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- 今回どんな研究が流行っていた？ 

- 海外の研究者は何をしている？ 

- 「動向」や「気付き」をまとめました 



❏ CVPRの大規模化 (1/3) 
❏ 投稿数の増加（9,155→ 11,532）に伴ってArea Chairや査読者が増加 

❏ Area Chair: 400+ → 477 

❏ 査読者: 6,625 → 9,872 
 

→ Area Chairや査読者の確保・査読の質の担保が今後の課題 

 
❏ Workshopも123件採択 

❏ 似たようなテーマのワークショップが存在 

❏ 投稿先が割れたのか、proceedingsが1件というWorkshopも... 

❏ LIMITもICCV’23の約1/3程度の投稿数に → 招待ポスターを追加 

❏ 著名な研究者が何件も発表を抱えている・講演内容の重複 
❏ 主催者はプログラムの考案で頭を抱えそう... 

❏ 投稿者は日程や内容によって投稿するWorkshopを選べるという点ではプラス？ 

❏ Workshopの開催判定に労力を割く余裕があまりないのかも..？ 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❏ CVPRの大規模化 (2/3) 
❏ 投稿数の増加（9,155 → 11,532）に伴ってArea Chairや査読者が増加 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● 採択率はほぼ据え置き（か微減）につき，論文数単純増加 
● 2016-2017あたりから劇的に論文増加傾向 
● 2018-2019, 2023-2024が特に投稿数の伸びを記録 
● 傾向的に2025以降もまだ頭打ちにはならない 

 

CVPRはどこまで行くのか？ 



❏ CVPRの大規模化 (3/3) 
❏ 投稿数の増加に伴ってAwardsも増加 (5件 → 10件) 

❏ 次点まで発表していたのが昨年との違い 
❏ 投稿数が多いからか甲乙付け難かった？ 

❏ Best Paperの候補論文数も倍になっている (12件 → 24件) 
❏ 増やしすぎるとAwardsのプレミア感は薄れそう...? 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❏ 日本人とCVPR (1/3) 
❏ 日本のプレゼンスが低下し続けている 

❏ 日本からの絶対的な採択数は増加（2023: 60 -> 2024: 66） 

❏ 一方で日本人著者比率（2023: 0.92% -> 2024: 0.85%）や日本人著者が絡む論文比率（2023: 2.55% 
-> 2024: 2.43%）は減少傾向 

❏ つまり，世界の成長速度に日本が若干フォローできていないということになる（もちろん，日本だけ
ではないが勢いを出したい） 

 

 

次２ページに図表を引用 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引用：https://research-p.com/column/1889

https://research-p.com/column/1889


❏ 日本人とCVPR (2/3) 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引用：https://media.eventhosts.cc/Conferences/CVPR2024/OpeningRemarkSlides.pdf

● Opening Remarksにおける“Authors by top-level email 
domain” で確認すると（恐らく）jp という部分が日本からの著者
比率になっていて，1%と表示されている（次ページの0.85%という
数字が対応？） 

● データからは Academia + Student からの投稿が多い 
● Student(53%) vs. Non-student(47%) はほぼ同等 

https://media.eventhosts.cc/Conferences/CVPR2024/OpeningRemarkSlides.pdf


10年間で日本人の著者比
率は3分の1近くに，論文比
率は半分近くにまで減少 

❏ 日本人とCVPR (3/3) 
❏  

CVPR 2024 の動向・気付き（6/116） 

7

引用：https://research-p.com/column/1889

https://research-p.com/column/1889


CVPR 2024 の動向・気付き（7/116） 

❏ プログラムから見るCVPR 
❏ Oral, Keynote, Panelと「口頭発表」重視のプログラムになっている（2023はポスターによるインタラク

ティブ重視） 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● 参加者レベルでは「ポスター回
るの無理」という声→ 90分で400
件のポスターは1件あたり約10
秒（ムリ） 

 

● 会場都合でポスターが別の建物
，移動に10分前後要する 



❏ Paper Decisions (1/4) 
❏ 選定プロセス 

❏ 各論文3つ以上の査読，ACによりAccept/Rejectを推薦，PCにより最終確認 

❏ 上位90件（3.3%）がOral，上位324件（11.9%）がHighlight poster 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❏ Paper Decisions (2/4) 
❏ Area Chairs 

❏ やはりたくさんいる... 

❏ 各人が25本前後の論文を担当している（投稿数をほぼ当分割: 25 x 477） 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❏ Paper Decisions (3/4) 
❏ Reviewers 

❏ ACよりたくさんいる...（多すぎ） 

❏ 査読者のおかげでCVPRコミュニティは回っている 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❏ Paper Decisions (4/4) 
❏ Outstanding Reviewers（TOP2%の査読者） 

❏ 査読者も評価してもらえて，ひとつのAwardとして機能する 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❏ Best Paper Awards (1/6) 
❏ 選定プロセス 

❏ Area Chairが賞候補論文を推薦 

❏ Program Chairが24 -> 10本の論文を選考 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❏ Best Paper Awards (2/6) 
❏ Best Student Paper Runners-Up (1/2) 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❏ Best Paper Awards (3/6) 
❏ Best Student Paper Runners-Up (2/2) 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❏ Best Paper Awards (4/6) 
❏ Best Student Paper  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❏ Best Paper Awards (5/6) 
❏ Best Paper Runners-Up  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❏ Best Paper Awards (6/6) 
❏ Best Paper  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❏ CVPR PAMI TC Awards (1/4) 
❏  Longuet-Higgins Prize（Test-of-Time Award） 

❏ 目安10年前のCVPRから，学術界に対して最も影響を与えた論文を選定 

❏ CVPR 2014からは「R-CNN 論文」が選定; 深層学習による物体検出に対して最も多く引用され，そ
の後の研究にも多大なる影響を与えている 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❏ CVPR PAMI TC Awards (2/4) 
❏  Young Researcher Award 

❏ 博士号取得後，7年以内の若手研究者に対して表彰 

❏ Katie Bouman: ブラックホール画像撮影のための手法開発にて成果 

❏ Angjoo Kanazawa: 人物・環境の動的な3次元再構成にて成果 

❏ Carl Vondrick: V&L, フォトグラフィ, 動画理解など多彩な研究にて成果 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❏ CVPR PAMI TC Awards (3/4) 
❏  Thomas Huang Memorial Prize 

❏ 研究者の育成・教育において貢献が大きい研究者を表彰 

❏ Andrea Vedaldi: Oxford VGGにおいてAward論文始め多くの重要論文を研究コミュニティに対して提
案，同時に多数のPh.D.を研究室から輩出 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❏ CVPR PAMI TC Awards (4/4) 
❏ PAMI TC Awardは「長い目で見た」研究成果に対する受賞 

❏ 論文　→　10年間で観測 

❏ 研究者　→　若手研究者はPh.D.取得後7年間，教員は無差別級 

 

 

「瞬間最大風速」で獲得するAwardも良いけど， 

長い目で見る CVPR PAMI TC Awardは本物という感じ 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CVPR 2024 の動向・気付き（22/116）

❏ Exhibits (1/2) 
❏ 今年も企業によるdemoが賑わっていた

23



CVPR 2024 の動向・気付き（23/116）

❏ Exhibits (2/2) 
❏ SONYのブースが目立つ位置にあり勢いを感じた

24

日本企業唯一のPlatinum Sponsor



❏ 病理画像 x 言語による fine-grained な分類を目指す研究の進展 
❏ 一般画像の流れに追従し、vision and language が急速に発展 

❏ 従来設定：がん非がんの２クラス分類がメイン 

❏ 新規設定：言語情報を用いてmulti-class や few-shot classification へと発展 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❏ 病理画像 x Transcriptomics (遺伝子発現データ) 研究の発展 
❏ 画像だけに着目した研究から画像＋新規モーダルの研究が登場 

❏ 病理画像独自のモーダルであるTranscriptomics(遺伝子発現)が注目  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画像→遺伝子発現の予測を  Multi-channel 
の regression 問題として扱う

遺伝子発現データを用いて画像の  replesentation learning を強化



❏ WS Prompting in Vision: LLMs as Agent (Alane Suhr) 
❏ NLVR, NLVRv2の著者
❏ LLMs agentの評価をメインで紹介

❏ Behavior cloningなどを活用して、評価の結果でAgentの性能を向上可能
❏ LLMs agent評価の際に気をつけるべきポイント：FormatSpread（下図）

❏ FormatSpread：入力Promptにちょっとずつ微小のフォーマット差を入れると性能が変わる
❏ FormatSpreadの重要性：モデルのLower boundとUpper boundを知る
❏ 論文：Quantifying Language Models' Sensitivity to Spurious Features in Prompt Design or: 

How I learned to start worrying about prompt formatting

❏ 紹介したモデル：
❏ QWen-VL:オーペンソースVLM
❏ CogAgent: GUI理解のVLM 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https://www.alanesuhr.com/


❏ WS Prompting in Vision: Easter eggs in pre-trained vision models  (Bharath 
Hariharan) 
❏ Pre-trainedモデルから、知識を取得する方法をメインで紹介
❏ Visual-Prompt Tuning

❏ 事前学習済みのTransformerを低コストでVisionの下流タスクへ適応
❏ 画像認識の知識をsatellite画像認識へ

❏ Internet画像とsatellite画像のGeotagの関係性でリンクさせる（下図）
❏ 論文：Remote Sensing Vision-Language Foundation Models without Annotations via Ground Remote Alignment

❏ Diffusionモデルから
❏ Implicit correspondencesを認識可能

❏ Diffusion featuresのnearest neighborは、教師なしでgeometric と semantic correspondencesを認識可能
❏ 論文：Zero-shot image-to-image translation 

❏ 2D diffusion から3D の知識を取得
❏ Correspondence-based seed selection
❏ 論文：RealFill: Reference-Driven Generation for Authentic Image Completion
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https://www.cs.cornell.edu/~bharathh/
https://www.cs.cornell.edu/~bharathh/


❏ WS Prompting in Vision: Towards Effortless Adaptation of Image and Video 
Models (Ivana Balazevic) 
❏ 画像とビデオ認識のadaptation手法を一本ずつ紹介
❏ 画像認識モデルのAdaptation

❏ 論文：Towards in-context scene understanding
❏ アイデア：in-context learningでシーンを理解し、汎化性・データ効率性とadaptatioのスピードを向上。デコー

ダーでは nearest neighbor retrieval を使用する。
❏ long-context動画認識のAdaptation

❏ 論文：Memory Consolidation Enables Long-Context Video Understanding
❏ アイデア：メモリー consolidationを既存のvideotransformersに適応し(下図)、Long-contextの理解力を向

上。
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https://ibalazevic.github.io/


❏ WS Prompting in Vision: Visual Prompting Then and Now (Alexei A. Efros) 
❏ VisionのPromptの歴史

❏ Raven’s Progressive Matrices, Markov, Shannon (n-grams)

❏ 現在のEfros先生グループの関連研究の紹介 (1/3)
❏ Beyond Categories: The Visual Memex Model for Reasoning About Object Relationships

❏ 物体インスタンス間の関係性（数の実線ーアピアランス的関係性、点線ーコンテキスト的関係性）をグラフ
(Visual Memex）で表現する提案。
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https://people.eecs.berkeley.edu/~efros/


❏ WS Prompting in Vision: Visual Prompting Then and Now (Alexei A. Efros)
❏ 現在のEfros先生グループの関連研究の紹介 (2/3)

❏ Visual Prompting via Image Inpainting
❏ 画像Inpaintingタスクの形式で複数の画像タスクを扱えるようにしたVisual Prompt手法の提案。入力が

example画像と対応するタスクspecific出力、およびターゲット画像。MAE-VQGANでinpaintingを行う。
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https://people.eecs.berkeley.edu/~efros/


❏ WS Prompting in Vision: Visual Prompting Then and Now (Alexei A. Efros) 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❏ 現在のEfros先生グループの関連研究の紹介 (3/3)
❏ Sequential modeling enables scalable learning for 

large vision models
❏ 画像を言語のようなSequential 関係性を学習可能

にするLarge Vision Model 仕組みの提案。

❏ 入力のVisual Prompts: 画像Sequence / video 
frames (visual sentence)。出力は入力に応じてピ
クセルレベルの画像出力（1枚/複数枚）。様々な
Visionタスクを対応可能。また、同一構造で、教師あ
りと教師なし両方対応可能。

❏  提案の学習済みモデルが認識タスクへの適応や言
語と組み合わせたモデルなどが検討できそう。ま
た、複数画像間の関係性を考慮した
Correspondenceの認識はどこまでできるのかが気
になる。

https://people.eecs.berkeley.edu/~efros/


❏ WS Prompting in Vision  
❏ Visual Prompting in Multimodal Model by Yong Jae Lee (1/5) 

❏ Visual Promptingの変遷 
❏ Pre-deep learning  

❏ Content-Based Image Retrieval 

❏ ShadowDraw (A Neural Representation of Sketch Drawings) 

❏ 大規模基盤モデル 

❏ LLM, ViT, image-text models 

❏ 1つのモデルで様々なタスクに対応 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https://pages.cs.wisc.edu/~yongjaelee/


❏ WS Prompting in Vision  
❏ Visual Prompting in Multimodal Model by Yong Jae Lee (2/5) 

❏ LLaVAの特徴 
❏ 視覚データの理解に優れる、ユーザーの指示に従う、自然言語でコミュニケーション 

❏ LLaVAの能力 
❏ Extreme Ironing・strong visual understanding・Emergent Multilingual Capability 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https://pages.cs.wisc.edu/~yongjaelee/


❏ WS Prompting in Vision  
❏ Visual Prompting in Multimodal Model by Yong Jae Lee (3/5) 

❏ LLMの開発・改善に取り組むコミュニティは多く、近年の発展は著しい 
❏ GPT-4の登場がこの流れに火をつけた 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https://pages.cs.wisc.edu/~yongjaelee/


❏ WS Prompting in Vision  
❏ Visual Prompting in Multimodal Model by Yong Jae Lee (4/5) 

❏ 既存のLarge Multimodal LLM (LMM) について 
❏ 既存のLMMは画像理解において大きな役割を果たしている 

❏ LLMに領域やvisual prompt (矢印や手書きの線) を理解させることは可能か？ 

❏ テキストで複雑な視覚的コンセプトを表現するのは難しい 
 

→ ViP-LLaVA の開発  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https://pages.cs.wisc.edu/~yongjaelee/


❏ WS Prompting in Vision  
❏ Visual Prompting in Multimodal Model by Yong Jae Lee (5/5) 

❏ Visual Promptingに関する論文紹介  
❏ Visual Instruction Inversion: Image Editing via Visual Prompting 

❏ InstructPix2Pixからインスパイア 

❏ Segment Everything Everywhere All at Once 

❏ テキストと視覚的な入力をプロンプトとする汎用的なセグメンテーション 

❏ Looking Forward: Multimodal AI Agents 

❏ LLMベースのエージェントに関するサーベイ論文から紹介 

❏ 自身の行動の振り返り、ツールの使用、計画、他エージェントとの協力が可能 

❏ PIVOT: Iterative Visual Prompting Elicits Actionable Knowledge for VLMs 

❏ Visual Promptingをロボットの学習に適用 
 

❏ まとめ 
❏ 視覚的なコンセプトをテキストで表すのは難しい 

❏ Visual PromptはLMMにおける画像理解/生成のコントロール性を高める 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https://pages.cs.wisc.edu/~yongjaelee/


❏ WS Prompting in Vision  
❏ Old Lessons on Legible Prompts by Phillip Isola (1/7) 

❏ Promptingの新規性 
❏ システムへの入力を介してシステムをコントロール することが可能 

❏ システムが明示的にコントロール可能なものとしてデザインされていなくても 

❏ 忘れられている昔の考えは？ 

❏ システムを明示的にコントロール可能なものとしてデザイン すること 

❏ 最近のプロンプティングシステムの例 
❏ Exploring Visual Prompts for Adapting Large-Scale Models (2022) 

❏ Visual Prompting via Image Inpainting (2022) 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https://web.mit.edu/phillipi/


❏ WS Prompting in Vision  
❏ Old Lessons on Legible Prompts by Phillip Isola (2/7) 

❏ 現代のpromptシステムは物体検出などの複数のブランチの統合によってできている 
❏ 人間には理解しづらい  

❏ Segment Anything Model (SAM) のように人間が理解しやすいpromptを利用 することで、 

システムの学習やデザインが簡単に行える 
 

→ 昔のシステムから現代のpromptingにも通じる考え方を学ぼう！ 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SAMのprompt  

点・ボックス・マスク・テキスト 

https://web.mit.edu/phillipi/


❏ WS Prompting in Vision  
❏ Old Lessons on Legible Prompts by Phillip Isola (3/7) 

❏ user-guided colorization  
❏ ユーザーが画像と色を入力し、システムはユーザーの入力と近傍ピクセルの色で補完 

❏ 関連論文：Real-Time User-Guided Image Colorization with Learned Deep Priors 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
❏ 教訓1: Promptの影響は直感的で予測可能なものであるべき  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https://web.mit.edu/phillipi/


❏ WS Prompting in Vision  
❏ Old Lessons on Legible Prompts by Phillip Isola (4/7) 

❏ user-guided colorization  
❏ ユーザーがクリックする場所（User Points）は獲得しづらい 

❏ → ランダムにシミュレーション 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

❏ 教訓2: ユーザーがシステムとインタラクションするのと近い方法で  

   データを取得（シミュレート）する  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https://web.mit.edu/phillipi/


❏ WS Prompting in Vision  
❏ Old Lessons on Legible Prompts by Phillip Isola (5/7) 

❏ data-driven recommendations  
❏ 類似データの統計から色を提案 

❏ edges2cats : ユーザーのスケッチから色を予測 

❏ シンプルな処理ゆえ、目を何個も書いた場合でも目であると認識されて塗りつぶされてしまう 

❏ pix2pix: 画像からエッジを取得することでスケッチベースの色塗り用のデータを作成 

 

 

 

 

 

 

 
 

❏ 教訓3: ユーザーが良いpromptを設定できるようなガイドを提供すべき  

CVPR 2024 の動向・気付き（41/116） 

42

https://web.mit.edu/phillipi/


❏ WS Prompting in Vision  
❏ Old Lessons on Legible Prompts by Phillip Isola (6/7) 

❏ Word2Vec  
❏ 言語埋め込みは単語レベル 

❏ GANのコントロール性  
❏ “zoom”, “shift”, “brighten”, “darken”のような単語が上手く反映されない場合がある  

❏ 最近の画像生成ツール  
❏ promptを与える形式の生成ツールでは意図した結果になるとは限らない 

❏ “impossible”のような曖昧な単語を使うと宇宙を含むような画像になりがち 

❏ “make it more”といったpromptでは上手くいきづらい 
 

→ テキストは離散的  
 

 

❏ 教訓4: promptはknobのように動作すべき（連続的・細かい操作が可能）  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❏ WS Prompting in Vision  
❏ Old Lessons on Legible Prompts by Phillip Isola (7/7) 

❏ 教訓まとめ： 

❏ Promptの影響は直感的で予測可能なものであるべき  

❏ ユーザーがシステムとインタラクションするのと近い方法で  

     データを取得（シミュレート）する  

❏ ユーザーが良いpromptを設定できるようなガイドを提供すべき  

❏ promptはknobのように動作すべき（連続的・細かい操作が可能）  
 

❏ 個人的に考える今後のpromptingの方向性 
❏ ユーザーのvisual promptに対応可能なモデルの開発 

❏ 物体の指定や編集後の輪郭の入力など 

❏ 編集指示を数値やスライダーで連続的に反映 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❏ WS 7th Multimodal Learning and Applications (Massimiliano Mancini)

❏  

CVPR 2024 の動向・気付き（44/116） 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❏ Title: Opening multimodal doors with language: from recognition to bias detection
❏ Door 1：LLMのsemantic spaceをVisionタスクへの応用 (1/4)

❏ Fine-grained認識タスクへの応用
❏ 論文：vocabulary-free image classification
❏ メインアイディア：Unconstrained language-induced semantic spaceから、画像に物体クラスのラベルを推定する

タスクと手法CaSEDの提案。CaSED(下図)は画像からテキストをretrievalして、その上テキストからクラスラベルを
抽出する。最後に同じVLMで画像と最もマッチングされたクラスラベルを入力画像に与えて物体識別を行う。

https://mancinimassimiliano.github.io/


❏ WS 7th Multimodal Learning and Applications (Massimiliano Mancini)

❏  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❏ Title: Opening multimodal doors with language: from recognition to bias detection
❏ Door 1：LLMのsemantic spaceをVisionタスクへの応用 (2/4)

❏ Segmentationタスクへの応用
❏ 論文：vocabulary-free image classification and semantic segmentation
❏ メインアイディア：CaSEDとclass-agnostic segmentationモデルと結合して、Vocabulary-freeなsemantic 

segmentationを行う。 class-agnostic segmentationモデルにより画像をsegmentし、CaSEDでsegmentした領域
ごとのラベルを付与する。特にSAMモデルと相性が良さそう（下図(a)）。

https://mancinimassimiliano.github.io/


❏ WS 7th Multimodal Learning and Applications (Massimiliano Mancini)

