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Аннотация: Статья посвящена новым методам обнаружения объектов с открытым словарём 

(Open-Vocabulary Detection, OVD) в области компьютерного зрения, которые используют 

визуально-языковые модели (VLM). Эти методы позволяют моделям обнаруживать 

объекты, не входящие в заранее определённые категории, основываясь на взаимосвязи 

между визуальными признаками и текстовыми описаниями. Это кардинально отличается от 

традиционных подходов, которые ограничиваются заранее размеченными наборами данных 

с фиксированным числом классов. В статье подчеркивается, что методы OVD значительно 

повышают адаптивность и точность моделей в реальных приложениях, позволяя работать с 

новыми объектами, которые не были заранее размечены. 

 

Обнаружение объектов с открытым словарем (open-vocabulary detection, 

OVD) – это новая техника обнаружения объектов в области компьютерного 

зрения, внедрённая благодаря визуально-языковым моделям (vision-language 

models), таким как CLIP. Модели теперь могут находить объекты, не входящие 

в заранее определённый список категорий. Они обучаются обнаруживать 

объекты, основываясь на взаимосвязи между визуальными признаками и 

текстовыми описаниями. Это основное отличие от традиционных методов, 

которые ограничиваются большими размеченными наборами данных с 

фиксированным набором классов. Использование этой технологии повышает 

адаптивность модели в таких областях, как автономная навигация, 

робототехника и поиск изображений [1]. 

Можно выделить следующие модели, использующие технику OVD: 

1. GroundingDINO. 

2. OWL-ViT. 

3. RegionCLIP. 

GroundingDINO – это улучшенная версия модели для обнаружения 

объектов, которая основана на технологии DINO (Detection Transformer with 

Improved DeNoising Anchor Boxes). Эта модель включает в себя объединение 

визуальных и текстовых данных, что даёт возможность обнаруживать объекты, 

указанные в текстовых запросах. В отличие от обычных моделей, 

ограниченных жёсткими категориями, GroundingDINO использует подход, 



основанный на текстовых подсказках, чтобы обеспечить обнаружение 

объектов без предварительной подготовки [2]. Это не только повышает 

точность, но и позволяет использовать такие модели в областях, где сложно 

составить определённый список категорий. Модель проходит два этапа: 

сначала генерируются региональные предложения на основе визуальных 

данных, а затем эти предложения уточняются через сопоставление с 

текстовыми запросами. 

OWL-ViT (Open-World Learning with Vision Transformers) – это ещё одна 

модель для обнаружения объектов, основанная на визуальных трансформерах. 

Вместо того чтобы полагаться на фиксированные метки классов, как это 

делают традиционные модели, OWL-ViT использует метод контрастного 

обучения, подобный CLIP, чтобы соотнести текстовые и визуальные данные. 

Это позволяет пользователю вводить текстовые запросы и сопоставлять их с 

визуальными данными. Особенностью этой модели является возможность 

обучаться на неразмеченных наборах данных что позволяет работать с теми 

объектами, которые не были заранее размечены [3]. Всё это делает OWL-ViT 

идеальной моделью для применения в таких областях, как ИИ-помощники и 

модерация контента, где нужна гибкость в распознавании объектов без 

жесткой привязки к заранее подготовленным категориям. 

RegionCLIP – это усовершенствование модели CLIP, которое добавляет 

обнаружение объектов на отдельных регионах изображения, а не на всем 

изображении. В отличие от своих предшественников, RegionCLIP использует 

самообучение для улучшения сопоставления текстовых запросов с 

локализованными регионами на изображениях [4]. Особенность этой модели в 

том, что она связывает текстовые метки с определёнными областями 

изображения, а не с целыми картинками. Такая технология делает её особенно 

эффективной для точного обнаружения объектов, что очень важно в таких 

сферах, как медицинская визуализация и автономная навигация. 

Методы обнаружения с открытым словарем (OVD) изменяют подход к 

обнаружению объектов. Они позволяют моделям адаптироваться к новым 

категориям объектов, которые не были заранее размечены. Это позволяет 

моделям выходить за пределы заранее заданных категорий. Развитие таких 

моделей, как GroundingDINO, OWL-ViT и RegionCLIP, делает эту технологию 

более гибкой и универсальной для реальных применений, будь то автономные 

транспортные средства, робототехника или поисковые системы. 
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