
Godot Gym API
Фреймворк для обучения RL-агентов в 3D средах из Godot
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Об авторе 
Второй курс магистратуры ИТМО

Работаю над системой помощи водителю в АТОМ

Мечтаю об автопилоте на ВАЗ-2105, основанном 
исключительно на RL
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План

1. Для чего?
2. Почему обратить внимание?
3. А что еще есть на Github?
4. Демо без регистрации и СМС
5. Дальнейшее развитие
6. Ответы на вопросы
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Описание 
Godot Gym API - фреймворк для обучения RL-агентов на Python в 2D- и 3D-
средах, реализованных на игровом движке Godot 3.

Фреймворк предоставляет:

● Расширяемый функционал для написания среды обучения
● Транспорт данных между Godot и Python по протоколу TCP
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Почему фреймворк должен быть интересен? 🤔
1. Быстрая передача любых данных через формат protobuf, в том числе:

a. Облака точек ☁
b. Изображения / последовательность изображений 🖼

2. Возможность писать мало кода 👾
3. Документация с примерами 🥹
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Что уже существует? 🤓
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GodotRLAgents GymGodot GodotAIGym

+ Самое популярное репо 
+ Поддержка Godot 4
+ Запуск моделей в ONNX

- Поддержка только Godot4
- JSON для передачи данных
- Недостаточно 

документирован
- Частично работающие 

примеры

- JSON для передачи 
данных

- Негибкий 
- Нет документации
- Развитие прекращено

+ Shared memory для 
передачи данных

+ Документация

- Только для Linux
- Только Godot 3.2
- Необходима сборка
- Необходимо писать много 

кода
- Кажется, развитие 

прекращено
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Может законтрибуть в популярное решение? 🙄 
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Демо 🤖
Есть готовая игра.

Робот управляется стрелками 
на клавиатуре.

При касании роботом красной 
сферы, сфера респавниться в 
случайной точке.

Что нужно сделать, чтобы 
она стала пригодной для 
обучения?
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Демо 🤖
Задача агента: Найти красную сферу.

Агент смотрит на мир через датчики.

Датчики сообщают:

● Расстояние до препятствий
● Расстояние до цели

Направления движения агента прежние:

● Вперед
● Назад
● Влево
● Вправо
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Демо 🤖. Изменим World
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Демо 🤖. Изменим Agent
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Демо 🤖. Изменим Environment
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Демо 🤖. Оформим структуру сообщения
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В пару кликов по 
инструкции в репозитории 
компилируем сообщение в 
формат Python и Godot.
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Демо 🤖. За кадром

1. Пишем gym.Environment в Python (наследуем Environment из 
фреймворка).

2. Пишем свой / используем из любимой библиотеки цикл обучения агента.
3. Запускаем среду в Godot.
4. Запускаем обучение.
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Демо 🤖. Картинки в качестве наблюдений
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Меняем формат сообщения, тип сенсора и код отправки
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Демо 🤖. Минутка лукавства
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За кадром остались мелкие неизбежные правки
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Дальнейшее развитие проекта 🚀
● Расширение встроенной во фреймворк конфигурации

○ Сделать внутриигровое время быстрее реального
● Улучшению функционала по мере предложений пользователей
● Shared memory

○ Обеспечивает наименьшее время передачи данных
○ Работает на Windows, Linux, MacOS

● Добавить поддержку Godot 4
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Заключение

Godot gym API - первый фреймворк, позволяющий обучать RL-агентов в 
средах из Godot на любых данных. 

Фреймворк стремится минимизировать усилия на оформление передачи 
данных, высвобождая ресурсы на разработку самой среды или алгоритма.

Буду рад видеть ваши звездочки на репозитории и предложения по 
улучшению в issues.
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Спасибо за внимание
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Репозиторий Канал с анонсами Мой Telegram

Константин Черняк
chernyakonstantin@gmail.com


