
카메라입력
1280 × 720 RGB

인지 · PERCEPTION (전부 동결 frozen)

OWL-v2
open-vocabulary 검출기 · 0.155B
text prompt = "gray basket"

zero-shot · 특화 학습 없음

Kosmos-2 vision_model
비전 타워 · 0.303B
hidden 1024-dim

선행연구 RoboVLMs 결과 승계

image_proj
Linear 1024→256 + L2 norm · 0.262M

bbox 4채널
cx, cy, area, has_bbox

비전 256채널
L2-normalized embedding

concat (사영 없이 병치)

프레임특징벡터 (실선구간은여기까지)
FRAME_DIM = 4 + 256 = 260

4 256bbox vision

bbox 4채널 × bbox_scale 3.0

시간윈도우
window = 6 프레임 → flatten

(6 × 260) = 1560차원

정책 · POLICY

MLP Action Head
1560 → 512 → 128 → 8

0.866M · 파이프라인에서 학습되는 유일한 구성요소
ReLU + dropout 0.25 / 0.1

헤드출력— 8클래스로짓
0 STOP · 1 FORWARD · 2 LEFT · 3 RIGHT

4 FWD+LEFT · 5 FWD+RIGHT · 6 ROT_L · 7 ROT_R

x, y, z (3-DoF)
ACTION_3D 고정 룩업 — 클래스별 (lx, ly, az)

→런타임파이프라인(⑦ Runtime)에서계속
서빙 제어(threshold·skip_n·회전 규칙)·CAN 통신·바퀴 전달은 별도 도표 참조

Kosmos-2 언어디코더
1.361B

호출 0회 · 로드하지 않음
peak host RAM 10.59 → 3.20 GB

미사용


