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Глава 1. Введение 
 
 В данной главе представлен вводный раздел руководства, предназначенный для 

первоначального ознакомления пользователя с документом и комплектом поставки. В этой 
главе определяются назначение документа и целевая аудитория, приводится информация о 
комплекте поставки и ссылки на дополнительные источники.  

 
1.1 Назначение и целевая группа пользователей 

Настоящая документация предназначена для использования в качестве руководства по 
эксплуатации и интеграции программного обеспечения интеллектуального захвата «Система 
управления РТК MotionCore Physical AI» (далее - ПО). 

«MotionCore Physical AI» - программное обеспечение для поддержки задач умного 
захвата и манипуляции на базе VLA-моделей (Vision–Language–Action). ПО обеспечивает 
полный цикл работы с мультимодальными данными и моделями, включая: 

- запись целевых сессий и формирование наборов данных (видеопотоки, телеметрия, 
состояния и действия робота, текстовые инструкции/описания); 

- подготовку и формирование эталонных наборов данных для обучения и последующей 
валидации нейросетевых моделей на мультимодальных данных; 

- обучение моделей (управление конфигурациями обучения, сохранение артефактов и 
метрик); 

- воспроизведение (инференс) обученных политик управления с формированием 
управляющих воздействий для робота. 

ПО встраивается в стандартный производственный процесс работы промышленного 
робота и предназначено для повышения устойчивости выполнения операций в условиях 
вариативных и “нежёстких” сценариев: случайное положение объектов, частичные 
перекрытия, изменяющееся освещение, хрупкие объекты, неполная определённость сцены. 
Это снижает трудоёмкость ручной перенастройки и повышает воспроизводимость качества 
операций захвата. 

Данная документация предназначена для пользователя со следующими знаниями: 
базовые знания по промышленной робототехнике и понимание работы роботизированной 
ячейки;навыки работы с персональным компьютером на пользовательском уровне; для 
режимов подготовки данных, обучения и тестирования моделей рекомендуется владение 
основами Python и базовыми принципами машинного обучения. Рекомендуется перед началом 
использования оборудования детально ознакомиться с представленным ниже документом. 
Основными пользователями и клиентами ПО являются производители и интеграторы 
робототехнических систем, а также инженерные команды (робототехника/ML), выполняющие 
внедрение, тестирование и сертификационные испытания решений умного захвата. 

 
1.2 Порядок использования настоящего руководства 

Настоящее руководство содержит указания по установке, настройке и эксплуатации 
ПО.  

Перед началом эксплуатации рекомендуется ознакомиться с настоящим руководством, 
а также с эксплуатационной документацией на манипулятор, контроллер и подключаемые 
датчики/камеры.  
1.3 Содержимое комплекта поставки 
Состав комплекта поставки ПО представлен в таблице 1.1. 



Таблица 1.1 -  Содержимое комплекта поставки 
 

№ Наименование Количество 

5 ПО “MotionCore Physical AI” 1 

6 Руководство пользователя (настоящий 
документ) 

1 

 
Примечание: конкретный состав поставки может уточняться договором поставки и 

выбранной конфигурацией (наличие примеров, демонстрационных датасетов, контейнеров, 
вспомогательных утилит). 
 
1.4 Источники дополнительной информации  

Дополнительные сведения о ПО, примеры использования и актуальные материалы 
могут быть размещены в следующих источниках: 

- сайт/страница разработчика (описание продукта, новости, обновления, контакты 
технической поддержки); 

- репозиторий/портал документации (инструкции, примеры, известные ограничения и 
совместимость версий); 

- страница набора данных и/или моделей в Hugging Face Hub (описание структуры 
датасета, метаданные, карточка модели, состав файлов); 

- справочные материалы по концепции хранения и воспроизведения эпизодов, 
совместимые с подходом LeRobot (организация эпизодов, синхронизация модальностей, 
формат метаданных). 

 
1.5. Термины и определения 

 В настоящем руководстве применяются следующие термины с соответствующими 
определениями: 

VLA-модель (Vision–Language–Action) - модель, которая по визуальным наблюдениям 
(изображения/видео) и текстовой инструкции формирует действие (команду управления) для 
исполнительной системы робота. 