❏  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❏ Title: Opening multimodal doors with language: from recognition to bias detection
❏ Door 1：LLMのsemantic spaceをVisionタスクへの応用 (3/4)

❏ Retrievalへの応用
❏ 論文: Vision-by-language for training-free compositional image retrieval
❏ メインアイディア：画像とtext modifierから、 text modifieを反映した類似した画像をretrievalするタスクと手法

ZS-CIR（下図）の提案。ZS-CIRは画像からVLMによりCaptionを得て、それをベースに text modifieをさらに修正
し、最後に修正された後のテキストより画像をretrievalする。 ZS-CIRがゼロショットで学習のモデルよりも高い
SoTA性能を得た。

https://mancinimassimiliano.github.io/


❏ WS 7th Multimodal Learning and Applications (Massimiliano Mancini)

❏  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❏ Title: Opening multimodal doors with language: from recognition to bias detection
❏ Door 1：LLMのsemantic spaceをVisionタスクへの応用 (4/4)

❏ Video anomaly detectionへの応用
❏ 論文：Harnessing large language models for training-free video anomaly detection
❏ メインアイディア：ビデオからTraining-freeでanomalyを検出するタスクおよび手法を提案。
❏ 手法：VLMとLLMを結合し３段階で行なっている。ステップ１では、画像キャプションできるVLMでビデオから複数枚

の画像をキャプションする。その上画像とテキストの類似度でキャプションをクリーニングする。ステップ２ではLLM
を利用し、クリーニングされたキャプションから粗末なAnomaly検出を行う。ステップ３では、ビデオとテキストの類
似度を評価可能なVLMでAnomalyをリファインする。 

https://mancinimassimiliano.github.io/


❏ WS 7th Multimodal Learning and Applications (Massimiliano Mancini)

❏  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❏ Title: Opening multimodal doors with language: from recognition to bias detection
❏ Door 2: LLMをanalyze modelsへの応用

❏ LLMをbias detectionへの応用
❏ 論文：OpenBias: Open-set Bias Detection in Text-to-Image Generative Models
❏ メインアイディア： Text-to-Imageモデルのバイアス（下図）をOpen-setで検出するタスク・手法OpenBiasの提案。
❏ 手法：LLMからテキストに含まれる可能なバイアスの項目をOpen-setでまず認識し、その後生成モデルで

Text-to-Imageを実行する。最後に、VQAモデルで生成された画像群に関してあらゆるバイアスの項目でバイアス
を検出・定量的評価を行う。

https://mancinimassimiliano.github.io/


❏ WS 7th Multimodal Learning and Applications (Massimiliano Mancini)

❏  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❏ Title: Opening multimodal doors with language: from recognition to bias detection

❏ Take-home message
❏ Multimodal LLMs / LLMsは豊かな情報（私たちが知らない情報まで）を持つ

❏ without constraintsでモデルをデザインするべき

❏ Visionと言語をリンクさせることで、 semantic hypothesis が得られる
❏ Transparent predictionsを行うモデルデザインが望ましい

❏ LLM reasoningを使って、Biases / failuresを分析可能
❏ モデル設計時、Evaluationを行う際に、FormulatedされたQuestionsを使う（例えば、visual programmingな

ど）と有利

https://mancinimassimiliano.github.io/


❏ First Joint Egocentric Vision (EgoVis) Workshop 
❏ 一人称視点映像分析コミュニティの議論の活性化のための共同ワークショップ 

❏ データセット別で行われてきたWSを1つに統合し、共同でチャレンジを実施 
❏ EvalAIを用いた31のチャレンジ 

❏ 34本のポスター発表（本会議の招待含む） 

❏ keynote：社会的インタラクション（Jim Rehg）、3次元理解（Diane Laurus）、幼児の学習
（Frank & Long）、表情計測（Fernando De La Torre） 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❏ First Joint Egocentric Vision (EgoVis) Workshop 
❏ オーガナイザ（実行機関）の裏方にEgoVis Board（アドバイザ機関）を設置 

❏ 各チャレンジの運営役も別途選定することで多数のチャレンジを実施可能に 

❏ 多数のポスターをinviteしチャレンジにて最高性能を達成するための知見を 
収集→アイデアの深化と精度向上を両立 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EgoVis Organizer EgoVis Board



❏ EgoVis 2022/2023 Distinguished Paper Awards 
❏ 一人称ビジョンコミュニティの発展に貢献した10本の論文をWSで表彰 

❏ 手順理解/音声理解などのデータセットのほか、EgoVLPといった汎用基盤モデルに関
する論文が選定 

 

❏ Sener et al. Assembly101: A Large-Scale Multi-View Video Dataset for Understanding Procedural Activities. CVPR 
2022 

❏ Li et al. Ego-Body Pose Estimation via Ego-Head Pose Estimation. CVPR 2023 

❏ Grauman et al. Ego4D: Around the World in 3,000 Hours of Egocentric Video. CVPR 2022 

❏ Lin et al. Egocentric Video-Language Pretraining. NeurIPS 2022 

❏ Khirodkar et al. EgoHumans: An Egocentric 3D Multi-Human Benchmark. ICCV 2023 

❏ Pramanick et al. EgoVLPv2: Egocentric Video-Language Pre-training with Fusion in the Backbone. ICCV 2023 

❏ Huh et al. EPIC-SOUNDS: A large-scale dataset of actions that sound. ICASSP 2023 

❏ Wang et al. HoloAssist: An Egocentric Human Interaction Dataset for Interactive AI Assistants in the Real World. 
ICCV 2023 

❏ Zhao et al. Learning Video Representations from Large Language Models. CVPR 2023 

❏ Chen et al. SoundSpaces 2.0: A Simulation Platform for Visual-Acoustic Learning. NeurIPS 2022  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❏ WS Tool-Augmented VIsion (1/21) 
❏ マルチモーダルな指示を反映した画像生成 by Xuhui Jia  

❏ Instruct-Imagen: Image Generation with Multi-modal Instruction 
❏  画像・マスク・エッジなどを参照し、それらの情報を反映した画像を生成 

❏ Subject-driven Text-to-Image Generation via Apprenticeship Learning 
❏ 3~5枚の入力画像から、最適化なしで被写体を含む新たな画像を生成 

CVPR 2024 の動向・気付き（53/116） 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https://scholar.google.com/citations?user=vO0VSSYAAAAJ&hl=en


❏ WS Tool-Augmented VIsion (2/21) 
❏ 言語モデルと視覚モデル by Sachit Menon (1/3)

❏ End-to-Endモデルの課題 
❏ 計算や構造を掴むことが苦手、解釈性が低い、ハルシネーション 

❏ 例えばBLIP-2では、物体の個数を正確にカウントすることができない 

❏ → 複雑なタスクはサブタスクに分割 して解く 

❏ ViperGPT: Visual Inference via Python Execution for Reasoning 
❏ コード生成LLMによって、クエリごとにカスタマイズされたプログラムを生成 

❏ 複雑な視覚タスクを、既存のモジュールの利用によって段階的に解く 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https://sachit-menon.github.io/


❏ WS Tool-Augmented VIsion (3/21) 
❏ 言語モデルと視覚モデル by Sachit Menon (2/3)

❏ Multimodal LLMは言語・論理・プログラムベースの推論において強力 
❏ → 視覚的な要素が強いタスクにもMLLMは適用可能か？ 

❏ visual thinking タスクへの Whiteboard-of  -Thought の適用
❏ コードによって質問内容を可視化し、可視化した結果を参照することで質問に回答
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❏ WS Tool-Augmented VIsion (4/21) 
❏ 言語モデルと視覚モデル by Sachit Menon (3/3)

❏ Multimodal LLMは言語・論理・プログラムベースの推論において強力 
❏ → 視覚的な要素が強いタスクにもMLLMは適用可能か？ 

❏ Whiteboard-of  -Thought は Spatial navigation などにも適用可能
❏ 言葉の位置関係を視覚化することで回答を得る 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❏ WS Tool-Augmented VIsion (5/21) 
❏ Tool-use & Memory (Introduction) by  Cordelia Schmid 

❏ ユーザーとAIのインタラクションはツールやメモリによって補完されている 

❏ タスクに応じて複数のシステムを組み合わせることで解釈性が高まる 

CVPR 2024 の動向・気付き（57/116） 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Tool-use: 

- LLMによるChain of Reasoning 
- コード生成とAPIの利用 
- LLMにも必須？ 

 

Memory: 

- 詳細な記述の獲得 
- レアなクラスに関する知識の獲得 
- 効率的 

https://cordeliaschmid.github.io/


❏ WS Tool-Augmented VIsion (6/21) 
❏ Video Question Answering with Reasoning by  Cordelia Schmid (1/3) 

❏ 従来手法について 
❏ 動画から取得したフレームのサブセットを基盤モデルに入力してQAを実施 

❏ 質問（+API/具体例）をプログラムにマッピング：全てを1ステージ で行う 

❏ 複雑性が高く、質問とプログラムの対応を取るのが難しい 

❏ 言語の曖昧性に対して視覚的なデータで解決することができない 

❏ → モデルの出力や挙動の脆弱性につながる 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https://cordeliaschmid.github.io/


❏ WS Tool-Augmented VIsion (7/21) 
❏ Video Question Answering with Reasoning by Cordelia Schmid (2/3)

❏ MoReVQA: Exploring Modular Reasoning Models for Video Question Answering
❏ 学習不要なmulti-stage システムを構築し、fine-tuningを要する手法を上回る精度を実現

❏ 分解によってタスクを簡略化・ステージごとに解釈可能な中間出力を生成
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https://cordeliaschmid.github.io/


❏ WS Tool-Augmented VIsion (8/21) 
❏ Video Question Answering with Reasoning by Cordelia Schmid (3/3)

 

❏ Open questions 
 

❏ 長時間データセットの必要性 

❏ 既存のvideoデータセットはまだまだ短い 

❏ 既存のVideo QAは長時間のコンテキストの推論を必要としない 
 

❏ 動画内の要素をどのように関連付けるか、グラウンディングするか 

❏ ストーリー全体の解釈に必要 

❏ 時空間を同時にlocalizeする方法がない 

❏ 更に複雑な質問に回答するには、Tool-use + reasoning が必要 
 

❏ この分野における prompt engineering については改善の余地がある 

❏ 全てのデータに対して同一のpromptを使用している 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https://cordeliaschmid.github.io/


❏ WS Tool-Augmented VIsion (9/21) 
❏ 3D scene synthesize via LLM generated Blender code by  Cordelia Schmid

❏ SceneCraft: 2つのループ構造を導入したシステムにより複雑な3Dシーンを生成 
❏ inner-loop: 画像生成 → 生成画像をGPT-Vで評価し、スクリプトを修正 → 画像生成 

❏ outer-loop: inner-loopの結果を基にスキルセットを拡張 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https://cordeliaschmid.github.io/


❏ WS Tool-Augmented VIsion (10/21) 
❏ LLaVA An Open Large Multimodal Model by Chunyuan Li (1/8) 

❏ Computer Vision in the Wild 
❏ open-set/domainな画像認識とタスクレベルの効率的な転移学習に焦点を当てている 

❏ キーポイント 
❏ 転移可能なタスクの幅広さ・転移学習におけるコストの低さ 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https://chunyuan.li/


❏ WS Tool-Augmented VIsion (11/21) 
❏ LLaVA An Open Large Multimodal Model by Chunyuan Li (2/8) 

❏ GPT-4の登場以降、分野が急速に発展 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64

https://chunyuan.li/


❏ WS Tool-Augmented VIsion (12/21) 
❏ LLaVA An Open Large Multimodal Model by Chunyuan Li (3/8) 

❏ Visual Instruction Tuning: LLaVA の提案  https://llava-vl.github.io/  
❏ マルチモーダルモデルに対するinstruction tuningの導入 

❏ GPTを用いたlanguage-image instruction-following dataの生成 

❏ 2ステージの学習 
❏ 画像特徴と言語特徴のalignmentを取る事前学習：射影行列のみ学習 

❏ 射影行列とLLMに対するEnd-to-Endのfine-tuning 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https://chunyuan.li/
https://llava-vl.github.io/


❏ WS Tool-Augmented VIsion (13/21) 
❏ LLaVA An Open Large Multimodal Model by Chunyuan Li (4/8) 

❏ LLaVA系列のモデルも次々と開発されている 

❏ 発展の方向性は、Tool-Augmented Systems とEnd-to-End Models に大別される 
 

❏ Tool-Augmented Systems  

❏ ⭕: 学習なし、低コスト、短い開発サイクル 

❏ ❌: システムの性能向上における柔軟性に欠ける、新たな能力の発現が少ない 
 

❏ End-to-End Models  

❏ ⭕: 軽い学習で新たな能力の発現や新たなシナリオへの適応を実現できる 

❏ ❌: 計算コスト、性能がLLMの性能によって制限される 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https://chunyuan.li/


❏ WS Tool-Augmented VIsion (14/21) 
❏ LLaVA An Open Large Multimodal Model by Chunyuan Li (5/8) 

❏ Tool-Augmented Systems: LLaVA-Interactive  
❏ マルチモーダルなhuman-machine interactionを実現 

❏ 特定のタスクに特化した3つの既存モデルを統合することで、汎用的なインタラクションを可能に 

CVPR 2024 の動向・気付き（66/116） 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https://chunyuan.li/


❏ WS Tool-Augmented VIsion (15/21) 
❏ LLaVA An Open Large Multimodal Model by Chunyuan Li (6/8) 

❏ Tool-Augmented Systems: LLaVA-Plus  
❏ LLaVAを拡張した汎用的なマルチモーダルアシスタント 

❏ ユーザーの入力を受けて関連するツールを起動し、その場でタスクを実行 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https://chunyuan.li/


❏ WS Tool-Augmented VIsion (16/21) 
❏ LLaVA An Open Large Multimodal Model by Chunyuan Li (7/8) 

❏ End-to-End Models: LLaVA-1.5  
❏ LLaVAよりもデータ効率のいいベースラインを提案し、11のベンチマークでSoTA。 

❏ LLaVAに対して、MLP projectionの改善とVQAデータの追加。 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https://chunyuan.li/


❏ WS Tool-Augmented VIsion (17/21) 
❏ LLaVA An Open Large Multimodal Model by Chunyuan Li (8/8) 

 

❏ End-to-End Models: LLaVA-NeXT  
❏ 入力画像の高解像度化 

❏ visual instruction tuning dataの改善 

❏ LLM backboneのスケーリング 

❏ → 推論能力, OCR, 非言語知識の向上 
 

❏ End-to-End Models: LLaVA-NeXT (Video)  
❏ LLMへの入力を複数のパッチから複数のフレームに変更 

❏ length generalization 

❏ Direct Preference Optimizationによるモデル応答とAIフィードバックの整合 

❏ → 優れたzero-shot性能・動画理解能力、長時間動画への対応 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https://chunyuan.li/


❏ WS Tool-Augmented VIsion (18/21) 
❏ CodeNavの紹介 by Aniruddha Kembhavi (1/3) 

❏ CODENAV: Beyond tool-use to using real-world codebases with LLM agents  

❏ tool-useをツールや使用方法に関して拡張した手法 

❏ コードベースのナビゲーション・導入・使用によってユーザークエリを解決 

❏ 実行結果のフィードバックによって使用するツールや使用方法を改善 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❏ WS Tool-Augmented VIsion (19/21) 
❏ CodeNavの紹介 by Aniruddha Kembhavi (2/3) 

 

❏ 研究背景 
 

❏ 近年、tool-useの発展が著しい 
❏ ToolformerやProgPromptなど  

❏ tool-useにおける課題 
❏ 手動記述によるツールの登録が必要 

❏ 全てのツールに対応する単純な関数インターフェースが必要 

❏ ツールが単純化されており、機能や関連情報が限定されている 

❏ 現実世界での応用を考慮すると... 
❏ 新たなコードは日々生み出される → LLMの再学習やfine-tuningは現実的でない 

❏ LLMが未見のコードベースに対応できるようなスケーラブルな方法が必要 
 

❏ tool-useからの変更点 
❏ 関数のリスト → 実世界のコードベース 

❏ 関数の呼び出し → 自由形状なコードスニペットの生成 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❏ WS Tool-Augmented VIsion (20/21) 
❏ CodeNavの紹介 by Aniruddha Kembhavi (3/3)  

❏ 結果 

❏ tool prompt なしで tool-use に匹敵する性能を達成した 

❏ コードベースに含まれる追加のコンテキストを活用できる 

❏ 使用するLLMとしてはGPT-4が最も良い精度となる 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❏ WS Tool-Augmented VIsion (21/21) 
❏ まとめ 

 

❏ tool-useの背景・概要 
❏ End-to-Endの大規模モデルでは複雑なタスクが解けない 

❏ fine-tuningでは特定のタスクに関する性能しか向上させられない 

❏ → タスクを分割、タスクに特化した既存のモデルを使用する  

❏ 具体例を与えることで、LLMが登録された既存モデル(ツール)を使用して　　　　　　　　　　タスクを解くコー
ドを生成 

 

❏ tool-useにおけるトレンド 
❏ フィードバック（ループ構造）の導入  

❏ 中間出力の生成による解釈性の高さを活かしている 

❏ 生成結果の評価と使用ツールの探索に対する評価の区別 

❏ 自動化・対応可能タスクの増加  

❏ 動画などの新たなドメインに対してtool-useを使用 

❏ フィードバックの導入によるコード修正の自動化 

❏ コードベースの導入によるツール登録の省略、選択可能ツールや関連情報の増加 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❏ WS Foundation models for autonomous systems (1/6) 
❏ Robotic Foundation models 

❏ ロボティクスFMの構築において、Navigation、Manipulation、cross-embodied learningの視点からの
研究を紹介した。 

❏ Navigation： 
❏ ViNT：Vision NaVision Navigation Transformer 

❏ EfficientNetで過去と現在の観察とゴールをエンコードし、トポロジカルグラフベースのプランナーで未
知な場所にも探索できるモデルです。このモデルは時間的距離と動作を予測し、長距離ナビゲーショ
ンなどに適応します。 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❏ Robotic Foundation models 

❏ ロボティクスFMの構築において、Navigation、
Manipulation、cross-embodied learningの視点からの
研究を紹介した。 

❏ Manuplation： 
❏ RT-2：ウェブとRoboticsデータを学習したVision, 

Language, Action（VLA） 
の大規模モデル 

❏ Open X-Embodiment：タスク、ロボット種類、環境が網羅
している膨大ロボティクスデータセット 

❏ Octo：OpenEmbodiedXデータで学習したFlexibleなタス
ク、観察、動作をできるロボティクス関連のOpen Source 

❏ OpenVLA：大規模なVLAモデル 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❏ WS Foundation models for autonomous systems (2/6) 



❏ WS Foundation models for autonomous systems (3/6) 
❏ Robotic Foundation models 

❏ ロボティクスFMの構築において、Navigation、Manipulation、cross-embodied learningの視点からの
研究を紹介した。 

❏ Cross Embodied Learning： 
❏ CrossFormer: transformerベースで構築された多様なロボットと多様なタスに対応したモデル 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❏ WS Foundation models for autonomous systems (4/6) 
❏ Foundation Models as Real-World Simulators 

❏ ロボティクスFMの学習には、良いデータ/シミュレーター＋良いアルゴリズムで達成できる 

❏ UniSim: Learning Interactive Real-World Simulators 

❏ Diffusionモデルを用いて、Interactiveなシミュレーター 

❏ 実験には、シミュレーションからのデータを学習して、Inverse Dynamic経由で，実際のロボット
にも実行できる。 

❏ UniSimのデータでは、Internetスケール（大量）、Temporal fexibility, 各難易度のタスクのメリット
がある 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❏ WS Foundation models for autonomous systems (5/6) 
❏ The road to Embodied AI:Building Embodied AI to be Safe and Scalable 

❏ End-to-endの手法で自動運転とかを実現するためには、simulation, multimodal, data
の観点から研究を紹介した。 

❏ Ghost GYM、PRISM-1、wayscenes101 
❏ 時間のDynamicを含め、実シーンとほぼ類似ようなシミュレータ 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優れたADASシミュレータを持つべき



❏ WS Foundation models for autonomous systems (6/6) 
❏ The road to Embodied AI:Building Embodied AI to be Safe and Scalable 

❏ End-to-endの手法で自動運転とかを実現するためには、simulation, multimodal, data
の観点から研究を紹介した。 
❏ Multimodal 

❏ LLM4drive 

❏ Lingo-1 

❏ Lingo-2 
 

❏ これから自動運転するための工夫 
❏ Data: 

❏ 質：ウェブだけではbiasがある 

❏ タスク、応用、モダリティを含めて多様性を考慮 

❏ training compute 
❏ 高次元のビデオデータ 

❏ physical  embodiment 
❏ 安全性、ノイズロボット、コントロールなしの環境 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❏ CVPR 2024 LIMIT Workshop 

 

 

 

 

 

 

 

 
❏ 「日本発」のCVPR Workshop採択！ 

❏ データ・ラベル・計算機など限られた（LIMIT）リソースから深層学習を実施するというコ
ンセプトのワークショップ 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❏ CVPR 2024 LIMIT Workshop 

 

 

 

 

 

 

 

