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В настоящее время большое внимание уделяется развитию на-
учных исследований в области искусственного интеллекта. В свя-
зи с этим стали популярны международные соревнования RoboCup,
основной целью которых является создание автономных роботов-
футболистов. В данной работе рассматривается задача управления
группой мобильных объектов на примере игры в виртуальный фут-
бол. Виртуальный футбол представляет собой сложную динамиче-
скую среду с объектами управления и различными стратегиями вза-
имодействия между ними.

В связи с развитием технологий, появляются новые возможно-
сти для управления группой мобильных объектов. Применение мето-
дов машинного обучения позволяет оптимизировать сложные стра-
тегии, повысить эффективность алгоритмов. Наиболее хороших ре-
зультатов помогает достичь применение обучения с подкреплени-
ем(Reinforcement Learning) [1].

В работе [1] рассматривается задача обучения футболистов-
защитников, целью которых является удерживать мяч на некото-
ром расстоянии от ворот. Применяется один из методов обучения
с подкреплением - Batch Reinforcement Learning. Используется цен-
трализованная стратегия управления, при которой функция награ-
ды рассчитывается для всей системы, а не для каждого отдельного
игрока.

Существуют и подходы, в которых учитывается состояние каж-
дого агента. В работе [2] рассматривается мультиагентная систе-
ма (MAS), приведены результаты экспериментов, показывающие,
что такой подход позволяет добиться хорошего результата быстрее,
благодаря взаимодействию объектов. Помимо использования мето-
да обучения с подкреплением для выбора политики, в данной статье
предлагается использовать систему назначения задач, отвечающую
за назначение агенту определенной роли в команде, в зависимости
от его расстояния до мяча, до ворот, и от возможного направления
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удара мяча.
В рамках данной работы реализованы некоторые алгоритмы обу-

чения с подкреплением, описанные в работах [2],[3], на языке про-
граммирования Python. В частности, реализован алгоритм Proximal
Policy Optimization (PPO) с использованием библиотеки Keras для
обучения агентов игре в футбол. Обучение и моделирование про-
ведено в виртуальной среде Google Research Football [3], которая
предоставляет возможности для обучения как одного агента, так и
мультиагентной системы.
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