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+ Umela intelligence vyuzivajici neuronove site

CO Je deep + "deep” kvuli “hloubce” vrstev
. + Vyuziti v mnoha odveétvich
learning?

Deep neural network
Input layer Multiple hidden layers Output layer

Artificial Intelligence

Machine
Learning

Deep
Learning




Trénovani
neuronovych siti

+ Minimalizace ztratové funkce
+ Backpropagation, gradient descent
+ Aktivacni funkce, vahy

+ Revoluce s GPU
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Rastrova data

Input tile

+ 512 512

+ CNN - konvolucni neuronove site

+ Uceni na vice urovnich pomoci filtrd

+ Kontextualni pristup

Segmentation

> > >
512 64 *
———————————————————— > »> » =
— convolution (3x3)
1024 512 *
_______ > N N " - 9 copy and crop
1024 4 4 up-convolution (2x2)
> > %

v max pooling (2x2)




+ Klasifikace

TYPY raStrOV?Ch + Detekce objektd (SSD)

+ Sémanticka (instancni) segmentace (UNET)

neuronOV?Ch siti + Detekce hran (BDCN, HED)

Chip Classification Object Detection Semantic Segmentation
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+Detekce mokradu

+Segmentace a vektorizace vrstevnic
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Detekce mokradu

+ Mapy TM10, oblast Ceského Svycarska

+ Dva pristupy: detekce (SSD) a segmentace (UNET)

+ Trénovaci mnoziny Trebonsko a Podyji

+ Detekce: 30x30 px, pul milionu, stride 10, RESNET50
+ Segmentace: 200x200 px, 32 tis., stride 100

+ V obou pripadech trénink néco pres 24h




+ Mapy SMO-5 prvni vydani

Segmentace + Klasifikace pixelu
Vrstevnic + 3 testované site (HED, BDCN, UNET), VGG16

+ Trénovaci data vytvorena z jiz obkreslenych vrstevnic (buf 1m)

rybnikem

Nl



|
~ \ | :
I

Segmentace
vrstevmc

+ Modre model s dvakrat vetsi trénovaci mnozinou
+ 130 000 proti 260 000 obrazk
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