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ロボットの構成

webcam #1

（物体認識）

webcam #2

（白線認識）

Ultra96#1

（物体認識）

Ultra96#2

（白線認識）

OpenCR

（モータ制御）

各FPGAボードでの認識結果を

もとにしたROS2によるロボットの制御

ベース車体: TurtleBot3 Burger ハフ変換による白線認識

YOLOv3-tinyによる障害物認識
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⚫ 物体認識アルゴリズム

✓ YOLO†v3-tinyを使用

✓ Vitis AIによりモデルを変換し，SoC-FPGAボード上に実装

⚫ データセット生成法

✓ 3Dスキャナで撮影した3Dモデルと道路画像を組み合わせ

100万枚の学習用データを高速生成††

✓ このデータセットを用いて学習したYOLOv3-tinyでのmAP†††は94%

障害物認識

†You Only Look Once ††20時間程度 †††mean average precision

(1) 3Dモデルの作成 (2) 背景画像の生成
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(3) 3Dモデルと背景画像の合成
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⚫ 白線認識アルゴリズム

✓ ハフ変換により直線を抽出

✓ Vivado HLSを用いてアルゴリズムをSoC-FPGAボード上に実装

✓ FOrEST†により，FPGAロジックをROS2ノードとして実装

⚫ FPGAロジックの資源使用率

✓ LUT: 79%， BRAM 18K: 47%，

FF: 11% ，DSP48E: 1%

白線認識

†FPGA-Oriented Easy Synthesizer Tool

ハフ変換により抽出された直線



https://www.brain.kyutech.ac.jp/~tamukoh/

https://sites.google.com/view/ohkawalab/
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