Политика управления (policy) - алгоритм/модель, реализующая отображение 
«наблюдение - действие» и формирующая управляющие воздействия на основе входных 
данных. 

Инференс (inference) - режим применения обученной модели для расчёта выходных 
действий без процедуры обучения; в контексте ПО - воспроизведение политики и выдача 
управляющих команд роботу. 

Обучение модели (training) - процесс оптимизации параметров нейросетевой модели 
(весов) по данным обучающего набора с целью минимизации целевой функции. 

Мультимодальные данные - данные, представленные несколькими согласованными по 
времени модальностями, например: изображения/видео, численные параметры состояния 
робота, сигналы датчиков, текстовые инструкции/описания. 

Сессия записи - процесс и результат регистрации мультимодальных данных в ходе 
выполнения робототехнического сценария. 



Эпизод - единица набора данных, соответствующая одному завершенному выполнению 
сценария (например, попытка захвата и перенос), включающая синхронизированные 
модальности. 

Эталонный набор данных - сформированный и проверенный набор данных, 
предназначенный для обучения и/или валидации моделей, обладающий заданной структурой, 
целостностью и воспроизводимостью. 

Телеметрия - поток численных параметров состояния и диагностических данных, 
поступающих от контроллера робота, приводов и датчиков. 

Состояние (state) - набор параметров, описывающих текущее состояние робота и/или 
сцены в момент времени (положения, скорости, статусы, сигналы датчиков). 

Действие (action) - управляющее воздействие, формируемое политикой/алгоритмом и 
передаваемое в исполнительную систему робота (команды по положению/скорости/усилию и 
т.п.). 

Текстовая инструкция - текстовый ввод пользователя (описание 
задания/ограничений/цели), используемый в составе  системы управления. 

Replay (повторное проигрывание) - режим воспроизведения записанного эпизода 
(наблюдений и/или действий) для отладки, сравнения политик и воспроизводимой оценки. 

Роботизированная ячейка - технологический участок, включающий манипулятор, 
контроллер, оснастку, датчики, рабочую зону и вспомогательное оборудование, 
обеспечивающие выполнение операции. 

Контроллер робота - аппаратно-программное устройство управления манипулятором, 
обеспечивающее выполнение команд и выдачу телеметрии. 

Умный захват - режим выполнения операции захвата, в котором параметры захвата и 
траектория/действия адаптируются на основе мультимодальных наблюдений и политики 
управления, а не задаются исключительно жёсткой ручной программой. 

 

Глава 2. Безопасность 

2.1 Общие положения 

ПО предназначено для использования в составе промышленного робототехнического 
комплекса при условии, что роботизированная ячейка оснащена штатными средствами 
обеспечения безопасности и выполнена оценка рисков для конкретного технологического 
процесса. Эксплуатация ПО должна выполняться в соответствии с эксплуатационной 
документацией производителя манипулятора и локальными требованиями предприятия. 

ПО не является функцией функциональной безопасности и не заменяет 
сертифицированные цепи безопасности робота и ячейки. Любые решения по защите персонала 
должны реализовываться средствами контроллера робота, системы безопасности и/или 
внешнего оборудования и быть независимыми от работы ПО. 

2.2 Ответственность и допуск персонала 

За безопасную интеграцию ПО в роботизированную ячейку и корректность настроек 
безопасности отвечает организация-интегратор (владелец роботизированной ячейки). К 
работам по установке, настройке и испытаниям допускается персонал, прошедший 
инструктаж по технике безопасности и обученный работе с промышленными роботами. 



Выполнение работ в зоне досягаемости робота допускается только в регламентированных 
режимах, предусмотренных контроллером робота и документацией производителя. 

