
하드웨어구성— Jetson↔ CAN↔MCU

카메라
1280×720 RGB

Jetson Orin NX보드
추론전담 ·온디바이스

OWL-v2 (0.155B) · 호출1에서만실행
grounding_skip_n=3 주기

Kosmos-2 vision_model (0.303B) · 매호출
image_proj → 256채널

MLP Action Head (0.866M) — 8클래스로짓
유일한학습대상

ROS2노드 (추론서버 +제어매니저)

action_3d (lx, ly, az)

CAN버스
can0 · 500 kbps

MCU보드 (모터드라이버)
CAN프레임수신→개별모터제어신호로변환

3축옴니휠 (Kiwi drive)

휠A

휠B

휠 C

120° 간격배치—회전없이횡이동·대각이동가능
(8클래스행동공간의물리적근거, 2절)

개별모터PWM

같은 can0버스에PSD·초음파거리센서도연결
(장애물감지용—본 VLA파이프라인의행동입력에는미사용)

근거: ROS_action/.../omni_controller/omni_drive_node.py — Psd/Ultrasonic(dev="can0", bitrate=500000),robovlm_nav/serve/vla_control_utils.py — pop.driving.Driving()