 
❏ 大企業のみでなく大学のリソースでも基盤モデル構築できるように！ 

❏ 基盤モデル時代になり，リソースを持つ限られた研究機関のみが基盤構築するのではなく，限られ
たリソースからでも基盤モデル構築できるように，という願いを込めた 

❏ 「限られた」データ・ラベルからの学習については，権利・安全上の全数把握がしやすいということで
もある 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● オーガナイザも下記の研究を実施す
るメンバーが集結
○ 合成データによる学習
○ ゼロ実画像学習
○ 自己教師あり学習
○ 教師なし学習
○ ロバスト性AI
○ など

❏ CVPR 2024 LIMIT Workshop 
❏ 限られたリソースからの深層学習を扱うワークショップ 

❏ {データ, 計算機, ラベル}など，何かが不足していながら機械学習を実施 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https://hirokatsukataoka16.github.io
/CVPR-2024-LIMIT/　より参照

https://hirokatsukataoka16.github.io/CVPR-2024-LIMIT/
https://hirokatsukataoka16.github.io/CVPR-2024-LIMIT/


❏ CVPR 2024 LIMIT Workshop 
❏ 拡大し続けるデータ・モデルパラメータの中でリソース側が限界 

❏ 巨大リソースを持っていなくても学習できる，が重要 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https://hirokatsukataoka16.github.io/CVPR-2024-LIMIT/　より参照

https://hirokatsukataoka16.github.io/CVPR-2024-LIMIT/


❏ CVPR 2024 LIMIT Workshop 
❏ CVのスケーリング則（scaling laws） 

❏ 1,000枚の合成画像 / 1実動画でViT学習成功でき，CVのスケーリング則は崩せる？ 

❏ 低リソースで基盤モデルが構築できる 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https://hirokatsukataoka16.github.io/
CVPR-2024-LIMIT/　より参照

https://hirokatsukataoka16.github.io/CVPR-2024-LIMIT/
https://hirokatsukataoka16.github.io/CVPR-2024-LIMIT/


❏ CVPR 2024 LIMIT Workshop 
❏ 多くの技を駆使すれば限られたリソースからの深層学習が可能！ 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❏ CVPR 2024 LIMIT Workshop 
❏ Invited talk 1: Phillip Isola（MIT） 

❏ N=0: Learning Vision with Zero Visual Data 
❏ 実画像がいらない視覚モデルの学習について説明 

❏ (1) ノイズからの視覚機能学習，（2）プログラミングコードからのGenerative Art生成と視覚機能学習
，（3）LLMによる言語や画像の修正，について説明 

❏ 詳細は http://web.mit.edu/phillipi/www/bio.html をご確認ください 

 

→　（1, 2, 3）からの視覚モデル構築は可能であることを実証！ 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※Invited talk 1では[Kataoka+, ACCV2020]への引用もあり，元ネタであることを示してくれて嬉しい！

http://web.mit.edu/phillipi/www/bio.html


❏ CVPR 2024 LIMIT Workshop 
❏ Invited talk 2: Zeynep Akata（TUM / Helmholtz Munich） 

❏ Learning with Small Number of Images in Multimodal Large Language Models 
❏ Zero-shot LearningやExplainable AIの先駆者 

❏ 基盤モデルが流行するずっと前から Zero-shot Learning について研究してきたパイオニア 

❏ 「言語」による説明性について説明　→　中にはDecision TreeやLLMによる説明を加えていることも
あり，なるべく人間にわかりやすい形で推論経過を説明 

 

→　真に人間に分かりやすい形はやはり言語！？（特徴マップやヒートマップは分かりづらい？）  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❏ CVPR 2024 LIMIT Workshop 
❏ 2回目のワークショップ運営を終えて 

❏ 招待講演・オーラル・ポスターなど質の高いご発表のおかげで大盛況で終えた; 常時席が埋まって
いて，招待講演中は地面座り見・立ち見・会場外から聴講など凄い熱気を感じた 

❏ ワークショップ中は特にトラブルもなく，Chairも運営メンバー全員のリレーで乗り切る 

❏ ポスターも招待枠含め大盛況で，発表してくれた皆さんに感謝！ 

❏  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※夜はオーガナイザ・招待枠のみんなで懇親会をして次回連携への足がかりを作った！
国内外の繋がりを強化することが国際連携成功へのキー？



❏ WS Urban Scene Modeling(1/3) 
❏ 都市管理などで使用される建物の３次元モデリングに関するWS 

❏ 論文発表の他、他視点写真からの建物モデリングのコンペティションも開催 

❏ オーガナイザはCV・CG・測量分野で構成、分野横断の兆し 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❏ WS Urban Scene Modeling(2/3) 
❏ コンペ①屋根構造のワイヤーフレームを推定するタスク 

❏ 多視点画像から屋根のワイヤーフレームを抽出する 

❏ コンペティションの結果では、以下の流れの手法が上位 
①画像ごとの頂点の抽出 
②各画像から推定した頂点の対応付け 
③頂点からワイヤーフレームを作成する 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https://huggingface.co/spaces/usm3d/S23DR　より参照

入力: 多視点画像 出力: 屋根のワイヤーフレーム

https://huggingface.co/spaces/usm3d/S23DR


❏ WS Urban Scene Modeling(3/3) 
❏ コンペ②建物モデルを作成するタスク 

❏ 点群から建物モデルをワイヤーフレームに基づいて作成する 

❏ コンペティションの結果では、以下の流れの手法が上位 
①点群を２次元高さ画像に変換してコーナー推定 
②点群の特徴量に高さ画像から推定したコーナー情報を追加してもう一度コーナー推定 
③コーナー推定結果をTransformerに入力してエッジを推定 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入力: 点群 出力: 建物のワイヤーフレームモデル
上位の手法

https://building3d.ucalgary.ca/index.php


❏ WS Computer Vision for Science(1/3) 
❏ 科学分野でもコンピュータビジョン技術を利活用している研究者は多い 

❏ AI4scienceに関する基調講演が2023年にCVPRとICCVでなされるなど、 
コミュニティとしてはコンピュータビジョンと科学分野の融合に関心があるが 
CVPRで実際に発表される件数は少ない 

❏ ワークショップを開くことで、実務者間での議論を活発化する狙いがあり、 
今後、AI4scienceがCV分野でも広く認知される可能性が高い 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❏ WS Computer Vision for Science(2/3) 
❏ 招待講演をピックアップ: Computer Vision for Coral Science 

❏ 水中で撮影した画像は、CV分野で扱われる一般的な自然画像と比較すると 
色や濁りなどの影響を強く受ける 

❏ 例えば、水中写真でNeRFを実行する場合には、光線空間のモデリングを 
工夫すると再構成の質が向上する 
＝＞単にCV技術をscienceに応用するだけでなく、ドメイン特有の工夫が重要 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https://openaccess.thecvf.com/content/CVPR2023/html/Levy_SeaThru-NeRF_Ne
ural_Radiance_Fields_in_Scattering_Media_CVPR_2023_paper.html　より参照

https://openaccess.thecvf.com/content/CVPR2023/html/Levy_SeaThru-NeRF_Neural_Radiance_Fields_in_Scattering_Media_CVPR_2023_paper.html
https://openaccess.thecvf.com/content/CVPR2023/html/Levy_SeaThru-NeRF_Neural_Radiance_Fields_in_Scattering_Media_CVPR_2023_paper.html


❏ WS Computer Vision for Science(3/3) 
❏ 招待講演をピックアップ:   

Computer Vision for Heliophysics & Astrophysics 

❏ 太陽物理学の分野では機械学習技術が日常的に使われてきており、深層学習が
ブームになってからはよりそれが顕著になった 

❏ コロナホールの抽出にはセグメンテーション、磁場データからの太陽活動領域抽出に
は物体検出が用いられる 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一定時間ごとに毎日観測
される宇宙のデータと

CV技術による自動化は
相性が良い

https://link.springer.com/article/10.1007/s41116-023-00038-x#Abs1


❏ 3次元環境の理解に関するワークショップが3つ開催  
❏ 1st Workshop on Multimodalities for 3D Scenes 

❏ Open-Vocabulary 3D Scene Understanding 

❏ ScanNet++ Novel View Synthesis and 3D Semantic Understanding Challenge 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2018年は20クラス程度の
点群セグメンテーション

http://www.scan-net.org/　より参照

マルチモーダル化

オープンボキャブラリー化

1000クラス化

2024年のCVPR

現実空間
をより意識

http://www.scan-net.org/


❏ 1st Workshop on Multimodalities for 3D Scenes 

 
❏ Title: Unified 2D/3D Foundational Modelsacross Images, Language and Actions 

❏ Speaker: Katerina Fragkiadaki 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これまで別々に扱われることが多かった 2Dと3Dを統合する試み



❏ 1st Workshop on Multimodalities for 3D Scenes 

 
❏ Title: Tactile-augmented Radiance Fields 

❏ Speaker: Andrew Owens 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What does **tactile** tell you about 3D structures??



❏ 1st Workshop on Multimodalities for 3D Scenes 

 
❏ Title: Tactile-augmented Radiance Fields 

❏ Speaker: Generalizable 3D Spatial Perception and Control 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3Dシーンを言語表現を介してどのように理解するか
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❏ 2nd Workshop on Open-Vocabulary 3D Scene Understanding  
❏ コンペティションでは、Open-vocabulary 3D object instance searchと 

Open-vocabulary 3D functionality groundingのタスクが開催 

https://opensun3d.github.io/cvpr24-chall
enge/track_2/ より引用

Open-vocabulary 3D functionality grounding
ある動作を実行するために必要な物体を抽出

Open-vocabulary 3D object instance search
自然言語で指示した物体を抽出

https://opensun3d.github.io/cvpr24-challenge/track_1/ 
より引用

我々の生活をサポートする ARデバイスやロボットを意識

https://opensun3d.github.io/cvpr24-challenge/track_2/
https://opensun3d.github.io/cvpr24-challenge/track_2/
https://opensun3d.github.io/cvpr24-challenge/track_1/
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❏ ScanNet++ Novel View Synthesis and 3D Semantic Understanding Challenge  
❏ コンペティションでは、新視点合成とセマンティックセグメンテーション 

インスタンスセグメンテーションタスクが開催 

❏ 3Dセグメンテーションでは、従来のデータセットよりも桁の多い1000クラスを扱い、新
視点合成ではより難しい訓練に使用したカメラ軌道以外を用いて 
合成結果の質を評価 

新視点合成では訓練に使用していない軌道外でテストを実行ScanNet

https://arxiv.org/abs/2308.11417 より引用

実応用を目指す際に必要な評価ができるようにデータセットを整備

ScanNet++
クラス数増加・点群の質が向上

赤がテスト
青が訓練

https://arxiv.org/abs/2308.11417


❏ 動画認識系のワークショップ 
❏ Learning from Procedural Videos and Language:  What is Next? 

❏ What is Next in Video Understanding? 

❏ 気づき 
❏ LLMに関連するものは多い 

❏ LLMでナレーション情報を変換してうんぬん 

❏ MLLMの弱点の分析と改善 

❏ LLMの要領でNext Token PredictionでVideo Taskを解く 

❏ Vision/LLMをスケールさせるうえでのデータバイアス 

❏ あんまり細かいことを考えてないTop Researcherもいる 

❏ トップ研究者でも，データで殴ればOKみたいなことしか考えてないような人がいると思うと
，Fine-grainedな部分に取り組むことでの勝ち筋もあるように感じる． 

❏ → fine-grainedにいくか，データで殴るかの２極化？ 

❏ 現状のモデルを使ってみて，取り組むべき/取り組める課題を見つけ出す重要性を再確認
（MLLMが何でもできそうだからこそ，諦めずに何ができないかを探す．） 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https://sites.google.com/view/lpvl-cvpr2024
https://winvu.github.io/cvpr-24/


❏ WS What is Next in Video Understanding  
❏ 動画認識のこれからに関するワークショップ 

CVPR 2024 の動向・気付き（102/116） 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❏ WS What is Next in Video Understanding? 
❏ Angela Yao のトーク：Video Question-Answring in the Era of LLMs 

❏ やはりMLLMがそれっぽくタスクに取り組めるので，そのなかでもできていないのは
どういった部分になるのか，の仮説・実験から初めて，それに対処する手法を提案
している．（ただし提案は多くの場合がデータの準備） 

❏ Temporal Understanding 

❏ Distinguish events that happen before vs. after concurrently? 

❏ Visual Grounding 

❏ Are predictions anchored on relevant video content? 

❏ Multimodal Reasoning 

❏ Reasoning based on language and visual inputs? 

❏ Robustness 

❏ Perturbations on video and question 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❏ CVPRにおけるRobotics(1/2) 
❏ WS: Embodied AI（未知の実体を持つAI）の最新の成果を共有し議論 

❏ Roboticsでは「Embodiment gapを克服する事がロボットAIの拡張の肝 

❏ 例）Embodied Mobile Manipulation： 
→ CV研究者の視点からMobile Manipulator(4足やHumanoidを想定)を運用について
講演　※「操り」を考える上では「未知」の取り扱いに議論がある。 
例）S. Song氏「In-the-wild robot teaching without in-the-wild robots」 
← ICRA (Roboticsのトップカンファ)にもこの思想が流入しつつある 

❏  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身体性の克服には、ロボットの種類を増やして学習
データを拡張することが一般的。
→一方で一つのアイディアとして、ロボットを用いな
い提案（ここではカメラの固定と相対的な位置の学
習）によって、そのギャップは埋まったものと想定で
きる。

https://arxiv.org/abs/2402.10329



CVPRにおけるRobotics(2/2) 
❏ ロボット応用についてはRobotics/CVのそれぞれの専門家が目指す所が同じになった

印象―CVPRはロボット実験は不要だがレベル的には十分可能な水準 
❏ ポスターや講演においてロボットが目立つ/ Diffusion modelの軌道生成・画像処理が多い 

❏  時期的にICRA(５月)→CVPR（6月）であるため、どれに出すかは悩ましくなるだろう。 

❏  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https://sites.google.com/view/diffusi
on-edfshttps://sites.google.com/view/manip

llm

https://arxiv.org/abs/2402.14795

https://yusufma03.github.io/projects/hdp/



❏ WS EarthVision: Large Scale Computer Vision for Remote Sensing Imagery 
❏ 国連SDGsの目標達成にCV×リモセンがどのように貢献できるのかを議論するWS 

❏ Keynote 2件、Panel Discussion 1件、ポスターのライトニングトークで構成されオーラルは技術としての新
しさという観点ではなく、アプリケーションとしての観点のＷＳ 
❏ ポスターに関しては技術的な内容も多いためあえて分離していると推察 

❏ Keynote 1⇒EUDRというRegulationできたけどEOとしてどう貢献すべきか 

❏ Keynote 2⇒オーストラリアの森林火災モニタリングについてCVを組み合わせてどう行っているか 

❏ 一般的なCV文脈であまり語られない技術としては、衛星観測をCVで分析を実施し、その結果をさらにシ
ミュレーションに投入、未来予測を行うCV×データ同化が行われている点（Paper award :　Deep 
Generative Data Assimilation in Multimodal Setting(Y. Qu et al.) など） 

❏ 一方でここでもMMFM（Multi-Modal Foundation Model）が猛威を振るっている（Paper award :Sat2Cap: 
Mapping Fine-Grained Textual Descriptions from Satellite Images(A. Dhakal et al.)など） 

❏ Panel DiscussionもMMFMの文脈であったが、結局SDGsに関する環境監視はできるとして誰がそのモデ
ル作り、アップデートしていくのかという課題提起で終わった 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❏ WS Image Matching: Local Feature and Beyond 
❏ 6回目となる局所特徴量をテーマとしたワークショップ． 

❏ LLMの時代になっても局所特徴量は進化を続けている． 

❏ RGB同士だけでなく，異なるモダリティの画像(IR, Thermal)とのマッチングがトレンド 

❏ 実はKagleのIMCコンペもこのワークショップの一部． 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角度も天候も時間帯も異なる画像同士のマッチング
J. Edstedtet al. “DeDoDe v2: Analyzing and Improving the DeDoDe Keypoint 
Detector”, in CVPR 2024.

RGBとIR画像の異なるモダリティ同士でのマッチング
O.Tuzscuoglu  et al. “XoFormer: Cross--modal Feature Matching Transformer”, 
in CVPR 2024.



❏ 超解像のメタ話 
❏ 一枚画像中で異なる復元の難易度に着目する話が多くなってきているのかも？ 

 

❏ 超解像では、復元が難しい領域と簡単な領域が一枚画像中に混在している。 
❏ パッチごとにHard／Medium／Simpleで難易度分けするClassSRを代表として、 

一枚画像中で難易度分け　→　割り当てるパラメータ量を変化させることにより 
超解像処理の計算量を削減する試みが増えてきている 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109CAMixerSR: Only Details Need More “Attention”

Image Processing GNN: Breaking Rigidity in Super-Resolution

AdaBM: On-the-Fly Adaptive Bit Mapping for Image Super-Resolution

https://github.com/icandle/CAMixerSR
https://github.com/huawei-noah/Efficient-Computing/tree/master/LowLevel/IPG
https://github.com/Cheeun/AdaBM


❏ 超解像のメタ話 
❏ 従来の2倍/4倍といった固定のスケールではなく、任意スケール に対応した 

超解像が注目されていると感じる 

 
❏ CVPR2024でもベンチマークの提案があった：COZデータセット 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https://arxiv.org/pdf/2403.10255v1より引用

COZ データセット論文より引用

https://arxiv.org/pdf/2403.10255v1


❏ 超解像のメタ話 
❏ Diffusion ベースの手法の増加 

❏ ステップ数の削減  

❏ LRとの一貫性の保持 

❏ 任意スケールの超解像 

❏ LR画像に映っていないものを 
生成させない工夫が重要 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https://github.com/wyf0912/SinSR より引用
https://openaccess.thecvf.com/content/CVPR2024/papers/Wu_SeeSR_To
wards_Semantics-Aware_Real-World_Image_Super-Resolution_CVPR_2
024_paper.pdf より引用

https://github.com/wyf0912/SinSR
https://openaccess.thecvf.com/content/CVPR2024/papers/Wu_SeeSR_Towards_Semantics-Aware_Real-World_Image_Super-Resolution_CVPR_2024_paper.pdf
https://openaccess.thecvf.com/content/CVPR2024/papers/Wu_SeeSR_Towards_Semantics-Aware_Real-World_Image_Super-Resolution_CVPR_2024_paper.pdf
https://openaccess.thecvf.com/content/CVPR2024/papers/Wu_SeeSR_Towards_Semantics-Aware_Real-World_Image_Super-Resolution_CVPR_2024_paper.pdf


❏ 超解像のメタ話 
❏ Diffusionモデルによる生成画像を参考にする手法が増加傾向 

 

❏ 長所：意味的に正しく、かつ写真のように 
リアルなディテールを復元できる 

 

 

 

 

 

 

 

❏ テキストで 
ガイドを入れる 
手法も最近人気 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❏ 超解像のメタ話　CVPR Workshop : NTIRE 2024 
❏ 新しいトレンドはMamba かも？ 

❏ MambaSRがNTIRE 2024 Challenge on Image Super-Resolution (×4)にて最高性能を
達成！ 

❏ Mamba：状態空間モデルの利用 
❏ MambaSRではState Space Transformer (SSFormer)を導入 

❏ HATをベースとして、Hybrid Attention BlocksをSSFormerによって置換 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https://cvlai.net/ntire/2024/


❏ データ拡張のメタ話 
❏ 学習画像に対して、別の画像を重ね合わせる方式のデータ拡張手法がトレンドかも。 

❏ データ拡張の目的：各タスクの純粋な性能向上、ロバスト性向上 

❏ 提案手法によって実現できること 
❏ データ量のかさまし 

❏ データのドメイン分布の幅を広げる 
（学習画像の特徴に幅を持たせる） 

❏ 言語を絡めた生成モデルを利用して 
データ拡張用の画像を生成する論文が 
増えてきているように感じる。 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❏ WS AI4Space 2024 
❏ 宇宙分野の課題解決にAIを活用 

❏ 自立宇宙システムのための画像認識などの問題（訓練データの不足，未知の運用環境など） 

 

極端な環境でのミッションにAIが役立つ 

CVPR 2024 の動向・気付き（114/116） 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引用: https://aiforspace.github.io/2024/ 
 

https://aiforspace.github.io/2024/


❏ WS AI4Space 2024 
❏ 特に人工衛星や宇宙船の姿勢推定の論文が多い(1/2) 
❏ Exploring AI-Based Satellite Pose Estimation: from Novel Synthetic Dataset to In-Depth Performance 

Evaluation by Fabien Gallet 

❏ 宇宙空間では大量の実データの収集にコスト莫大 
→人工の宇宙空間画像120,000枚のDBを作成 

 

 

 

 

 

 

 

 

CVPR 2024 の動向・気付き（115/116） 

116



❏ WS AI4Space 2024 
❏ 特に人工衛星や宇宙船の姿勢推定の論文が多い(2/2) 
❏ Monocular 6-DoF Pose Estimation of Spacecrafts Utilizing Self-iterative Optimization and Motion 

