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Historische Paradigmen der BV

Cognitive Systems Lab

- Uber die Jahre entwickelte sich das vorherrschende Paradigma in der BV
— Von ,analytischen® (von Experten ausgedachten) Methoden
— Zu ,machine learning“ (an Daten maschinell gelernten) Methoden.

 Bis auf im Bereich 3D-Geometrie aus Bilddaten.
— Denn es gibt gutes Modell fiir Kamera (Perspektive 3D Welt->2D Bild)

Quellen der Bilder auf den ndchsten Seiten

» Kyle Hounslow: Tennis Ball Tracking Using openCV,
https://www.youtube.com/watch?v=XKzQ3-iOK7k

« Sulman Baig: People Detection with HOG (Histogram of Oriented Gradients) and SVM
(Support Vector Machines), https://www.youtube.com/watch?v=b DSTuxdGDw

« Joseph Redmon and Ali Farhadi, YOLO9000: Better, Faster, Stronger, CVPR 2017,
https://arxiv.org/abs/1612.08242/ , https://pjreddie.com/darknet/yolo/
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Paradigmen bel Audio/Bewegungﬁ nl Radlad e e

* Regressionsprobleme mit IMU
— Also Posenschatzung mit verschiedenartiger Zusatzinfo
— Modellbasierte Methoden (Kalman Filter, etc.) dominieren
— ...weil gute Modelle verfigbar
— Oft zusammen mit Kamera + perspektivischer Gleichung

« Klassifikationsprobleme mit IMU
— Analytische Merkmale + Machine Learning
— Unseres Wissens vorherrschend

» Audio/Speech
— Klassifikationsprobleme (zB. Spracherkennung)
— Regressionsprobleme (zB. Sprachsynthese)
— Im Moment basieren die besten Systeme auf Deep Learning
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Ballverfolgung A MSIS ((‘ESL

Cognitive Systems Lab

» Kameras
verfolgen mehre
fliegende Balle

» Balle als Kreise
erkennen

» Kreise gemal
Fluggleichung zu
Flugbahnen
zusammensetzen

» Quelle: DLR/DFKI
Bcatch,
U. Frese,
B. Bauml, O.
Birbach, H. Taubig
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Realtime Perception for Catching a Flying Ball
with a Mobile Humanoid
Oliver Birbach, Udo Frese, Berthold Bauml

DFKI, Safe and Secure DLR, Institute of Robotics and
Cognitive Systems Mechatronics




Uberblick Ballverfolgung

Cognitive Systems Lab
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Anwendung: SLAM mit Dronen

Real-tife Planning and mapping (map shown for z<3.25m)
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Quelle: exyn technologies, exyn.com,
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Cognitive Systems Lab

Fully Autonomous Aerial Robot for Mine Inspectipn/and Mapping

Stope Flight: Beyond Visual Line-of-Sight and Compmiunications Range
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Room and Pillar g:nestone Mlne
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A3R Fully Autonomous Exploration & 3D Mapping
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SLAM Systemarchitektur ‘.M&IS_ («-’—SL

Cognitive Systems Lab

Regelung (100Hz) Lokales SLAM (10Hz) Globales SLAM (<1Hz)
@ | Vor- | Kanten
ver. +
\ | Mat- +  Graphvon Mat-

© Vor-
g — . [ ” — .
ver. / ching Knoten lokalen Karten | ching

uu@* il '
Ver. :
Ausgleichs

: rechnun
| Locali | g
zation
@ | Posen- | | Map- [+ _ Lokale _| Globale
integrator ping Karte Karte
—
J' \ 4 L 4
Flug- Kollisions- : : Weg- _ Mission
< — “ <
regler vermeid. Trajektorie planung

Universitat
Bremen
Sensordatenverarbeitung WS24/25 14



	Folie 1: AnwendungSBeispiele (14c)
	Folie 2: Historische Paradigmen der BV
	Folie 3
	Folie 4
	Folie 5
	Folie 6: Paradigmen bei Audio / Bewegung
	Folie 7: Ballverfolgung
	Folie 8
	Folie 9: Überblick Ballverfolgung
	Folie 10: Anwendung: SLAM mit Dronen
	Folie 11
	Folie 12
	Folie 13
	Folie 14: SLAM Systemarchitektur

