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В настоящее время задача автоматического распознавания объектов с 

использованием компьютерного зрения является актуальной и востребован-

ной. Ее решение способно автоматизировать труд человека и повысить про-

изводительность. Видеонаблюдение, регулирование движения транспорта, 

контроль качества деталей, оценка численности - вот далеко не полный пере-

чень областей человеческой деятельности, где необходимо решение данной 

задачи. Системы компьютерного зрения широко используются в разных сфе-

рах как для автоматизации процессов, повышения производительности, так и 

для повышения качества исследований. 

В данный момент в процессе имитационного обучения нейросетей, при 

использовании приборов виртуальной реальности используется достаточно 

широкий спектр программных средств. Использование этих средств зависит 

от задач исследования. 

Это может быть статистическая обработка первичных замеров эффек-

тивности устройств и получение надёжных обобщённых данных, сопоставле-

ние характеристик с факторами внешней среды, моделирование разных про-

цессов и условий, визуализация результатов анализа. 

Актуальность выбранной темы состоит в том, что для текущих исследо-

ваний, в области имитационного обучения посредством приборов виртуаль-

ной реальности требуется высокая скорость получения данных, при мини-

мальной потере качества, а в настоящий момент времени большинство экс-

пертов получают данные для исследований трудоемкими методами. Сбор 

данных осуществляется специалистами, имеющими глубокие знания в данной 

предметной области. В то же время существующие программные разработки 

не позволяют обеспечить крайне эффективного и быстрого обучения нейрон-

ных сетей в некоторых областях. 

Актуальность решения данной проблемы обусловлена тем, что данная 

технология имеет крайне обширное применение и рационализирует и увели-

чивает эффективность деятельности человека и автономных систем как в ме-

дицине, так и в сфере транспорта, так и в производстве. Эти сферы в жизни 

человека оказывают влияние на общее качество жизни всего человечества, а 

значит, имеют огромную степень важности. 
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Компьютерное зрение - теория и технология создания машин, которые 

могут производить обнаружение, отслеживание и классификацию объектов. 

Как научная дисциплина, компьютерное зрение относится к теории и техно-

логии создания искусственных систем, которые получают информацию из 

изображений. Как технологическая дисциплина, компьютерное зрение стре-

мится применить теории и модели компьютерного зрения к созданию систем 

компьютерного зрения.  

Любой движок предоставляет множество функциональных возможно-

стей, которые задействуются в различных областях. Реализованная на этом 

движке программа получает все эти функциональные возможности, кроме то-

го, добавляются ее собственные ресурсы и код сценария. Unity предлагает 

моделирование физических сред, карты нормалей, преграждение окружающе-

го света в экранном пространстве (Screen Space Ambient Occlusion, SSAO), 

динамические тени. Высокий процент рынка приходится на системы вирту-

альной реальности, предлагающие качественно новый интерфейс "человек - 

компьютер", основанный на распознавании лиц и жестов, на системы, обес-

печивающие выполнение задач безопасности, смысловой анализ мультиме-

дийных данных и так далее. 

Три основных объекта в SDK ML-Agents - это датчики, агенты и акаде-

мии. Компонент агента используется для прямого указания того, что 

GameObject в сцене является агентом, таким образом, он может собирать дан-

ные наблюдения, предпринимать действия и получать вознаграждения. Агент 

может получать информацию из наблюдения с использованием множества 

возможных датчиков, соответствующих различным формам информации, та-

кие как визуализированные изображения, результаты преобразования лучей 

или векторы произвольной длины. Каждый компонент агента содержит уста-

новку, помеченную именем поведения. 

У любого количества агентов может быть инструкция с одинаковым 

именем поведения. Эти агенты будут придерживаться той же установки, и 

обмениваться данными об опыте во время обучения. Кроме того, может быть 

любым количеством имен поведения для установок в сцене, позволяющих 

простое построение многоагентных сценариев с группами или отдельными 

агентами, выполняющими много разных типов действий. 

Установка может ссылаться на различные механизмы принятия реше-

ний, включая ввод игрока, жестко запрограммированные скрипты, встроен-

ные модели нейронных сетей или через взаимодействие с API Python. Агенты 

могут запрашивать разрешения у своих предварительных установок либо по 

фиксированному либо динамическому интервалу, в зависимости от того, как 

определено разработчиком среды. 

Функция вознаграждения, используемая для предоставления агенту 

обучающего сигнала, может быть определена или  изменена в любой момент 

во время моделирования с помощью скриптовой системы Unity. Так же, си-

муляция может быть переведена в состояние выполнения либо на уровне от-

дельного агента, либо на уровне окружающей среды в целом. Это происходит 
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либо через вызов скрипта Unity, либо при достижении предопределенного 

значения максимального количества шагов. 

Академия - это одноэлементный элемент моделирования, который ис-

пользуется для отслеживания итераций моделирования и управления агента-

ми. Академия также содержит возможность определять параметры среды, ко-

торые можно использовать для изменения конфигурации среды на время вы-

полнения. В частности, аспекты физики окружающей среды и текстуры, раз-

меры и существование объектов GameObject контролируются через выстав-

ленные параметры, которые можно повторно выбирать и изменять. 

Сила тяжести в окружающей среде может колебаться каждый фиксиро-

ванный интервал или дополнительные препятствия могут появиться, когда 

агент достигает определенного навыка. Это позволяет оценивать агента по 

прогрессу обучения или  путем тестирования вариаций окружающей среды, 

что облегчает создание сценариев обучения по учебной программе. 

Имитационное обучение с машинным зрением приводит к высокой эф-

фективности обучаемого объекта. Такого рода эффективность не была бы до-

стигнута с использованием простых генеративно - состязательных сетей 

GAN, однако легко достижима методом комбинирования компьютерного зре-

ния и имитационного обучения с устройствами захвата движений. 

Исследуемый метод отличается довольно быстрым достижением необ-

ходимых результатов и широким спектром возможных взаимодействий для 

обучаемого объекта, а также высокой точностью производимых манипуля-

ций, которые могут быть крайне важны в разных сферах науки и техники. 
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