 
2.3 Опасные факторы при работе с ПО 

При использовании функций записи данных, воспроизведения и инференса политики 
возможны непредсказуемые перемещения манипулятора, изменение траектории, скорости и 
усилия захвата. Дополнительно опасность представляют защемления, удары движущимися 
звеньями, падение/выброс объекта, а также столкновения с оснасткой, столом, конвейером и 
другими элементами ячейки. 
2.4 Требования перед запуском записи/инференса/тестов 
Перед началом работы пользователь обязан: 
- убедиться, что возможность аварийной остановки доступна и исправна; 
- проверить, что активны ограждения и/или средства ограничения доступа в рабочую зону 
робота; 
- включить безопасные ограничения скорости/ускорения, особенно при первых прогонах и 
отладке; 
- убедиться в корректности конфигурации: выбран правильный манипулятор/контроллер, 
инструменты, TCP, базовые системы координат, ограничения по скорости/усилию; 
- проверить корректность и стабильность входных источников данных (камеры, датчики, 
каналы телеметрии). Запрещается запускать инференс при отсутствии/ошибках входных 
данных, если это может привести к некорректным действиям. 

2.5 Требования при записи данных и формировании датасета 

Запись целевых сессий и формирование эталонного набора данных допускается 
проводить только: 
- в контролируемой среде (испытательный стенд/наладочная зона) либо в производственной 
ячейке при соблюдении всех мер безопасности; 
- с ограниченными скоростями и усилиями до подтверждения устойчивости сценария; 
- при наличии наблюдения оператора и возможности немедленной остановки. 
 Рекомендуется фиксировать и сохранять журналы (логи) сессий, включая статусы 
безопасности, чтобы обеспечивать воспроизводимость испытаний и разбор инцидентов. 

2.6 Требования при обучении моделей 

Обучение моделей допускается выполнять на выделенном вычислительном 
узле/сервере. Перед переносом обученных весов в эксплуатационный контур требуется 
выполнить тестирование в безопасной среде (симуляция/стенд/режим пониженной скорости) 
и подтвердить корректность поведения политики по установленным критериям качества и 
безопасности. Запрещается применять новые версии моделей в производственном режиме без 
предварительной валидации и регистрационных испытаний. 

 
2.7 Требования при инференсе (воспроизведении политики) 
При запуске инференса политики: 
- запрещается нахождение персонала в рабочей зоне робота; 
- запрещается использовать режимы, допускающие опасные скорости/усилия, до 
подтверждения корректности работы политики; 



- рекомендуется начинать с «мягких» режимов: сниженная скорость, ограничение усилия 
захвата, безопасные зоны, тестовые объекты; 
- при любых признаках нештатного поведения (рывки, выход из зоны, коллизии, зависание 
связи, несоответствие ожидаемому действию) необходимо немедленно выполнить остановку 
и провести диагностику. 

2.8 Реакция на аварийные ситуации 

В случае возникновения угрозы безопасности персонала или оборудования необходимо: 
- немедленно произвести аварийную остановку; 
- отключить подачу питания/приводов согласно регламенту предприятия (при 
необходимости); 
- зафиксировать обстоятельства инцидента (время, сценарий, используемая 
модель/версия ПО), сохранить логи и данные последнего запуска; 
-    сообщить ответственному лицу и при необходимости обратиться в техническую поддержку 
Разработчика. 

 
2.9 Информационная безопасность и доступ 

Доступ к функциям, влияющим на движение робота (запуск инференса, 
воспроизведение, управление конфигурациями), должен быть ограничен правами доступа. 
Рекомендуется использовать изолированную сеть ячейки, минимально необходимые сетевые 
сервисы и контроль обновлений. Данные датасетов и модели следует хранить с учетом 
требований предприятия к защите информации; при наличии текстовых описаний/логов 
необходимо исключить включение конфиденциальных сведений, не относящихся к 
технологической задаче. 

