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A feladatok — Mit kell latnia az autonak?
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Kamera

» Az emberek is elsGsorban latas alapjan vezetnek
» Nagyobb felbontas -> nagyobb hatétavolsag
» Nagyobb FPS -> jobb reakcioidd

» Magas szemantikus informaciotartalom
» Egyszerlden hasznalhaté konvolucios neuralis hal6zatokkal

(a) [nput Image (b) Feature Map (c) Pyramid Pooling Module (d) Final Prediction

Source: https://hszhao.github.io/projects/pspnet/
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RADAR és Ultrahang

» RADAR

» Pontos tavolsag és sebesség méreés
» Nagy hatétavolsag (akar 200+ m)

» Ultrahang
» Kozeli érzékelés _

» Kis felbontas

» Rossz latasi viszonyokban is megbizhatdak
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LIDAR

» 3D pontfelho érzékelés ~cm pontossaggal
» Manapsag tipikusan 32-64 csatorna
» Jellemz6en 80-120 m hatotavolsag
» Jelenleg magas koltséggel jar
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GPS/IMU

» Mdhold alapt helymeghatarozas é@

» Optimalis esetben ~0,5 m pontossag I e s

~~~~~~~~ data center

» Alagutban nem hasznalhaté ... o Y EE 22
= : e

8 Reference station _.~""

,,,,,

Ground station/

network _.-” 7 i Uplink to GEO satellites

» Inercia mérbéegyseg
» Giroszkopok
» Gyorsulasmeérok

4
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Nagy felbontasu térkép

» A HD térkép pontos a priori informaciot ad a helyszinrdl, de
» Alkalmazkodni kell a valtozasokhoz, pl. utfeluijitas, terelés, stb.
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Szenzor fuzio — A teljes kep

» 360° kornyezeti modell

» Megbizhatdsag és redundancia

» Kalibracio és szinkronizacio
» Korai vagy késai fuzié?

Passive Visual

Proximity
Detection
5
Sensor Cost 4 Range
3
Sensor size i Resolution
0
Detects speed Works in dark
Provides Colour / . .
Contrast Works in bright

Works in snow/
fog / rain
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Radar

Proximity
Detection
5

Sensor Cost,

Range

Sensor size Resolution

Detects speed Works in dark
Provides Colour / . .
Contrast Works in bright
Works in snow/ fog
/ rain

Lidar
Proximity
Detection
5
Sensor Cost 4 Range
3
Sensor size :7[ Resolution

Detects speed Works in dark

Provides Colour /

Works in bright
Contrast SLgug L

Works in snow/
fog / rain
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obstacles

_-f?’ unexplored terrain Pl "f:-;' - § é A .
, : [
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Szenzor fuzio péelda

» Eltérd reprezentaciok

Multi-level segmentation Unimodal
Data & Feature Extraction Classification

Late Fusion Classification
& Post-processing CRF

/Point cloud\ i Image b

Source: https://deepdrive.berkeley.edu/project/outdoor-semantic-scene-segmentation-multi-modal-sensor
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Mennyi adatra van szukség?

Kamera Stereo 10 FPS Stereo 17 FPS Mono 720p 30 FPS
LIDAR Velodyne HDL64-E - -
RADAR - - -
GPS/IMU + + +
Meéret 180 GB 389 GB 3.5TB
Helyszin(ek) Karlsruhe 50 varos New York, Berkeley,
Németorszagban SFO, Bay area
ld6szak Nappal Tavasz-6sz nappal Valtozatos
ldéjarasi viszonyok JO Jo / Kbzepes Valtozatos
Osztalyok szama 8 30 40
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360°, 12 Hz
32 Ch, 20 Hz
5x LRR, 13 Hz
+
1+ TB

Boston,
Szingapur

Valtozatos

Valtozatos
25
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Sebesség vs. pontossag?

40
Faster R-CNN w/ResNet, Hi Meta Architecture
S @ Faster RCNN W RFCN @ SSD
—-— - - — - - . e - - - - —O- —-— —
35 R-FCN w/ - —'6— @) O
ResNet‘:Jl-li Res, ~ O @ ce /

100 Proposals é ~ @ ] O

Faster R-CNN w/Inception
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O Feature Extractor
20 O Inception Resnet V2
@ Inception V2
SSD w/Inception V2, Lo Res @ Inception V3
15 SSD w/MobileNet, Lo Res @ MobileNet
@ Resnet 101
@ VGG
10
0 200 400 600 800 1000

GPU Time

Source: https://arxiv.org/pdf/1611.10012.pdf
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A mostly complete chart of
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Generative Adversarial Network (GAN)  Liguid State Machine (LSM)  xtreme Learning Mackine (M) Echa State Netuork (ESN)
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Hlewral Tur

Klasszikus algoritmusok Sofware 2.0
(pl. Semi-Global Matching) »
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