Consistency by Yunfeng Zhang 

❏ 3Dモデルを構築し，MKPNetの自己反復最適化により姿勢推定精度の向上 

❏ 宇宙船の軌道推定のコンペ SPARK 2024 Challenge で3位 

❏ Revisiting the Domain Gap Issue in Non-cooperative Spacecraft Pose Tracking by Kun Liu 

❏ オンライン学習，オフライン学習，フライトの3フェーズ 

❏ SPARK 2024 Challenge で2位 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SPARK 2024 Challenge Spacecraft Trajectory Estimation
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❏ GenHowTo: Learning to Generate Actions and State Transformations from 
Instructional Videos 

❏  

❏  
 

 

CVPR 2024 の論文サマリ（1/122） 

119

❏ 概要：画像、テキストから、画像の情報を保ちながら、Actionsや物体状態変更の画像を生成するタスクと手法GenHowToの提案。SeenとUnseen

においてかなり精度が高いSoTAを実現。  

❏ 手法：HowToビデオデータセットから、初期の物体状態、状態変更Action、最後の物体状態の画像とテキストのTripletsを取得し、大規模学習

データセットを得た。画像とテキストのペアから、ControlNetをベースとしたDiffusionモデルでターゲット画像を生成する。  

❏ 感想：Modular的なモデルを使うと、Hallucinationに対してもっと強くなりそう？ステップ数が増えた場合、中間の状態はどれくらいConsistentなの

か気になる。 

 

 



❏ Harnessing Large Language Models for Training-free Video Anomaly Detection 

❏  
 

 

CVPR 2024 の論文サマリ（2/122） 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❏ 概要：ビデオからTraining-freeでanomalyを検出するタスクおよび手法を提案。Anomaly検出の学習データの準備が人手かかる。また、Anomaly

がスパースで学習もコストが高い。ここで、LLMに含まれる異常行動を識別する能力をAnomaly検出に活用し、学習用いずに複数のベンチマー

クで学習済みのモデルよりも高いSoTAを達成。  

❏ 新規性： 問題定義が新規で面白い。既存の手法が主に学習ベースであった。 LLMをAnomaly検出タスクへの活用も新しいポイント。  

❏ 手法：手法はVLMとLLMを結合し３段階で行なっている。ステップ１では、画像キャプションできるVLMでビデオから複数枚の画像をキャプション

する。その上画像とテキストの類似度でキャプションをクリーニングする。ステップ２ではLLMを利用し、クリーニングされたキャプションから粗末

なAnomaly検出を行う。ステップ３では、ビデオとテキストの類似度を評価可能なVLMでAnomalyをリファインする。  

❏ 感想：画像ベースVLMとビデオベースVLMの照合で粗末→リファインされた検出を行なっている。VLMとLLMの賢い活用。  

 



❏ OpenBias: Open-set Bias Detection in Text-to-Image Generative Models 
❏  

 

 

CVPR 2024 の論文サマリ（3/122） 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❏ 概要：Text-to-ImageモデルのバイアスをOpen-setで検出するタスク・手法OpenBiasの提案。OpenBiasで検出したバイアスが人間の判断と

近い。実験により、Stable Diffusion 1.5, 2, XLに含まれるバイアスを発見した。  

❏ 新規性： 既存のText-to-Imageモデルのバイアス検出はClose-set設定が多く、検出できるバイアスが限定的であった。  

❏ 手法：LLMからテキストに含まれる可能なバイアスの項目をOpen-setでまず認識し、その後生成モデルでText-to-Imageを実行する。最後

に、VQAモデルで生成された画像群に関してあらゆるバイアスの項目でバイアスを検出・定量的評価を行う。  

❏ 感想：Open-setでバイアスを検出するアイディアが面白い。手法はシンプルでStraightforward。どうやって有利なバイアスとよくないバイアス

を区別するのかが気になる。  



❏ MuseChat: A Conversational Music Recommendation System for Videos 
 

 

CVPR 2024 の論文サマリ（4/122） 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❏ 概要：Human userと対話しながら、入力ビデオに音楽を

Recommendする手法MuseChatの提案。既存の大規模ビ

デオデータセットとLLMを利用して独自の学習データセット

を提案。 

❏ 新規性：既存手法が人間のpreferenceを考慮しないもの

が多い。MuseChatでは対話の形式でuser preferenceに

従ってのRecommendationができる。MLLMの力で、音楽

をRecommendする際の理由などを可視化・解釈可能とな

る。 

❏ 感想：Applicationとしては面白くて実用性が高い。音楽に

関して対話で色々理解できるMusic-LLMができると面白

そう。データセット構築の部分が面白そう。



❏ ViP-LLaVA: Making Large Multimodal Models Understand Arbitrary Visual 
Prompts

❏  
 

 

CVPR 2024 の論文サマリ（5/122） 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❏ 概要：LMMsの画像Regionベース認識能力を高める仕組みの提案。あらゆるRegionを指定するPrompsを扱える。Visual Prompsを元画像の上に重ねて（alpha 

blending）CLIPエンコーダーに入力。その後得られたMulti-layerの特徴量をMLPによりvisual tokensを得る。Instruction tuningの段階でtext embedding layers, LLM

などをfinetuneする。提案のViPがVisual7Wなど複数のRegionベース認識ベンチマークでSoTAを実現。 

❏ 新規性：既存のLLaVAやMiniGPTなどのLMMモデルがRegionベースの認識能力が不足している。また、既存のRegionをテキストで指定する手法のRegion表示が

座標やbounding boxなどでユーザが自由に扱えない場合がある。ViP-LLaVAdではRegionを指定することで、SOTAなRegion認識能力を得た。また、線、矢印、

サークルなど様々な形式の入力Visual Promptを扱う。 

❏ 感想：複数の画像の領域や同一画像中の複数領域についてどこまで細かくCorrespondenceの認識ができるのかが気になる。 



❏ Improved Baselines with Visual Instruction Tuning
❏  

 

 

CVPR 2024 の論文サマリ（6/122） 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❏ 概要：新しいLMM LLaVA-1.5を提案。11ベンチマークデータセット

でSoTAな精度を達成。また、既存のIMMの学習と比べて必要な学

習データが規模小さい（600K画像テキストペア）かつ学習時間が

短い（A100一枚で1日程度）。 

❏ 新規性：Controlled設定で、LMMsの色々なデザインを実験した。

下記のいくつか面白い発見があった。画像をGridsに分割すること

で、LLaVAがもっと高解像度の画像を適応可能。LLaVAの学習

データの75％の解像度を下げてもモデルの性能があまり落ちな

い。モデルサイズとデータの質が学習の結果と比例する。 

❏ 手法： LLaVA-1.5構造上LLaVAと比べて主に二つの違いがある

：MLP cross-modal connectorとacademic task related dataの使

用。 

❏ 感想：LLaVA-1.5の複数画像認識能力が不足している。 

 



❏ Binding Touch to Everything: Learning Unified Multimodal Tactile 
Representations 
❏ 概要：触覚を視覚、言語、音声とリンクさせるモデルUniTouchを提案。また、異なる触覚センサーを学習できるsensor-specific tokensを導入。

UniTouchで様々な触覚理解のタスクを行える：Zero-shot触覚認識；触覚表現から画像・音声・テキストのRetrieval、画像生成、X-to-Touch生成。特

に、Touch-LLMで触覚から複雑な推論なども可能。  

❏ 新規性： 触覚表現のCLIP。様々な触覚タスクを統一した。また異なる触覚センサーを対応可能。  

❏ 手法：触覚表現と視覚表現のContrastive Learningで触覚表現を学習。その後、視覚表現を通して他のモダリティとリンクさせる。  

❏ 感想：Touch-LLMが面白い。Robot manipulationに活用できる。触覚が重要だが、どういったアプリケーションで使えるか想像しずらい。  

 

CVPR 2024 の論文サマリ（7/122） 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❏ OpenEQA: Embodied Question Answering in the Era of Foundation Models 
❏ 概要：Embodied Agentのための大規模データセットの提案。二つのモードを可能にした。モード１：Episodicな動画から質問を回答；モード

２：Activeで環境探索しながら質問を回答。  

❏ 新規性： データセットの新規性がメイン。まず既存データセットは主にシミュレーション環境のみで、OpenEQAデータセットは実環境Episodic動画

入力も可能にした。また、Open-Vocabularyで質問回答するところも新しい。  

❏ 実験：GPT-4Vを代表とした強いMLLMを使っても、人間レベルと差が大きい。特に、Spatial Relationshipsなどはチャンスレベル。  

❏ 感想：同じくCVPR2024のEmbodiedScanと類似する。EmbodiedとLLMはトレンド。GPT-４Vなどを使っても、Embodied環境の問題がチャンスレベ

ルなところが面白い。  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❏ EmbodiedScan: A Holistic Multi-Modal 3D Perception Suite Towards 
Embodied AI 
❏ 概要：大規模Indoor Embodied Agentの学習のためのデータセットEmbodiedScanを提案。EmbodiedScanでは、First Person ViewのRGBD動画入

力から、3次元シーンのObject Detection、Segmentation、そして、Languageから3D Groundingなどのタスクを行う。  

❏ 新規性： タスクおよびデータセットの新規性がメイン。既存タスクでは、入力がHolistic的な3次元シーン、それと比較して、EmbodiedScanではFPV

のRGBD動画。 

❏ 手法：基本的なベースラインを構築した。構造的は、Multimodalを扱うEncoderとタスク別のDecoder。  

❏ 感想：人間みたいなFirst Person View入力のEmbodiedとLLMの結合がトレンド。  

 

CVPR 2024 の論文サマリ（9/122） 

127



❏ MultiPLY: A Multisensory Object-Centric Embodied Large Language Model 
in 3D World 
❏ 概要：Embodied環境中、Multisensoryの情報を理解・Interactiveで自主的に必要なSensoryの情報取得できるMLLMモデルの提案。また、

ChatGPTを利用し大規模Multisensory Interactionデータセットを提案。  

❏ 新規性： 既存のMLLMはMultisensoryのデータを理解できるモデルが多いが、ActiveでMultisensoryの情報を使って対話する、必要に応じて自主

的にMultisensoryのデータをEmbodied Sceneから取得できるモデルがほとんとない。提案の仕組みは上記を実現。  

❏ 手法：ChatGPT、既存の3次元シーン環境HM3Dデータセット、3次元Multisensory物体データセットObjectFolderとObjaverseなどを活用してデータ

セットを構築。３D Scene Graphを介して、Pretrained LLMのInstruction Finetuningを有効的に行う。  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❏ ChatSim🗣Editable Scene Simulation for Autonomous Driving via 
LLM-Agent Collaboration 
❏ 概要：シミュレーションシーンを対話でで編集可能な手法の提案。提案手法はLLMとMulti-camera NeRFの結合で、高精度かつflexibleでシーンを

編集可能にした。  

❏ 新規性・結果： 自動運転の学習データ（視覚）の作成の新しい手法の提案；これまでの既存手法（例：3次元再構築、NeRF系手法、3次元シミュ

レーター）と比べて、生成したシーンのリアリティ・質が高い。また、言語入力により概要的な編集、細かい詳しい編集、編集したシーンを再編集な

どを可能にした。生成系の定量的評価も既存手法を大幅に上回った。  

❏ 手法：  

❏ 複数のAgent（LLMベース）がCollaborateし、入力されたコマンドを解析しながらシーンの編集を行う。また、それぞれのAgentは特定なタスク

に集中しより高精度を達成。  

❏ Multi-cameraに対応可能な新しいNeRF手法を提案。  

❏ 外部リソースをシーンに追加可能にするために、Lightingを編集可能な新しいNeRF系手法も提案。  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❏ SPOC: Imitating Shortest Paths in Simulation Enables Effective Navigation 
and Manipulation in the Real World 
❏ 概要：シミュレーション環境でShortest Path PlannersをImitation Learningをする手法を提案。提案のImitation Learningを大規模なシミュレーショ

ンデータセットで学習した結果、Unseen sceneと実環境で高い精度を達成（実環境50％以上の精度）。  

❏ 新規性： 大規模のリアリティ性が高いデータセットでImitation Learningで高いSim2Realの精度を達成することを示した。高いSim2Real性能を出す

ための知見を示した：①シミュレーション環境内のAssetsの多様性；②性能が良いViusal Encoderの使用；③TransformerのLong context 

Windowsを採用；④学習データの大規模化。また、データセットCHORESを公開。  

❏ 手法：提案手法がRGBのみ使う。また、最近の手法でよく使われているLLMやMapping Moduleなどを使わない。Human demonstrationも使用せ

ずに、Heuristic shortest path PlannersからImitation Learningを行う。  

❏ 感想：大規模データセットと有効的な学習Policyが良かった。特に規模の効果が大きそう。シミュレーションのみで学習で、リアル環境の部屋で

50％以上の精度を実現したことが不思議に思う。  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❏ PIGEON: Predicting Image Geolocations 
❏ 概要：場所の複数枚の画像/１枚画像から、その場所の座標を推定する手法の提案。地理情報、CLIPの利用で提案手法が人間の

専門家より高い精度を達成。 

❏ 新規性：既存手法は主にClusteringや対比学習などを用いて画像ベースでGeolocalizationを行う。そのため、unseen場所の推定精

度が低い。提案手法は地理情報の利用およびCLIPの利用で、精密な地理情報や記述で強いgeolocationの特徴量をマルチタスク

で習得した。 

❏ 感想：Wikipediaなどの情報で更に精密的にGeolocalizationできそう。 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❏ CogAgent: A Visual Language Model for GUI Agents 
❏ 概要：VLM-based GUI AgentとAgentの学習のための大規模データセットの提案。Userの入力とGUI画面から、UserのDemandに合わせてGUIの

操作の言語提示、一連操作の計画などが可能。  

❏ 新規性： GUIの画面とUserのDemandから、高精度でGUIの使用をサポート可能なVLMを提案。既存の手法では言語テキストやHTMLのみを利用

するものが多い。密にアノテーションしたデータセットの提案も評価される。  

❏ 手法：Encoder-decoderベースのVLMを使用。また、GUIの画面理解のための高解像度画像をエンコードするモジュールを使用。  

❏ 感想：AIが進んだ先のGUIがどのようになっていくのかが気になる。  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❏ WonderJourney: Going from Anywhere to Everywhere 
❏ 概要：場所の画像/記述テキストから、3次元的に一致していてストーリー性がある一連の画像を生成するタスクperpetual 3D scene generationと

手法の提案。 

❏ 新規性： タスクの新規性がメイン。既存の手法が一枚の画像生成や3次元シーンの生成が多い。ここでは3次元一致性を保った複数の画像生成

を行っている。 

❏ 手法：複数のモジュールの組み合わせたModular手法。また、LLMでシーンの記述を行う。視覚モジュールでシーンの3次元一致性を確保する。

VLMモデルで全体的な生成結果の確認をする。  

❏ 感想：既存のモデル（画像生成モデル、LLMでストーリーモデル、Outpaintingモデル、3次元生成モデル）をうまく組み合わせて綺麗な結果を生成

できた。モデルの各パーツは斬新的ではない。モデルが理解しやすい。将来類似した方法で長い漫画・動画が作れそう？3次元を使って一致性

を保つところは評価される。  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❏ BEHAVIOR Vision Suite: Customizable Dataset Generation via Simulation 
❏ 概要：様々なCVタスクの学習と評価に活用できるBEHAVIOR Vision Suite (BVS)を提案。BVSではリアリティ性が高い多様なシーンと物体から構

成する。環境の照明や、物体の属性・状態・位置関係を操作可能。  

❏ 新規性： 規模が大きいかつ、様々なCVタスクを評価可能な面が既存のデータセットより優れる。手法がDomain shiftに対してのロバスト性が評価

可能。また、Sim2Real transferも評価可能。  

❏ 感想：物体の属性・状態をシミュレーションできるところが良い。Human modelを入れられるともっと使用場面が広がりそう。Sim2realできる部分が

評価される。 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❏ GeoChat: Grounded Large Vision-Language Model for Remote Sensing 
❏ 概要：Remote Sensing画像に適応したMLLMとMultimodal Instruction-Tuningデータセットの提案。  

❏ 新規性： GPT-4Vを含めて既存のMLLMがRemote Sensing画像認識に性能が劣る。また、既存のRemote Sensingの研究がFixed-sizedデータセット

で行うものが多く、Open-vocabularyで同時にRecognitionとGroundingができるモデルが提案されていない。  

❏ 手法：手法が通常の他のタスクに適応する際のMLLMと類似。まず大きなInstruction-Tuningデータセットを用意。その際にVicuna-v1.5を活用し低い

コストで318kのデータセットを構築。LLaVA-1.5とLoRA fine-tuningで自らのMLLMを学習。  

❏ 感想：LLMをRemote Sensingに活用した例。既存の複数のRemote Sensingの問題を一つのモデルにより対応可能にした。提案データセットの貢献が

大きい。画像を１枚ではなく、複数枚にすると分析できるものが増えそう。  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❏ Pixel Aligned Language Models 
❏ 概要：LLMをVisual Groundingに適応した提案。画像や画像と座標/テキストの組み合わせなどの入力から、Captioning、Localization、

Word-Groundingなどを行うモデルPixelLLMを提案。複数のベンチマークでSOTAなVisual Grounding精度を達成。  

❏ 新規性： 既存VLM手法が画像をテキストに落とすことが可能。提案のPixelLLMがLLMがどれくらいVisual Grounding（テキストやワードから画像の

対応領域を指定）に効果があるのかを検討した。  

❏ 手法：PixelとWordのAlignmentがされているデータセットで学習。構造がシンプルで、Word特徴の上にMLPを入れて座標を予測する。また、LLM

のLoRA Finetuningを使用した。  

❏ 感想：モデルがシンプルでStraight-forward。事前学習が十分な場合で、LLMが高いGrounding能力があることを示した。  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❏ Visual Concept Connectome (VCC): Open World Concept Discovery and 
their Interlayer Connections in Deep Models 
❏ 概要：学習済みモデルのVisual Conceptに関しての理解を可視化するUnsupervisedな手法の提案。  

❏ 新規性： 既存の手法がSingle Layerのノード分析がメイン。提案のVCCがMulti-Layerの分析を可能にした。  

❏ 感想：学習済みモデルのエラー分析に使えるところが強い。LLMのVisual Conceptsに関しての理解でVCCと結合して自動分析が可能？  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❏ MMSum: A Dataset for Multimodal Summarization and Thumbnail Generation 
of Videos 
❏ 概要：Multimodal Summarization with Multimodal Output (MSMO)のための新しいデータセットMMSumを提案。MMSumを使って、複数のタスク

（Videoやテキストの単独のSummarizationとMSMO）を評価可能。データセットでは17カテゴリ、170サブカテゴリが定義され、人間がアノテーションし

た5100ビデオから構成される。  

❏ 新規性： 既存のMSMOデータセットはデータセットの規模が小さい、ラベルが整理されていない、そして公開されていないなどの問題がある。

MMSumはMSMOタスクの最初の大規模・丁寧に人間によりアノテーション・全公開されているデータセットとなる。また、Summarizedされたビデオと

テキストから、Thumbnailをルールベース生成の手法も提案。Thumbnail自動生成がかなり実用性高い。  

❏ 感想：提案されたタスクThumbnail Generationがショートビデオが流行っている今では実用性高そう。Thumbnailどうやって評価するのが気になる。

ThumbnailのパーツでLLMの活用やCustomized的な設定を入れると面白そう。  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❏ SOK-Bench: A Situated Video Reasoning Benchmark with Aligned 
Open-World Knowledge 
❏ 概要：Situationに関する背景知識の理解、Open-World Commonsense Reasoningなどを評価できる新しいVideo Question Answeringデータセット

SOK-Benchの提案。LLMを活用して、知識ブラフの抽出やデータセットQAの自動生成を行った。  

❏ 新規性： 従来のVideo QAデータセットでは様々なReasoning能力を評価できるが、実環境の様々なSituationに関してProblem-solvingのための

データセットがなかった。  

❏ データセット生成手法： っ下の図で従来データセットの作成方法と提案のLLMを活用したデータセットの比較を示す。提案のSOK-Benchは知識

グラフをベースにしている。VLモデルによりビデオから人物などの認識を行い、LLMが知識グラフを抽出したり、さらにグラフをベースにQAの生

成を行う。 

❏ 感想：LLMをデータセット生成に使う研究が多くなってきた。Reasoningや構造化知識が必要なデータセット設定において特にLLMが使いやすい。  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❏ MMMU: A Massive Multi-discipline Multimodal Understanding and Reasoning 
Benchmark for Expert AGI 
❏ 概要：Art & Design, Business, Science, Health & Medicine, Social Science, Tech & Engineeringなどの６つの分野のCollege-levelの専門知識の

理解を網羅的評価できる大規模マルチモーダルデータセットMMMUの提案。GPT 4VやGemini Ultraなどがそれぞれ56％と59％の精度しか達成

できない。今後のMLLMの評価のために活用できる。  

❏ 新規性： 異なる分野の専門知識に関してのマルチモーダルデータセットの提案があまりなかった。MMMUは今後Expert AGIの評価に活用可能。

表、グラフ、写真、絵画など様々な画像内容を扱っている。問題解答するには、テキストと画像を合わせた理解が必要なものが多い。  

❏ 感想：MMMUデータセットでGPT 4Vなどの足りていない部分をいくつかデータセットでカバーできた。MMMUが実際の教材やテストから問題を集

めたため、 GPT 4Vなどのモデルがすでに回答を暗記した可能性があるため、回答の根拠もモデルに説明してもらうともっと解釈性がある。  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❏ When Visual Grounding Meets Gigapixel-level Large-scale Scenes: 
Benchmark and Approach 
❏ 概要：高解像度の大きなシーンの画像から、画像中の人物の領域を記述するテキストから、画像中の人物をGroundingする新たなデータセット

