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Figura 1. Interface de configuracao de cenarios e
visualizacao do treinamento.

Metodo

Motivacao

Em jogos digitais de forma geral, € comum
encontrar personagens que sao controlados por um
algoritmo programado pelos desenvolvedores que
apresenta um conjunto de acoes padrao e bem
definido. Entretanto, quando o jogador depende
deste comportamento pre-definido para alcancar o
objetivo dentro do jogo, sem poder fazer alteracoes,
Isto pode ser um problema pois nao permite
adequa-lo ao seu estilo de jogo. Isso €& bem
evidente em jogos do género AutoChess em que
apos posicionar as pecas no tabuleiro, elas seguem
um comportamento padrao e previsivel.

A Interface de treinamento foi desenvolvida com a
engine de jogos UnrealEngine™, foram testadas
diferentes modelagens para o problema e o
treinamento em si utiliza algoritmos de /Inverse
Reinforcement Learning (IRL) e Reinforcement
Learning (RL) chamados Apprenticeship Learning e
Sarsa Lambda, respectivamente.

Para criar um novo comportamento, o jogador deve
demonstrar trajetorias que alimentam o algoritmo de
ML que quando converge, resulta em um
comportamento generalizado que as representa,
como mostra a Figura 2.
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Figura 2. Fluxo de treinamento.

Interface de Treinamento

Objetivo

Foi desenvolvida uma interface para configuracao e
visualizacao do treinamento em que o jogador tem a
disposicao dois modos importantes, um em que ele
toma o controle do personagem e demonstra o
comportamento desejado e outro, como mostra a
Figura 1, que se cria cenarios de treinamento e
converge o algoritmo de ML.

O objetivo deste trabalho € implementar uma versao
simplificada do jogo de género AutoChess com um
sistema de treinamento das pecas que aplique
tecnicas de Machine Learning (ML) e permita que o
usuario apresente o comportamento desejado para
cada uma delas de forma facil que nao necessite de
experiencia previa de uso do sistema.
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Resultados

Com a modelagem do problema atual, o agente €
capaz de replicar comportamentos e
posicionamentos mais simples demonstrados pelo
expert, porém apresenta acoes Inesperadas em
algumas situacoes.




