
Experiments	  
•  Dataset	  
	  	  	  	  	  	  -‐	  Camera	  +	  laser	  line	  scanner	  
	  	  	  	  	  	  -‐	  29	  seman0c	  categories	  
	  
•  Comparisons	  
	  	  	  	  	  	  -‐	  2D:	  	  	  	  	  	  Only	  image	  regions	  [1]	  
	  	  	  	  	  	  -‐	  3D:	  	  	  	  	  	  Only	  point	  cloud	  regions	  [2]	  
	  	  	  	  	  	  -‐	  2D+A:	  Augment	  w.	  3D	  features	  
	  	  	  	  	  	  -‐	  3D+A:	  Augment	  w.	  2D	  features	  
	  	  	  	  	  	  -‐	  Co:	  	  	  	  	  	  Co-‐inference	  (this	  work)	  
	  	  	  	  	  	  -‐	  Co+A:	  Augment	  w.	  2D/3D	  features	  
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Mul6-‐modal	  Scene	  Understanding	  
•  Joint	  image	  and	  3D	  point	  cloud	  scene	  understanding	  

	  

•  Without	  1-‐to-‐1	  pixel-‐to-‐point	  correspondences	  

•  Fundamental	  challenges	  

	  
	  
	  
•  Inference	  driven	  by	  2D	  segmenta6on	  L	  

•  Inference	  driven	  by	  3D	  segmenta6on	  L	  

Inference	  Machines	  [1]	  [2]	  
•  Structured	  predic6on	  as	  a	  sequence	  of	  predic6ons	   •  Contextual	  informa6on	  

Co-‐Inference	  Machines	  
•  Joint	  inference	  over	  region	  hierarchies	  in	  each	  domain	   •  Feature	  for	  region	  xk	  in	  domain	  i	  

	  
	  
•  Context	  from	  soO	  correspondences	  
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A)	  Camera	  occluded	  
B)	  Object	  specularity	  
C)	  Laser	  occluded	  
D)	  Sampling	  rate	  
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