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検証したい仮説

本研究は東京工業大学「DENSO IT LAB 認識・学習アルゴリズム共同研究講座」における研究プロジェクト「機械学習の実応用に向けた品質基盤開発」の成果である.

２．混合率の変化に対する整合性評価結果

検証方針

１．輝度／色特徴の混合率を設定可能な画像分類器

画像分類における輝度特徴と色特徴の重要性は
標本毎に異なる．

輝度
色

：主に物体の輪郭を表現
：主にテクスチャを表現

１．輝度特徴と色特徴の混合率を明示的に設定可能な
画像分類器を生成する．

２．混合率の変化に対する分類結果の標本毎の
(不)整合性を評価する．

結論 展望

（参考）通常のモデル

CNNL

CNNab

[ , ]

b

a

1 − 𝜆𝜆輝度

色

混合率

色特徴

輝度特徴
混合率の条件
付きクラス
予測確率

RGBRGBRGB
クラス
予測確率

正答率：92.5% on CIFAR10

ResNet18

正答率：88.0% on CIFAR10

予測クラスが整合する例 予測クラスが整合しない例

目視による分類が比較的容易な標本が多い 目視による分類が比較的困難な（紛らわしい）標本が多い

• 輝度(色)特徴が色(輝度)特徴に対して敵対的に
ふるまう標本が存在する．

• 敵対性のない標本に限定した正答率は，
そうでないものに比べて顕著に高い．

新たなクラス決定則の提案：
混合率の変化の下での予測クラスの不変性を
分類可否の判断根拠に．
輝度特徴，色特徴，各種プリミティブ特徴
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輝度のみ
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整合した標本のうち
正答できた標本の割合 96.4% 輝度→鳥，色→飛行機
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背景と本研究の貢献

本研究は東京工業大学「DENSO IT LAB 認識・学習アルゴリズム共同研究講座」における研究プロジェクト「機械学習の実応用に向けた品質基盤開発」の成果である.

評価実験

提案手法

従来手法

実験１．汎化性能比較 実験２．フラットネス（ヘシアン）比較
条件 • はひふへほ

• まみむめも
• らりるれろ

結果 • はひふへほ
• まみむめも
• らりるれろ

条件 • はひふへほ
• まみむめも
• らりるれろ

結果 • はひふへほ
• まみむめも
• らりるれろ

こういうタスクがあって，従来こう解かれて
きたがそこにはこういう課題があった．

背景

貢献 • △の課題を解決するために，なんとかを
フラット化できる手法PoF: Post-training of 
Feature-extractorを提案．

• 提案法は従来法SAMよりも高い汎化能力
を獲得できることを実験的に示した． ℒ 𝜙𝜙,𝜃𝜃0 − 𝜉𝜉ℒ𝐵𝐵′ =

1
2
𝜉𝜉 − 𝜉𝜉𝐵𝐵 2ℒ′ℋℒ′
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Background & Contribution

This work is supported by DENSO IT LAB Recognition and Learning Algorithm Collaborative Research Chair (Tokyo Tech.).

Evaluation
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