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当チームの目標と研究内容
目標と背景
• 目標：橋梁などインフラ構造物の維持管理をAI・ロボット技術で効率化・高度化
• 技術課題①：画像等を自動撮影可能なロボット  世界中で進む自律UAVを活用
• 技術課題②：画像等を元に対象物の状況を理解し，説明できるAIの開発

• マルチモーダルAI（GPT4vなど）が大きく進展し，実社会応用への適用が期待

研究成果（2023年発表）

• マルチモーダルAIによる自動車運転危険予測 [Charoenpitaks+, IEEE Transactions on Intelligent Vehicles誌]
• 無教師ドメイン適応画像セグメンテーション [Wang+, Pattern Recognition Letters誌]
• 高ダイナミックレンジ画像生成 [Ye+, Computer Vision and Image Understanding誌]

(本ポスターの内容)

マルチモーダルAIによる運転時危険予測
• 近い将来に発生しうる潜在的な危険の予測
視覚情報を用いた「仮説推論」が必要

• 現在のマルチモーダルAIに，これを実現できるのか？
• 問題の単純化：視覚入力 = 単一の静止画像

データセットの構築
• 実際の事故のデータを収集するのは困難かつそれほど有用でない
 既存のドライブレコーダー画像データセットを流用，仮説上の
危険をアノテーション

BDD100K [Yu+2020] 

ECP(EuroCity Persons) [Braun+2019]

Driving Hazard Prediction and Reasoningデータセット

タスクの定義とモデルの設計
• タスク: 入力画像に対する危
険説明文の生成
– 入力: 画像+物体が色付きの
バウンディングボックスで指
定

• モデル: VLM = 事前学習済み
LLM + 画像エンコーダ
– 使用LLM: 「LLaMA-2 7B」
– 学習: LLMおよび画像エン
コーダに挿入したアダプタの
みを学習

結果の例

実験結果
• ある程度危険予測を実行できることが確認された

– 提案手法は，GPT4を含む一般的なマルチモーダルAIを上回る
• 改善の余地も残す
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