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Abstract, AB: This master's thesis focuses on the development and 
optimization of a real-time human pose estimation system 
deployed on the NVIDIA Jetson AGX Orin embedded platform. 
The research investigates the performance and limitations of 
deep learning-based computer vision systems operating in 
resource-constrained edge computing environments.

The study begins with the implementation of a baseline human 
pose estimation system using the PyTorch framework. 
Subsequently, the inference process is optimized through the 
adoption of NVIDIA TensorRT technology. Special attention is 
devoted to the analysis of different precision modes, as well as 
to the application of parallelization and asynchronous 
processing techniques. In the final stage of the research, the 
system is migrated to the ROS2 environment, enabling the 
investigation of inter-node communication, image transport 
mechanisms, scheduling strategies, and temporal 
synchronization issues.
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Извод, ИЗ: Предмет овог мастер рада јесте развој и оптимизација 
система за процену људске позе у реалном времену 
на уграђеној платформи NVIDIA Jetson AGX Orin. 
Истраживање је усмерено на анализу перформанси и 
идентификацију кључних оmonographграничења коај 
се јављају приликом имплементације система 
заснованих на дубоком учењу у окружењима са 
ограниченим рачунарским ресусрима.

У раду је најпре реализована основна 
имплементација система коришћењем PyTorch 
окружења након чега је извршена оптимизација 
инференције применом TensorRT технологије. 
Посебна пажња посвећена је анализи утицаја 
различитих прецизности извршавања, као и примени 
техника паралелизације и асинхроне обраде 
података. У завршној фази истраживања систем је 
мигриран у ROS2 окружење, где су анализирани 
проблеми комуникације између компоненти, преноса 
слике, организације извршавања и временске 
усклађености резултата обраде.
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