GigaGroundingを提案。  

❏ 新規性： 既存のVisual Grounding用データセットは解像度普通の画像中に一つ/複数の比較的に大きな人物をGroundingする。提案の

GigaGroundingは大きな画像中に複数の小領域を占めた人物をGroundingする。人物を複雑な画像から特定するための手法の評価に特に活用

しやすい。 

❏ 感想：GigaGroundingデータセットは人間でも特に労力がかかる。Videoバージョンや３Dバージョンも面白そう。  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❏ VBench: Comprehensive Benchmark Suite for Video Generative Models 
❏ 概要：ビデオ生成モデルを生成ビデオの質、テキストとビデオの一致性など様々な方面から評価できるBenchmark Suiteを提案した。人間評価とク

ロスチェックした結果、VBenchが人間の判断に近いとわかった。  

❏ 新規性： これまでのVideo Generationの評価指標が人間の評価との一致性が低いと指摘されていて、Vbenchが人間の評価と近い。実用性が高

い。また、Vbenchは単独な指標ではなく、16指標を整合しているところも新しい。  

❏ 手法：トップダウンで16の評価の軸を指定している。評価軸ごとに100個のテキストPromptを用意し、モデルの生成を評価する。  
❏ 感想：エンジニアリング的な要素が強い。複数の指標をよくデザインしたSuiteで評価するアイディアが良かった。今後、他のタスクでも、整合された

Benchmark Suiteで評価されそう。  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❏ SEED-Bench: Benchmarking Multimodal Large Language Models 
❏ 概要：MLLMを評価するための新たな大規模ベンチマーク用データセットの提案。タスクのレベルを階層的に定義し、インプットがテキスト・画像と

テキストの混合、複数画像、出力も画像とテキストの組み合わせの多種類のタスクを評価可能。  

❏ 新規性： ひとつの軸ではなく、27種類のタスクをMLLMをより詳細的に評価可能にした。  

❏ 手法：23の最近のMLLMを評価。著者たちが定義したタスクレベルでは最近のMLLMはL1レベルのタスクに対しても不足していて、L1以上のタス

クはまだまだ改善のスペースが大きいことを示した。  

❏ 感想：LLMやMLLMなどを活用してデータセット作成し、作成コストや労力が減らせた。網羅的なベンチマーク用データセットは最近いくつか提案

されてきた。タスクレベルを整理するところが良かった。  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❏ OpenStreetView-5M: The Many Roads to Global Visual Geolocation 
❏ 概要：Open accessの新たなStreetViewデータセットOpenStreetView-5Mを提案。データセットでは228国の5百万以上の場所がAnnotationされた

画像から構成する。画像から場所を認識（geolocation）するタスクに活用できる。  

❏ 新規性： StreetViewデータセットは公開されているものが限られている。ここで５Mの画像が公開された。既存データセットと異なり、学習・テスト

セットでは分布が異なるようにした。  

❏ 感想： Geolocationタスクなど、人間でも難しいタスクが多くなってきた。  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❏ Uncovering What, Why and How: A Comprehensive Benchmark for 
Causation Understanding of Video Anomaly 
❏ 概要：交通シーンビデオから交通事故を認識・原因分析するためのデータセットCUVAの提案。CUVAは交通事故（/異常）のタイプ、開始・終了の

時間、原因および影響のテキスト記述などをアノテーションしている。また、新たな評価指標MMEvalを提案。  

❏ 新規性： 交通シーンのビデオから原因の分析を詳細的に行う既存データセットがなかった。  

❏ 感想：少しVisual Comet論文と似ている。発生する原因となる時間Localizationの部分が面白い。  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❏ JRDB-Social: A Multifaceted Robotic Dataset for Understanding of Context 
and Dynamics of Human Interactions Within Social Groups
❏ 概要：Human social behavior認識のための大規模データセットJRDB-Socialの提案。既存のRobotics用ビデオデータセットJRDBに、３つのレベル

のアノテーションを追加。Individual levelでは一人一人の性別、年齢、Raceなどをアノテーション。Intra group levelでは、人間同士間の動的な関

係性（一緒に立っている、会話しているなど）を定義。Group levelではグループの人の目的、詳細的な関係、行動などを記述する。既存のVLMが

JRDB-Socialで、人間精度との差が大きいことを示した。特にGroup levelの精度が低い。  

❏ 新規性： っd。既存のデータセットではIndividual levelやIntra group levelのアノテーションがメインで、もっと高レベルのGroup levelに関する検討が

少なかった。 

❏ 感想：Human social behaviorをビデオから高精度で認識するのが難しい。さらに対話の内容が入るともっと難しそう。また、JRDB-Socialは人間で

も判定が難しいもっとfine-grainedな関係認識が含まれていなさそう。  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❏ GOAT-Bench: A Benchmark for Multi-modal Lifelong Navigation 
❏ 概要：物体ラベル、物体記述文、画像の３タイプの入力から、連続の複数のGoalを一つずつナビゲーションしていくタスクとデータセット

GOAT-Benchを提案。  

❏ 新規性： 既存ベンチマークデータセットでは一つのみの物体を探す。ここで一連の物体を順番に探すLifelong navigationを行う。この設定で、うま

く過去のメモリーを利用することで、効率よく物体探しができる。  

❏ 手法：実験でメモリーパーツの重要性を示した。  

❏ 感想：連続で複数のGoalを探すのと、これまでのObjectNavタスクで一つのみの物体を探すのがあまり大差が無いように見える。  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❏ HallusionBench: An Advanced Diagnostic Suite for Entangled Language 
Hallucination and Visual Illusion in Large Vision-Language Models 
❏ 概要：LVLMsの言語と画像に対してのHallucinationに関して詳細的に評価するためのデータセットHallusionBenchの提案。微小な差がある画像

やテキストペアで、LVLMsがそういった差を理解できるかどうかを検証。また、実験で下記のいくつか面白い知見を得た。このデータセットに関し

て事前知識がある際に、GPT 4vを含めた既存のLVLMsが言語のHallucinationになる傾向。事前知識がない場合でも、画像側のIllusionになる傾

向。 GPT 4vを含めた既存のLVLMsが画像や言語に関してのManipulationに弱い。また、複数画像間のtemporal reasoningに弱い。  

❏ 新規性： 著者たちがHallusionBenchが初めてのHallucinationに関して網羅的に調査するためのベンチマークと主張。  

❏ 感想：Hallucinationは他にもたくさんある。どうやって全てのHallucinationを検証できるかは気になる。有害なHallucinationを防ぐ仕組みが重要そ

う。HallusionBenchデータセットがあまり大きくない（346画像、1129質問）。  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❏ THRONE: A Hallucination Benchmark for the Free-form Generations of 
Large Vision-Language Models 
❏ 概要：Open-ended free-form hallucination (type Iと定義)、特に画像Captioningタスクを評価するベンチマークTHRONEを提案。  

❏ 新規性： 既存研究は特定な固定したフォーマットの出力（Multichoices、Classificationなど）に関してのHallucinationの検討がメイン（ type IIと定

義）。ここでは、Open-ended free-formのhallucinationを扱う。  

❏ 手法：Type I, II hallucinationを有効的に緩和するdata augmentation手法を提案。具体的に、Visual Instruction Tuningでモデルが画像中の物体

の存在について解答する。上記により物体の有無に関わるhallucinationを緩和。  

❏ 感想：Hallucinationの調査のみではなく、Hallucinationを緩和するdata augmentation手法まで提案したところが良かった。  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❏ CADTalk: An Algorithm and Benchmark for Semantic Commenting of CAD 
Programs 
❏ 概要：CADのProgramsに自動的にCommentsを追加するタスク・手法CADTalkとデータセットを提案。タスクが新しい。  

❏ 手法：いくつかの最新の手法の組み合わせ。まず入力のプログラムをParseし、コメントを追加する部分を決める。次に、複数の視点からレンダリ

ングを行う。次にImage2Imageで画像を編集し、ChatGPTにより物体のパーツ情報を得て、レンダリングの画像をDINOやSAMでパーツ分割する。

最後に投票により、パーツの情報を決めてCommentsを追加する。  

❏ 感想：アイデアが面白い。LLMとレンダリングによりデザイン言語の理解を行っている。デザインツールの開発に活用できそう。人間同士間のア

イデアについての共通理解を高めたり、プログラムのデバッグなど様々なところで使えそう。手法の各々の部分が既存研究だが、手法の全体が

面白い。抽象化されるものの理解という面で、いろんな研究へ適応できそう。  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❏ 360+𝑥 : A Panoptic Multi-modal Scene Understanding Dataset 
❏ 概要：複数センサー（360度panoramic view, third-person front view, egocentric monocular & binocularビデオ、multi-channel auido）で様々な場

所で撮影した人間行動データセットの提案。また、テキストで場所のアノテーションも人手で追加した。  

❏ 新規性： 既存のデータセットより多くのセンサーを持って撮影を行った。より人間のセンシング情報と近いようなデータを取得。  

❏ 感想：多様なセンサーで人間より以上の認識ができそう。密なセンサー＋密なアノテーションなどは評価されやすい。  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❏ CLOVA: A Closed-Loop Visual Assistant with Tool Usage and Update 
❏ 概要：Visual Programming系の手法（問題をLLMで分割して、小問題をそれぞれVisual Moduleで解く）のContinual Learning仕組みCLOVAを提案。問

題を解くプロセスでどのパーツが間違ったかを分析し、有効的に学習データを取得し、間違ったパーツの学習を行う。  

❏ 新規性： 既存のVisual Programming手法では、問題を分割するLLMや、小問題を解くVisual Moduleを固定している。CLOVAでは、LLMとVisual 

Moduleを有効的に更新できる仕組みを提案。  

❏ 手法：３つのプロセスから構成する：Inference段階でLLMを使用して問題を分割し小問題を別々のVisual Moduleで解く。Reflection段階では、回答が

間違った例のHuman Feedbackを得る。Learning段階で、学習データを自主的に収集し、間違ったModuleの学習を行う。  

❏ 感想：CLOVAはセマンティック的にリッチなhuman feedbackでMLLMの性能を向上する。上記のようなfeedbackやannotationは効率よく（少ない学習

exampleで）MLLMなどの性能向上につながる。自己修正・Reflectionが重要。ReflectionモジュールがMLLMでできるとおもしろう。  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❏ SPIN: Simultaneous Perception, Interaction and Navigation 
❏ 概要：環境中に環境をActiveで観察し、自主移動、カメラ角度調整、アームを調整しピッキングができるWhole-Body Mobile Manipulatorを提案。  

❏ 新規性： 手法的な新規性がメイン？既存のAgentが複数のモジュールで自主移動とManipulationを扱う。SPINでは一つのモデルで、No Mapping

かつNo Planningで、Activeで自主移動とManipulationを行う。  

❏ 手法：Depth入力を扱う。Ego-visionから同時にperceive, interact, navigateするポリシーを強化学習により学習。  

❏ 感想：SPINを含めて、いくつか大規模でSimulationで学習して高い実環境精度を達成したAgentが提案された。ロボティクスでは関連のロボットが

どこまでできているのかが気になる。  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❏ Habitat Synthetic Scenes Dataset (HSSD-200): An Analysis of 3D Scene 
Scale and Realism Tradeoffs for ObjectGoal Navigation 
❏ 概要：211scenesの3次元データセットHSSD-200を提案。既存データセットと比べてHSSD-200のリアリティ性が高く、assetsの多様性も高い。 

HSSD-200 には、211家のSim環境と18,656 unique 3d物体から構成される。Scale vs. realismで実験した結果、既存データセットと比べて小規模

で高い性能及びSim2Real汎化性を示した。  

❏ 新規性： HSSD-200で実験した結果、sceneのリアリティ性と質が事前学習に大きく影響することがわかった。実験で2桁大きいProcTHORで学習

した結果がHSSDより劣る。  

❏ 感想：HSSD-200は配置変更や物体の変更が可能なので、うまく設計した場合、リアル３D環境認識の事前学習にも効果でそう。  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❏ Holodeck: Language Guided Generation of 3D Embodied AI Environments 
❏ 概要：テキストから、3次元シーンを生成する手法の提案。具体的に、まずGPT4で入力の言語から部屋のスペース、物体構成、物体間の位置関

係を生成。次に既存のAssetsで部屋を組み立てる。Holodeckで事前学習することで、既存データセットProcTHORより高いZero-shot ObjectNavi

精度を達成。 

❏ 新規性： GPT4などのLLMを活用するところで、既存のデータセットよりもっと人間の部屋に近いかつバリエーションが多い部屋を生成可能。比較

的に低いコストで3次元シーンを生成可能。  

❏ 感想：手法は基本的にGPT4で部屋のデザインをして、そして既存のデータセットのAssetsで部屋を構成するため、比較的に技術上新規性が薄

い。事前学習やApplicationの設計の面では面白い。  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❏ RILA: Reflective and Imaginative Language Agent for Zero-Shot Semantic 
Audio-Visual Navigation 
❏ 概要：LLMを用いてZero-shotでAudio Visual Navigationを行う手法の提案。  

❏ 新規性： Reflective plannerでは認識結果をそのまま使用するのではなく、誤って認識したかどうかをチェックするところが新しい。  

❏ 手法：まず、MLLMで異なるセンターの情報をテキストに変換する。Reflective Plannerでは観測した情報によりNavigationのPlanを行う。さらに、観

測の結果（テキスト）が正しいかどうかをチェックし、誤った認識を除く。また、LLMベースのImaginative Assistantモデルを提案し、グローバルの認

識をベースにNavigationのアドバイスをする。  

❏ 感想：Reflective Plannerは局所な視覚認識が正しいかどうかをチェックするところが面白い。LLMを使ったEmbodied Agentがたくさんあってそれ

ぞれの良さを精度以外にどうやって評価するのが気になる。  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❏ Move as You Say, Interact as You Can: Language-guided Human Motion 
Generation with Scene Affordance 
❏ 概要：言語の入力から、指定された3次元シーンとinteractするhuman motion生成の手法の提案。3次元シーンとInteractionする精度を高めるた

めに、SceneのAffordanceの予測を挟んだ仕組みを提案。いくつかのベンチマークで高い精度を達成。  

❏ 新規性： 3次元シーンのAffordanceとConsistentな動作生成が従来難しいとされている 。また、3次元シーンにおける動作生成のデータセット

の作成コストが高い。提案手法が、比較的に容易に計算できるAffordance Mapを使うことで、低コストで3次元を考慮した動作生成を行なってい

る。 

❏ 感想：3次元シーンにおける長いMotionの生成がまだ難しい 。短いMotionをうまく組み合わせるところで工夫するともっと大規模で複雑な動作

生成できる？program を使うと良さそう。  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❏ Rich Human Feedback for Text-to-Image Generation 
❏ 概要：生成AIの生成画像にミスやartifacts/implausibilityなどが存在する場合が多い。それらを改善するため、18K画像に対しHuman Feedbackを

収集しデータセットRichHF-18Kを提案。RichHF-18Kでは、左下図のように、Annotatorsが生成画像中のartifacts/implausibilityとミスを別々で画

像中からポインティングしながら、正しく生成できなかった文字部分も記録する。また、生成の質４つの指標から５段階で評価する。また、自動的

に画像とテキストから生成が良くない領域のヒートマップ、テキスト、評価値を出力するシンプルなモデルを提案。最後に、提案データセットで既

存の手法を再学習してSoTAな生成ができた。  

❏ 新規性： 画像生成の質向上をデータ側から改善する新しいアプローチを提案。また、領域・テキスト・評価値など複数の方面からHumanの

Feedbackを集めたところが評価される。  

❏ 感想：RichなHuman FeedbackやAnnotationで少量データで高い精度を達成する研究が複数あった。規模のみではなく、質の重要性がかな

り挙げられている。  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❏ Comparing the Decision-Making Mechanisms by Transformers and CNNs via 
Explanation Methods 
❏ 概要：CNNやTransformersなどがクラス識別する際に、画像中の領域にどこを見て判断しているのか、部分的に領域をぼやけた場合にどれくらい認識の結果に影

響があるのかについて網羅的に調べた研究。画像を部分的にブラーして認識の結果が少しずつ徐々に影響される現象をCompositional behaviorと定義し、画像中

の少ない領域から認識可能で領域をブラーすると認識精度が劇的に降下する現象をDisjunctive behaviorと定義した。あらゆるCNNとTransformerの二つの

behaviorsを検討した。 

❏ 新規性：領域が画像識別への影響を網羅的に調べた。特に二つの新しいbehaviorsの視点を中心に行った。また、CNNが比較的にDisjunctiveでTransformerが比較

的にCompositionalという傾向を発見した。また、ネットワークを深く、Receptive Fieldを大きくすることで、Compositional性を向上できることを示した。また、

Normalizationの手法も影響することがわかった。類似したネットワークが類似する領域で物体を識別する傾向があった。 

❏ 感想：類似するネットワークが類似した物体領域を見るところが特に面白い 。異なるネットワーク構造が違うタイプのパターンに強い可能性もある。 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❏ Eyes Wide Shut? Exploring the Visual Shortcomings of Multimodal LLMs 
❏ 概要：GPT4vなどのMLLMが人間がシンプルと思っている問題を間違えてしまう問題点がある。この問題点を調査する方法、データセットを提案し、最近の性能が良

いMLLMをベンチマークした。最も性能が良いGemini ProやGPT 4Vなどでも人間と大きながキャップがあった（右図）。 

❏ 新規性：GPT4vなどの上記の問題点はよく知られているが、網羅的に調査する手法があまりなかった。 

❏ 手法：CLIPの特徴空間で近い画像ペアを収集し、人間に画像ペアの詳細的な差をアノテーションした上で、QAのデータセットを構築した。このデータセットで既存の

MLLMを評価。CLIPベースのモデルが特に精度が低下することを発見。また、self-supervised learningの特徴量（SSL）やSSLとCLIPのミックスにより精度を多少高

められることを発見。 

❏ 感想：GPT4vなどは他のsystematic shortcomingsもあるはず。言語で記述できる違いと連続を記述できる（例：特徴量）ものの組み合わせが必要そう。 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❏ Visual Program Distillation: Distilling Tools and Programmatic Reasoning into 
Vision-Language Models 
❏ 概要：。Visual Programの知識をVLMsに蒸留し、Reasoningが強いかつ学習が容易な手法の提案。  

❏ 新規性： 。Visual Programmingの手法が色々あったが、直接ではなく蒸留する手法でVisual ProgrammingのReasoning能力を利用するのがあまりな

かった。提案の仕組みは既存のVLMsに適応しやすい。  

❏ 手法：メインアイディアは、Visual Programmingの知識をInstruction Tuningの形式でVLMsへ蒸留する。具体的に、まず入力の問題を解くプログラム

をLLMにより生成し、あらかじめ持っているModuleで解けないプログラムをFilteringで排除し、最後に良いプログラムをChain-of-Thought形式の

Instructionに変換する。  

❏ 感想：。手法が面白いが、蒸留よりはVisual Programming手法自体の改善の方がもっと強いReasoningが実現できそう。Visual Programmingとブラッ

クボックス推論両方結合する方が良さそう。  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❏ SceneFun3D: Fine-Grained Functionality and Affordance Understanding in 
3D Scenes 
❏ 概要：Fine-grained 3D sceneにAffordanceをアノテーションした大規模データセットSceneFun3Dを提案（710シーン、9アフォーダンスカテゴ

リ、14.8kアノテーション）。SceneごとのInteract可能な物体・モーション・そして動作のテキストを手動でアノテーションした。また、３つの新し

いタスク：functionality segmentation, task-driven affordance grounding, 3D motion estimationを提案し。SceneFun3Dで既存の手法はまだ

まだ改善できる余地があることを実験で示した。 

❏ 新規性：3次元のアノテーションが付与したFine-grained affordanceのデータセットがあまりなかった。 

❏ 感想：。ロボティクスに活用できそう。この論文と類似したような、実際のロボット応用に近いようなデータが増えてきた。 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❏ LISA: Reasoning Segmentation via Large Language Model 
❏ 概要：領域を指定するReasoningが必要なテキストと画像から、Reasoningを経由しテキストが対応している領域を画像からセグメントするタスク

Reasoning Segmentationと手法（左図）を提案。また、既存のデータセットをLLMでReasoning Segmentationタスク用に変化し学習用データセットを

作成。新しい＜SEG＞トークンを導入し、MLLMの知識をセグメンテーションに活用できるようにした。  

❏ 新規性： 。既存の類似タスクでは、２段階でまずReasoningをしてからセグメントするものが多い。ここで１段階でReasoningとセグメントできる手法を

提案。 

❏ 感想：LISAによりかなりFlexibleで言語により物体分割を行える。類似した形式で、領域が関わるPromptが色々設計できそう。  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Adapting Visual-Language Models for Generalizable Anomaly 
Detection in Medical Images  
❏ 概要：自然画像を対象に学習された CLIPを医療データの異常検知に適応するためのフレームワーク。タスクシフトとドメインシフトを同時に達成

