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在工作中的績效考核及工安表現一直是企業對員工的重要評

量指標之一，但考核表中呈現出的數字或許無法讓員工有具象化

的感受，因此我們希望透過深度強化學習訓練 NPC，將這些數字具

體化呈現，讓員工可以看到他們在工作中的樣子。我們希望透過

NPC 讓員工對於這些數字更有感覺，知道自己在工作時的表現好

壞，從而激勵他們主動追求更好的安全及紀律的紀錄數據，改善自

己的缺點，達到自主管理與控制的目標，在工作中表現得更好。 

    

 

研究方法 

我們將目前第一階段實驗中訓練出來的 Walker 與 Python

連結，觀察 Walker 做出的動作有什麼變化，再逐步定義出優

等、普通、劣等的評分等級的動作。雖然我們目前做出的成果

還尚在初期，Walker 調整出來的動作看起來還是很不自然，只

能大致呈現出我們想表達的優劣等級，但我們希望未來能改

善這些問題並做出一個動作流暢，且具有智能行為的 NPC，並

調整出更加精細的動作，定義出更多等級，使我們的研究可以

更加完整，並讓呈現出的結果更加生動有趣，讓員工在看到這

些 Agent 的動作後可以激勵自己追求更好的評分等級。 

討論與結論 

在這一階段實驗，我們先將 Walker 的最大速度設為 0，再

修改原先設定的 reward，這次實驗中選擇將 match speed  

reward 刪除，只留下 look at target reward，並將 touch 

target reward 的獎勵值設為0，希望可以藉此讓Walker 不去

觸碰目標且不移動。在訓練了 800 萬步後發現 Walker 可以

很順利地站立。從下圖可以看出在 400萬到 800萬步間獲得

的 Reward 有明顯成長，約在 700 多萬步時所累積到的

Reward 值最高。最後訓練出來的結果，Walker 是可以站著

的，但手的部分仍然會有抽動的現象，不是呈現「立正」完

全不會動的姿勢，雖然樣子不如動畫一樣可以與真人非常相

似，但也有達成我們希望的結果。 

 

 

 

第一階段實驗：訓練模型平衡 

我們在第二階段實驗中將做出 3 個評分等級的 Agent 動

作，員工的表現控制他們的 Agent 會做出什麼動作。表現優

等會走到目標，表現普通站在原地，表現劣等的站不起來。

我們將最原始的 Walker 定義為優等的動作，第一階段實驗

的結果定義為普通等級的動作，劣等的動作則利用第一階

段訓練出的神經網路連結與 Python 連結。由於 Python 與

Unity 機率抽樣方式不一樣，因此我們在連結 Python 後

Agent 的表現反而變差，所以我們將其定義為劣等的動作。

雖然 Agent 的動作不自然，但本階段實驗的目的是想做出

各種等級的動作，讓員工知道他們的工作表現與其他表現

的差異。 

第二階段實驗：訓練績效表現模型 

Reward

名稱 
獲得 Reward 條件 Reward 值 

look at 
target 

頭部面向目標且

兩者越靠近時 

+0.01 

match 
speed 

人物前進方向與

面向目標物的方

向夾角越小時 

+0.01 

touch  

target 
碰觸到目標時 +0.01 

訓練場景 

優等 普通 劣等 等級 

碰到目標 站在原地 站不起來 動作 

無修改的 Walker 第一階段實驗結果 連結 Python 後結果 Agent 


