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Class Cavity_A (%) | Cavity B (8]t)A]) | Cavity_C (7]e}) | Lpipe (Fv7H Manh (W1-8) Tpipe (Zv[3H) All
Metric P R Il P R F1 P R F1 P R F1 p R I'1 P R Fl | mAP
M2FNet(base) | 0.83 0.68 0.75 | 0.54 0.54 0.54 | 0.87 0.76 0.81| .00 0.83 091 ] .00 0.99 099 1L00 1.00 1.00 | 0.63
Trans-M2FNet | 0.88 0.82 0.85|0.62 0.71 0.66  0.88 0.74 080 |1.00 0.83 0.91(1.00 1.00 1.00|L00 1.00 1.00| 0.59
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