 

Глава 3. Установка и запуск программного обеспечения 
 

3.1 Требования к оборудованию и программному окружению 
Требования к аппаратному обеспечению: персональный компьютер с архитектурой 

x86_64; центральный процессор не ниже Intel Core i5-13400F или эквивалентного класса; 
оперативная память — 32 ГБ; графический ускоритель NVIDIA GeForce RTX 4080 или 
совместимый GPU NVIDIA с поддержкой CUDA 12.8; объем видеопамяти — 16 ГБ 
(Изображение 1) 

 



Изображение 1 - Требования к аппаратному обеспечению для установки cистемы 
управления РТК MotionCore Physical AI 

 
Требования к программному обеспечению: операционная система Ubuntu 22.04.5 LTS 

x86_64; ядро Linux 6.8.0-106-generic; драйвер NVIDIA версии 570.211.01; CUDA 12.8; 
графическая среда GNOME 42.9; терминал gnome-terminal; командная оболочка zsh 5.8.1 
(Изображение 2) 

 

 
Изображение 2 - Требования к программному обеспечению для установки cистемы 

управления РТК MotionCore Physical AI 
 

3.2 Настройка программного окружения 
Для подготовки программного окружения необходимо установить менеджер пакетов и 

виртуальных окружений uv.  
В рамках данной инструкции используется версия uv 0.8.23. Указанная утилита 

применяется для управления зависимостями проекта, создания изолированного окружения и 
последующего запуска программного обеспечения. 

Загрузку и установку рекомендуется выполнять с официального сайта разработчика 
Astral. Инструкция по установке доступна по адресу: 

https://docs.astral.sh/uv/getting-started/installation/ 
Для установки uv в операционной системе Ubuntu необходимо выполнить в терминале 

следующую команду: 

curl -LsSf https://astral.sh/uv/install.sh | sh 

После завершения установки рекомендуется открыть новое окно терминала либо 
перезапустить текущую командную оболочку, чтобы системные переменные окружения были 
обновлены корректно. 

Проверка успешности установки выполняется командой: 

uv --version 

В случае корректной установки в терминале должна отображаться установленная 
версия утилиты, например: 

uv 0.8.23 



После установки uv система готова к дальнейшей настройке зависимостей проекта и 
запуску программного обеспечения. 
 
3.3 Создание виртуального окружения и установка зависимостей  

После загрузки экземпляра программного обеспечения   системы управления РТК 
MotionCore Physical AI с официального сайта необходимо перейти в директорию проекта и 
создать изолированное виртуальное окружение Python. Использование виртуального 
окружения позволяет отделить зависимости данного проекта от системных библиотек и 
других Python-приложений, установленных на рабочей станции. 

В корневой директории проекта необходимо выполнить команду создания 
виртуального окружения с использованием Python версии 3.10.12: 

uv venv --python=3.10.12 

В результате выполнения команды в каталоге проекта будет создано виртуальное окружение 
(.venv) (Изображение 3) 

 

 
Изображение 3 - Пример созданного виртуального окружения 

После этого необходимо активировать его командой: 

source .venv/bin/activate 

После активации окружения в командной строке, как правило, отображается префикс (.venv), 
что означает, что дальнейшие действия выполняются внутри изолированного окружения 
проекта. 

Следующим этапом является установка зависимостей программного обеспечения. Для 
этого, находясь в активированном виртуальном окружении, необходимо выполнить команду: 

uv pip install -e . 

Указанная команда устанавливает проект и все требуемые зависимости в режиме 
разработки (Изображение 4). Такой режим позволяет запускать программное обеспечение 
непосредственно из текущей директории проекта без необходимости отдельной сборки или 
повторной установки после внесения изменений в исходный код. 



 
Изображение 4 - Установка всех требуемых зависимостей в режиме разработки 

Далее вводим: 

uv sync 

Команда uv sync выполняет синхронизацию виртуального окружения проекта с файлом 
зависимостей и lockfile. В процессе синхронизации создается или обновляется каталог .venv, 
устанавливаются необходимые зависимости, а текущий проект подключается в окружение. 
(Изображение 5) По умолчанию синхронизация является точной: пакеты, отсутствующие в 
lockfile, удаляются из окружения. 

 
Изображение 5 - Выполнение процесса синхронизации 

После завершения установки виртуальное окружение и программные зависимости 
считаются подготовленными, и программное обеспечение готово к дальнейшему запуску и 
проверке работоспособности. 

