
OBJEKT DETEKTION

Zur Vorhersage der Position von Objekten im Bild
wird ein neuronales Netzwerk genutzt. Weiters
muss das Netzwerk mit Daten aus der
Arbeitsumgebung trainiert werden, um diese zu
erreichen. Bei Abweichungen von der
Trainingsumgebung kann es zu Ausreißern kommen.

UWB LOKALISATION

Mittels an den Ecken des Sortierbereichs an‐
gebrachter Anchors (rot) kann durch Trilateration die
Position des Handschuhs ermittelt werden. Um diese
3D Position mit der Vorhersage des neuronalen
Netzes abzugleichen, wird sie in das 2D
Koordinatensystem der Kamera überführt.

ZIELE

Müll verändert sich ständig, deshalb werden Techniken entwickelt um als Basis für ein
Müll‐Sortierungs‐Assistenz‐System zu dienen. Ziel hierbei ist es einerseits von
SortierarbeiterInnen zu lernen, andererseits diese bei ihrer Arbeit kognitiv zu
unterstützen. Ein Baustein dieses Systems bildet die Verwendung von Ultra‐Breitband
Lokalisation, um einen Objekt Detektor anzulernen.
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BEITRAG

Wissenschaftlicher Beitrag
 Verstärkung von objekt‐detektion mit Transformer Mechanismen
 Tragbare Ultra‐Breitband Lokalisation mit Hardware von der Stange
 Multimodales sich selbst anpassendes Aufgabenlernen

Wirtschaftlicher Beitrag
 Selbstlernendes Müll‐sortier‐System 
 Unterstützung von Arbeitern bei aussortieren 
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Multi‐modal transfer learning

Carion, N. et al. (2020, August). End‐to‐end object detection with transformers.  In European conference on computer vision (pp. 213‐229). Cham: Springer

ERGEBNISSE

ROOT MEAN 
SQUARE 

(RMS)

MEAN 
ABSOLUTE 

ERROR (MAE)
PIXELS [PX]

169.77163.32
UWB TO REAL 

LOCATION

97.0785.23
UWB TO
OBJECT

DETECTION


