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Motivation und Aufgabenstellung
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Ziel: Kombination von

Multi-Modalen Neuronalen Netzwerken

+ Verarbeitung unterschiedlicher Sensordaten

e Bessere Pradiktionen
e Hohere Robustheit

Multi-Task Neuronale Netzwerken: 3

* Gleichzeitige Erfullung mehrerer Aufgaben

* Reduzierung von Trainings- und Ausflhrungszeit
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Realisierung
Modulare Netzwerkarchitektur
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Zeltrelhen Daten

Trainingsframework eweiterung von 4

Multi-Modale Datensatze Training

* Single-Task : - . _ )
9 * Verschiedene Trainingsmodi + Evaluierungsfunktionen fur

Bodentypenklassifikation 4 : . :
+ Multi-Task Treppendetektion & Modellkonfiguration Objekterkennung und
Klassifizierung

Bodentypenklassifikation
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Ergebnis und Fazit

Evaluierung des Multi-Modalen Multi-Task Netzwerks

Pradiktions Qualitit der Modelle Modelllaufzeiten pro Datenpunkt
* Vergleichbare Pradiktionsqualitat von Multi-Task und * (nahezu) Halbierung der Modelllaufzeit

Single-Task Netzwerken : .
g * Reduzierung der Parameter Anzahl um 5 Mio. im

Vergleich zu einzelnen Netzwerken

Weitere Ergebnisse Ausblick

* Multi-Modaler Multi-Task Datensatz * Untersuchung weiterer Netzwerkkomponenten

+ Erweiterung des Trainingsframeworks fur Multi-Task  Feature Extraktoren, Fusionsmechanismen, Task-
Learning Heads

+ Entwicklung einer modularen, erweiterbaren Neuronalen * Integration weiterer Sensoren (Bsp. Lidar, Stereokameras)
Netzwerkarchitektur + Erweiterung um neue Aufgaben (allg. Objekterkennung,

Tiefenschatzung, etc.)
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