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Автоматизированные транспортные системы, включая беспилотные
автомобили, становятся все более актуальными в современном мире,
представляя собой перспективное направление развития транспортной
отрасли. Для обеспечения безопасности и эффективности таких систем
необходимо развивать и совершенствовать модели 3D детекции на лидарных
облаках точек. В данной научной статье мы рассматриваем современные
модели 3D детекции, сосредотачиваясь на модели VoxelNeXt, и исследуем их
практическое применение в контексте построения беспилотного автомобиля.

В данном исследовании было проведено сравнение модели VoxelNeXt[1] с
популярными алгоритмами 3D детекции, такими как PointPillars[2], SECOND и
CenterPoint[3] на датасете nuScenes. Результаты экспериментов показали, что
модель VoxelNeXt продемонстрировала самое высокое качество детекции
объектов в трехмерном пространстве по сравнению с другими алгоритмами
(рис. 1). Одновременно она обладает хорошей производительностью, достигая
времени обработки 77 миллисекунд на графическом процессоре RTX3060Ti
(рис. 2).

Рис. 1, сравнение качества работы алгоритмов детекции на датасете nuScenes



Рис. 2, сравнение скорости работы алгоритмов детекции на RTX3060Ti

Кроме этого, проводились эксперименты по ускорению работы VoxelNeXt.
Популярный в индустрии способ ускорения с помощью конвертации нейросети
в TensorRT или ONNX тут оказался неприменим из-за использования
submanifold sparse convolutions в архитектуре модели. Однако, удалось
добиться ускорения скорости инференса, преобразовав модель в формат FP16
(77ms -> 66ms). Этот шаг позволил значительно увеличить скорость обработки
данных, что сделало модель еще более эффективной для решения задач
детекции объектов на лидарных облаках точек. Также был написан код для
визуализации предсказаний, что позволяет наглядно отображать результаты
работы модели.
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