している。脳MRI、肝臓CT、網膜OCT、胸部X線 と幅広い領域を対象に検討ゼロショットと Fewショットの異常分類でともに改善を認めた（異常ク
ラス分類平均6.24%と7.33%、異常セグメンテーションで平均 2.03%と2.37%の改善）

❏ 新規性：  医療異常検知領域における適応として新規性がある。
❏ 感想：　異常クラス分類と異常セグメンテーションにおいて、ゼロショットと Fewショット共に性能が改善されているため、低コストで幅広い領域に

応が期待される。プロンプト側の開発も可能であるため、ユーザーによる開発も可能になる。  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One-Prompt to Segment All Medical Images  
❏ •概要：　SAM(segment anything)モデルの医療適用。 SAMはゼロショットセグメンテーション能力があるが医療領域へのゼロショット能力は低い

ことが知られている。プロンプトの工夫である程度対応できるが限界があり、多数の医療データが必要とされる。本手法は一つのプロンプトデー
タのみで、他のデータにも適応できる。さらに Doodleと呼ばれる新しいラインプロンプトを提供する。

❏ •新規性：  　一つの医療画像プロンプトを他のタスクに応用できる点が新しい。また SAMで利用可能な画像プロンプトは細かいセグメンテーション
には不向きだったが、 Doodleと呼ばれる新しいラインプロンプトは複雑な形に適応可能である。

❏ •感想：　SAMの弱点だった複雑なセグメンテーション問題を Doodleという新しいプロンプトで改善しているのが素晴らしい。
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Unleashing the Potential of SAM for Medical Adaptation via 
Hierarchical Decoding  
❏ •概要：　SAMは医療ドメインの自然画像に対しては高い性能を発揮するが、学習にデータが用いられていない医療ドメインは苦手。プロンプトを

用いた手法は医療知識が必要。本手法はプロンプトなしの医療 SAM改良。
❏ •新規性： 　プロンプトなしの医療 SAM改良である点が新しい。二段階のアプローチ。一段階目で事前マスクを作成し、二段階目で事前マスクに

基づき、異なる画像領域間の相互作用を空間的に調節。
❏ •感想：　医療SAM改良は追加データを必要とする手法が多いが、本手法はモデル側の改変であるため、根本的な解決になる可能性がある。

❏
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❏ Wiki-LLaVA: Hierarchical Retrieval-Augmented Generation for Multimodal 
LLMs 

❏  

❏  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❏ 概要：マルチモーダルLLMに対して，外部知識を参照することが可能な

Retrieval augmentedな枠組みを導入することで，外部知識が必要な質

問等にも回答可能なマルチモーダルLLMを実現  

❏ 手法：Visual tokenとTextual tokenの入力に加えて，wikipediaから検索し

た情報を入力するRetrieval tokenを新たに導入することで，外部知識を

参照する．外部知識の参照には，CLIPモデルおよびContrieverモデルを

利用しており，画像に関連する文章をCLIPにより検索したのち，質問に

関連しない文章をContrieverモデルによりスクリーニングしている  

❏ 感想：wikipedia等の外部知識を参照することができれば，LLMモデルを

利用しないでも質問等に回答することが出来てしまいそう．参照ドキュメ

ントの検索は画像からのみで行うので，CLIPモデルの精度がかなり影

響しそう．文章も検索クエリに入れてあげてもよいのでは？  

 



❏ Are Vision Language Models Texture or Shape Biased and Can We Steer 
Them? 

❏  

❏  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❏ 概要：Vision and languageモデルがtextureとshapeのどちらにbiasを持つのかを検証した論文．VQA，Image captioningを通じた実験により

Vision and languageモデルはshapeにbiasを持つことを明らかにしている．また，languageの情報を活用することで，上記のbiasを緩和すること

が可能であることも明らかにしている．  

❏ 手法：ImageNetに対して，style transferを施したデータセットを用いることでbiasを測定している．具体的には，shapeに基づく正解率とtexture

に基づく正解率を比較することで，shape biasとtexture biasを算出している．  

❏ 感想： 確かに，shape側にbiasが寄ってはいるが0.6ポイント周辺であるため，顕著な結果であるとは言いにくそうな印象．また，データセット等

もImageNetを主体とした検証であることから，未だ検証の余地はありそう  



❏ Connect, Collapse, Corrupt: LEARNING CROSS-MODAL TASKS WITH 
UNI-MODAL DATA 

❏  

❏  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❏ 概要：Uni-modalデータを用いたcross-modal学習の高精度化のために

，cross-modal空間のgeometryを解析し，modality gapやalignment noiseを

考慮可能な手法を提案した論文．実験により，uni-modalデータを用いた

cross-modal学習を高精度化可能であることを確認している．  

❏ 手法：Connect step, Collapse step, Corrupt stepの3段階により構成されて

いる．Connect stepにて異なるモダリティのデータをつなげ(従来の

Cross-modalと同様)，Collapse stepにてCross-modal空間における

modality分布のミスマッチを解消する．また，Corrupt stepにて微小なノイズ

を付与することによりcross-modal学習に生じうるalignment noiseを

uni-modalな学習において模倣している．  

❏ 感想： 手法としてのcontributionは多くないが，解析自体を丁寧に行ってい

ることのcontributionは大きそうな印象を抱いた．ただ，可能であれば

，modality gapやalignment noiseが生じうる原因についてまで言及して欲し

かった．  



❏ Beyond Image Super-Resolution for Image Recognition with Task-Driven 
Perceptual Loss 
❏ 超解像技術の画像理解のタスクへの応用 

❏ semantic segmentation、object detection、image classification 

❏ task-driven perceptual (TDP) lossにより、タスクに特化した知識を獲得可能 

CVPR 2024 の論文サマリ（52/122） 

170https://github.com/JaehaKim97/SR4IR
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❏ CAMixerSR: Only Details Need More “Attention” 
❏ content-aware mixer (CAMixer) 

❏ ClassSRよりも細かくsimple contentと複雑な（高周波成分を多く含む）texture領域を分割 

❏ texture領域に対してはSelf-Attentionを適用、simple contentに対してはConvolution。 

 

❏ SRの品質と計算コスト 
のトレードオフを改善 
 

CVPR 2024 の論文サマリ（53/122） 

171
https://github.com/icandle/CAMixerSR

https://github.com/icandle/CAMixerSR


❏ CoSeR: Bridging Image and Language for Cognitive Super-Resolution 
❏ 低解像度の入力画像からDiffusionモデルを利用してReference画像を生成 

❏ 意味的に正しく、かつ写真のようにリアルなディテールを復元可能 

❏ 感想：テキストガイドに近いことを画像領域で実施した面白い発想 

CVPR 2024 の論文サマリ（54/122） 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❏ Image Processing GNN: Breaking Rigidity in Super-Resolution 
❏ CNNやWindow-attentionによる情報処理の代わりにグラフを利用 

❏ より柔軟な情報処理が可能 

❏ より細かい処理が必要なところに、より多くのノードを割り当てる。 

❏ 局所画像(近傍画素)のグラフ(local graphs)と画像全体のグラフ(grobal graphs)を探索 

❏ Image Processing GNNの内部 
❏ GAL：local グラフを利用したLayer 

❏ MGB：grobal グラフと複数層のGAＬを 
　　　　利用したBlock 

CVPR 2024 の論文サマリ（55/122） 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https://github.com/huawei-noah/Efficient-Computing/tree/master/LowLevel/IPG

https://github.com/huawei-noah/Efficient-Computing/tree/master/LowLevel/IPG


❏ Navigating Beyond Dropout: An Intriguing Solution Towards Generalizable 
Image Super Resolution 
❏ メインメッセージ：正則化の文脈で深堀する研究を増やすべきだ！ 

❏ 新しい正則化の手法を提案。 
Dropoutを使うと、詳細な画像再構成の能力が損なわれることを問題視。 

❏ Dropoutを使う場合と、提案手法を使う場合の復元画像の差分 
❏ 提案手法によって、より鮮明な復元画像を実現 

❏ どのモデル、どの評価DSでも有意に性能向上 

CVPR 2024 の論文サマリ（56/122） 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❏ Boosting Flow-based Generative Super-Resolution Models via Learned Prior 
❏  

❏  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❏ 概要：FlowベースのSRモデルのための条件付き学習手法. 従来のFlowベースのモデルでは、1. グリッドアーティファクト 2. 逆行列の爆発 3. 

固定のサンプリング温度による最適でない結果などの課題が生じている. これらの問題に対処するために学習される事前分布の特徴に条件

を課している。 

❏ 手法：既存のFlowベースのモデルと潜在モジュールで構成されている. 潜在モジュールでは画像空間と潜在空間の両方から低解像度(LR)画

像の特徴を抽出し, 条件付き事前分布を出力する. 目的関数としてVGG19による知覚損失を使用し, 潜在空間損失を正規化項として採用する

ことで分布外の生成を防止する.  

❏ 感想： 従来研究のSRFlowでは”事前分布からランダムサンプリングした潜在変数+LR”からSRを生成していたが, 本手法ではLRの  

特徴を反映した潜在分布を生成している点で新しいと感じた.  

https://github.com/liyuantsao/BFSR

https://github.com/liyuantsao/BFSR


❏ SeD: Semantic-Aware Discriminator for Image Super-Resolution 
❏  

❏  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❏ 概要： セマンティックを考慮したテクスチャの生成を行っている, GANは識別器を利用して現実世界の高解像度画像の分布を  

学習するが, 分布の学習の粒度が粗いため仮想のテクスチャの影響を受けやすく, 直感に反する生成を行うことがある。画像の意味を  

条件として導入することにより, ネットワークが細かい分布を学習できるように促している.  

❏ 手法： 学習されたセマンティック識別器から画像の意味を抽出する. ピクセル単位のセマンティクスを得るために  

事前学習済みCLIPの中間特徴からセマンティクスを抽出. SeFBブロックを提案しており, 抽出されたセマンティクスをクエリと  

みなしクロスアテンションを通じてセマンティクスを考慮した画像特徴を識別器に入力する.  

❏ 感想： 多くのGANベースの超解像手法と組み合わせることが可能である点が強いと感じた.  

https://github.com/lbc12345/SeD

https://github.com/lbc12345/SeD


❏ SinSR: Diffusion-Based Image Super-Resolution in a Single Step 
❏  

❏  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❏ 概要：単一ステップで超解像を実現するDiffusionベースの手法を提案. SoTaモデルと同等またはそれ以上の性能を示すと共に  

推論時間を大幅に短縮.  

❏ 手法：事前学習済みResShiftを利用した決定論的サンプリングを行い, x_0↔x_Tを単一ステップでマッピングする生徒モデルに  

蒸留. 蒸留プロセスにGT画像を利用した一貫性保存損失を導入することで, 生徒モデルが教師モデルからの情報を使用するだけでなく, GT

画像からも直接学習することを促す.  

❏ 感想： ステップ数を減らしつつ高い性能を出していることが良い. x_tとx_0の直接的なマッチングが  

比較的容易であるという結果は興味深い.  

https://github.com/wyf0912/SinSR?tab=readme-ov-file

https://github.com/wyf0912/SinSR?tab=readme-ov-file


Continuous Optical Zooming: A Benchmark for Arbitrary-Scale Image 
Super-Resolution in Real World 

❏  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❏ 概要：任意スケール画像超解像で使用されている既存データセットは, 実世界の劣化に非対応, もしくは固定倍率であるため課題があった. そこで, 

実世界向けの任意スケール画像超解像データセットであるCOZデータセットを提案. 加えて, モデルのロバスト性を高めるため,  MLP-mixerとメタラー

ニングに基づくLocal Mix Implicit network (LMI)を提案.  

❏ 手法：(COZデータセット) 撮影はモーターとベルトを利用して自動で焦点距離を変更する撮影システムを利用. ズームによる撮影時の輝度および解

像度の変動に対処するため輝度調整後に位置合わせを行う二段階のSIFTアルゴリズムを採用. (LMI)MSMMでは各座標を用いて複数のlatent code

の重みを算出し結合. QMMでは元画像のRGB値や座標情報をクエリとしてMSMMの出力した特徴量に埋め込む.  

❏ 感想： 下記の表のように既存データセットとの違いを明確に示せているのが良いと感じた. LMIのEncoderとしてEDSRもしくはRDNを使っているが, そ

れが妥当なのかは不明.  

https://github.com/pf0607/COZ

https://github.com/pf0607/COZ


❏ SportsHHI: A Dataset for Human-Human Interaction Detection in Sports 
Videos 

❏  

❏  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❏ 概要：新しいビデオベースの視覚関係検出タスク: 「ビデオ中の人間同士の相互作用検出」を提案，本提案を実現するために「SportsHHIデータ

セット」を構築，構築したデータセットの使用により，複数人が存在する複雑なビデオにおける人間同士の相互作用検出のパフォーマンスが大幅

に向上 

❏ 手法：　Youtubeからバスケットボールとバレーボールのビデオクリップを収集，34種類の相互作用カテゴリに分類，VIAツールで118,075個の人体

境界ボックスと50,649個の相互作用インスタンスをアノテーション．オブジェクト検出器でビデオフレーム内の人を検出，検出結果に基づき，相互

作用提案を生成，提案特徴を抽出．抽出した特徴に基づき，相互作用を分類．  

❏ 感想： 試合動画から，特定選手のスキルとパフォーマンスを定量的に評価できるシステムの先行研究になりそう．局後の検討にも有用  

https://arxiv.org/abs/2404.04565

https://arxiv.org/abs/2404.04565


❏ Text2Loc: 3D Point Cloud Localization from Natural Language 
❏ 概要：自然言語の記述に基づいて3D点群上での位置を特定する手法。周囲を表す点群と、位置を記述したテキストクエリが提供されると、Text2Locはその記述

された位置の地図内での最も確率の高い場所を特定する。ベースラインを最大2倍上回り、テキストクエリを5m以下の精度で位置特定可能。 

❏ 新規性：場所の文記述内および文間のコンテキストの詳細を階層的に表現する新しい注意ベースの方法を提案。最終的な位置特定段階でテキストインスタンス

マッチャーの使用を完全に廃止した初めての存在。 

❏ 手法：テキストベースの位置記述が与えられると、まずターゲット位置を含む可能性のある粗い候補位置「サブマップ」のセットを特定（事前に構築されたサブマッ

プのデータベースから上位k個の最も近いサブマップを取得）。次に、取得したサブマップの中心座標を、設計したマッチングフリーの位置推定モジュールを使用し

て精緻化し、ターゲット位置の精度を向上。 

❏ 感想：現状のサブセットはデータベースから入手しているため、そこを物体検出のRPNのように提案ベースにできれば、新規性として新たに提案できるのでは？ 

CVPR 2024 の論文サマリ（62/122） 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❏ DiffuseMix: Label-Preserving Data Augmentation with Diffusion Models 
❏ Diffusionのimg2imgで画像の雰囲気(色，季節，画風など)を変化 

→ 元画像にマスク(半々) 
→ Mixing Set (Fractals)を重ねる 

 

CVPR 2024 の論文サマリ（63/122） 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arXiv: https://arxiv.org/abs/2405.14881 
GitHub: https://github.com/khawar-islam/diffuseMix 

https://arxiv.org/abs/2405.14881
https://github.com/khawar-islam/diffuseMix


❏ Fourier-basis functions to bridge augmentation gap: 
❏ Rethinking frequency augmentation in image classification 

❏ 各チャンネルにフーリエ基底関数に基づく縞模様を合成したものを学習に使用 

❏ 画像の見た目を変化させるデータ拡張(PRIME, AugMix, etc)と組み合わせることで，さ
らに性能を上げられる 

CVPR 2024 の論文サマリ（64/122） 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arXiv: https://arxiv.org/abs/2403.01944 
GitHub: https://github.com/nis-research/afa-augment 

https://arxiv.org/abs/2403.01944
https://github.com/nis-research/afa-augment


❏ Domain Gap Embeddings for Generative Dataset Augmentation 
❏ 対象のデータ数が不足している場合，画像生成でデータ拡張したい 

❏ 大規模な別のデータセットと対象データセットのドメインギャップを抽出 

❏ 大規模なデータセットの画像をソースとして画像生成するときに， 
対象のデータセットとのドメインギャップを考慮して生成することで， 
少量データセットのドメインで多様なデータセットを構築できる 

CVPR 2024 の論文サマリ（65/122） 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arXiv: https://arxiv.org/abs/2403.01944 
GitHub: https://github.com/nis-research/afa-augment 

https://arxiv.org/abs/2403.01944
https://github.com/nis-research/afa-augment


❏ Distilling Vision-language Models on Millions of Video 

❏  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❏ 目的：ImageベースのVLMを動画に適用し, 動画内の動的シーンや因果関係を理解して, 高品質な擬似キャプションを生成する  

❏ 課題：人力のラベリングコスト, 画像ベースのモデルをそのまま用いると時間的情報を捉えられない  

❏ 提案： Visual Adaptation, Language Adaptationを2段階で行い, 動画にAdapt  

キャプションは, 静的な外観, 一般的な動作, 詳細な身体動作など複数の粒度で生成される  

https://arxiv.org/abs/2401.06129

https://arxiv.org/abs/2401.06129


❏ Learning from One Continuous Video Stream 
❏  

❏  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❏ 目的：単一の連続ビデオストリームからのオンライン学習, 人間の実際の学習のようにaugmentationやミニバッチなどなしでの学習  

❏ 提案： 全てのタスクのターゲット出力をRGB空間にマッピングし, モデルや損失の切り替えなしにタスクを切り替え可能に  

独立同分布(IID)設定で学習された大規模なバッチを使用した未来予測事前学習タスクを導入  

https://sites.google.com/view/one-stream-video

https://sites.google.com/view/one-stream-video


MovieChat: From Dense Token to Sparse Memory for Long Video 
Understanding

❏  

❏  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❏ 目的：長期的な時間相関を保持しながら ,  長時間の動画理解を行う  

❏ 課題：長い時間の動画を扱う際の計算量 , ビデオフレームを保存する際のメモリコスト , 長期的な時間相関の保持  

❏ 提案： スライディングウィンドウ方式で抽出した特徴量を順次保存し, 類似度の高い隣接特徴量は適宜マージすることでメモリ使用量の削減

と長期的なビデオ特徴の表現を保持する  

https://github.com/rese1f/MovieChat

https://github.com/rese1f/MovieChat


MVBench: A Comprehensive Multi-modal Video Understanding 
Benchmark  

❏  

❏  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❏ 目的：動的なビデオタスクにおける時間的理解を評価するベンチマークの作成  

❏ 課題：既存のビデオベンチマークは基本的なビデオタスクや特定のドメインに限定されており, 手動アノテーションの負担も大きい  

❏ 提案： 新ベンチマークの設計とそのベンチマークで高性能を実現するVLLMの提案  

静的な画像タスクを動画タスクに変換(“Is the man on the stage?” → “What direction is the man moving?”), 自動アノテーション生成を行うこ

とでアノテーションコストを削減  

https://github.com/OpenGVLab/Ask-Anything/tree/main/video_chat2

https://github.com/OpenGVLab/Ask-Anything/tree/main/video_chat2


Breathing Life Into Sketches Using Text-to-Video Priors
❏  
❏  

❏  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❏ 目的：スケッチアニメーションの作成自動化  

❏ 課題：参照動作やアノテーションを必要とした  

❏ 提案： 事前学習されたtext-to-videoのモデルを用いて, 動きの事前知識からアニメーション化の学習を進める(SDS lossを用いて  

図中のMを学習)→追加のアノテーションや参照動作を必要としない  

https://github.com/yael-vinker/live_sketch

https://github.com/yael-vinker/live_sketch


❏ State Space Models for Event Cameras 
❏  

❏  
 

 

CVPR 2024 の論文サマリ（71/122） 

❏ 概要：イベントカメラを処理する既存のモデルはRNNやTransformerを用いるが，これらは周波数に関

する汎化性能が低く，学習速度も遅い．  

❏ 新規性： SSM （状態空間モデル）を用いてイベントカメラを処理する手法を提案．SSMはタイムスケー

ルに関する学習可能なパラメタを有するため，学習時とは異なる周波数においても適切に汎化できる

と考えられる．本研究では，SSMとしてS4およびS5を使用し，周波数に関する高い汎化性能，ならびに

学習過程における33%の高速化を達成した．  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❏ Language-driven Grasp Detection 
❏ 概要：①10M規模の把持データセット（GraspAnything++）を発表、②条件付き誘導拡散モデルに基づく言語ドリブンな把持検出。  

❏ 手法：言語指示から正確に把持ポーズを検出するためのDenoisingによって学習。対照学習的な構造を持っていることが重要  

❏ 感想：GraspAnything (ICRA2024)では、単純な計算式によって粗くサンプリングした成果発表を行い、今回からは、言語に対応づけた検出モデルを構築している。物

理的な評価がされていないが、プロジェクトページの充実から今後の展望だろう。従来型の把持データモデルに比べると、3Dモデルを利用していない点や言語を介し

たOpen-Vocabularyなデータセットである点で、ユーザビリティの高さが評価できる。トレンドを適切に把握している点も 👍 

 