 
3.4 Основные команды записи, обучения и воспроизведения политики управления 

 После успешного подключений всех компонентов убедитесь, что в рабочей зоне робота 
ничего не препятствует движению, затем включите питание блока управления. Запуск 
программных компонентов осуществляется из предварительно подготовленного 
программного окружения проекта motioncore-ai, после активации виртуального окружения.  

Программное обеспечение «MotionCore Physical AI» реализует полный цикл 
подготовки и применения политик управления для промышленного робота-манипулятора. 
Основные режимы работы системы включают запись мультимодальных демонстраций, 
обучение политики управления на сформированном наборе данных и воспроизведение 
обученной политики в рабочем контуре робототехнического комплекса. 

Запуск программных компонентов осуществляется из предварительно 
подготовленного программного окружения проекта после активации виртуального 



окружения. Для практического применения соответствующие команды, как правило, 
оформляются в виде shell-скриптов с фиксированным набором параметров для конкретной 
конфигурации манипулятора, датчиков и камер. 

Взаимодействие с исполнительными механизмами, приводами и периферийными 
устройствами робототехнического комплекса осуществляется средствами низкоуровневого 
программного стека, поддерживающего промышленные интерфейсы EtherCAT и CAN. На 
уровне пользовательского запуска задаются параметры подключения к манипулятору, 
конфигурация каналов восприятия, режимы управления, характеристики набора данных и 
параметры политики.  

 
3.4.1 Команда записи мультимодальных данных  motioncore-record 

Команда motioncore-record предназначена для записи эталонных демонстраций 
выполнения технологической операции с целью формирования обучающего набора данных. В 
процессе работы система регистрирует состояния робота, управляющие воздействия, 
видеопотоки с камер и текстовое описание выполняемой задачи. Результатом выполнения 
команды является набор мультимодальных эпизодов, используемых на следующем этапе 
обучения политики управления. 

В рассматриваемой конфигурации (Изображение 6) параметр --robot.type=mcx_robot 
задает тип робота-манипулятора, а параметр --robot.ip="192.168.2.100" определяет сетевой 
адрес контроллера робота. Параметр --teleop.port="/dev/ttyUSB0" указывает порт устройства 
телеуправления, используемого оператором для демонстрации целевого поведения. 

Параметр --robot.cameras="..." задает состав и конфигурацию видеоканалов. В 
приведенном примере используются две камеры типа OpenCV с индексами 0 и 2 и 
разрешением 640×480. Данный параметр передается в виде составной строки и должен 
редактироваться без нарушения синтаксической структуры. Для задач роботизированной 
манипуляции корректная настройка камер является обязательным условием, поскольку 
видеоданные используются как часть входного мультимодального контекста. 

Параметр --robot.id=real_robot задает идентификатор целевого манипулятора в составе 
программной конфигурации. Параметры --teleop.type=arm_leader и --teleop.id=smol_robot 
определяют тип и идентификатор устройства ведущего управления. Такая схема используется 
при записи демонстраций в режиме leader-follower, когда оператор формирует эталонную 
траекторию на управляющем устройстве, а ведомый манипулятор повторяет ее в рабочем 
пространстве. 

Параметры --dataset.repo_id=... и --dataset.root=... задают идентификатор удалённого 
репозитория на HuggingfaceHub и локальный каталог хранения набора данных. Параметр --
dataset.num_episodes=50 определяет количество записываемых эпизодов. Параметр --
dataset.episode_time_s=40 задает максимальную продолжительность одного эпизода, а 
параметр --dataset.reset_time_s=5 — интервал времени, отводимый на возвращение системы в 
исходное состояние между эпизодами. Параметр --dataset.single_task="..." содержит текстовое 
описание целевой операции и должен быть согласован с реальным сценарием выполнения. 
Для VLA-моделей это описание представляет собой часть входных данных и влияет на 
формирование обучающего контекста. 

