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Зачем делаем? 
Управление беспилотным автомобилем — сложная задача, и модели, ее решающие, должны 
учитывать правила дорожного движения как при управлении автомобилем, так и при учитывании 
действий других автомобилей. Модели, которые могут по сенсорным данным и текстовому запросу 
находить нарушения ПДД могут быть полезны как для подсчета метрик качества управления 
автомобилем, так и для дополнения обучающей выборки редкими случаями. 

 
Что делаем? 
Будем разрабатывать метод, который на вход принимает текстовый запрос (напр., “проверь данный 
видеоряд, полученный с автомобиля, на соответствие правилам перестроения”) и видео, которое 
нужно проанализировать. 
 
Как достигнем цель? 
Нужно: 

1. Провести обзор литературы, выбрать базовые методы анализа текст+видео для 
обнаружения нарушений ПДД в данных, снятых с беспилотных автомобилей 

2. Выбрать бенчмарки, на которых будем проверять качество методов. Помимо этого нужно 
будет подготовить свой бенчмарк для ПДД РФ в партнерстве со NAVIO (бывш. Сбер.Автотех) 

3. На основе базовых методов предложить улучшенный метод с использованием VLLM. Такой 
метод нужно будет доработать для анализа сцен в соответствии с ПДД РФ. 

4. Показать улучшение качества работы в сравнении с базовым, апробировать на данных 
NAVIO 
 

Как измерить достижение результата?   
Измерить точность обнаружения нарушений ПДД по тестовой выборке бенчмарка 
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