Denoising with Kernel
Prediction and Asymmetric
Loss Function
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Architektura neuronovej siete pri odsumovani jedného obrazku
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Odsumovanie sekvencie obrazkov, docasna stabilita
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Odstranovanie nizkofrekvencného sumu
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Asymetricka chybova funkcia

Feature
extractor

(per-pixel map)

Loss-specialization module

Kernel predictor
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Rozlozenie vzoriek je dolezite

Jednoducha neuronova siet predikuje chybu jednotlivych
pixlov

Vzorkovanie prebieha iterativne

V kazdej iteracii sa pomocou siete odhadne chyba v
jednotlivych pixloch

Pixle s velkou chybou dostanu v dalsej iteracii vacsi podiel
vzoriek



Experiment — kodovac vstupov

DSSIM (rel.) Hyperion RenderMan

Moana OLAF CARS Coco

Trained on MoANA only _ 18.89% 18.68%

Trained on Cars only 21.08% 8.67% _

Trained on both
Trained on both w/ encoders
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* Testovanie presnosti
odsumenia v zavislosti
od velkosti okolia

, . odSumovaného

S rastucim okolim sa
zmensuju rozdiely
medzi susednymi
snimkami

Zaroven stupa
presnost odSumenia
statickych regionov




S rastUcou hlbkou siete vidime, ako klesa mnozstvo zostatkoveho
nizkofrekvencného sumu

Pri pouziti metody viacerych skal vsak staci aj jednoduchsia architektura
a uz pouzitie 6 rezidualnych blokov poskytuje uspokojivé vysledky

Metoda viacerych skal je preto vhodna najma v pripade nedostatku
casu, Ci vypoctovej pamate



Symmetric (lambda = 1) Reference

Zavislost vystupu od parametra A

S rastucou hodnotou A rastie aj mnozstvo zostatkoveho
sumu v obrazku

Pri prilis malej hodnote A vSak m6zeme pozorovat stratu
niektorych detailov v obraze
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e Sijet bola trénovana
tak, aby predikovala
Predicted sampling Groundtruth sampling CthOVL:l mieru

SMAPE

e (Odsumene obrazky
boli hodnotené
mierami DSSIM a
MrSE

e Percento pod
obrazkom je podiel
chyby adaptivheho

, f N SR SN a rovhomerneho
"DSSIM | MrSE 103.4% | 88.4% 94.3% | 80.3% vzorkovania




Dakujem za pozornost



