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1. 研究概要

本プロジェクトは、未来の交通システムにおける⼈間と移動体AIの円滑な
コミュニケーション基盤を構築することを⽬指します。
● 従来のITS通信標準に依存しない、ベンダー間メッセージの相互運⽤を
実現

● ⼈間と移動体AIの双⽅向インタラクション基盤の構築
● 基盤モデルを⽤いた多様なデバイスとの通信実証
● 成果のオープンソース公開によるコミュニティの先導

2. グランドチャレンジ

5. これまでの成果
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3. 期待される成果

● 安全性と効率性を両⽴した次世代交通システムの実現
● 異種デバイス間のシームレスな通信を可能にする汎⽤的通信基盤
● ⼈間とAIの協調を⽀える新たなインタラクションパラダイムの確⽴
● オープンソースコミュニティの形成と国際的な技術標準への貢献

4. 研究体制・研究期間

常識 常識

• 異種通信メッセージの相互運⽤基盤

互換性・相互運用性の
面で標準化が必須

各ベンダーが標準技術に縛られること
なく自由に通信内容を定義できる基盤
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人間と移動体AIの相互作用は決められ
たハードウェアやルールが基礎

ベンダーごとに異なるハードウェアや
ソフトウェアを用いても、最適な人間
と移動体AIの相互作用を実現
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ヒューマンコンピュータインタラクション分野における
日本を代表する研究者の一人。自動運転車と歩行者との
インタラクションの研究成果も多数。

五十嵐グループ

中山グループ

機械学習に基づく人工知能を専門としており、特に画像・
テキストなどを融合的に扱うマルチモーダル大規模言語モ
デル(MLLM)に関する研究が、CVPRやAAAIで多数採択さ
れるなど国際的に注目されている。 

自動運転や協調型ITSを中心とした研究チーム。産学連
携や標準化活動にも積極的に取り組み、次世代の交通シ
ステムと自動運転技術の発展に向けて、理論研究から実
践的な技術開発まで活動を展開

塚田グループ

自動運転や協調型ITSを中心とした研究チーム。産学連
携や標準化活動にも積極的に取り組み、次世代の交通シ
ステムと自動運転技術の発展に向けて、理論研究から実
践的な技術開発まで活動を展開
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PHCP：推論時自己学習による適応型協調認識
• 課題：協調認識の「理想」と「現実」

• 理想 (既存研究): 全車両が同一のAIモデル
（Homogeneous）を使用する前提

• 現実 (実世界): ベンダーが異なり、AIモデルも異な
る（Heterogeneous）。

• 問題: 従来の異種対応策は「事前学習」が必須で、
未知の車両とは協調できない

• 提案 (PHCP): "You Share Beliefs, I Adapt" 
• コンセプト: 事前学習なし。未知の車両と出会った
推論時に動的に適応する

• 仕組み:
適応 (Stage 1): 協力車両が「特徴量＋疑似ラベル
（Beliefs）」を送信
（最初の数フレーム）。
実行 (Stage 2): Ego車両が学習した
アダプタで、以降の「特徴量」を
変換・融合し予測。

• 結果：事前学習なしで、SOTA（最高性能）に
匹敵
• ベースライン（異種モデルを直接融合）に対し、
認識精度（mSAP）が30%以上向上。

• PHCP（推論時・ラベルなし）は、データセット
全体で「事前学習」したSOTA手法（HEAL）に匹
敵する性能を達成。

• 貢献：実世界での「協調認識」を実現する実用
的な道筋
• 異なるベンダーのAIが「その場」で協調可能にな
る、初の現実的な解決策を提示した。

ICCV2025にて発表
h"ps://sihaoo1.github.io/PHCP_Page/ 

VLMペルソナによるフィールドテストの支援 (ACM CHI2026) 移動型スマートボール（SPIU）が変える歩行者と自
動運転車の対話 (ACM CHI 2026)

OccFormer Co3SOP (ours) Ground Truth

LMSCNet SurroundOccSSCNet

Co3SOP: 協調型3Dセマンティック占有率予
測データセット

• ! 研究背景と課題
• 単一車両の認識限界：オクルージョン、センサ範囲制約
• 協調認識の必要性：補完情報の交換で完全性向上
• 既存データセットの問題：LiDARベース、協調未対応

• " Co3SOPの提案
• シミュレータで高品質アノテーションを持つ協調型3D占
有予測データセットを構築

• # データセット仕様
• 規模: 70以上のV2Vシナリオ、最大7台参加
• ラベル: 24クラス（空クラス含む）
• ベース: OPV2Vシナリオを再現・拡張
• 公開: データ・コード・ベンチマーク

