
 

 

日独仏 AI研究 

  2020年度採択研究代表者 

2022年度 

年次報告書

 

西野 恒 

 

 

京都大学 大学院情報学研究科 

教授 

 

 

安全な人工知能の実現に向けた動的 3次元世界の理解と構築 

 

 

 

 

  



 

 

研究成果の概要 

 

本研究では、安全な人工知能の実現に向け、実世界空間の見え、幾何形状、そして動きを写実的

に再現するために、それらの画像や映像からの復元および生成を実現を目指している。これらの

実現により、既存の手法では実現し得なかった、希少で危険な状況に臨機応変に対応する人工知

能システムの実現に向けて大きく前進することが可能となる。 

  本年度は、任意の光源環境下における物体の形状および反射特性を多視点カメラ画像列から

推定する手法を導出し、コードならびにデータのオープンソース化をおこなった(1)。さらに、運転

環境における応用を見据えた素材認識に関する研究を進め、RGB画像のみならず偏光および近

赤外光画像を用いた道路等の素材を精度高く認識する手法を実現した(2)。これにより、道路領域

や車などの物体領域を認識するだけではなく、アスファルトとコンクリートの道路の区別や、道路内

における鉄でできたマンホールの蓋の検出なども可能とした。また、運転環境における RGBのみ

の車載映像からの素材認識を行う深層学習モデルならびに訓練データも整備した(6)。 

  また、固定視点カメラによる人物の 3次元視線推定を実現する新たな深層学習モデルの導出

および大規模データ取得もおこなった (3)。さらに本手法を拡張し、特に運転状況において歩行

者が車に気付いているかどうかを定量的に判断する手法の導出をおこなった。 

  危険状況の視覚理解に向け、道路状況における駐車車両などによって形成される死角を、 車

載映像のみから自動的に検出する手法を導出し、多くの任意の車載映像を用いてその精度を実

証した(4)。死角推定は自動運転や先進的運転支援システムにおいて必要不可欠な情報を付加

するばかりでなく、危険状況のシミュレーション等においても重要な役割を果たすと期待できる。ま

た、固定視点カメラ群を人体そのものを較正物体として配置幾何（相対的位置および姿勢）を推定

する手法を導出した(5)。 

  本年度は各チームの予定が合わず、さらに独チームの研究員の移動による研究の遅れにより、

実地での研究交流が行えなかったため、日独仏のチーム間協力で進めているWP5画像合成によ

る学習データ生成ならびにWP6オープンソース化に関してはリモートでの研究方法ならびに進捗

確認等に留まったが、 2023年度は相互滞在を踏まえた直接の研究交流を行う予定である。特

に、2023年 7月頃にはフランスチームから Vincent Lepetitが１ヶ月半日本に滞在予定であり、また

10月には日本チームから西野恒および延原章平が学生と共にフランスに 1週間滞在予定であ

る。これらの機会を通じて共著論文につながる研究を加速する。 
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