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Plan de la présentation

● Contexte
○ Les images de circulations : une riche source de données
○ Motivation de sauvegarde et d’analyse

● Comptage de véhicules : une preuve de concept
● Fraction des poids lourds : une application utile
● Inondations : une exploration
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Contexte

La ville publie des images issues de leur caméras de circulation

Objectif : Bâtir et miner l’historique des conditions entourant les 
intersections

Motivations:

● Conditions de circulation
○ Entraînement de model dépendant de la circulation

● Type de circulation (catégorie)
○ Véhicule lourd : accidents et santé publique

● État de la chaussée
○ Dégradation, Neige, Inondation

● Mobilier urbain
● Optimisation des ressources

plus de 500 caméras
1 image/5 minutes
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Information sur les images

● Image toutes les 5-6 minutes
● Résolution et qualité variables
● Changements d’angles sans préavis
● Sauvegardées depuis mai 2017
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Preuve de concept

Comptage de véhicule à l’aide de la détection d’objet

Trois intersections reliées à la rue Notre-Dame 
Résultats présenté à ICMLA 2018

On présume que ces images sont un 
échantillon représentatif de 
l’occupation de la route.

Réseau de neurones pré-entraîné 
(ici YOLO) sur des images 
variées.

On somme les boîtes : auto, 
camion, bus
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Résultats satisfaisant

Simple modèle linéaire

Erreur moyenne : 0.76 véhicule
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Véhicules lourds

Objectif

Déterminer la fraction de véhicule lourd 
sur le réseau

Motivation

● Probabilité de décès ou blessures 
graves plus élevée avec véhicule 
lourd

● Volume de véhicule lourd très peu 
connu

● Nécessaire pour calculer 
l’exposition et quantifier le risque

● Nécessaire pour orienter les 
stratégies préventives
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Fraction de véhicule lourd : approche

But : obtenir le ratio camion/auto à un moment et un endroit donné

Timestamp
X autos
Y Camion
...
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Données et annotations

● Projet précédent
○ 3000 images
○ 3 caméras
○ Bounding boxes de véhicules

● Projet véhicule lourds
○ Classification manuelle des véhicules

City webcams 📹
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Validation de la “linéarité” pour les camions
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Vérité terrain : comptage manuels de la VdM

Donnée ouvertes de la ville

“À l’aide d’un appareil de comptage électronique”

360 intersections VS 526 caméras

→ 98 matches

Matches:

● Position comptage = Position caméra
● Comptage ultérieur à mai 2017
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Résultats brutes

Comparaison avec les comptages de la ville de Montréal

Véhicules non comptés, deux sources:

● Une image par 5 minutes
● 20-30% des véhicules de l’image sont non détectés

Counting East Counting West
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Résultats brutes

Comparaison avec les comptages de la ville de Montréal

Ratio : Camions/Véhicule

Ratio East Ratio West
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Exploration de l’incertitude

Défis : Comptages des caméras limités par la fréquence des images

● Les caméras voient moins de 2% des véhicules
● Certains intersections ont déjà peu d’affluence
● Si on espère faire la même analyse par type de camion, les comptages seront encores plus bas

Approche : Associer une incertitude à chaque mesure à l’aide de processus gaussien

● Permet d’inclure la distribution pertinente à la modélisation des données.
○ Ici, on a un comptage alors, il faut que la distribution reflète cette caractéristique des données.

● Permet de prendre en compte la “continuité” temporelle

Modélisation du ratio : taux de camion pour un “likelihood” Binomial

● Essaie = véhicule
● Succès = camion
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Modélisation par processus gaussien
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Modélisation par processus gaussien

East

East
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Autre application de forage de données

Détection d’inondations
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Détection d’inondations par segmentation sémantique
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Détection d’inondations par segmentation sémantique

# pixel d’eau
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Détection d’inondations par segmentation sémantique

Applications potentielles

● Suivi de l’état des routes et avertissement d’inondations
● Documentation historique de l’inondation des rues
● Miner l’historique pour des inondations ponctuelles

○ Bris d’aqueduc
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Conclusion

● Création d’un jeu de données très riche
○ Beaucoup d’autres analyses potentielles
○ Opportunité unique : la ville ne sauvegarde pas les images

● Notre méthode de comptage permet de retourner dans le passé pour vérifier les conditions 
d’occupations
○ Certaines corrections devront être faites: changements d’angles

● Notre méthode pour déterminer le ratio camions/véhicules semble prometteuse
○ Une incertitude est nécessaire pour des comptages peu élevés

● La segmentation d’image permet de suivre ou découvrir des événement environementaux
○ Peut s’appliquer à d’autres domaines, comme la couverture de neiges

●  Notre intérêt à long terme, modéliser les comptages entre les caméras et fusionner 
d’autres données, e.g. capteurs MQTT
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Fin
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Modélisation par processus gaussien

Comptage VdM Véhicules

Camion

Ratio
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Modélisation par processus gaussien

Comptage images


