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Autonomous Driving  |  VLM / VQA  |  Knowledge Distillation
Quantization  |  Monocular Depth  |  RGB-D Dataset

Drone Perception  |  Adverse Weather

❖ 목표
• 예측할 수 없는 상황에서도 AI 가 세상을 보고 이해하도록 실제 환경에서 동작하는 Vision AI 를 연구함

❖ 연구주제
• Physical AI: 드론 (UAV), 자율주행 , Edge device ( 핸드폰 , 소형기기 ) 등
• AI 모델 최적화 경량화 : Knowledge Distillation, 양자화 , 경량화 등
• 실제 환경을 고려한 AI 모델 : 악천후 ( 안개 , 눈 , 비 ) 와 열화 상황에 강인한 AI 모델

❖ Ongoing Projects

2026.09 – 2028.08

Drone Perception in Adverse Weather
고도 · 자세 정보를 활용한 물리 기반 멀티센서 융합으로 안개 · 비 속에서도 강건한 드론 인지 기술을 개발함

2026.04 – 2028.12

Outdoor Smart Glasses
기능 모듈 재구성을 통해 스마트 글래스의 실외 깊이 추정 성능을 높이는 기술을 개발함

We build vision AI that works in the real world

aimslab.vercel.app

Research Theme
Theme

Topic #1
Physical AI: Robust Perception
for Autonomous Driving & UAV

❖ Grounded VLM Reasoning for Driving Decisions (Scene VQA)
❖ LiDAR · Radar · Camera Fusion for 3D Spatial Understanding (BEV)
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❖ Physics-guided Fusion with Flight State (Altitude · Attitude)
❖ Atmospheric Scattering & Depth Priors for Fog · Rain-Robust Perception
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Theme

Topic #2
AI Model Optimization &

Lightweight 3D Depth Estimation

❖ Knowledge Distillation: CNN → Lightweight ViT (No Inference Overhead)
❖ INT8 Quantization for Edge NPU: Latency −67% · Model Size −65%
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❖ Teacher → Student Code Distillation for Efficient Metric Depth in VLMs
❖ Confidence-guided Distillation: Stereo Teacher → Shallow Mono Student
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• 연구실 정보
• 현재 인원 : 석사 과정 2 명 + 학부연구생 3 명
• 산업체 인력과 협업 가능 ( 현대자동차 , 삼성전자 , KETI 등 )
• 대학원 진학을 위해서는 학부 인턴 생활을 권장함
• 홈페이지 : https://aimslab.vercel.app/
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