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Forschungsbereich Augmented Vision @ DFKI Kaiserslautern

« Leitung: Prof. Didier Stricker
« 40 Doktoranden und wiss. Mitarbeiter
« Vier zusammenhangende Fachgebiete

Dr. Pagani

Machine Vision and
Autonomous
Vehicle

-

Dr. Wasenmdller

Prof. Stricker

Medical
Technologies and
3D Scanning

Dr. Reis
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Kunstliche Intelligenz fiir die zweite Welle der Digitalisierung
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Maschinenlesbare Daten: Maschinenverstehbare Daten:
Internet- und Cloudtechnologien Kunstliche Intelligenz und Maschinelles Lernen

» Digitalisierung ,,mit Sinn und Verstand"
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Musterkennung vs. Lernverfahren

Mustererkennung o

Lernverfahren und tiefe neuronale Netzwerken

Merkmalextraktion
Merkmalreduktion
Klassifizierung

Lernen aus Beispielen

Schrittweise Transformation der rohen Eingabedaten
in héhere Merkmale

"Deep Learning" bricht gerade alle Rekorde im Bereich
LkKinstliche Intelligenz"
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Deep-Learning ist eine Untermenge von KIi

Kiinstliche Intelligenz

Maschines Lernen

Deep-
Learning

Copyright © 2019 Augmented Vision - DFKI
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DFKI wird Kompetenzzentrum von NVIDIA fiir Kl (2017)

ANNOUNCING

NVIDIA Al LABS AT DFKI AND IDSIA
LEADING INSTITUTIONS IN Al RESEARCH

DGX-1 Al Supercomputer | Research Funding | Collaboration on Al Research

Corman
Ressarch Conter
Sor Arotaled




augmented

VISION

Die erste DGX-2 kommt zu DFKI (2018)

NVIDIA DGX-2

Explore the powerful components of DGX-2.

16X FULLY
CONNECTED TESLA
V100 32GB

0.5 TB total high-bandwidth memory for
more complex deep learning models
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Heutige IT-Umgebung unterstiitzt Kl-basierte Losungen
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Boosting der deutschen Wirtschaft durch Ki

Premium Products sollen zu Smart Products and Smart Services werden.

o
(% /'._j'\
75
4 o / Medical Equipment
Manufacturing Equipment =
| A
R >

-
‘- I A .
| N e ‘,‘,_‘: N _/"‘

* i Agricultural Machinery
Home Appliances - ©W. Wahister




augmented _ b g
o vson D= J

Eingebettete Intelligenz: Neural Engine

iPhone X & Max

8-core design Neu ral
Dedicated machine learning o
Multiprecision support E ng ine
Smart compute system
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Leistungssprung: 2017 - 2018

600 billion S trillion
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A11 Neural Engine operations per sec' a?A
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A12 Neural Engine operations per s€™

2018
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Intelligente Fahrzeuge

Die visuelle Wahrnehmung spielt eine zentrale Rolle
beim autonomen Fahren!

Nach hinten gerichtete Weitwinkel-Vorwartskamera Hauptfeld-Vorwartskamera Teleobjektiv-

Flankenkameras Max. Entfernung 60 m Max. Entfernung 150 m Vorwartskamera

Max. Entfernung 100 m Max. Entfernung 250 m
.

Heckkamera Ultraschallsensoren Nach vorne gerichtete Flankenkameras Radar

Max. Entfernung 50 m Max. Entfernung 8 m Max. Entfernung 80 m Max. Entfernung 160 m

18.06.19 14
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Visuelle Wahrnehmung

« Mutlple view geometry « Object recognition - Dense 4D reconstruction
» Real-time stereo + Semantic Segmentation - Temporal integration
(in order to understand
events!)

ith color encoded vector velog

18.06.19 15
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Abstande — DAKARA Projekt

4 x 4 Matrix of single cameras

« From the slightly shifted viewpoint the
depth (distance to the scene) can be

computed for each pixel

« Compact size of 3 x 3 cm

« Real-time performance due to embedded
processing

augmented
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Dr. Oliver Wasenmuller 18.06.19

16



augmented m”
®mViSON P

I
Abstande: die DAKARA Kamera
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Dichte Erfassung der Dynamik der Szene: Scene Flow

- >

slow

René Schuster, Oliver Wasenmiuiller, Georg Kuschk, Christian Bailer and Didier Stricker. ,Towards Flow Estimation in Automotive Scenarios", ACM

Chapters Computer Science in Cars Symposium (CSCS), 2017.

René Schuster, Christian Bailer, Oliver Wasenmiiller and Didier Stricker. “Combining Stereo Disparity and Optical Flow for Basic Scene Flow”.
Commercial Vehicle Technology Symposium (CVTS), Springer, 2018.

René Schuster, Oliver Wasenmiiller, Georg Kuschk, Christian Bailer and Didier Stricker. ,SceneFlowField: Dense Interpolation of sparse scene flow
correspondences", IEEE Winter Conference on Computer Vision (WACV), 2018.

Dr. Oliver Wasenmuiller 18.06.19 18
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Stereo Odometry: gleichzeitige 3-D Erfassung und Lokalisierung
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Semantische Segmentierung

] Md Dawud Ansari, Stephan
Krauss, Oliver Wasenmdliller,
Didier Stricker. ScaleNet: Scale
Invariant Network for Semantic
Segmentation in Urban Driving

Scenes. International
Conference on Computer Vision,
Imaging and Computer
Graphics Theory and

Applications, 2018.

"
ERE
[
]

Road

Sidewalk
Buildina
Wall
Fence

Pole
Trafficlight

Trafficsign
Vegetation
Terrain
Sky

Person
Rider

Car

Truck

Bus

Train
Motorcycle
Bicycle
Void




augmented L
®m VISION "\

I
Erfassung des “Zustandes” im Fahrzeug: Human Pose Estimation
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Die Infrastruktur: Smart Traffic Analytics
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Die Infrastruktur: Smart Traffic Analytics — Start-up: www.ikara.ai

-1
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ENNOS — Eingebettete Neuronale Netze fiir Optische Sensoren

I_ - PC bypass
|
RGB camera i FPGA
LVDS = |
FullHD (->4Mpx) e I RGB
10 fps (->50fps) Distortion I image
correction < |
+ a [\ Resampling
ToF camera preprocessing g MAC | depth
LVDS = CNN [ Postprocessing .
200x200 pixel 2
?? fps B Masking
segmen
IMU SPI tation

)

Personen-Erkennung Fahrzeug-Erkennung Hand-Erkennung
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Zusammenfassung

« Eingebettete Losung oder ,,Edge Computing®
wird eine zentrale Rolle spielen

« Hybride KI-Systeme

(XX X}
] Ll 223 L 3
‘90000

« Wir benétigen
» Energie-effiziente Losungen “Green AI"
« Verlassige KI-Systeme

« LoOsung eines KI-Systems muss immer
nachvollziehbar sein (Erklarbarkeit)
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o DFKI GmbH

Department Augmented Vision
Trippstadterstr. 122

Tha N k you for you I atte nt|0n | D-67663 Kaiserslautern

Prof. Didier Stricker
didier.stricker@dfki.de
http://av.dfki.de/
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