CVPR 2024 の論文サマリ（72/122） 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❏ 動的なGaussian Splattingに関する研究を3つピックアップ  
❏ 傾向 

❏ 動的シーンの高品質な再構成とレンダリングへの応用が進んでいる 
❏ 3Dガウシアンをベースとしつつ、ニューラルネットワークによる変形フィールドを組み合わせることで、効率的かつ高

精度な表現を実現 
❏ オンライン学習やストリーミングへの対応など、実用性を重視した手法の開発が進められている 
❏ 単眼カメラからの入力への対応や、変形フィールドの効率化など、限られた入力からの高品質な再構成を目指す傾

向がある 

❏ 課題 
❏ 大きな動きや複雑な形状変化のモデル化には、より柔軟で表現力の高い変形場が必要 
❏ 初期フレームや点群の品質に依存するため、不完全な入力へのロバスト性を高める必要がある 
❏ 遠景などの再構成が難しい領域での品質向上が求められる 
❏ オンライン学習やストリーミングにおいて、限られた計算時間内で高品質な結果を得るためのさらなる効率化が必要 
❏ 大規模な動的シーンや長時間の動画への対応には、メモリ効率やスケーラビリティの向上が求められる 

 
 

CVPR 2024 の論文サマリ（73/122） 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❏ Deformable 3D Gaussians for High-Fidelity Monocular Dynamic Scene 
Reconstruction 
❏ 概要 

❏ 単眼動的シーンの高品質再構成・レンダリングのための変形可能な3Dガウシアンスプラッティング法を提案 

❏ 3DガウシアンとMLPベースの変形場を組み合わせることで、動的シーン再構成を実現 

❏ Annealing Smooth Training機構により、実データセットの不正確なポーズによる時間方向のジッターを低減 

❏ 新規性 

❏ 従来の動的NeRF手法は暗示的(implicit)表現に依存し、細部の獲得が困難で、リアルタイムレンダリングも難しかった 

❏ 点ベースレンダリングの3D-GSを動的シーンに拡張し、標準空間での3Dガウシアン学習とMLPによる変形場の推定を組み合わせることで高品質かつ高速なレンダリ
ングを実現 

❏ Annealing Smooth Trainingにより、計算量を増やさずに時間方向の滑らかさを担保しつつ動的な詳細も保持 

❏ リミテーション  

❏ 評価は中程度の動きを含むシーンが主体で、細かな表情変化などへの対応は今後の課題 

 

CVPR 2024 の論文サマリ（74/122） 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❏ 4D Gaussian Splatting for Real-Time Dynamic Scene Rendering 
❏ 概要 

❏ 動的シーンのリアルタイムレンダリングを実現する4D Gaussian Splatting (4D-GS)手法を提案 

❏ 3DガウシアンとMLPベースの4D変形場を組み合わせることで、動的シーン表現を実現 

❏ Spatial-Temporal Structure Encoderにより、近接する3Dガウシアン間の関係を考慮した変形の学習が可能に 

❏ 新規性 

❏ 従来の動的NeRF手法は暗示的表現に依存し、レンダリング速度が遅い問題があった 

❏ 3D-GSを4Dに拡張し、コンパクトな変形場を導入することで、学習とレンダリングの高速化を実現 

❏ マルチ解像度のHexPlane表現により、3DGS間の空間的・時間的関係をエンコード 

❏ リミテーション  

❏ 単眼動的シーンでは入力データが疎で、複雑なシーンで過学習が生じやすい 

❏ 大きな動きを含む多視点データセットでは、短時間での収束が難しい 

❏ 単眼設定での大きな動きや劇的なシーン変化のモデリングは困難な場合がある 

 

 

CVPR 2024 の論文サマリ（75/122） 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❏ 3DGStream: On-the-Fly Training of 3D Gaussians for Efficient Streaming of 
Photo-Realistic Free-Viewpoint Videos 
❏ 概要 

❏ 多視点動画からの自由視点動画ストリーミングのための、オンザフライな3D Gaussian Splatting (3DGStream)手法を提案 

❏ Neural Transformation Cache (NTC) で3DGSの変換をコンパクトにモデル化することで、高速な逐次再構成とリアルタイムレンダリングを実現 

❏ Adaptive 3DG Additionにより、動的シーンの新出オブジェクトにも対応 

❏ 新規性 

❏ 完全な動画シーケンスを必要とするオフライン学習ではなく、動画ストリームに対するオンザフライ学習を実現 

❏ NTCにより3DGSの変換を効率的にモデル化し、フレーム毎の追加の3DGSと合わせて用いることで、限られたストレージで動的シーンの変化に対応 

❏ 既存のFVV構築手法に比べ、モデルサイズと画質を維持しつつ、学習速度とレンダリング速度で優位性 

❏ リミテーション  

❏ 初期フレームでの3DG-Sの品質に大きく依存。遠景などCOLMAPでの再構成が難しい領域では品質低下の可能性 

❏ オンザフライ学習のため学習反復数が限られ、Stage 1での大きな動きやStage 2での複雑な新出オブジェクトのモデル化が制約される（以下の図を参照） 

 

 

CVPR 2024 の論文サマリ（76/122） 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❏ pix2gestalt: Amodal Segmentation by Synthesizing Wholes 
❏ 概要：Stable Diffusionを用いて部分的な観測から物体の形と外観（新しい視点画像生成）を生成することで、Zero-shot でamodal segmentation

手法を提案 

❏ 新規性： 大規模データで学習済みStable Diffusionは、すでにImplicitlyでamodal representationを学習しているという仮説のもと、Zero-shot で

様々な遮蔽を含むAmodal Segmentationに対応可能なフレームワークを提案。  

❏ 手法：合成データセットで学習。条件付き拡散モデルをを使用して、部分的なRGB画像とポイントのプロンプトから物体の全体像を生成する。  

❏ 感想：遮蔽を含む画像から物体の新しい視点を生成することが素晴らしい。著者欄から見ると、おそらくZero-1-to-3 [ICCV2023]の発展論文で

す。（ただし、遮蔽は含まれていません）  

 

CVPR 2024 の論文サマリ（77/122） 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❏ NeRFiller: Completing Scenes via Generative 3D Inpainting 

❏  
 

 

CVPR 2024 の論文サマリ（78/122） 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❏ 目的：3Dインペインティングによりセンサにより収集された3Dデータの欠損を補完  

❏ 課題： センサより取得された3Dデータには欠損が多く存在  

❏ 提案： 2Dインペインティング拡散モデルを利用することで3Dインペインティングを実現  

❏ 新規性：  4つの画像を2×2のグリッドにタイリングすることで、独立に塗りつぶすよりも一貫性のある塗りつぶしができるという、2Dインペイン

ティング拡散モデルのユニークな特性を発見  



❏ Photo-SLAM: Real-time Simultaneous Localization and Photorealistic 
Mapping for Monocular, Stereo, and RGB-D Cameras 
❏ 概要: 幾何学的特徴に基づくハイパープリミティブを用いたSLAMを提案  

❏ 手法：取り扱う解像度のピラミット構造を構築し、明示的に得られた点群からそれぞれ高密度化したハイパープリミティブを生成する。ガウシアン

ピラミッドベースの学習により各レベルを漸進的に学習することで、フォトリアリスティックなマッピング性能を向上。  

❏ 新規性：  従来のNeRFベースのSLAMは暗黙的な表現に依存するためリソースの消費が莫大。提案手法ではハイパープリミティブを介して明示

的な幾何学特徴による軽量な地図と高品質なテクスチャを含む地図を接続した  

CVPR 2024 の論文サマリ（79/122） 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❏ SplaTAM: Splat, Track & Map 3D Gaussians for Dense RGB-D SLAM 
❏ 概要: 3Dガウシアンを活用し、単一のポーズなしRGB-Dカメラからの高忠実度の再構成を実現  

❏ 手法：ガウス表現に合わせたシンプルなオンライントラッキングとマッピングシステムを導入  

❏ 新規性：  明示的な３Dガウス表現を利用することで、高速なレンダリングと高密度な最適化、以前にマッピングされた領域かどうかの迅速な判

定、より多くのガウシアンを追加することによる構造化されたマップ拡張  

CVPR 2024 の論文サマリ（80/122） 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❏ SNI-SLAM: Semantic Neural Implicit SLAM 
❏ 概要: NeRFに基づく高密度RGB-DセマンティックSLAMシステムを提案  

❏ 手法：多レベルの意味理解を可能にする階層的意味表現を導入し、シーンのトップダウン構造化セマンティックを記述。クロスアテンションを通し

て、外観、形状、意味的特徴を統合する。多階層の特徴量から意味的、RGB、TSDF値をデコーダで融合する  

❏ 新規性：  クロスアテンションに基づいて、幾何学的特徴、外観特徴、意味的特徴を統合することで、異なる特徴間の相互強化を実現。また、有向

な相関を扱う新しいデコーダを導入することで、単一の属性に欠陥がある場合でも頑健性を保つことができる  

CVPR 2024 の論文サマリ（81/122） 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❏ GaussianDreamer: Fast Generation from Text to 3D Gaussians by Bridging 
2D and 3D Diffusion Models 
❏ 概要: Gaussian Splattingを介して2Dと3Dの拡散モデルの橋渡しを行うText-to-3D手法を提案案  

❏ 手法：３D拡散モデルを用いてプロンプトから３D点群を初期化し、２D拡散モデルを利用して高精細化する  

❏ 新規性：  ２D拡散モデルは３Dの一貫性に、３D拡散モデルは利用可能なデータ量の制限に課題があった。本手法ではGaussianSplattingを介し

て２つのモデルを接続することでメリットを両立  

CVPR 2024 の論文サマリ（82/122） 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❏ LangSplat: 3D Language Gaussian Splatting 
❏ 概要: 3D空間内で正確かつ効率的なopen-vocabulary queryingを可能にする3D言語場を構築  

❏ 手法：シーンごとの言語オートエンコーダを学習し、次にシーン固有の潜在空間上でCLIP言語特徴を学習することで、明示的なモデリングによっ

て課されるメモリの大幅な要求を軽減  

❏ 新規性：  従来、３D空間場でオブジェクトの境界を明確にするのは困難であった。SAMを用いて階層的セマンティクスを学習することで、点の曖

昧性の問題を解決 

CVPR 2024 の論文サマリ（83/122） 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❏ SANeRF-HQ: Segment Anything for NeRF in High Quality 
❏ 概要: 与えられたシーン内のあらゆるターゲットオブジェクトの高品質な3Dセグメンテーションを実現  

❏ 手法：SAMを利用してオープンワールドのオブジェクトセグメンテーションを行い、NeRFを利用して異なる視点からの情報を集約  

❏ 新規性：  密度場とRGB類似度を採用してセグメンテーション境界の精度を向上させることで、従来難しかった複雑なシナリオでも物体を正確かつ

一貫してセグメンテーション可能  

CVPR 2024 の論文サマリ（84/122） 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❏ PIE-NeRF: Physics-based Interactive Elastodynamics with NeRF 
❏ 概要: 物理ベースのシミュレーションをNeRFとシームレスに統合し、実世界の物体の高品質な弾性力学変形を生成  

❏ 手法：適応的なポアソンディスクサンプリングにより、学習済みのNeRF(実装場はiNGP)を照会し、n個のQ-GMLSカーネルにスパース化する。積

分点はQ-GMLSカーネルの中心を含むモデル上に配置。カーネルでの離散化とIPでの数値積分により、物理学に基づいた運動を合成  

❏ 新規性：  メッシュレスに変形を離散化するため、四面体メッシュやボクセルグリッドのような中間的な補助形状プロキシの必要性を排除できる  

CVPR 2024 の論文サマリ（85/122） 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❏ LED: A Large-scale Real-world Paired Dataset for Event Camera Denoising 
❏ イベントカメラはノイズの干渉を受けやすい一方で理想的な環境下で 

研究，検証される 

❏ 本研究ではより実世界に則した，イベントデノイジングデータセット(LED) 
を提案 

❏ 同時にノイズ除去フレームワークとしてDEDを提案 

❏ 新しいペアデータのベースラインとなる 

CVPR 2024 の論文サマリ（86/122） 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❏ GeoChat : Grounded Large Vision-Language Model for Remote Sensing (RS) 
❏ 概要：一般的な大規模視覚言語モデル（VLM）では高解像度を扱う際にRS画像特有のドメインを理解できなかったり、大域的な情報を考慮する

ことができない。そこで、RS画像ドメインに特化したVLMデータセットおよびモデルの構築方法を提案  

❏ 手法：画像のエンコードにはCLIP-VIT(Vision Transformer)を使用、MLP　Adaptorを通して言語特徴量に変化しLLM(Vicuna-v1.5)をベースにRS

タスク向けにLoRAで調整。タスク固有のトークンを使用している。  

❏ 感想： RSではRemote CLIPが提案されているため視覚的エンコーダーを単純に差し替えるだけでも性能は向上しそう。今回はCVタスクを用いて
おり、単純に雲除去などのRS特有のタスクを加えてみても面白そう。また、どの程度季節性が考慮されているか分からなく、（雪が積もった時み
たいな）ロバストが気になる。取り組み自体は面白い。  

 

CVPR 2024 の論文サマリ（87/122） 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❏ Bridging Remote Sensors with Multisensor Geospatial Foundation Models 
❏ 概要：複数のモダリティを活用できるマルチセンサー地理空間事前学習モデルを開発した。また、本論文ではマルチセンサーを教師なしで学習し

たモデルが対応するセンサー間の表現をどのように表現できるのか？マルチセンサーから取得したデータを事前学習することで下流タスクで性

能が向上するのかを検証。  

❏ 手法：各センサごとに異なる埋め込みレイヤーを用意し、マスキングされたデータをEncoderに入力、マスクの予測は複数のセンサーを使ってマ

スクの値を予測する事前学習を行い、そのEncoderを解きたいタスクへ再学習を行う。  

❏ 感想：衛星データは位置情報が保有しているので異なるセンサーから取得された同じ位置のデータの取得が比較的に容易で今回ラベル無しな
ので、Updateされたデータセットが１年以内に提案されそう。と思ったら比較手法のGFMの著者だった。  

CVPR 2024 の論文サマリ（88/122） 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❏ Z∗: Zero-shot Style Transfer via Attention Reweighting 
❏ 概要：Diffuion Modelを用いたZero-Shot Style Transferを提案。これまで取り組まれてきた、Text-to-ImageのDiffusion Modelを用いたスタイル変換で

はなく従来通りContent画像及びStyle画像を使用したStyle変換を目指したもの。  

❏ 手法：タイムステップを通してプロンプト(Stable Diffusionでいうところのテキスト)の埋め込みが変化しないことに対処するため、DDIM Inversionを用い

てContent画像とStyle画像の各タイムステップの特徴量を取得するDual-Path schemeを提案。Attention Reweighting内ではDual-Path schemeで得た

Content特徴量をクエリとすることで、Content画像の構造を保ったままStyle特徴量からStyle情報を取り入れる。  

❏ 感想： 全体としてはよくStyle変換できている。しかし、人の絵画をStyle画像及び人の画像をContent画像にした時、Style画像のContentに誘導されて

髪型が大きく変化している場合がある。よって、Style画像からContent特徴を抑制する方法を提案できると更によくなりそう。  

CVPR 2024 の論文サマリ（89/122） 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❏ Few-Shot Object Detection with Foundation Models 
❏ 概要：基盤モデルをFew-Shot Object Detectionに活用した研究。特徴量の抽出と検出されたオブジェクトの分類に基盤モデルを使用することで従来

よりも高い精度を達成した。  

❏ 手法：Query画像とSupport画像を重みを固定した同一のDINOv2に入力。Deformable DETRのEncoderに入力されたQuery画像の特徴量とSuppor画

像の特徴量をCross-Attentionに入力。その後、Decoderに入力しBounding Boxを得る(Object Queriesはランダムに初期化されたシーケンス)。また、

LLMのin-context learningを用いてBounding Box内のObjectのクラスを分類する。  

❏ 感想： DINOv2の重みは固定な点とDINOv2のモデルサイズが小さくてもそこそこのパフォーマンスが出るの点が魅力的。  

CVPR 2024 の論文サマリ（90/122） 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❏ Alpha-CLIP: A CLIP Model Focusing on Wherever You Want 
❏ 概要： CLIPは、特定の領域に焦点を当てることが難しい。画像の特定領域に焦点を当てるためにアルファチャネルを追加し、画像とテキス

トのペアを学習することで、画像認識精度を維持しつつ、詳細な領域認識を実現。  

❏ 手法： 従来のRGBチャネルに加えて、アルファチャネルを追加し、特定領域の情報を強調して学習。  

❏ 感想： CLIP学習において粒度の細かい学習を行う工夫が昨今取り組まれている中、この手法は非常にシンプルかつ有効に見える。  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❏ Unraveling Instance Associations: A Closer Look for Audio-Visual 
Segmentation 

❏  

❏  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❏ 概要：一つのシーンの中で特定のオブジェクトが音源であると仮定してしまう”commonsense”(常識的な)バイアスを解消。1.COCOデータセット

の画像とVGGSoundのデータセットをペアリングしたVisual Post-Producition(VPO)ベンチマークを構築。2.VPOベンチマークでaudio-visualの

対照学習を行うことで、ポジティブとネガティブな特徴表現を区別する。  

❏ 手法：1.VPOベンチマークはCOCO画像から21のセグメンテーションマスクを、そしてVGGSoundから10秒にトリミングした音声をインスタンスラ

ベルに基づきランダムにマッチさせる。2.audio-visualデータセットからセグメントとオーディオデータを取り出し、セグメントとオーディオの組み

合わせによりポジティブ、ネガティブaudio-visual特徴を作成する。損失関数によりポジティブ特徴は近づき、ネガティブ特徴は遠ざかるように

学習を行う。 

❏ 感想：従来のバイアスを解消するベンチマークを提案することで、マルチモダリティの学習の制約コストをより削減することが可能だと感じた。  



❏ COCONut: Modernizing COCO Segmentation
❏  

❏ 概要：物体検出やセグメンテーションモデルを用いたアノテーションパイプラインを用いてCOCOの改善を目指し、より高品質なアノテーションと

データセットの拡張を特徴とした、383,000枚の画像と5.18百万のパノプティクスマスクを含んだCOCONutを提案。  

❏ 手法：物体検出やセグメンテーションモデルにて推定されたmaskやbboxに対して人間が確,、修正するプロセスを複数回行うことで高精度なアノ

テーションを実施。作成したCOCONutにてモデルを学習させ、新しいラベルデータにおいて高いスコアを確認。  

❏ 感想： COCOのアノテーション精度については以前から問題になっていたためとても貢献度の高い取り組みだと思う。SAMとCOCONutで学習し
たモデルの比較がどうなるか検証したい  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❏ DiverGen: Improving Instance Segmentation by Learning Wider Data 
Distribution with More Diverse Generative Data   
❏ 概要：生成モデルで生成したデータと実画像データとの分布の不一致の観点から、実画像データの分布を拡大させるデータ多様性拡張手法を

提案。この手法によりLVISを用いたインスタンスセグメンテーションにおいて従来のデータ拡張手法よりも高いスコアを確認  

❏ 手法：カテゴリの多様性はImageNet-1kのカテゴリを、プロンプトの多様性はChatGPTを用いて各プロンプトが異なり、1画像に1オブジェクトになる

よう設定、生成モデルの多様性は2種類のモデルを用いた。アノテーション生成はSAMを使用  

❏ 感想：生成モデルを用いてデータセットの多様性を拡張するのは良い手法だと思った。一方でアノテーションにはSAMを用いているため、

end-to-endでインスタンスセグメンテーションデータを生成できるようになると良い  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❏ A Vision Check-up for Language Models 
❏ 概要: LLMがどのようにVisonを捉えているのかを様々な方法で調査した論文。LLMが生成した画像でPre-trainingの高い効果が確認できた。  

❏ 手法：(a)LLMにコードを書かせ指示物体を線画させる。(b)人が書いた絵をコード化し、LLMに分類問題として解かせる。(c)LLMで生成した画像で

モデルを訓練し、実画像で評価。  

❏ 新規性：  LLMが視覚情報をどれほど持つのか、文字としてだけではなく視覚的に表すことができるのかを調査した点。抽象的な概念をうまく実験

に落とし込んでいる。  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❏ Person-in-WiFi 3D: End-to-End Multi-Person 3D Pose Estimation with 
Wi-Fi 
❏ 概要: WiFiを使用した複数人物3次元姿勢推定モデルの提案 

❏ 手法：CSIデータに対して、subcarrierをまとめてトークン化。アンテナとレシーバーの関係性は位置情報を含むので位置ー時間

Embeddingを追加。100のqueryを追加してDecoderを通し、ハンガリアンマッチングロスなどを使って複数人物姿勢推定 

❏ 新規性：  概要の内容＋WiFi信号を用いたDETRベースのTransformerで姿勢推定を初めて実現  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❏ RoHM: Robust Human Motion Reconstruction via Diffusion 
❏ 概要: 拡散モデルを活用し、遮蔽やノイズに頑健な3次元人物姿勢推定モデルを提案 