Параметры --teleop.mode="ticks" и --robot.mode="ticks" определяют способ 
представления управляющих сигналов. А именно: тики энкодеров "ticks", градусы поворота 
двигателей "degrees", угол поворота двигателей в радианах "rads". Параметр --
robot.method="j2j" задает режим управления по сочленениям. Для промышленного 



манипулятора это означает, что команды формируются и интерпретируются в низкоуровневом 
формате, согласованном с кинематикой и исполнительной частью конкретного устройства. 
Перед запуском требуется убедиться в корректности калибровки, согласованности нулевых 
положений и допустимых пределов движения звеньев. 

Параметр --dataset.push_to_hub=True включает публикацию записанного набора 
данных во внешний репозиторий. Параметр --display_data=False отключает визуальное 
отображение потока данных во время записи. Параметр --resume=True используется для 
продолжения ранее начатой сессии записи без создания нового набора данных. 

Запуск команды motioncore-record допускается только после подготовки рабочей зоны. 
До начала записи необходимо убедиться в отсутствии препятствий в зоне движения 
манипулятора, корректной установке целевого объекта, работоспособности видеоканалов, 
доступности устройства телеуправления и готовности контроллера робота к приему команд. 
Поскольку записываемые демонстрации формируют эталонный датасет, требования к 
повторяемости исходных условий и качеству выполнения эпизодов являются повышенными. 

 

 
Изображение 6 - Пример конфигурации для  команды записи мультимодальных 

данных  motioncore-record 
 

3.4.2 Команда обучения политики motioncore-train 
Команда motioncore-train предназначена для обучения политики управления на ранее 

сформированном наборе мультимодальных данных. Выполнение данной команды не требует 
физического подключения робота-манипулятора и осуществляется на вычислительной 
станции, оснащенной необходимыми программными средствами и, при необходимости, 
графическим ускорителем CUDA. 

Параметры --dataset.repo_id=... и --dataset.root=... определяют используемый набор 
данных (Изображение 7). Параметр --output_dir=... задает каталог сохранения результатов 
обучения, включая журналы, контрольные точки и служебные артефакты эксперимента. 
Параметр --steps=50000 задает общее число шагов обучения. Параметр --log_freq=100 
определяет частоту записи диагностической информации, а параметр --save_freq=5000 - 
частоту сохранения промежуточных контрольных точек модели. 

Параметр --policy.type=smolvla определяет тип обучаемой политики. В данном случае 
используется мультимодальная политика семейства SmolVLA. Параметры --
policy.tb_log_mse_loss=True и --policy.tb_log_per_step_loss=True включают запись значений 
функции потерь в журналы TensorBoard. Параметр --policy.add_image_special_tokens=True 
указывает на использование специальных токенов, связанных с обработкой визуального 
входа. Изменение указанного параметра допускается только при наличии соответствующей 
поддержки в архитектуре модели и схеме подготовки данных. 

Параметр --tensorboard.enable=True включает формирование журналов TensorBoard для 
мониторинга процесса обучения. Параметр --policy.repo_id=... задает идентификатор 



обучаемой модели во внешнем репозитории. Параметр --policy.push_to_hub=True включает 
выгрузку обученной политики на удалённый репозиторий, указанный в --policy.repo_id 

Особенностью команды motioncore-train является высокая зависимость результата от 
корректности и однородности исходного набора данных. При запуске обучения необходимо 
обеспечить достаточный объем дискового пространства для сохранения контрольных точек, 
наличие вычислительных ресурсов для обработки мультимодальных входов и 
согласованность конфигурации модели с параметрами датасета. В случае использования 
текстовых инструкций рекомендуется сохранять единый язык и единый стиль формулировок 
во всех эпизодах обучающего набора. 

 

 
Изображение 7 - Пример конфигурации для  команды обучения политики motioncore-

train 

3.4.3 Команда воспроизведения и валидации политики motioncore-eval 

Команда motioncore-eval предназначена для запуска обученной политики управления 
в рабочем контуре робототехнического комплекса. В данном режиме система получает 
данные от камер и других источников входной информации, выполняет инференс модели и 
формирует управляющие воздействия, передаваемые исполнительным механизмам 
манипулятора (Изображение 8). 

