modifikacijy eksperimentinis 2025 m. I | 2026 m. 11
tyrimas ir modifikacijy palyginimas su ketvirtis ketvirtis

publikuotais egzistuojanciais metodais.
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Visy moksliniy tyrimy ir disertacijos

rengimo etapai

2.4.| Gauty duomeny analize, apibendrinimas,
iSvady parengimas:

2.4.1. Teorinio tyrimo apibendrinimas. 2025 m. | 2026 m. II
III ketvirtis| ketvirtis

2.4.2. Empirinio tyrimo apibendrinimas. 2025 m. | 2026 m. II
IIT ketvirtis| ketvirtis

2.4.3. Rezultaty apibendrinimas, iSvady 2025 m. |2026 m. II
parengimas. III ketvirtis| ketvirtis
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Visy moksliniy tyrimy ir disertacijos

rengimo etapai

3.| Atskiry daktaro disertacijos daliy (tyrimo
metodikos, rezultaty, ginamy teiginiy,
iSvady, ir kt.) parengimas:

3.1 Tiksly, uzdaviniy, tyrimo metodikos, 2026 m. II | 2027 m. I
ginamuyjy teiginiy patikslinimas. ketvirtis ketvirtis

3.2.| Analitines disertacijos dalies parengimas. 2026 m. II | 2027 m. I
ketvirtis ketvirtis

3.3 Teorinés disertacijos dalies parengimas. 2026 m. II| 2027 m. I
ketvirtis ketvirtis

3.4. Eksperimentinés disertacijos dalies 2026 m. II | 2027 m. I
parengimas. ketvirtis ketvirtis

3.5. Bendryjy isvady formulavimas. 2026 m. II | 2027 m. I
ketvirtis ketvirtis

4. Daktaro disertacijos parengimas ir 2027 m. II | 2027 m. II
svarstymas padalinyje: ketvirtis ketvirtis
5. Daktaro disertacijos gynimas: 2027 m. 2027 m.

III ketvirtis | III ketvirtis
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« Trimadiai tasky debesys, uzfiksuoti naudojantis lazerinio skenavimo
aparatais, pritvirtintais prie drony, leidzia atlikti sudétingesne analize
negu dvimaciai vaizdai. Misky tasky debesys naudojami miskininkijoje
(medziy inventorizacija) bei infrastruktiroje (elektros perdavimo laidy
saugumas).

 Individualiy medziy segmentacija zemos skiriamosios gebos lazerinio
skenavimo 3D tasky debesyse
« Kol kas vyrauja geometriniai algoritmai, kuriy veikimas tankiose medziy zonose ne

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

» Literatlroje pateikiami masininio mokymosi metodai orientuoti j antzeminius lazeri
nio skenavimo duomenis, arba dronu uzfiksuotus aukstos skiriamosios gebos
duomenis (zemas skrydis);

« Suzymeéti duomenys individualiy medziy segmentacijai reti, gavimo procesas
sudétingas.
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Mokslinial rezultatai

» Papildomi eksperimentai praeitam semestre pristatyto ,Vokseliy Entropijos® pozymio
taikymuy tyrimui
« Patikrintas dviejy literatlroje rasty metody efektyvumas:
» Saves prizidrimas mokymasis neanotuotiems tasky debesims su Sonata metodu
* Aktyvaus zyméjimo metodas mokymuisi su ribotu anotavimo biudzetu
* Preliminariuose eksperimentuose iSmégintos dvi modernios tasky debesy
neuroniniy tinkly architekttros:
* Point Transformer V3

« LitePT (lengvesné PTV3 versija, taip pat iSmégintas LitePT mokymas su Sonata, kas
minéta autoriy kitame straipsnyje, taCiau néra vieSo kodo)



Vilniaus
universitetas

,Vokseliy entropijos® pozymio
taikymai

Papildomas taikymas nustatant s
regiong, kuriame maziausiai uzstoti _
medziy kamienai. Naudotina -;-
metoduose, kuriuose medziy = }
kamienai aptinkami is anksto T Xk
nustatytame siaurame z-asies Ki 3 { ry:»
pjuvyje. &En
AT
4 &
X
0-

Y [m] (H)
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Metodai isnaudoti smarkiai Vilniaus
apribotus zymety duomeny kiekius

W -

tikrg uzdavinj, iS kurio neuroninis tinklas iSmoksta naudingas tasky debesies
savybes.

Sonata (Wu et al. 2025) atveju, naudojant poras transformuoty to pacio tasky
debesies versijy, siekiama kad identiSkos architektliros mokinio ir mokytojo
jterpiniai buaty kuo panasesni.

Aktyvus Zzyméjimas (Hou et al. 2021) — riboto tasky kiekio anotavimas,

YA

modelio jterpiniais, siekiant didziausios informacijos jvairoves su maziausiu
Zzmogaus darbo kiekiu.