❏ 手法：マスクされたRootの動きと人物姿勢に対してTrajNetとPoseNetによりDenoising。得られたPoseを条件としてRootを更にアップ

デート(TrajControl) 

❏ 新規性：  大局的/局所的な人の動きをそれぞれマスク＋拡散モデルでモデル化。遮蔽によって下半身が見えないような状況であっ

ても正確に3次元姿勢を推定可能。また推論時のガイダンスによってPlausibilityの高い姿勢出力を実現 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❏ FinePOSE: Fine-Grained Prompt-Driven 3D Human Pose Estimation via Diffusion 
Models 
❏ 概要: CLIPのテキスト特徴とプロンプト最適化を利用した3次元人物姿勢推定 

❏ 手法：関節点位置に関してデノイジングする際に、2D関節点座標と時間、人物姿勢に関わる学習可能プロンプトをconcatして活用。 

❏ 新規性：  大規模に事前学習されているCLIPのtext embeddingを利用することによって人間の知識を活用。また部位毎のプロンプト

を用意し高い粒度で情報を抽出 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❏ ImageNet-D: Benchmarking Neural Network Robustness on Diffusion 
Synthetic Object 
❏ 概要: 生成画像から構成される、分布外頑健性評価用データセットImageNet-Dを提案 

❏ 手法：Background, Texture, Materialを指定したキャプションを用いて画像生成。その後代表的な4つのモデルが一致して不正解

だったものを選出 

❏ 新規性：  頑健性評価データセット(ImageNet-Cなど)はルールベースの画像編集などを使用しておりリアルさがない。作成にもコスト

がかかる。そこでリアルかつ自動生成可能な頑健性評価用データセットを構築。既存の画像識別モデルやVQAモデルに対して

16~40%程度の精度低下を起こした。 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❏ Scaling Laws of Synthetic Images for Model Training ... for Now 
❏ 概要: 人工画像データを用いた事前学習のスケーリング則に関する検証 

❏ 手法：生成データを用いた時の事前学習に関して、①モデルの種類②textガイダンスの強さ③textプロンプトを変化させスケーリン

グ則を検証。また得られた画像の多様性、クラスに関する正確さと事後学習の精度の関係を検証。 

❏ 実験結果 ： (i) 生成データによる事前学習は現実データと比べてスケーリング則が弱い(中央図)。(ii) データの多様性が大事(左下

図) (iii) スケーリングの程度にクラス間で差がある(生成の精度が悪そう) (iv) ドメインギャップがあると大規模人工データ>リアル

データ 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❏ Learning Vision from Models Rivals Learning Vision from Data 
❏ 概要: LLMとStable Diffusionによって生成された画像データのみを用いた事前学習 

❏ 手法： in-context learningにより背景や位置情報を含んだキャプションをLLMにより生成。同一キャプションを使用した画像を陽性と

して対照学習。MIMも追加で使用 

❏ 新規性：  画像生成のためのキャプションをLLMを用いて生成。LIPやDINO v2に匹敵する精度を下流タスクで記録。 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❏ FACT: Frame-Action Cross-Attention Temporal Modeling for Efficient 
Action Segmentation 
❏ 概要: アクションとフレーム間の相補的な情報を学習させる手法．  

❏ 手法: 従来通り特徴量抽出→時系列解析を行なった後，解析結果とフレーム特徴をcross-attentionする工程を特徴量抽出のブランチと時系列

解析のブランチで交互に行う．  

❏ 新規性:  アクションレベルとフレームレベルの二つの視点で特徴量を洗練させることで時系列の解析能力を向上させた．  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❏ AiOS: All-in-One-Stage Expressive Human Pose and Shape Estimation 
❏ 概要: 一つのモデルで画像から3次元のメッシュ復元を行う手法．  

❏ 手法: 特徴量抽出→BBOXを検出するステージ→関節点推定を行うステージ→検出された関節点のrefinement&メッシュ復元するステージの順

に行う．特徴量抽出以外の前ステージはDETRをベースとしており，ステージ間でトークンを橋渡しする．  

❏ 新規性:  関節点推定を行うステージで人物それぞれのマスクを生成することで重なっている人物間における関節の誤認識を抑制．  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❏ SelfPose3d: Self-Supervised Multi-Person Multi-View 3d Pose Estimation 
❏ 概要: 完全な自己教師あり学習のみで多視点の3次元の多人数の姿勢推定を行う手法  

❏ 手法: 多視点の2D画像から3D上の各人物の中心位置を推定．中心位置と各視点における2D姿勢推定の結果から3D姿勢推定を行い，その3D

姿勢推定結果を各視点の2D画像に投影し，元の2D姿勢推定結果との間で損失を計算する．また，オクルージョンが発生しているかどうかを別

途2DCNNを用いて計算し損失の比率を自動的に決定させる．  

❏ 新規性:  完全な自己教師あり学習のみで多視点の3次元の多人数の姿勢推定を行う．多視点特有の情報をうまく活用することで精度を向上させ

ている． 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❏ DiffusionRegPose: Enhancing Multi-Person Pose Estimation using a 
Diffusion-Based End-to-End Regression Approach 
❏ 概要: 拡散モデルベースでend-to-endで画像から多人数の2D関節点を推定する手法  

❏ 手法: 人物検出器の出力のBBOXとdiffusionベースの姿勢推定器の出力をcross-attentionさせ，その出力を得る．学習時は，DiffusionPoseと同

様にGTの関節点に徐々にノイズを付与するモジュールとそれをデノイズさせるモジュールを用意し，ノイズに対する除去性能を獲得させる．推論

時はデノイズさせるモジュールのみを利用し徐々にデノイズを行う．  

❏ 新規性:  人物検出とポーズのノイズ除去のそれぞれの過程で相互に情報を活用することで，人物検出の精度の向上とノイズ除去性能の向上の

両方を達成している．  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CVPR 2024 の論文サマリ（106/122） 

❏ Improving Spectral Snapshot Reconstruction with Spectral-Spatial 
Rectification 

❏ スナップショット分光法で取得したHSI(Hyperspectral Image)を復元する際の空間データの劣化を緩和するための手法SSR(Spectral-Spatial 
Rectification)を提案。実データおよびシミュレーションデータセットを対象に復元能力が改善することが実証された  

❏ 従来手法（the spectra-wise transformer）では、帯域全体をトークンとみなすことでスペクトル分布の局所的差異が無視される  

❏ スナップショット分光から取得したデータではスペクトル密度の低い空間スペクトル回復が困難な場合がある  

❏ 特徴量を空間的に多数のウィンドウに分割するWSSA(Window-based Spectra-wise Self-Attention)と大きいカーネルの畳み込み、スペクトル重みの
学習により空間の劣化を緩和するARB(spAtial Rectification Block)を新たに提案し、HSI復元の際の劣化を緩和  

❏ WSSAとARBを加えることでHSI復元性能が向上することのほか、画質指標のPSNRとSSIMによる評価にて、SOTA手法よりも高い復元性能を示した  

224J. Zhang et al. “Improving Spectral Snapshot Reconstruction with 
Spectral-Spatial Rectification”,in CVPR 2024.



❏ Rethinking Transformers Pre-training for Multi-Spectral Satellite Imagery 
❏ 概要:マルチスケール性を有する衛星画像向けのTransformer事前学習手法を提案  

❏ 手法：衛星画像はある程度解像度を高く観測できる可視光のセンサと、近赤外など解像度が低いセンサで観測される。RGBの場合は隣接する

画素と画素の距離は数十cmオーダーだが、近赤外の場合は解像度が変わり数十 mオーダーになる。このようなマルチスケール性と多チャンネ

ルを有する衛星画像に対する事前学習手法として、SatMAE++を提案した。ベースラインのSatMAEはMAEに対してRGB以外の近赤外などのスペ

クトル情報も扱えるように拡張した。SatMAE++では、さらにマルチスケール性を学習できるように拡張  

❏ 新規性：  入力画像を最大3つのスケールレベルで取り込む仕組みでマルチスケール性を学習させる  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❏ LiDAR-Net: A Real-scanned 3D Point Cloud Dataset for Indoor Scenes 
❏ 概要:点群のSem.Seg, Instance Seg. 物体検出向けのてもちLiDARで屋内を撮影したデータセットを公開  

❏ 手法：従来の屋内点群データセットはS3DISなどRGB-Dスキャナで観測されたものが多かった。しかし、屋内観測をする場合は地上設置型

LiDARや手持ちのLiDARが使われることが多い。そこで、手持ちLiDARで観測した屋内点群に対してセグメンテーションなどを行うデータセットを

構築して、より現実的な問題設定で点群深層学習手法の評価を行えるようにした。  

❏ 新規性：  従来のRGB-Dデータセットでは発生していないLiDAR特有のゴースト・スキャンの穴・スキャンラインが含まれているので、  

ユーザがLiDARで観測した状況に近い。  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❏ Unified Entropy Optimization for Open-Set Test-Time Adaptation 
❏ Open-Setに対しても有効な Test-Time Adaptation (TTA) の手法の提案 

❏ 既存のTTA手法はClosed-setには有効であるがOpen-setに対して性能の劣化が起こる 

❏ TTAで広く用いられているエントロピー最小化は Open-set では上手くいかない 
❏ Open-set samples の存在がnormalization statisticsの推定を難しくする 

❏ 未知のサンプルに対するエントロピー最小化によってモデルの性能が悪化する 

❏ ミニバッチごとにOODとIDに分ける処理を施し，OODサンプルに対してはエントロピー
最大化，IDサンプルに対してはエントロピー最小化を用いて学習． 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Robust Noisy Correspondence Learning with Equivariant Similarity  
Consistency 

❏ 概要: マルチモーダルの学習に必要なデータに含まれるラベルノイズに対するロバスト性向上手法の提案。提案するEquivariant Similarity 

Consistency(ESC)によってクリーンラベルとノイズラベルの分離を可能とし，マルチモーダル検索の性能向上を達成  

❏ 手法：画像とテキストの意味的変化は比例すると仮定。一部の適切な画像とテキストのペア画像を基にそれ以外のデータを判定。画像とテキス

トそれぞれを別のモデルで学習し，類似性を算出。その後２種類のlossを計算し，BMMに適用することでクリーンラベルとノイズラベルに分割  

❏ 新規性：  従来クロスモーダル検索で使用されていたtriplet lossではロバスト性が低下していたが，提案手法によりロバスト性を担保したまま、ノ

イズラベル対処が可能  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Learning with Structural Labels for Learning with Noisy Labels 
❏ 概要: ラベルノイズを含んだ大規模データセットを学習し，性能を向上させる手法の提案。従来手法ではノイズラベルによる汎化性能の低下が問

題であったが，構造化ラベルと呼ばれる特徴分布の追加やreverse k-NNアルゴリズムにより多様な特徴とラベルノイズの過適合を防止。従来の

ラベルノイズ手法に比べて性能向上や学習時間の効率化を実現  

❏ 手法：ソフトサンプルを定義し，各サンプルのクラスを予測。同じクラスを予測したサンプル同士で確率を計算し、確率に基づいてラベルを構造化

ラベルを再定義。データ拡張を用いて構造化ラベルを学習  

❏ 各サンプルが同じクラスを予測したサンプルに向けて矢を放ち，受け取った数によって確率を近似。  

❏ 新規性：  手法によって効率的にデータの分布を示すことが可能(左図)。また構造化ラベルはデータセット全体にも効果的に影響を及ぼすことが

判明 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❏ A noisy elephant in the room: Is your out-of distribution detector robust to 
label noise? 
❏ 概要：Out-of-Distribution(OOD)における様々なシナリオでの大規模な実験 

 
❏ 手法：CIFR10，CIFAR-100-Coarse,CIFAR-100-Fine,Clothing1Mなどのデータセット，ノイズの種類とラベル

，アーキテクチャ、にわたり大規模な検証実験を実施 
 

❏ 新規性：クラスラベルノイズの存在下で，OOD検出手法の性能は大幅に低下することが示された． 

 

 



❏ Leveraging Cross-Modal Neighbor Representation 
❏ for Improved CLIP Classification 

❏ 概要: CLIPの性能を向上させるために、クロスモーダルの隣接表現（CODER）を活用する方法を提案  

❏ 手法：画像と生成テキストの埋め込みのコサイン類似度を用いて画像の隣接表現を構築し初期分類結果を再ランク付け  

❏ 新規性：  各データセットとモデルアーキテクチャにおいて一貫してCLIPのzeo/few shot画像分類精度を向上  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❏ A Picture is Worth More Than 77 Text Tokens: 
❏ Evaluating CLIP-Style Models on Dense Captions 

❏ 概要: CLIPスタイルのモデルが密なキャプション付き画像に対してどのように性能を発揮するかを評価  

❏ 手法：7805枚の自然画像に対して、各画像に1000語以上の詳細なキャプションを人間がアノテートしたDensely Captioned Images (DCI) データ

セットを収集・ファインチューニング  

❏ 新規性：  DCIデータセットで微調整されたモデルはCLIPベースラインを超える分類性能、BLIPやDACにも近いベンチマークを示した。  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❏  
❏ 概要: 部分レベルのラベルを用いてモデルが多様な情報を統合できるようにし、ノイズクラス事後確率をより正確に学習する手

法”Part-Level Multi-labeling(PLM)”を提案 

❏ 手法：インスタンスをクロッピングして特徴が異なる部分に分割し、これらの部分に対応する部分ラベルを生成。これを用いてモデルを一

貫性のある分類フレームワークに統合する 

❏ 新規性：単一から複数への遷移行列を導入し、部分レベルのラベルを一貫性のある分類フレームワークに統合することで分類精度およ

びロバスト性が向上 

CVPR 2024 の論文サマリ（115/122） 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Estimating Noisy Class Posterior with Part-level Labels for Noisy 
Label Learning 



❏  
❏ 概要: 深層学習におけるノイズの多いラベルに過学習しやすい問題に対し、モデル自身の予測を利用してブートストラップを行う”Learning 

to Boostrap(L2B)”を提案。L2Bは自然および医療画像タスクで優れた結果を出し、ノイズの多いラベルによる影響の軽減を実現 

❏ 手法：モデルが自分自身の予測を利用してブートストラップすることを可能にする手法で、メタラーニングを通じて実際の観測で得たラベル

と生成されたラベル、および異なるサンプル間の重要度を動的に調整 

❏ 新規性： 固定された重みを使用せずにラベルやインスタンスを再重み付けすることで、従来のビートストラップ手法と異なる柔軟性を提供

し、モデルのロバスト性が向上 

CVPR 2024 の論文サマリ（116/122） 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L2B: Learning to Bootstrap Robust Models for Combating  
Label Noise 



❏  
❏ 概要：同じ作業をしている2つの動画について，対応する工程の作業手順の細かい差異を記述するという問題設定およびモデルを提案．  

　　　差異記述のデータはキャプショニング，物体検出などを使いつつLLMで出力をまとめながら作業手順を記述し，  

　　　LLMにより差異の記述を生成している．  

❏ 手法：用意したデータを利用してLLMをinstruct tuningすることで差異記述モデルを構築．  

❏ 新規性： 作業手順の差異記述という新しい問題設定の提案とデータおよびベンチマークの構築．  

CVPR 2024 の論文サマリ（117/122） 

235

Step Differences in Instructional Video



❏  
❏ 概要：マルチモーダル大規模言語モデル (MLLM) の時間的な理解も評価できるベンチマークを構築．従来のベンチマークは静止画を  

　　　用いた空間的な理解を主に評価しており時間的な理解については見過ごされていた．  

　　　提案するベンチマークは1枚の静止画情報だけでは解けないような20タスクをカバーしている．加えて，  

　　　ベースラインとしてVideoChat2というモデルを構築し時間的な理解の評価において従来のMLLMよりも高い精度を達成．  

❏ 手法：既存の11動画データセットから短い動画を省く，簡単すぎる・難しすぎる質問を省くなどしつつデータを収集し，多肢選択問題  

　　　に変換．選択肢には正解の行動と反対の行動を入れるなどして時間的な理解を評価するよう問題を設計．  

❏ 新規性： 動画を用いたMLLM評価のためのベンチマークの構築．  

CVPR 2024 の論文サマリ（118/122） 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MVBench: A Comprehensive Multi-modal Video Understanding 
Benchmark 



GLaMM: Pixel Grounding Large Multimodal Model 
❏ 概要：画素単位での接地が可能なMLLMである GLaMM を提案 

　　　参照表現理解，キャプション生成などの下流タスクに応用可能  

　　　画像中の物体を画素単位で特定し自然な会話を生成するベンチマーク  

　　　Grounded Conversation Generation (GCG) タスクを提案 

❏ 手法：Grounding-anything Dataset (GranD) の構築およびGrand上でGLaMMを学習  

❏ 810Mの領域に7.5Mのuniqueな概念を含む大規模データセット  

❏ 自動アノテーションパイプラインを使用して効率的に構築  

❏ 新規性： 大規模な視覚言語の接地を目的としたデータセットの自動構築手法の確立  
 

CVPR 2024 の論文サマリ（119/122） 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FoundationPose: Unified 6D Pose Estimation and Tracking of Novel Objects 
❏ 概要：対象物体の6Dポーズ推定とトラッキングにおいて、 model-baseおよびmodel-freeの両方で使用できる 手法を提案。現時点で未学習物体

に対するModel-baseの6Dポーズ推定の検出手法でSoTA（BOP: Benchmark for 6D Object Pose EstimationのModel-based 6D localization of 

unseen objects）  

❏ 新規性： 従来の手法は、Model-base（推定対象物体の3Dモデルから推定する）もしくはModel-free（対象物体の複数の2D画像から推定する）な

手法のどちらかにしか適応できなかった。  

❏ 手法：データセットの生成において、LLMとDiffusion Modelを用いた拡張を行った。chatGPTに、対象オブジェクトの取りうる外観について説明して

ほしいというプロンプトを入力し、出力を得る。この出力をDiffusion Modelに入力し、プロンプトに合ったテクスチャを生成する。またポーズ推定部

ではまたポーズ推定部では, transformerのencoderを使用し、まずポーズの候補をいくつか推定し、推定したポーズのスコアをそれぞれで算出

し、最もスコアが高いポーズをモデルの出力とする。  

CVPR 2024 の論文サマリ（120/122） 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https://nvlabs.github.io/FoundationPose/


❏ Clustering for Protein Representation Learning 
❏ 概要： タンパク質における重要な構成要素（アミノ酸配列）を一次元的構造、三次元的構造から自動的にタンパク質の機能に重要な構成要素発

見できるニューラルクラスタリングというフレームワークを提案。  

 

❏ 新規性： ニューラルクラスタリングフレームワークをタンパク質の表現学習に適用した。  

 

❏ 感想：GNNベースの手法と本手法の得意/不得意分野などの関係がどのようになっているのかが気になった。  

 

 

❏  

CVPR 2024 の論文サマリ（121/122） 

239



❏ Guided Slot Attention for Unsupervised Video Object Segmentation 
❏ 教師なしビジュアルセグメンテーション(VOS)に注目 

❏ ビデオ内のオブジェクトをフレームごとにセグメント化 

❏ 入力映像内のオブジェクトを探索し効果的に抽出する必要があり、半教師ありより困難 

❏ 従来手法：動きの手がかりに過度に依存し色、テクスチャ、形状の構造情報を見落とす 

❏ 本手法：k-最近傍フィルタリングと特徴集約変換を組み合わせて前景と背景を分離 

 

CVPR 2024 の論文サマリ（122/122） 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今後の展望 

241

- 今後，CV分野はどうなる？ 

- 我々としてはどうすれば良いか？ 



❏ 「AI基盤モデル構築 → 適応学習」　全盛時代突入！？ 
❏ どこのセッションにも必ず言及されていると思うくらいありふれている 

❏ CLIP/SAMなどはみんな使ってその上に構築しようという意気込み 

❏ AI基盤モデル構築は特定研究機関に限定されている？ 
❏ スクラッチでAI基盤モデル構築するという例は少数に限られる（今までもそう） 

❏ 適応学習が面白い？ 
❏ ロボットや医療などにも適応学習する例が多く見られる 

❏ 他にも，基盤モデルによりはじめて実装される科学分野に関する発表が見られた 

 

個別の面白い問題を見つけよう！ 

今後の展望（1/2） 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❏ CVPR には参加者 ≒ 発表者になると良い？ 
❏ 日本ドメインからの参加者は約350人に対して日本人著者が入っているとされる論文

数は60件前後 
❏ 参考1（CVPR 2024 Opening Remarks）：https://media.eventhosts.cc/Conferences/CVPR2024/OpeningRemarkSlides.pdf 

❏ 参考2（ResearchPort）：https://research-p.com/column/1889 

❏ みんなで投稿しよう！ 
❏ CVPR来たら仲間を見つけて連携研究しよう 

❏ 研究したら論文を書こう 

❏ 論文書いたら何度も修正しよう 

❏ 修正したら論文投稿しよう 

❏ 以下，繰り返して経験を蓄積しよう 

❏ 最後は日本からたくさんCVPRなどに採択されよう！ 

 

CV分野における日本のプレゼンスを上げよう！ 
※ワークショップ企画提案もどんどん投稿しましょう 

今後の展望（2/2） 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https://media.eventhosts.cc/Conferences/CVPR2024/OpeningRemarkSlides.pdf
https://research-p.com/column/1889
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