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Введение. В последние годы методы иерархического обучения с подкреплением (HRL)
[1; 2] приобретают все большую популярность в задачах генерации движений физически си-
мулируемых персонажей. В HRL агент разделяется на две стратегии — высокого и низкого
уровня, которые обучаются раздельно. Ключевая задача обучения стратегии низкого уровня за-
ключается в поиске отображения скрытой переменной (эмбеддинга) на конкретное поведение
агента. Большинство существующих подходов используют для этого онлайн обучение с под-
креплением, что требует значительных вычислительных ресурсов и времени. В данной работе
рассматривается возможность применения офлайн обучения с подкреплением на этом этапе и
предлагается соответствующий метод, позволяющий сократить вычислительные затраты.

Основная часть. Обучение с использованием офлайн RL требует предварительно со-
бранного набора данных, содержащего траектории движения персонажа и соответствующие
управляющие воздействия. Однако сбор этого набора в процессе поиска эмбеддингов делает
обучение столь же затратным по времени, как и традиционные онлайн методы. В данной рабо-
те предлагается альтернативный подход: использование суррогатного набора данных, сформи-
рованного в ходе обучения множества агентов задаче полнотелесного отслеживания движений
(full-body motion tracking).

На первом этапе был собран указанный набор данных с использованием кода из репо-
зитория [3], при этом предварительно проведен подбор оптимальных гиперпараметров. Затем
алгоритм ASE [1] был модифицирован для работы в офлайн режиме, после чего обучение про-
водилось с применением метода IQL [4], показывающего лучшие результаты среди других ал-
горитмов офлайн RL. Для оценки эффективности предложенного подхода была проведена се-
рия экспериментов, в которых сравнивалась скорость обучения стратегии низкого уровня при
офлайн предобучении и при обучении с нуля.

Выводы. Результаты исследования подтвердили эффективность офлайн обучения с под-
креплением для поиска отображения эмбеддингов навыков в стратегиях низкого уровня. Срав-
нительный анализ показал, что модель, прошедшая офлайн предобучение, значительно ускоря-
ет процесс обучения по сравнению с обучением с нуля. Это делает предложенный метод пер-
спективным направлением для дальнейшего развития систем генерации движений физических
агентов, сокращая требования к вычислительным ресурсам и времени обучения.
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