Параметр --policy.type=act задает тип используемой политики. Параметр --
ckpt_path="..." определяет путь к контрольной точке обученной модели, подлежащей загрузке. 
Перед запуском необходимо убедиться в наличии указанного файла или каталога и в 
соответствии выбранной контрольной точки требуемой архитектуре политики. 

Параметры --robot.type=mcx_robot и --robot.ip="192.168.2.100" задают тип и сетевой 
адрес целевого манипулятора. Параметры --robot.method=j2j и --robot.mode=ticks определяют 
режим формирования и передачи команд. В рассматриваемой конфигурации используется 
управление в пространстве суставов с низкоуровневым представлением управляющих 
воздействий. Для безопасного воспроизведения политики требуется предварительная 
проверка калибровки системы, актуальности границ допустимого перемещения и 
соответствия стартовой позы робота ожидаемому начальному состоянию сценария. 

Параметры --device="cuda" и --policy.device="cuda" задают использование 
графического ускорителя для вычислительного контура и для самой модели политики. Это 
особенно важно для работы в режиме, близком к реальному времени, поскольку задержки 
инференса непосредственно влияют на качество управления манипулятором. 



Параметр --inference_time_s=600 задает максимальную продолжительность 
выполнения эксперимента. Параметр --fps=30 определяет частоту цикла восприятия и 
генерации управляющих воздействий. Значение данного параметра должно быть согласовано 
с фактической частотой поступления видеоданных, пропускной способностью 
вычислительной платформы и режимом работы контроллера манипулятора. 

Параметр --robot.cameras="..." определяет конфигурацию видеоканалов, используемых 
в ходе инференса. Параметр --task="..." задает текстовую постановку задачи. Для language-
conditioned и VLA-политик текстовая инструкция является частью входного контекста; по 
этой причине формулировка команды должна соответствовать тем описаниям, которые 
использовались при записи набора данных и обучении модели. 

Команда motioncore-eval используется непосредственно в рабочем контуре 
робототехнического комплекса и поэтому предъявляет повышенные требования к подготовке 
оборудования. Перед запуском необходимо убедиться в отсутствии посторонних предметов и 
персонала в опасной зоне, корректной установке объекта манипулирования, готовности  к 
аварийной остановке и исправности всех задействованных датчиков и исполнительных 
устройств. Первый запуск новой или модифицированной политики рекомендуется выполнять 
под наблюдением оператора и в контролируемом режиме. 

 
Изображение 8 - Пример конфигурации для команды воспроизведения и валидации 

политики motioncore-eval 
 

3.4.4 Особенности параметризации и практического запуска 
Параметры группы robot.* описывают конфигурацию целевого манипулятора, способ 

подключения и режим управления. Их значения зависят от конкретной аппаратной реализации 
робототехнического комплекса и должны быть проверены перед каждым запуском. 
Параметры группы teleop.* применяются в режиме записи демонстраций и относятся к 
устройству ведущего управления. Параметры группы dataset.* задают характеристики 
формируемого или используемого набора данных. Параметры группы policy.* описывают тип 
политики, особенности ее конфигурации, параметры логирования и публикации результатов. 
Параметры device, policy.device, fps и inference_time_s относятся к вычислительному режиму 
выполнения. 

При эксплуатации робота-манипулятора особое значение имеют параметры, связанные 
с сетевым подключением, конфигурацией камер, режимом управления в пространстве 
суставов и соответствием текстовой постановки задачи фактическому сценарию. Ошибочная 
настройка указанных параметров может привести к некорректной записи демонстраций, 
несоответствию обучающего набора целевой операции либо к небезопасному поведению 
исполнительной системы при воспроизведении политики. 

Таким образом, команды motioncore-record, motioncore-train и motioncore-eval образуют 
единый технологический цикл функционирования программного обеспечения «MotionCore 
Physical AI», обеспечивающий запись образцов демонстраций, формирование обучающих 
мультимодальных наборов данных, обучение политик управления и их последующее 
воспроизведение в составе промышленного робототехнического комплекса. 


