




로봇제어, 라인 트레이싱, 이벤트마커인식

객체탐지



카메라왜곡보정 밝기강건성보장

• 카메라렌즈곡률로인한
가장자리왜곡발생

• 바둑무늬격자를이용해
왜곡파라미터추정, 
캘리브레이션(Calibration)
통한왜곡보정

모델앙상블(Ensemble)

• 폼보드재질로인한표면빛
반사로밝기변화발생,
라인이밝은검정색으로인식

• RGB > HSV 변환후밝기조정
• 밝기변화에강건한성능유지

• 여러모델이예측한결과를결합해
최종예측도출하는모델앙상블
(Ensemble) 기법도입

• 단일모델의약점을보완하여
더나은예측가능



Base model 선택 1차학습

• You Only Look Once!
• 단일신경망구조로

빠른속도로 추론가능함
• Jetson nano에서사용할수

있는경량화된모델
• 개선된YOLO11n사용

2차학습

• 기존YOLO는cat, donut 등
불필요클래스에대한정보포함

• 공개되어있는데이터셋중
사람, 전차가포함되어있는
데이터셋에서1차학습진행
(from-scratch)

• 강건성고려, 다양한조건하
현장에서추가데이터수집

• 2차학습(fine-tuning)
• 패키지에서제공하는사전학습

모델과자체학습모델학습병행



데이터
전처리

라인트레이싱
&이벤트마커추출

Radian에따른가변각속도

전체코드완성 상수값조정

Base model
선정 1차학습 데이터수집 2차학습

Calibration
histogram equalization 

Morphology close

Bird eyes view 
ROI 설정

STRAT / END
객체인식및 fire

Radian에따른 각변가속도및
회전량계산및조정

속도& 정확도및
하드웨어고려

공개데이터셋에서학습 Calibration 등
전처리후수집

Calibration 등
전처리후수집



목표
구역

START 주행 결과출력회전

회전

END




