
日程安排
9:30 -10:15   英特尔：oneAPI 生态与现状介绍

10:15-10:20    互动有礼

合作伙伴分享

10:20-10:40
汇川视觉：oneAPI 开发套件在 CV 视觉领域

应用案例分享

10:40-11:00
卫宁健康：人工智能实验室医疗

AI 探索和实践

11:00-11:20
恒安嘉新：Intel® oneAPI 加速

基于 AI 的公民证件保护应

11:20-11:40 复旦大学：oneAPI 驱动机器学习加速

11:40-11:45 互动有礼
11:45-13:00 午餐

13:00-13:05 互动有礼

黑客松大赛

13:05-13:20 英特尔：oneAPI 黑客松大赛介绍

13:20-13:30
南开大学：基于 oneAPI 的大规模图计算异

构加速框架设计

13:30-13:40
中国科学技术大学：基于T2S的oneAPI张量

计算后端

13:40-13:50
兴业数字金融：基于机器学习的欺诈风险识

别

13:50-13:55 互动有礼

技术培训

13:55-15:25 英特尔：oneAPI 异构计算编程模式

15:25-15:30 互动有礼

15:30-17:00
英特尔：使用 Intel® 优化的AI框架，释放

Intel® XPU 的动能，加速 AI

17:00-17:05 问卷 抽奖



葛锦洲

oneAPI 开发套件在 CV 
视觉领域应用案例分享

CV 算法工程师

南京汇川视觉

葛锦洲，南京汇川视觉 CV 算法工程师，
有较丰富的视觉算法应用设计及性能优化

实战经验

• 使用 DPCT 工具实现光度立体算子 CUDA 代码到
DPC++ 核显代码的迁移，快速完成 OCR 场景图像预处
理的异构部署；

• 使用 vTune 工具协助分析性能瓶颈，实现 Sobel 算子
的异构优化;

• 使用 Intel® 高性能库 IPP 优化 dft 算子的效率性能;
• 使用 Intel® 编译器提升形状匹配算子效率性能，提升工

业场景缺陷检测预处理、标定对位场景定位效率性能
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项目概述1

核心竞争力分析2

oneAPI优化3

性能提升4
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Jinovision高效、开放、智能的工业视觉平台软件

█  高效
⚫ 直观易用的流程图式开发模式
⚫ 组态式界面开发
⚫ 轻量级配方式一键换型

█  开放
⚫ 支持自定义元件、插件
⚫ 支持元件级、任务级API调用
⚫ 后端服务、前端界面分体式设计
⚫ 与汇川体系控制产品底层数据互通

█  智能
⚫ 开箱即用的OCR基模型
⚫ 基于预训练模型的AI无监督算法
⚫ Intel CPU/iGPU指令集加速技术
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光度立体OCR字符识别方案

采用光路立体方案，消除复杂纹理背景，凸显钢印字符信息，识别字符内容 。

█  核心技术
⚫ 光度立体
⚫ OCR基模型 

█  性能、功能亮点
⚫ 规范字符场景模型开箱可用
⚫ 光度立体去除复杂纹理背景

█  可扩展场景
⚫ 汽车行业的铸造件检测
⚫ 医药行业线的钢印喷码检测
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自动对位&精度复测设备+PAC控制器
视觉运控一体控制器产品形态

基于PAC视控一体控制器的典型对位方案。

█  核心技术
⚫ 视控一体
⚫ 精度解耦 

█  性能、功能亮点
⚫ 视控一体化编程
⚫ 通过精度解耦快速交付

█  可扩展场景
⚫ 各种对位类应用
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项目概述1

核心竞争力分析2

oneAPI优化3

性能提升4
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产品名称 关键特性描述 优势

睛麟视觉平台
深度优化后的视觉算子，
强劲性能表现

oneAPI开发套件中vTune工具分析算子运行瓶颈，
IPP等高性能计算库深度优化算子运行性能                                    

光度立体字符识别系统
光度立体去除复杂纹理，
异构部署

oneAPI开发套件中DPCT工具实现光度立体算子CUDA代
码到DPC++核显代码的快速迁移

对位视控一体系统
高精亚像素边缘提取，
视控一体流畅性

oneAPI开发套件中sycl实现Sobel算子深度优化，
intel C++编译器优化形状匹配算子效率

总结：intel oneAPI开发套件助力视觉平台算子性能提升。
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项目概述1

核心竞争力分析2

oneAPI优化3

性能提升4
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OpenCV在CPU上的部署代码 SYCL在iGPU上的部署代码
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瓶颈分析：

1、线程调度达到32000000；

2、运行位宽为128位；

3、数据搬运量为288MB。

优化方案：

1、数据分块，优化线程调度开销；

2、增大运行位宽；

3、使用SLM优化数据搬运总量。
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OpenCV相关API

IPP相关API
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DPCT工具将CUDA转换至DPC++部署方法

1、准备所需迁移CUDA代码。
从一个可以构建和运行的正在运行的 CUDA 项目开始。英特尔 DPC++兼容性工具寻找 CUDA 头

文件，需确保头文件可以被工具访问。
2、迁移项目
         要生成SYCL代码，将原始代码作为工具输入。

对于简单的项目，可以使用文件到文件迁移，可以选择一次迁移所有文件或一个一个地迁移文件。
对于复杂的项目，可以使用 Microsoft Visual Studio项目文件或 Make/Cmake 文件来构建编译

数据库，用于迁移完整的项目。
3、检查转换后的代码

输出文件的注释包含帮助迁移无法自动迁移的任何剩余代码。检查转换后的代码，查看注释以帮助
手动转换未迁移的代码，并寻找潜在的代码改进。
4、使用 Intel oneAPI DPC++/C++编译器构建项目

确保新迁移的项目使用 Intel oneAPI DPC++/C++编译器成功编译。
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1、CUDA与DPC++的基本对应关系：

2、部分CUDA API目前仍然不支持，可通过以下链接查阅
https://www.intel.com/content/www/us/en/docs/dpcpp-compatibility-tool/developer-guide-
reference/2023-1/cuda-api-migration-support-status.html 

3、对于基于cuda封装的库，如OpenCV中gpuMat 数据结构，手动做数据类型转换。

https://www.intel.com/content/www/us/en/docs/dpcpp-compatibility-tool/developer-guide-reference/2023-1/cuda-api-migration-support-status.html
https://www.intel.com/content/www/us/en/docs/dpcpp-compatibility-tool/developer-guide-reference/2023-1/cuda-api-migration-support-status.html
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4、

以上图的Warning为例，应核对work-group size是否超过限制。
如果是NVIDIA独显到Intel核显的转换，直接转换的work-group size大概率会超出限制。
对应的警告和错误ID和通过https://www.intel.com/content/www/us/en/docs/dpcpp-
compatibility-tool/developer-guide-reference/2023-1/diagnostics-reference.html查询具体细节。

https://www.intel.com/content/www/us/en/docs/dpcpp-compatibility-tool/developer-guide-reference/2023-1/diagnostics-reference.html
https://www.intel.com/content/www/us/en/docs/dpcpp-compatibility-tool/developer-guide-reference/2023-1/diagnostics-reference.html
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切换至intel C++编译器，使用#pragma omp simd
指令及针对支持AVX2指令集的intel Core CPU完成
形状匹配算子效率优化。
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项目概述1

核心竞争力分析2

oneAPI优化3

性能提升4
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提升4.98倍 提升1.09倍
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快速部署并获取与硬件算力匹配的效率 提升1.10倍
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Forward Always Progressing 
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