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Gradient politiky

e Diferencovatelny parametricky aproximator
@ Aktualiza¢né pravidlo pre pohyb v smere gradientu

Oey1 = 0:+aVed(mp)
Vod(mg) = Ex, [Vologmg(ar|st) ®¢]

kde &, méZze byt (reinforce, reinforce so zdkladiou,
jednokrokovy aktor-kritik, ...)

-
o, = G = Z ’Yi_t_lRi
i=t+1
= Gt —v(s)
= Repn +yv(ses1) — v(se)
= Qx(st,ar) 'ﬂ!' ClT
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Ziskovd (advantage) funkcia

@ Definicia ziskovej funkcie
Aw(5t73t) = Qﬂ(st;at)_vﬂ'(st)

@ Popisuje o kolko je akcia a; lep3ia alebo horgia ako
aktualna politika dana funkciou V
@ o kolko je 3pecificka akcia lep3ia neZ ndhodne zvolena
akcia na zaklade pravdepodobnosti (- | s;)
@ Ohodnocuje akciu v relativnom zmysle
e kladnd ale aj zdporna hodnota
@ ak je politika optimalna, tak iba nekladné hodnoty
o Gradient politiky
Vod(mg) = Ex,[Vologm(arlst) (Qn(st,ar) — Va(st))]

e

Er, [Vologms(ar|se) Ax(se, at)] aw -
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Interakcia AC agenta s prostredim

Agent

zIepsenle

politiky
-‘ at
pozorovanle
ach ritic

UUI

akme




Taxondémia AC algoritmov

@ On-policy
@ One-step AC
e A2C / A3C (Adavantage Actor-Critic / Asynchronous
A2C)
e TRPO (Trust Region Policy Optimization)
e PPO (Proximal Policy Optimization)
e Off-policy
o DDPG (Deep Deterministic Policy Gradient)
e SAC (Soft Actor-Critic)

.v.' CIT
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PPO - Surrogate objective

e Ndhrada cielovej (optimalizovanej) funkcie
@ povodna funkcia je vypoctovo nepraktickd pre priamu
optimalizaciu
e optimalizacia nahradnej funkcie sicasne zlep$uje vykon aj
podla pbvodnej funkcie
e nahradna funkcia je “privetiva” pre optimalizaciu
@ Povodnd funkcia (Casto vedie na prilisny update)
e gradient: Vod(mg) = Er, [Vologma(ac|st) Ar(st,ar)]
e stratova funkcia: LP¢(9) = E,, [log ma(at|s:) Ax(st,ar)]
e Nahradna funkcia (napr. v TRPO, PPO, ...
LEPI(9) = Ey, [re(0)Ax(st, ar)] = En, [% An(st, at)}

kde r¢(0) je pravdepod. pomer (re(fow) =1) g cr
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Dve podoby PPO

@ Typickou vlastnostou PG metéd je nestabilita
@ zmeny politiky nie st ohraniené
e zmeny mdzu byt dedtruktivne velké
@ Snaha drzat updatovand politiku blizko starej
@ nova politika v "ddveryhodnej" oblasti (zaviedlo TRPO)

@ Dva zadkladné varianty PPO
e PPO-penalty

penalizicia imerna velkosti KL divergencie medzi starou a
novou politikou
adaptdcia penaliza¢ného koeficientu polas ulenia

e PPO-clip

explicitné obmedzovanie hodnoty

@ nepouZiva KL divergenciu
@ vykonnej§i ako penalizicia (podla pévodnych autorov)
@ popularnejsia verzia
7 . Vi U e
e PPO = rovnovédha medzi vykonnostou, &

stabilitou a jednoduchostou
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PPO - Orezanie cielovej funkcie

LP(9) = E,, [min(r:(0)Ax(st, ar), clip(r:(0),1 — €, 1+ €)Ar(st, a)]) J

__ A<0
LCLIP A=0

1-el

0 1 1+e LOLIP

@ Pesimisticky odhad zlepSenia politiky
@ pozitivne zmeny obmedzuje
@ negativne zmeny realizuje plne & ar

i.!|
o L¢P je spodné ohranitenie L
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PPO - Ziskova funkcia

@ Odhad ziskovej funkcie neméze ist dalej ako nejaky
horizont T
e Standardny estimator
Ar(st,ar) = =V(st) + repr +yrea + o+ 7 4TV (s7)
@ Generalizovany estimator
Ar(se,ae) = 0¢ + (YN)0er1 .. (YN T~ 1674
kde
0 = rev1 + YV (Se41) — V(st)
pricom A = 1 redukuje generalizovany estimator na

Standardny
L
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PPO - Struktira algoritmu

for iteration=1,2,... do
for actor=1,2,..., N do
vykonat T krokov podla 7y
uréit hodnoty Ay, ..., At
end for

old

optimalizovat L s ohladom na 6
(K epoch, minibatch velkosti M < NT)

(90/d — 0
end for
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