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2Systemy służące do rozpoznawania półek sklepowych

Fig. 1: Kamery w sklepach samoobsługowych. Fig. 2: Roboty podłogowe wykorzystywane w rozwiązaniu 

SCANDIT.

Fig. 3: Wirtualne półki sklepowe w aplikacji 

mobilnej w rozwiązaniu Omniaz.

• zróżnicowane

• szeroko stosowane
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3SKU

• kod alfanumeryczny

• jednostka magazynująca

• odnosi się do konkretnego przedmiotu

• oznacza specyficzne cechy produktu

• przeznaczona do wewnętrznego użytku

• odpowiedni dla dynamicznej branży 

FMCG (dobra szybko zbywalne)

Fig. 4: Przykład stworzenia SKU. 
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Inspiracją była praca „Variational Prototyping-Encoder: One-Shot Learning with Prototypical Images”

(Kim i inni, 2019) przedstawiający wariacyjny autokoder do rozpoznawania znaków drogowych.

4Metody prototypowania
• reprezentacja danych za pomocą zapamiętanych przykładów

• porównanie obserwacji z zestawem referencyjnych prototypów

• pokrywają się z koncepcjami stosowanymi w psychologii poznawczej

Fig. 5: Metoda k-means wyznaczająca centroid 

dla klastra obiektów jako średnią ważoną cech. 

Fig. 6: Metoda w której prototyp jest na 

wstępnie wyznaczony i niezmienny.
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Faza treningowa:

• koder przekształca obrazy i prototypy w rozkład ukryty

• dekoder odtwarza zakodowany rozkład w prototyp

5Wykorzystana metoda

Fig. 7: Faza treningowa wariacyjnego autokodera. Fig. 8: Faza testowa wariacyjnego autokodera.

Faza testowa:

• przeszkolony koder służy jako ekstraktor cech

• obrazy testowe i prototypy są kodowane do przestrzeni 

ukrytej

• klasyfikacja przy użyciu najbliższego sąsiada
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6Definicja podobieństwa

Dystans Euklidesowy:

• pomiędzy dwoma wektorami 𝒖 i 𝒗 w przestrzeni 𝑹𝒏

• 𝒅(𝒖, 𝒗)= σ𝒊=𝟏
𝒏 (𝒖𝒊 − 𝒗𝒊)

𝟐

• Im niższy, tym większe podobieństwo pomiędzy wektorami

Podobieństwo Cosinusowe:

• mierzy kąt pomiędzy dwoma wektorami 𝒖 i 𝒗

• 𝐜𝐨𝐬 𝒖, 𝒗 =
𝒖 ∙ 𝒗

𝒖 𝒗
, gdzie 𝒖 ∙ 𝒗 oznacza iloczyn skalarny wektorów, a 

𝒖 𝒗 są normami tych wektorów 

• Im wyższy,  tym większe podobieństwo pomiędzy wektorami
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7Zbiór danych
• 300 zdjęć półek sklepowych

• 10000 + wyodrębnionych produktów

• 50 klas napojów bezalkoholowych w puszkach i butelkach

Fig. 9: Przykładowe klasy z utworzonego zbioru danych.
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• wpływ rozmiaru obrazu i technik augmentacji

• oddziaływanie transformera przestrzennego

8Wyniki

Tab. 2: Jednorazowa klasyfikacja dla różnych wersji 

algorytmu i rozmiaru obrazu.

Tab. 1: Porównanie osiągniętych wartości czułości dla badanych 

odległości po osiągnięciu zadeklarowanej ilości epok w procesie 

uczenia lub metodą wczesnego zatrzymania (ang. Early stopping).
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• Wyzwania

o rozróżnienie produktów tej samej marki 

o różnych wariantach smakowych

o rozróżnienie produktów różnych firm o tych 

samych kolorach

• Ocena jakości modelu:

o czułość  𝑅𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =
𝑇𝑃

𝑇𝑃+𝐹𝑁

o dokładność 𝐴𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑛𝑐𝑦 =
𝑇𝑃+𝑇𝑁

𝑃+𝑁

o precyzja 𝑃𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 =
𝑇𝑃

𝑇𝑃+𝐹𝑃

9Osiągnięte rezultaty

Tab. 3: Osiągnięte wartości czułości, dokładności i precyzji dla 

klas testowych.
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10Wizualizacja rezultatów

Fig. 11: Prototypy klas wraz z rekonstrukcjami wykonanymi przez 

koder wykonane po 150 epokach uczących, gdy uzyskana wydajność 

przekracza 90% zarówno dla klas produktów znanych przez model, 

jak i nieznanych.

Fig. 10: Wizualizacja t-SNE dla zbioru testowego 

po wykonaniu 150 epok na zbiorze uczącym.
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11

• Wariacyjny autokoder został zastosowany do rozpoznawania napojów na 

półkach sklepowych

• Metoda wykorzystująca jedną grafikę internetową produktu jako prototyp 

okazała się skuteczna

• Przetestowany model prawidłowo rozróżnia produkty o tym samym kolorze 

oraz różne smaki tego samego napoju

• Model zapewnia pewien poziom odporności na różnice wizualne pomiędzy 

produktami oraz ich wariantami w ramach tych samych kategorii

Podsumowanie
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12Możliwości dalszego rozwoju

• dostosowanie i przetestowanie modelu na produktach innych kategorii

• dalsze prace i testy przy zaimplementowanej sieci neuronowej w celu 

osiągnięcia większej dokładności dla branży spożywczej



Dziękuję za uwagę.
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