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Grupo TIC-198, Sistemas Inteligentes y Mineria de Datos, de la UHU

* En este proyecto 7 doctores:
* J. Aroba, F.J. Moreno, J.M. Martin, F.A. Marquez, A.M. Roldan, A.A. Marquez y A. Peregrin

* Contratado graduado en Ingenieria en Informatica, Pre-doc, TC durante 2 afios.

e Lineas del Grupo:
* Inteligencia Artificial: Inteligencia Computacional
* Ciencia de los Datos: Big Data, Mineria de Datos: Descripcion / Prediccion
* Computacion Flexible: Logica Borrosa, Sistemas Borrosos Evolutivos, Agrupamiento Borroso...

* Machine Learning, Aprendizaje Profundo (Deep Learning)

Artificial
Intelligence

Machine
Learning
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Objetivos:
- Genérico: Inteligencia Computacional aplicada a UHU-KTTSeadrones
- Particulares:

1. Prioritario: Seguimiento de especies piscicolas utilizando aprendizaje profundo
> P
d’_” e -

2. Complementarios:

il
2.1. Analisis de datos de los sensores del vehiculo submarino .

transfronterizo de ciencias marinas y pesqueras (POCTEP 0622-KTTSEADRONES-5-E)

2.2. Elementos de control del vehiculo submarino
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Aprendizaje Profundo (Deep Learning)
Seguimiento de especies piscicolas en explotaciones

* No es un problema nuevo...
* Procesamiento de imagenes:

1. Grabacién en video del banco (atraido mediante

alimentacion) =] §
LLLLLLL LAY
2. Procesamiento individual e independiente de R o ol
> Vi R::;,. poa | =
fotogramas — m‘“‘j:‘ﬁgm kL))
“ 4 = R T | ~ /
3. Aplicar filtros para marcar la posicion de los ) == . =

peces, contar... etc. (empleando conocimiento de e

las especies: formas, tamafios, etc)

transfronterizo de ciencias marinas y pesqueras (POCTEP 0622-KTTSEADRONES-5-E)

4. Algoritmo para conteo: so de heuristicas para

Conocimiento y transferencia de tecnologia sobre vehiculos aéreos y acuaticos para el desarrollo

area, superposiciones, etc.

5. Emplear promedio de distintos fotogramas
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Aprendizaje Profundo (Deep Learning)
Seguimiento de especies piscicolas en explotaciones

* No es un problema nuevo...

* Procesamiento de imagenes:

3. Aplicar filtros: Ajuste del contraste
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Aprendizaje Profundo (Deep Learning)
Seguimiento de especies piscicolas en explotaciones

* No es un problema nuevo...
* Procesamiento de imagenes:

3. Aplicar filtros: Umbralizacidon de la luminancia
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Espafa - Portugal

Aprendizaje Profundo (Deep Learning)
Seguimiento de especies piscicolas en explotaciones

* No es un problema nuevo...
* Procesamiento de imagenes:

3. Aplicar filtros: Deteccidon de contornos + uso de informacién morfolégica
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Espafa - Portugal

Aprendizaje Profundo (Deep Learning)
Seguimiento de especies piscicolas en explotaciones

* No es un problema nuevo...
* Procesamiento de imagenes:
3. Aplicar filtros: Sustraccion de fondo + umbral de luminancia
(s .‘ 1 X T
rl 7 7
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Fondo Original - Fondo + umbral de luminancia
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Aprendizaje Profundo (Deep Learning)
Seguimiento de especies piscicolas en explotaciones

* No es un problema nuevo...
* Problemas:
* Enla practica: error creciente con el aumento de individuos

* Dependiente de la superficie (problema de la distancia) y/o forma de la especie

e Ruido
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Aprendizaje Profundo (Deep Learning)
- Inteligencia Artificial: Maquinas creadas para imitar comportamientos humanos
- Machine Learning: Maquinas que aprenden a imitar comportamientos humanos

- Deep Learning: Maquinas que empleando RRNNAA muy complejas, aprenden por si
mismas no solo a realizar tareas dificiles, sino también los recursos a utilizar para

conseguirlo.