• $ Co3SOP-Baseモデル
• カメラ画像入力の協調型3D占有予測
• ResNet101-DCN特徴抽出
• Image Deformable Attentionで2D→3D変換
• Voxel Deformable AttentionでV2V特徴融合

• % ベンチマーク設計
• 協調の効果を異なるスケールで評価
• Small-range: 25.6m × 25.6m × 4.8m (解像度0.1m)
• Large-range: 51.2m × 51.2m × 4.8m (解像度0.2m)
• 評価指標: mIoU (mean Intersection over Union)

• & 研究の貢献
• 協調型3D占有予測の初の高品質・大規模データセット
• 正確なアノテーションで特徴量融合研究を促進
• V2V協調が3D占有予測の精度・範囲を大幅向上

✓ Co3SOP-Baseが全タスクで最高mIoU達成
• SSCNet/LMSCNet/OccFormer/SurroundOccを上回る性能

IEEE ICRA 2026
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Co3SOP: 協調型3Dセマンティック占有率予測
データセット

•  研究背景と課題
• 単一車両の認識限界：オクルージョン、センサ範囲制約
• 協調認識の必要性：補完情報の交換で完全性向上
• 既存データセットの問題：LiDARベース、協調未対応

•  Co3SOPの提案
• シミュレータで高品質アノテーションを持つ協調型3D占
有予測データセットを構築

•  データセット仕様
• 規模: 70以上のV2Vシナリオ、最大7台参加
• ラベル: 24クラス（空クラス含む）
• ベース: OPV2Vシナリオを再現・拡張
• 公開: データ・コード・ベンチマーク

•  Co3SOP-Baseモデル
• カメラ画像入力の協調型3D占有予測
• ResNet101-DCN特徴抽出
• Image Deformable Attentionで2D→3D変換
• Voxel Deformable AttentionでV2V特徴融合

•  ベンチマーク設計
• 協調の効果を異なるスケールで評価
• Small-range: 25.6m × 25.6m × 4.8m (解像度0.1m)
• Large-range: 51.2m × 51.2m × 4.8m (解像度0.2m)
• 評価指標: mIoU (mean Intersection over Union)

•  研究の貢献
• 協調型3D占有予測の初の高品質・大規模データセット
• 正確なアノテーションで特徴量融合研究を促進
• V2V協調が3D占有予測の精度・範囲を大幅向上
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https://github.com/tlab-wide/Co3SOP 
AAAI2026にて査読中

✓ Co3SOP-Baseが全タスクで最高mIoU達成
• SSCNet/LMSCNet/OccFormer/SurroundOccを上回る性能

PrefDrive：LLM自動運転に人間の「好み」を
どう教えるか？

既存LLMベース自動運転の課題:
• 運転の質: 必ずしも人間のドライバーが好む運転（スムーズな
加減速、適切な車間距離、特定の運転スタイルなど）と一致し
ない。

• 安全性・信頼性: 交通ルール遵守や経路維持などの運用要件と
の整合性に課題が残る場合がある。

• 学習コスト: 大規模モデルの事前学習・ファインチューニング
には膨大な計算資源が必要

本研究の着眼点：嗜好学習 (Preference Learning)
• 人間の「好み」のデータを活用し、LLMの出力をより望まし
い運転行動に近づけるアプローチ。

• RLHF や DPO などの技術が登場。
PrefDriveの目的:
• LLMに 運転嗜好 を効率的に学習させ、運転性能と人間との親
和性を向上させる 新しいフレームワーク を提案する。

• コンシューマGPU での学習を可能にし、研究のアクセシビリ
ティを高める。

LMDrive (basline)

PrefDrive (ours)

IROS2025にて発表
h"ps://liyun0607.github.io/  

Autowareを利用した 歩車インタラクショ
ン・VR評価環境

• AWSIM-VR（MetaCom 2025）
• Autowareを統合したリアルタイムVR拡張環境を
開発。

• 歩行者の行動が車両制御に即時反映される双方向
インタラクション評価を実現。

• Smart Pole Interaction Unit (VRST 2025)
• 歩行者視点でのインフラ型eHMI（SPIU）をVR上
で検証。

• 日本とノルウェーでの比較実験により、文化差と
安全認知を分析。

• 成果と意義
• VRによる再現性の高い人間参加型評価基盤を確
立。

• eHMI設計と自動運転意思伝達の国際的検証フレー
ムワークを提供。

github.com/tlab-wide/Smartpole-VR-AWSIM.git


