
代码原始出处为openai的github项⽬：Multi-Agent Particle Environment

在阅读此⽂档之前，请先阅读README.md⽂档，⾥⾯有对各个代码⽂件的系统性介绍

课程所⽤的环境为simple_tag.py⼦环境，并进⾏了⼀定程度的修改，主要改动为是在openai的原

始环境基础上，给simple_tag环境添加了边界墙，3个固定障碍物，5个打卡点。

 

1.环境配置  

1.1 环境所需要的依赖  

根据实操后，需要以下依赖：python3.6及以上（在我电脑上安装的是python3.6，低于python3.6可能

会报错），gym 0.10.5，numpy，scipy。

推荐使⽤anaconda创建虚拟环境，在虚拟环境中配置。

框架：tensorflow 或者pytorch。根据需要安装，因为环境⽂件并没有⽤到这些框架。

安装均可在终端⽤pip的形式安装：

推荐使⽤ubuntu系统，windows我没试过，不保证能成功运⾏环境.

1.2 安装环境  

OpenAI将该环境封装成了库，可以直接通过import形式输出环境。在此之前我们需要安装该环境。

⾸先切换到环境multiagent-envs-ML主⽬录下（你会看到有⼀个 setup.py ⽂件），在此⽬录下打开

终端，运⾏以下代码安装：

注意 . 号前⾯有空格。

安装完成后最终会提⽰：

2.代码运⾏  
安装成功后，正常情况下代码运⾏应该不会报错。运⾏步骤如下：

cd到 /multiagent-envs-ML/bin  ⽂件夹下，直接在终端运⾏ 

pip install gym==0.10.5

pip install numpy

pip install scipy

pip install -e .
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即可。你会看到有两个⼀样的环境窗口，这是因为有两个智能体，你可以通过⽤键盘的上下左右键分别

控制各⾃窗口的⼀个智能体。interactive.py可以把它当作主函数。

 

 

3.环境代码部分介绍  
1. 该部分可以参考这篇博客的内容，是对openai环境及其算法的介绍：深度解析OPENAI-

MADDPG

2. 修改的环境部分主要是增加了边界类Border，打卡点类Check。

3. 最重要的环境⽂件是 core.py ,   simple_tag.py ,    environment.py  这三个⽂件。这三个⽂

件的⼤致调⽤关系是：core被simple_tag  调⽤，simple_tag被environment调⽤。

4. core⽂件中主要声明了环境中出现的各个实体：agent，border，landmark，check等。

5. simple_tag⽂件主要设置实体的参数（初始位置、加速度等），reward设置等。

6. environment⽂件是强化学习算法中的经典环境接口（step,reset，render等）。你可以按照给

定任务重写 environment.py ⽂件中的 self._set_action 函数。

python interactive.py 
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4. ⼀些问题说明  
控制量action均为离散量，范围为 [0,1] , 是个2 * 5维的向量，对应两个智能体。每个智能体都是

由1 * 5维的action控制。其中，第1维并没有⽤到，⽤到的是后⾯四维。（官⽅给的代码默认设置

是这样的）

policy.py⽂件是使⽤键盘控制写的⽂件，只是为了演⽰(interactive.py⽂件中使⽤)。

整个画⾯的实际尺度为 [-1,1] * [-1,1] , 屏幕正中⼼为原点。画⾯宽⾼为800*800像素。

在 /multiagent-envs-ML/bin ⽂件夹下的 interactive.py ⽂件，有初步获取图像信息的⽅

式，⾄于如何利⽤这个信息来提取⽬标信息，还得同学们⾃⼰实现。

 

上⼀届的同学已经通过这种⽅式获取图像信息，再通过图像处理的⽅式(CenterNet算法)获得所有

智能体、⽬标点、障碍物的位置信息。这也是⽼师所提出的第⼀个任务要求：通过图像处理获取各

个物体的位置信息。

另外，在 simple_tag.py ⽂件中有直接获取位置等信息的代码：

但是这种⽅式是不符合⽼师所提出的要求的，在这⾥提个醒（⽼师是想让同学们⽤图像处理等知识

获取状态信息）。
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