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1. Introduction:
Domain Generalization



55

𝑓: 𝑋 ⟶ 𝑌
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𝑓: 𝑋 ⟶ 𝑌
𝑅 𝑓 ≔ 𝔼 𝑋,𝑌 ~𝑃(𝑋,𝑌) 𝐿 𝑓 𝑋 , 𝑌

𝑓∗ = 𝑎𝑟𝑔𝑚𝑖𝑛
𝑓∈ℱ

𝑅 𝑓

𝐸𝑚𝑝𝑖𝑟𝑖𝑐𝑎𝑙 𝑅 𝑓 = 𝔼𝑋,𝑌~ ෠𝑃𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛 (𝑋,𝑌)
𝐿 𝑓 𝑋 , 𝑌 =

1

𝑛
෍

𝑖=1

𝑛

𝐿(𝑓(𝑥𝑖 , 𝑦𝑖)
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𝑓: 𝑋 ⟶ 𝑌

෠𝑃𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛 𝑋, 𝑌 에 의해서 학습된 𝑓 ෠𝑃𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛 𝑋, 𝑌 ≈ ෠𝑃𝑡𝑒𝑠𝑡 𝑋, 𝑌
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𝑓: 𝑋 ⟶ 𝑌

෠𝑃𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛 𝑋, 𝑌 에 의해서 학습된 𝑓 ෠𝑃𝑡𝑒𝑠𝑡 𝑋, 𝑌
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𝑓: 𝑋 ⟶ 𝑌

෠𝑃𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛 𝑋, 𝑌 에 의해서 학습된 𝑓 ෠𝑃𝑡𝑒𝑠𝑡 𝑋, 𝑌
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𝑓: 𝑋 ⟶ 𝑌

෠𝑃𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛 𝑋, 𝑌 에 의해서 학습된 𝑓
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𝑓: 𝑋 ⟶ 𝑌

෠𝑃𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛 𝑋, 𝑌 에 의해서 학습된 𝑓
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෠𝑃𝑡𝑟𝑎𝑖𝑛 𝑋, 𝑌 에 의해서 학습된 𝑓

𝑓: 𝑋 ⟶ 𝑌

𝑃 𝑋, 𝑌

‘독립적이고 동일한 확률로’

‘Distribution shift’
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≠ ≠ ≠ ≠

𝑚𝑖𝑛
𝑓

𝔼(𝑋,𝑌)∈𝑆𝑡𝑒𝑠𝑡[𝐿 𝑓 𝑋 , 𝑌 ]
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𝑋1 ← 𝐺𝑎𝑢𝑠𝑠𝑖𝑎𝑛(0, 𝜎2)

𝑌 ← 𝑋1 + 𝐺𝑎𝑢𝑠𝑠𝑖𝑎𝑛(0, 𝜎2)

𝑋2 ← 𝑌 + 𝐺𝑎𝑢𝑠𝑠𝑖𝑎𝑛(0,1)

𝑡𝑟 = {𝑟𝑒𝑝𝑙𝑎𝑐𝑒 𝜎2 𝑏𝑦 10, 𝑟𝑒𝑝𝑙𝑎𝑐𝑒 𝜎2 𝑏𝑦 20}

𝜎 𝑒 2/(𝜎 𝑒 2 +
1

2
)

𝜎 𝑒 2 + 1 𝜎 𝑒 2/(𝜎 𝑒 2 + 1)
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• Over-parameterized model → 가능할 수 있음

• 따라서 classifier w를 고정한 뒤, data representation 만 활용하여 invariant predictor 구축

차수

Over-parameterized model에서는 가중치들이 작은 값을 가져도 표현을 할 수 있음

∙
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• Over-parameterized model → 가능할 수 있음

• 따라서 classifier w를 고정한 뒤, data representation 만 활용하여 invariant predictor 구축

∙
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• Over-parameterized model → 가능할 수 있음

• 따라서 classifier w를 고정한 뒤, data representation 만 활용하여 invariant predictor 구축

)

෥𝑤෩

고정된 ෥𝑤가 모든 environments에 대해서 optimal classifier가 될 수 있는 ෩Φ를 찾음으로써 invariant predictor 구축

෥𝑤 ෥𝑤 ෥𝑤
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❖ ෥𝑤
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훈련 도메인으로부터 생성된 벡터 공간의 차원

훈련 도메인 수
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