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요 약

강화학습 기반의 로봇 보행 제어에서 특권 정보의 활용은 정책의 학습 효율성과 일반화 성능을 향상시키는 데 기여한다. 그러나

실제 로봇 배포 환경에서는 이러한 정보에 접근이 어려우므로, 교사-학생 학습 기법을 활용한 지식 증류 기법이 널리 연구되고

있다. 본 논문에서는 사족보행 로봇의 보행 제어를 위한 두 가지 주요 증류 방식인 잠재 표현 증류와 행동 복제를 비교 분석한다.

실h은 �iIDIA IsaacLab 시뮬레이n 환경과 onitree po1 로봇을 사용하였으며, 특권 정보의 재구성정확도와 보행 제어성능(에

피소드보상)을 기준으로각모델을평가하였다. 그 결과, 잠재 표현 증류방식은특권정보의암묵적재구성에서더높은정확도를

보였으나, 행동 복제 방식이 보행 제어 성능에서는 더 우수한 결과를 나타냈다. 이를 통해 로봇이 특권 정보를 얼마나 정확하게

복원하는지와 실제 제어 성능 사이의 관계가 단순히 정비례하지 않음을 명확히 보여준다.

Ⅰ. 서론

최근 강화학습 기반의 로봇 보행 제어 분�에서 상�한 �전이 이

루어지고있으나 [1, 2], 로봇이 실제 환경에효과적으로 배치되기 위

해서는 환경변화에 대한높은 적응성과 강건성이요구된다. 이를 달

성하기 위해, 로봇이 실시간으로 인지하거나 센서로 직접 측정하기

어려운 물리적 파라미터(로봇 질량, 무게중심 위치, 지면 마찰 계수

등)와 같은 특권 정보(Privileged Information)를 시뮬레이터 내에서

활용하여 학습 효율성과 정책의일반화능력을 향상시키는 접근법이

주로 사용된다.

그러나 실제로 로봇이배치될 때는 특권정보가 명시적으로주어지

지 않기때문에, 이를 명확하게내재화하고 간접적으로활용할 수 있

는방법이 필수적이다. 이를 위해최근교사-학생 학습기법 [3]이 많

이 사용되고 있다. 지식 증류(Knowledge Distillation) 기법 중 하나

인 이 방법은 특권 정보에 접근할 수 있는 교사 모델에서 이에 접근

할 수 없는 학생 모델로 지식을 전달하는 것을 목표로 한다. 사족보

행로봇의 보행제어에서두가지주요접근법으로써교사모델의특

권 정보가 인코딩된 잠재 표현(Latent Representation)을

학습하는

잠재표현 증류(Latent Distillation) 방식, 교사 모델의 행동을 직접적

으로 모방하는 행동 복제(Behavior Cloning) 방식이 널리 사용되고

있다. 기존연구들은 각방식의 제어 성능이나재구성 능력을개별적

으로 분석한바 있으나, 두 방식 간의상관관계를 정량적으로 비교한

연구는 드물다. 본 논문에서는 이 두 접근 방식 간의 특권 정보 재구

성 정확도와로봇 보행제어 성능 간의상관관계를 분석함으로써, 실

제 환경에서의 로봇 배치를 고려할 때보다 효과적인 학습 전략이 무

엇인지 파악하고자 한다.

Ⅱ. 교사-학생 학습 기법 및 평가 방법

본 논문에서는 사족보행 로봇의 보행 제어를 위한 교사-학생 학습

기법의학습 방법을 비교한다. 교사 모델과학생 모델은유사한 모델

구조를 가지지만, 입력 정보 처리 메커니즘에서 차이점이 존재한다.

교사 모델은 특권 정보에 직접 접근 가능한 모델로, 모델의 입력 정

보로 고유수용성 정보(Proprioception)와 특권 정보를 모두 받아 사

용한다. 반면, 학생 모델은 특권 정보에 직접 접근이 불가하며, 고유

수용성 이력(Proprioception History)만을 통해 마치 특권 정보가 있

는 것처� 환경 정보를 추론해� 한다.

교사-학생 학습 기법에는 크게 두 가지 학습 방법이 있다. 첫 번째

는 잠재 표현 증류 방법으로, 학생 모델이 교사 모델의 환경 잠재 표

현을 모방하도록 최적화하는 접근법이다. 이 방법은 교사 모델에서

특권 정보의 인코딩 결과인 환경 잠재 표현과 학생 모델에서 고유수

용성 이력의 인코딩인 환경 잠재 표현 간의 오차를 최소화하며,

DAgger 알고리즘 [4]을 통해 학습된다. 이는 지식 증류의 일종으로

볼 수 있는데 교사의 잠재적 지식을 학생에게 전달하는 메커니즘이

다. 두 번째는행동복제 방법으로, 학생 모델이교사 모델의 최종행

동을 직접 모방하도록 최적화하는 접근법이다. 교사 모델의 행동과

학생모델의행동간의차이를최소화하며, 동일하게 DAgger 알고리

즘을 통해 학습된다. 이는 모방 학습(Imitation Learning)의 일종으

로, 잠재 표현보다는 최종 행동 자+에 초점을 둔다.

