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S(casti strojového ucenia

Klasifikacia Zhlukovanie

Redukcia

Regresia St rOj oveé dimenzionality
ucenie
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Charakteristika ucenia posilnovanim

o Cielom je naudit sa vhodne reagovat na prostredie s
amyslom dosiahnut nejaky ciel
@ Ucenie prebieha na zaklade interakcii s prostredim
@ interakcia prebieha stcasne s u¢enim
@ agent je ponechany sam na seba — pouzity pokus-omyl
princip, ucenie z Gspechov aj nelspechov
@ agentove akcie ovplyvnia budiice agentove moznosti
@ Spatna vazba — vo forme odmeny/pokuty

o zriedkavd/Casta — (nie) je generovand po kazdej akcii
@ oneskorend/okamzita — je relevantna (nielen) pre
posledn(i akciu (ale pre sekvenciu akcir)

@ nie je dand ne/spravnost jednotlivych akcii @ CIT
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Priklady ucenia posilnovanim

Manévry leteckej akrobacie
Hranie hier

e doskové hry
@ pocitacové hry

e Cinnost robota

@ Sprava investi¢ného portfdlia
@ Liecba pacienta

@ Autondémne vozidlo

L

Mach (KKUI) SU Il - Uvod 4/16



Elementy ucenia posilnovanim

@ Stav

e informdcia o aktuadlnom statuse prostredia, je funkciou
histérie zmien prostredia

@ Akcia a prechod
e informacia o moZnej zmene prostredia
@ Politika (volba akcif)
e volba zasahu agenta do prostredia (ovplyviiovanie
prostredia prostrednictvom zvolenej akcie)
@ Odmena (spatna vazba)
o definuje ciel (zisk ¢o najvaésej kumulativnej odmeny
musi byt ekvivalentny splneniu ciela)
@ Model - nepovinné
o umoZiuje predikciu chovania prostredia ako reakciu i CIT_
mozné akcie agenta
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e Typy stavov
e Stav prostredia 57
e Agentov stav prostredia S?
e Pozorovanie prostredia O;

@ PIna pozorovatelnost

@ agent priamo pozoruje stav
prostredia O; = 57 = 57

o Ciasto¢na pozorovatelnost
° Se % Sa
@ agent musi konstruovat S; z
histérie pozorovani
° 57 = (P[Se =sil, oot
., P[S§ = s4])
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e Typy akcii
o diskrétne / spojité
o fyzické / mentdlne
e nizkouroviiové /
vysokolroviové
@ Dostupnost
o vietky v kazdom stave
@ rozne podmnoziny v roznych
stavoch
@ Nasledok akcie
e prechod zo stavu do stavu (aj
zotrvanie) T: SxA— S
o prechod deterministickylebo
stochasticky o
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@ Definuje chovanie agenta
e Mapovanie 7 : S — A(s)
@ Deterministcka a = 7 (s)

@ Stochasticka
n(als) = P[A; = a|S; = 5]
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@ Prijimana po kazdom zdsahu
do prostredia

¢ @ Numerickd hodnota
reprezentujica spatnl vazbu
e indikuje ako dobre si agent
viedol v poslednom kroku
@ Hodnota méze byt kladna
(odmena), nulové (neutralna)
alebo zaporna (trest)

@ Mobze byt deterministicka
alebo stochasticka

@ Cielom je maximalizovat kumulativnu odmenu g cIT.
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@ Agentova reprezentdcia
chovania prostredia
- ® Model umoznuje predikovat

e dynamiku (ako akcia zmeni
aktudlny stav)

e odmenu (ako bude akcia v
danom stave odmenena)

@ Model nemusi byt perfektny

@ Agentovi model moze byt
dany, moze sa ho naudit
alebo ho nemusi mat g ar
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Sekvencné prijimanie rozhodnuti

@ Cielom je aby agent selektoval akcie takym
sposobom, ktory by maximalizoval buddcu
kumulativnu odmenu

o Agent v kroku t

@ ziskava odmenu R;
@ obdrzi pozorovanie O;
e updatuje svoju reprezentaciu S;
@ vyberie a vykona akciu A;
@ Prostredie v kroku t
o na zaklade akcie A, zmeni svoj stav na S7,,
e emituje informaciu o novom stave O,
@ emituje informaciu o odmene R;.;

o Cas je inkrementovany po kroku prostredia pred;,;ggvm”
krokom agenta o
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Model interakcie agenta s prostredim

-

stcz)av odmena s, > S°
t Rt
akcia
A A A,
odmena . .
stav S°,, < Sf

Ot+1 Rt+1
I
r
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Rozhranie agent-prostredie

@ Fyzické rozhranie medzi prostredim a agentom
(¢lovekom ¢&i robotom)
@ Mozny posun blizSie k agentovi
@ vyber akcie robota - agent
e vykonanie akcie - prostredie

@ Poloha rozhrania je danad tym, ¢o agent ovlada
alebo vie

.v.! CIT
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Ucenie agenta

@ Ucenie politiky z vlastnej skiisenosti s prostredim

@ metdda pokus-omyl
@ ucenie “za behu”
@ snaha nestratit prili§ z kumulativnej odmeny pocas ucenia
@ Aby agent vedel posidit GCinky akcii, musi ich
vyskisat
@ deterministické prostredie s malym poc¢tom moznosti -
mozné Gplné prehladanie
@ stochastické prostredie - opakované sklsanie pre
konvergenciu
@ k skuto¢nym hodnotdm strednych hodnét odmien
@ k skuto¢nym hodnotdm prechodovej matice
o ak md ((pIny) model prostredia, mdze vyuZit simulcie,
inak pracuje s redlnym prostredim &5
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Exploracia vs exploatacia

@ Agent vyskisal nejakl podmnozinu moznosti - je
schopny z nich vybrat tie najlepsie. Moze
e fungovat dalej podla takto ziskanej politiky
e skisat dalSie z nepreskiimanych moZnosti
@ Exploatacia

@ vyuzivanie znamej informacie pre maximalizaciu
kumulativnej odmeny

@ Exploracia
e ziskavanie viac informacii o prostredi

@ Priklady: hranie hier, navsteva restauracie, tazba
surovin

@ Dolezité kombinovat oba principy & ar
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Taxondémia agentov

Value-function Policy

Gradient-

Off-policy based
Value-based
On-policy Gr?rilg "

Model given Model learned
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