Preliminarus eksperimentas: apmokyti Point Transformer V3 neuronin;j tinklg,
naudojant (Kolle et al. 2021) semantinés segmentacijos
(kiekvienas taskas priskiriamas tam tikrai klasei, bet atskiri tos pacios klasés
objektai neiSskiriami) duomeny rinkinj.



Visual comparisons of different data availability

(on out-of-distribution data) — this part is about generalization "' o|®

universitetas

Full labels Limited labels

Trained with full labeled data Trained with 200 labeled points per point cloud,
selected with k-means on pointwise features of a
pretrained backbone (“active labeling”)

Pretrain + full labels Pretrained + limited labels

Same as above, but starting with Sonata Same as above, but starting with Sonata
pretrained backbone encoder pretrained backbone encoder




Performance metrics on test set (50 x 50 grid)

. : Vilniaus
Full annotations Limited annotations 200, :\ e reitetas
precision recall fl-score support precision recall fl-score  support
Low Vegetation 0.56 0.37 0.45 9604941 Low Vegetation 0.50 0.65 0.56 9604941
Impervious Surface 0.53 0.9 0.69 13204393 Impervious Surface 0.64 .88 0.74 13204393
c Vehicle 0.02 0.00 0.00 629342 Vehicle 0.05 0.01 0.01 629342
(@] Urban Furniture 0.31 0.13 0.18 2226541 Urban Furniture 0.17 0.18 0.17 2226541
E "(E Roof 0.84 0.83 0.84 18969752 Roof 0.79 0.83 0.81 18969752
e b Facade 0.84 0.11 0.20 3426989 Facade 0.91 0.10 0.18 3426989
. »n Shrub 0.05 0.16 0.08 1415961 Shrub 0.04 0.04 0.04 1415961
Tree 0.98 0.22 0.36 5994274 Tree 0.94 9.31 0.47 5994274
Soil/Gravel 0.38 0.11 9.17 1189893 Soil/Gravel 0.38 0.00 .00 1189893
Vertical Surface 0.07 0.03 0.04 266548 Vertical Surface 0.03 0.02 0.02 266548
Chimney 0.00 0.01 0.01 95308 Chimney 0.11 0.00 0.00 95308
accuracy 0.60 57023942 accuracy 0.64 57023942
macro avg 0.42 0.27 0.27 57023942 macro avg 0.41 0.27 @.27 57023942
weighted avg 0.67 0.60 0.58 57023942 weighted avg 0.67 .64 0.61 57023942
' precision " recall fl-score support precision recall fl-score support
Low Vegetation 0.70 0.57 0.63 9604941 Low Vegetation Q.67 0.22 2.33 9604941
Impervious Surface 0.66 .95 0.78 13204393 Impervious Surface 0.50 0.97 0.66 13204393
Vehicle 0.00 0.00 .00 629342 Vehicle 0.00 0.00 0.00 629342
Urban Furniture 0.20 0.27 @0.23 2226541 Urban Furniture 0.14 0.13 0.14 2226541
Roof 0.88 0.86 .87 18969752 Roof 0.88 0.85 0.87 18969752
‘ES' Facade 0.72 0.42 @.53 3426989 Facade 0.78 0.52 0.62 3426989
c Shrub 0.20 0.17 0.18 1415961 Shrub 0.19 0.12 0.14 141591
o Tree 0.93 0.72 0.81 5994274 Tree 0.95 0.71 0.81 5994274
N o Soil/Gravel 0.11 0.00 .00 1189893 Soil/Gravel 0.00 0.00 0.00 1189893
Vertical Surface 0.36 0.15 0.21 266548 Vertical Surface 0.40 0.13 0.20 266548
Chimney 0.05 0.11 0.07 95308 Chimney 0.05 0.09 0.06 95308
aecugacy 0.72 57023942 accuracy 0.66 57023942
MdEPo -dvd 0.44 0.38 0.39 57023942 macro avg 0.41 0.34 0.35 57023942
weighted avg g2 f.7= Q.71 37023942 weighted avg 0.68 0.66 0.63 57023942
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Kito pusmecio darbo planas

1. Geguzés 13-15 d. sudalyvauti tarptautinéje konferencijoje International
Symposium of Remote Sensing 2026

2. Pabaigti ruosti publikacijg praeito semestro metu iSvystytam
segmentavimo algoritmui, pateikti WoS indeksuotam zurnalui (dalis
ateinancio straipsnio medziagos pristatoma konferencijoje)

3. Paruosti medziy lokacijy aptikimo duomeny rinkinj masininio mokymaosi
tyrimams — aptikti kamienus aukstos raiskos duomenyse, naudoti lokacijy
informacijg tos pacios vietoves Zzemos skyros tasky debesyse

4. Atlikti masininio mokymosi eksperimentg medziy lokacijy aptikimui,

W -

duomeny Saltiniy jtaka.



