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Problemstellung

e Konnte die Drohne bei Konzentrationsverlust des Operators mithilfe eines Deep Lear-
ning Verfahrens selbststandig navigieren?

e Konnten Gegenstande und Personen im Gefahrenbereich dann auch mithilfe von Deep

| earning automatisch erkannt werden?

e KOnnte raumliche Tiefe mithilfe von Deep Learning gewonnen werden, auch wenn kei-

ne Sensorik zur Entfernungsmessung zur Verfugung steht?

Die Drohne nahert sich einem bewusstlosen Arbeiter

Idee und Konzept

Drohne Kunstliche Intelligenz Steuergerat

m_,o » :;:;:':;:;:;E':: e Einsatz eines CNNSs als Navigationshilte fur den Drohnenoperator
- @ — P””g””” Q%) e Objekterkennung zur Detektion von \Warnschildern
/-m Limmnig e Segmentierung zur Erkennung von Personen und Unfallauslosern (z.B. Gasflasche)
- e Tiefenbildeinschatzung als Sensorikersatz
T stevreen e Aufbau von Kartenmodellen unter Einsatz neuronaler Netze

Konzept der selbstnavigierenden Drohne mithilfe von KI

Technische Umsetzung

e Implementierung und Training eines neuronalen Faltungsnetzes e Modifikation und Training eines neuronalen Netzes zur Tiefen-
(CNN) mittels Keras und ca. 90.000 aufgenommenen Bildern zur Schétzung in Raumlichkeiten des Gefahrenbereichs zur Bereitstel-

relativen Lokalisierung und Navigation in Korridoren lung einer lokalen 3D-Ansicht
e Automatisierte Generierung von neuen Datensatzen fir die Ob-  ® Segmentierung von Korridorboden mit Deeplab-ResNet und Fusi-
jekterkennung mithilfe von OpenCV on zu einer 2D-Karte mit ORB2-SLAM zur Trajektorienbestimmung
e Datensétze der semantischen Segmentierung: PascalVoc und Per- ® Evaluierung verschiedener neuronaler Netze (5SD, RFCN, Struct-
sonPart 2Depth, DenseDepth, CNNDepth, RefineNet, RefineNet Light,
ResNet)

Semantische Segmentierung zur Erkennung von Korperteilen Oben links: Original. Unten links: Tiefenbild. Rechts: Punktewolke
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