附件2
变电设备巡检影像人工智能处理技术验证
评价方法
一、评价方法
（一）单场景评价
针对每一个巡检影像小类，通过漏检率、误检率、AP值三项指标衡量人工智能算法综合应用效果（其中AP为单类巡检影像识别准确度），综合评价方法根据漏检率、误检率、AP值进行权重计算衡量，采用的计算公式如下：
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（二）算法综合评价
对于适用于多个巡检场景分类的算法模型，其算法综合评价结果为各类适用场景评价结果的算术平均值，采用的计算公式如下：
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其中，Pi为每一个所适用的巡检影像小类评价值，n为适用场景数量。
（三）总体评价
根据全部9个巡检影像小类的评价结果，对参与单位的总体验证结果进行评价，采用的公式如下：
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其中，Pi为巡检影像小类评价值，n=9为全部场景数量。
二、实施细则
1. 漏检率
针对某一具体类别按框计算，计算公式如下：

[image: image4.wmf]T-M1

=100%

T

´

漏

检

率


其中，T为验证图片中标注为目标类设备总个数；M1为厂家实际检测出来且正确的目标类设备总个数。
2. 误检率
针对某一具体类别按框计算，计算公式如下：
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其中，M2为厂家实际检测出来的目标类设备总个数（含正确和错误）。
3. AP值
AP值为准确率-召回率曲线面积，按VOC标准计算
。部件破损、呼吸器缺陷、渗漏油缺陷、异物和金属锈蚀5类巡检影像在0.5IoU条件下计算AP值。其中IoU为识别框与标注框的重合度指标，按如下公式计算：
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三、验证结果评定
1. 在验证过程中，采用开源的专用计算机软件统计验证结果集，避免人为统计造成的误、漏检情况的偏差影响。
2. 在评价验证结果时，应同时给出算法的平均验证时间，算法验证时间不作为排名和评分的依据。
� PASCAL VOC 2012为图像识别和分类提供了通用评价标准，AP值的计算详见VOC标准：http://host.robots.ox.ac.uk/pascal/VOC/voc2012/index.html
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