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Актуальность и мотивация

● Беспилотный транспорт и 
интеллектуальная 
робототехника становятся 
все более важными в 
повседневной жизни

● Важно улучшать алгоритмы 
распознавания 3D объектов 
с использованием лидарных 
данных в реальном времени



Постановка задачи
● Сравнить современные подходы лидарной 3d детекции по скорости и 

качеству работы
● Выбрать модель с учётом ограничений
● Провести эксперименты по её ускорению
● Реализовать ROS узел для применения модели в настоящем 

беспилотном автомобиле



3D детекция на лидарных данных
● Есть данные лидаров по периметру автомобиля, хотим в режиме 

реального времени выделять объекты в bounding box’ы
● Ограничения: 100 мс на инференс на RTX 2080Ti



Результаты

● Написал код для визуализации работы моделей



Результаты

● Сравнил различные архитектуры по качеству и скорости работы
● Решил выбрать VoxelNeXt основной моделью

○ лучшее качество при наших ограничениях - 60.53 mAP на nuScenes при 77ms на 
RTX3060Ti



VoxelNeXt - VFE

Voxel Feature Extractor -> Sparse Backbone -> Sparse Head



VoxelNeXt - Backbone
With regular 3x3 convolutions, the set of 
active (non-zero) sites grows rapidly:

With Submanifold Sparse Convolutions, 
the set of active sites is unchanged and 
hence there is no computational overhead:



Результаты

● Пытался ускорять VoxelNeXt через TensorRT и ONNX
○   Submanifold Sparse Convolutions по умолчанию в этих фреймворках не поддерживаются, 

поэтому за адекватное время это сделать не получилось :(
● Сконвертировал в FP16 и добился ускорения инференса 77ms -> 67ms
● Написал ROS узел для инференса модели на настоящем автомобиле



Основные результаты

● Сравнил существующие подходы в лидарной 3d детекции
● Добился ускорения VoxelNeXt на 13% за счёт конвертации в FP16
● Написал ROS узел для realtime детекции в реальных условиях 

Вклад
● Показаны практические аспекты применения и ускорения VoxelNeXt
● Сделан шаг в сторону улучшения алгоритмов надежного распознавания 

дорожной сцены, которые важны в беспилотном транспорте


