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Zrownowazone widzenie komputerowe dla maszyn autonomicznych

Gléwnym celem grantu jest opracowywanie zrownowazonych metod widzenia komputerowego dla maszyn
autonomicznych, ktére zakladaja ograniczone zasoby i réznorodnos$¢ sensoréw. Badamy takie kwestie jak
dostosowanie modeli uczenia maszynowego do nowych typéw danych uzyskiwanych, np. za pomoca kamer
zdarzeniowych, oraz wprowadzamy nowe architektury odpowiednie dla ograniczonych zasobéw obliczeniowych.
Skupiamy si¢ na teorii uczenia maszynowego a nie na aspekcie sprzgtowym, biorgc pod uwage kwestie Srodowiskowe,
ktére sg niezwykle istotnym aspektem rozwoju uczenia maszynowego. Dlatego priorytetem sa metody, ktére nie
tylko poprawiajg wydajno$¢ i skuteczno$¢ modeli, ale takze ograniczaja Slad weglowy. Takie podejscie przekiada
sie na potencjalnie wigksza ilo§¢ zastosowari opisywanych maszyn, przy ograniczeniu negatywnego wptywu
technologii na srodowisko.

Ochrona zwierzat, wykrywanie pozaréw lub wsparcie sluzb bezpieczenistwa. Nasze rozwigzania potenc-
jalnie mogtyby by¢ wykorzystywane w dronach jako narzedzie wspierajace ochrong parkéw narodowych, w
tym zwierzat przed klusownictwem. Pozwalaja one na szybkie i skuteczne monitorowanie duzych obszaréw
ladowych w odlegtych miejscach dzigki panoramicznemu widzeniu i specjalistycznym danym. W rezultacie,
mozliwe jest np. monitorowanie wedrowek zwierzat albo wezesne wykrycie pozaru w lesie. Obecnie istniejg
drony, ktére mogg petni¢ takie funkcje, ale ich obstuga wymaga specjalnie przeszkolonego personelu. Pojawiaja
si¢ rowniez ograniczenia zwigzane ze sprzgtem. Aby, mogly dziala¢ autonomicznie, z minimalnym wsparciem
cztowieka, musza by¢ w stanie wykrywac i identyfikowa¢ zwierzeta lub pozary laséw bez pomocy z zewnatrz,
a nastepnie podejmowac odpowiednie dziatania. Zastosowanie to doskonale wpisuje si¢ w cele naszej grupy,
wsrdd ktérych wymienié nalezy wprowadzanie nowatorskich metod aktywnej eksploracji wizualne;j.

Roboty widzace jak... ludzie. Jednym z interesujacych nas zagadnieni jest aktywna eksploracja wizualna.
Maszyny nie obserwuja otoczenia jak ludzie. Wynika to chociazby z faktu, ze mozliwosci sensoréw czy ogranic-
zony rozmiar baterii nie pozwalaja analizowa¢ maszynie calego otoczenia jednoczesnie. Dlatego wyzwaniem dla
pojazdu autonomicznego jest analiza otoczenia, a takze decyzja na czym skupic¢ uwage i jakie kolejne kroki podjaé.
Innymi stowy, aktywna eksploracja adresuje problem ograniczonych mozliwosci sensoréw w scenariuszach
rzeczywistych, gdzie kolejne obserwacje sg aktywnie wybierane na podstawie otoczenia. Na przyktad sensory
robotéw majg ograniczone pole widzenia, otoczenie ciggle si¢ zmienia, a koszty obliczeniowe sg wysokie, co
komplikuje zdobycie kompletnych informacji o otoczeniu. Dlatego aby wnioskowa¢ o calym otoczeniu, agent
musi najbardziej efektywnie prébkowaé nowe obserwacje. Rozwigzujemy ten problem, wprowadzajac nowe
techniki oparte np. na dobrze generalizujacych si¢ transformerach.

Szybka adaptacja kluczem do sukcesu. Waznym aspektem naszych badan jest wprowadzenie modeli zdolnych
do generalizacji, tak aby model wytrenowany dla jednego Srodowiska (takiego jak preria) mégt by¢ szybko
dostosowany do nowego (takiego jak dzungla). W tym celu wprowadzamy nowatorskie podej$cia do uczenia
samo-nadzorowanego, ktére trenuje model bez wykorzystania etykiet, co jest z kolei korzystne dla zastosowan w
réznorodnych dziedzinach. W rezultacie niejako recyklingujemy modele, znaczaco zmniejszajac wymagana w
treningu ilo$¢ energii.



