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Введение.  

В современных исследованиях в области компьютерного зрения возникает все больший 

интерес к разработке систем, позволяющим сопоставлять трехмерные сцены и объекты с 

текстовыми запросами произвольной формы. Данный доклад фокусируется на разработке 

процедуры оценки робастности методов семантической сегментации в трехмерных сценах, с 

акцентом на выделении наиболее репрезентативных и показательных метрик, а также 

подготовке данных для тестирования моделей, включая выборку датасетов и изменение их 

конфигураций в среде Habitat-Sim[1]. 

Основная часть.  

В ходе работы были проанализированы различные методы семантической 

сегментации, включая ConceptGraphs[2], OpenMask3D[3], Context-Aware Entity Grounding with 

Open-Vocabulary 3D Scene Graphs[4], OVIR-3D[5], PLA[6] и другие. Оценка робастности 

каждого из этих методов включала анализ их применимости к различным сценариям с 

использованием стандартных метрик, таких как средняя точность (AP), частотно-взвешенное 

IoU (f-mIoU) и другие метрики, описанные в работе. Введение метрики Grounding Success Rate 

дополняет анализ робастности методов семантической сегментации, фокусируясь на точности 

интерпретации языковых текстовых запросов в контексте создания трехмерной 

семантической карты. Таким образом, в рамках исследования проведен анализ различных 

подходов и метрик оценки робастности методов семантической сегментации.  

Дальнейшее развитие работы предполагает проведение углубленного анализа 

преимуществ и ограничений каждой из рассматриваемых метрик в контексте их 

применимости к различным сценариям. Это включает анализ их робастности к изменениям в 

данных, таким как различия в освещении, углах обзора или наличии различных объектов в 

сцене. 

Выводы.  

Были созданы подробные рекомендации по проведению тестирования методов 

семантической сегментации, которые включают углубленный анализ преимуществ и 

ограничений каждой рассмотренной метрики, а также их применимость к различным 

сценариям и условиям. Результаты исследования подчеркивают важность разработки 

процедур оценки робастности методов семантической сегментации, особенно с условием 

выбора наиболее подходящих метрик и баз данных для тестирования. 
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