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• ロボット操作の強化学習では，疎な報酬では探索が非効率
• 密な報酬の設計は専門知識と試行錯誤に大きく依存

• タスクに汎用的な密な報酬の自動生成
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• モデルの精度向上

• 作成した進捗推定モデルを用いたシミュレーションと

実世界での実装

• 軽量な大規模視覚言語モデル(VLM)をタスク進捗推定
としてファインチューニング

• その出力をリアルタイム報酬として利用
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• Generative Value Learning [2]
• シャッフルされた映像フレームのタスク進捗を大規模視覚言

語モデルによりゼロショットで推定

• Rank2Reward [1]
• 映像の2フレームを比較して学習し，タスク進捗を推定
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Task :Place a cup on a saucer. Is the task progressing? 
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ゼロショットのVLMはタスク進捗推定には不足

ロボットへの教示動画を用いた進捗推定を教師あり学習

する手法[1]にならい，2枚の画像について進捗しているか

否かの2値判定を学習する

学習した進捗推定モデルを報酬関数として評価

右の画像の方が進捗していますか？

• ReWiND [3]
• 成功動画のみから成功例と失敗例をの軌跡を生成し，動画の

進行度に応じた報酬モデルを学習
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