The inner workings of a computer
vision project
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InVilLab & Al

= Personalised Medicine
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InVilLab & Al

= Melanoma Detection
= Infrarood
= Timeseries - Segmentatie
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InViLab & Al

= Pointcloud reduction Autonome voertuigen genereren >1K punten/s.
= Gausian Proces
= Graph Neural Networks (toekomst)
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InVilLab & Al

Parameter Optimalisatie
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InVilLab & Al

= Corrosion monitoring
= Hyperspectraal metingen
= Principal component analysis
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InViLab & Al

= Seaweed growth monitoring

Jeroen Gerlo
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= Stereoscopie
= Segmentatie met Deeplab v3
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InVilLab & Al

= Skeleton tracking and mapping

= RGBenlIR

= Pose estimation
Facebook Detectron
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InVilLab & Al

= Qilspill detection

= Drone beelden:

* RGB
* Hyperspectraal
* SWIR

= Pyramid Scene Parsing Network
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InViLab & Al

= Textile inspection

A\

University of Antwerp '+ .
l} Faculty of Applied Invl Lab
- I Engineering “ University of Antwerp

‘l » !“

Input image

Output mask Truth mask

—

Ritchie Heirmans
Researcher

250

500 1000




Aan de slag met industriéle camera’s en Machine Learning
voor computer visie

= Wat zijn de belangrijkste componenten?
= Wat is Computer visie?

= Wat is Machine Learning?
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Belangrijkste componenten

= Hardware

Camera / Optics / Belichting
PC/server, liefst met €& nviIDIA -GPU
CUDA

lokaal of cloud
= Software

Image acquisition software GENPYCAM
@ python O PyTorch
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Wat is computer visie

= Computers in staat stellen visuele informatie te verwerken, te begrijpen en te
Interpreteren:
= objecten detecteren en herkennen
= gezichten en gebaren te identificeren
= beweging te detecteren

= Maar hoe ziet een
computer een afbeelding?
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Wat is computer visie

« Computers in staat stellen visuele informatie te verwerken, te
begrijpen en te interpreteren:
= objecten detecteren en herkennen
= gezichten en gebaren te identificeren
= beweging te detecteren

= Wat maakt dat we dit object
als een hond herkennen?
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Wat is computer visie

= Op zoek naar features: randen, kleur, afmetingen...

121 10 78 213 125

48 152 68 125 111
145 | 78 - 89 \
154 fm 56 200 66

214 a7 45 102 45 M Oge I ij k
een rand

Geen rand

16




Wat is Machine Learning

Artificiele Intelligentie

De wetenschap toegewijd om
Artificiéle Intelligentie machines te laten denken en
handelen zoals mensen.

Machine Learning

Machine Learning Laat computer toe om taken uit
te voeren zonder expliciete
programmatie.

Deep _
Learning Deep Learning

Een onderdeel van ML gebaseerd
op Neurale netwerken
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Machine Learning workflow

Data verzamelen Model trainen Model verbeteren

Vooronderzoek Data voorbereiden Model implementeren

DOI: 10.3389/fphar.2021.720694
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http://dx.doi.org/10.3389/fphar.2021.720694

Classificeren van neurale netwerken

Trainingsmethode:
supervised, unsupervised, reinforcement learning.

Output:
classification, object detection, object segmentation, instance segmentation.

Architectuur:
feedforward, recurrente en convolutionele netwerken.

Diepte:
ondiepe netwerken en diepe netwerken.
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Supervised — Unsupervised — Reinforcement learning

Machine
Learning

Supervised
Learning

Unsupervised
Learning

Reinforcement

Learning

Model training with labelled data

Model training with unlabelled data Model take actions in the environment then
/ \ \ received state updates and feedbacks
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http://dx.doi.org/10.3389/fphar.2021.720694

Image classification, object detection, object segmentation

Semantic Classification Object Instance
Segmentation + Localization Detection Segmentation
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Soorten neurale netwerken die geschikt zijn voor
kwaliteitsinspectie

2. Auto-encoder Neural Networks

1. unsupervised
2. clustering of the data
3. detectie van anomalieén in beelden of gegevens.

3. Recurrent Neural Networks (RNNs)

1. patroonherkenning in sequentiéle gegevens, zoals tijdreeksen, taal, video.
2. Vorige input beinvloed nieuwe input en output
3. monitoren van productieprocessen en het detecteren van afwijkingen in de volgorde of patronen van productiegegevens.
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Engineering

Next up:
Bart Ribbens
Cameras and lighting
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