Machine Learning

G &y 5L

Input Feature extraction Classification Output

Deep Learning

G, — o —

Input Feature extraction + Classification Output
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Aprendizaje Profundo (Deep Learning)
- Técnica disruptiva de vanguardia
- Utilidad del Deep Learning:

- ldentificacion de: clientes, actitudes, fraudes, amenazas, textos, voces, etc...

- Reconocimiento imagenes: objetos, personas, caras, emociones faciales, animales,

logotipos, radiografias, resonancias magnéticas, afecciones en la piel, etc...

transfronterizo de ciencias marinas y pesqueras (POCTEP 0622-KTTSEADRONES-5-E)
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Aprendizaje Profundo (Deep Learning)

Seguimiento de especies piscicolas

* Seguimiento de especies piscicolas mediante Deep Learning
* Pasos:

1. Adquirir datos: mayor volumen posible

* Sensores principales: Sonar, cdmara, lidar 3D

Otros: PH, oxigeno, posicion, ...

f .

Data Cloud
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Aprendizaje Profundo (Deep Learning)
Seguimiento de especies piscicolas

* Seguimiento de especies piscicolas mediante Deep Learning
* Pasos:

2. Machine Learning: Entrenar las RRNN, partiendo de distintos modelos

— — &7 —

Datos almacenados Preprocesamiento Entrenamiento de las RNs Validacion

>
— v

3. Extraer conclusiones aplicables al robot submarino: &

transfronterizo de ciencias marinas y pesqueras (POCTEP 0622-KTTSEADRONES-5-E)

 Determinar el conjunto minimo necesario,

o

* Influir en el disefio de estrategias de navegacion, etc.
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Aprendizaje Profundo (Deep Learning)
Seguimiento de especies piscicolas

* Seguimiento de especies piscicolas mediante Deep Learning
* Pasos:

4. Navegacion del vehiculo submarino con Inferencia (tiempo real, o casi):

N\

Informe
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Aprendizaje Profundo (Deep Learning)

Servidor para entrenamiento:

10x GPU NVIDIA Quadro RTX6000 y 24 GB de RAM ECC

* 2x Intel Xeon Gold 6230 (20 cores/40 threads)

* 512 GB de RAM

* Potencia en DL: 1.305 Tensor TFLOPS

* Potencia de calculo paralelo:
* 163 TFLOPS en FP32
* 326 TFLOPS en FP16

* Nducleos:

* NVIDIA Tensor 5.760
* Nucleos CUDA: 46.080




_

@ nlerreg @ D
Espana-Portugal S Acciones 1.3,2.3 y.3.3

Aplicacion.de Técnicasde Intéligencia Computacional
Huelva, 11 de diciembre de 2019

Big Data

Las 4V de Big Data

El Big Data es el conjunto de tecnologias e

que permiten almacenar y procesar

VERACIDAD

Incertidumbre
en los datos

conjuntos de datos que por sus especiales
caracteristicas (volumen, velocidad, , | : o e
variedad, etc.), no podrian gestionarse con

técnicas convencionales.
VARIEDAD

Diferentes

VELOCIDAD

Rapidez de cambio . fuentes de datos
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Big Data
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Big Data

Cluster para Big Data:

* 5nodos 10X_'
) (intel)’
e 10x CPUs Xeon Silver 4210: 2.2/3.2 GHz (10 cores / 20 threads) xeon: |1

SILVER
inside”

* 1,256 TB de RAM e

e 40 TB de almacenamiento

e Cluster Apache Spark
e HDFS3
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Computacion Flexible (Soft Computing)

Analisis de datos de los sensores del vehiculo (objetivo complementario 2.1):

* Mineria de Datos:
* No supervisado: Agrupamiento borroso (fuzzy)
* Supervisado: Modelado borroso, etc.

* Aprendizaje Federado

5= }m=

19—

Miner: Servidor con 40 cores
y 192 GB de RAM del TIC-198

transfronterizo de ciencias marinas y pesqueras (POCTEP 0622-KTTSEADRONES-5-E)
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Computacion Flexible (Soft Computing)

Elementos de control del vehiculo submarino (objetivo complementario 2.2):

e Control borroso:
* Implementacion de mddulos de fusidn sensorial y/o conductas empleando:
o Xfuzzy ? -
.c\{ INZZ2Y
* Desarrollo de elementos de control con ajuste en-linea automatico

f My L e |[Ri=ff X & B, THENY b5 L2
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=0 1 0 f—
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