각 학생 모델의 환경 잠재 표현이 특권 정보를 얼마나 효과적으로

인코딩하는지 검증하기 위해, 추가적인 디코더 네트워크를 설계하여

잠재 표현으로부터 원래의특권정보를 재구성하는 능력을 정량적으

로평가한다. 다층 퍼셉트론구조의 디코더가환경 잠재표현을 입력
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받아 원본 특권 정보를 예측하고, 원본 특권 정보와 재구성된 특권

정보 간의오차를 평균절대 오차로 성능을측정한다. 디코더학습은

학생 모델 학습과 동시에 진행되어, 실시간으로 잠재 표현의 품질을

평가할 수 있다. 이러한 접근을 통해, 특권 정보의 재구성 정확도와

로봇 제어 성능 간의 관계를 fg한다.

Ⅲ. 실험

모든 실험은 NVIDIA IsaacLab 시뮬레이션 환경 [5, 6]에서 수행되

었으며, 사용된 로봇은 Unitree Go1 사족보행 로봇이다. 그리고 도메

인 무작위화(Domain Randomization) 항목이자 특권 정보는 표 1의

범위에서 샘플링되었다. 이 외에도 특권 정보로 주지 않지만, 로봇의

실제<£성능을�이기위한도메인 무작위항목�로 PD 컨트롤러

의 Damping, Stiffness, 모터의 마찰 계수, 센서 지연시간 등이 있다.

교사 모델은 PPO 알고리즘 [7]을 이용해 보행 안정성, 에너지 효율

성, 그리고 목표 속도 추종 성능을 종합적으로 고려한 보상 함수에

따라학습되었다. Y 학생 모델은 DAgger 알고리즘을활용하여잠재

표현 증류 방식과 행동 복제 방식으로 각각 학습되었다.

모델의 성능 평가는 잠재 표현 디코�을 통한 특권 정보의 재구성

정확도와 보행 제어 성능을 나타내는 에xz{ 보상을 기준으로 수

행하였다. 표 1은 각 평가 지표에 대한 실험 결과를 제시하며, 모든

수£는 10개의 에xz{ 평균으로 계산되었다. 교사 모델(Teacher)

은 오라클 기준선으로서 특권 정보 재구성 성능과 보행 제어 성능의

상한을 나타낸다. 주목할 만한 점은 학생 모델 간의 성능 비교이다.

잠재 표현증류를통해학습된학생 모델(Student-L)은 행동 복제방

식으로 학습된학생 모델(Student-A)에 비해 모든특권 정보항목에

서 더 낮은 재구성 오차를 기록하였다. 이는 잠재 표현 증류 방식이

특권 정보의 ��적 표현을 효과적으로 학습하는 5 유리함을 시사

한다. 그러나 실질적인 제어 성능 지표인 에xz{ 보상에서는 오히

려 Student-A 모델이 더 우수한 성능을 보였다. 이러한 결과는특권

정보재구성정확도와실제보행 제어성능사이에반{시정비�관

계가존재하지않음을보여준다. 다시말해, 특권 정보를보다정확히

재구성할 수 있는 모델이 항상 더 나은 제어 성능을 �휘하는 것은

아님을 시사한다.

Ⅳ. 결론

본논문은사족보행 로봇의 보행 제어성능향상을 위한 교사-학생

학습기H내Y가지접근H, 즉잠재 표현증류와행동복제의성능

을 정³적으로 비교하였다. 실험 결과, 잠재 표현 증류 방식은 특권

정보를 잠재 Ý간에 효과적으로 내재화하는 5 유리하며, 재구성 정

확도측면에서우수한성과를나타냈다. 반면, 행동 복제 방식은특권

정보의 ¬접적인 내재화 Å이도 실제 보행 제어 성능,

즉 에xz{

보상에서 더 뛰어난 결과를 보였다.

이는 로봇이 특권정보를 �마나정확하게 복원하는지와 실제제어

성능 사이의 관계가 단�히 정비�하지 않음을 명확히 보여준다. 특

히, 실제 ®용 환경에서는 특권 정보에 ¬접 접근할 수 Å는 상황이

일반적이므로, 행동 복제와 같은 접근이 실용적 관점에서 더욱 효과

적일 수 있음을 시사한다. 따라서 향후 로봇 보행 제어 학습에서는

내재화된 특권 정보의 품질뿐만 아니라, y종 제어 성능과의 연계를

고려한 균] ^_ 학습 ã략 수립이 중�함을 강조한다.

이러한 결과는 로봇 제어 f�에서 지식 증류 기H의 적용 가능성

을재조명하고, 실용적 강화학습기반 제어 시스템설계에 있어방향

성을 제시한다.
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샘플링 범위 Teacher Student-L Student-A

질³ -1kg∼6kg <1g 620g 740g

무게중심(x) -10cm∼10cm <1mm 1.6cm 2.1cm

무게중심(y) -5cm∼5cm <1mm 0.øcm 1.1cm

몸체 선속도 0m/s∼1m/s <0.002m/s 0.03m/s 0.07m/s

지면 마찰 계수 0.2∼2.1 <0.004 0.2 0.2ø

에xz{ 보상 - 41.6±1.2 34.2±4.7 39.4±3.1

[표 1] 각 모델의 특권 정보 예측 오차 q 에xz{ 보상

[그림 1] NVIDIA IsaacLab에서 로봇 보행 제어를 학습하는 모습
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