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Введение. Зачастую при обучении сложной модели с большим числом степеней
свободы (примером может служить антропоморфный робот или другая сложная
робототехническая система) может возникнуть разнообразный ряд сложных форм поведения,
что довольно часто приводит к разным выбросам и артефактам. Для получения более
стабильной и качественной работы модели разрабатывают различные подходы, одним из
которых является имитационное обучение. Во многих работах [1, 2] на этапе обучения
модели используют эталонные движения для уменьшения артефактов в поведении. Одним из
самых популярных способов создания эталонного движения является motion capture (захват
движения) [5]. Существует два основных вида систем захвата движения: маркерная и
безмаркерная. Однако и в том и другом случае - это достаточно сложный и дорогостоящий
метод. При этом сбор и хранение видео с размеченными данными может быть затруднен или
подходящего эталонного действия для конкретной модели может не найтись в базе данных.
Более того, данный способ сложно применить в инференсе, так как во время real-time
выполнения крайне ограничены временные ресурсы на принятие решения.

Основная часть. Для решения данной проблемы предлагается модель, генерирующая
motion capture на основе текстового описания или последовательности текстовых описаний.
Для создания согласованных во времени кадров захвата движения была разработана модель,
общая структура которой включает два основных блока:
1) Автокодировщик, состоящий из кодера и декодера и отвечающий за сжатое латентное
представление видеоряда ключевых точек захвата движения. Модуль извлекает внутреннее
векторное представление потока необработанных кадров и преобразует их с помощью
пространственного и причинно-следственного авторегрессивного трансформера.
2) Предобученная языковая модель [6], используемая для получения векторных
представлений слов из текста.
Для обучения представленной выше архитектуры был собран и размечен корпус данных с
motion capture на основе базы данных CMU [7].

Выводы. Рассмотрены основные подходы при моделировании комплексных
робототехнических систем. Проведен анализ методов создания motion capture. Была
спроектирована и разработана архитектура для генерации клипов захвата движения на
основе текстового описания.
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