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(en anglais Reinforcement Learning: RL)



I- Définition de |'apprentissage par renforcement

II- Eléments de I'apprentissage par renforcement
III- Probleme de I'apprentissage par renforcement

IV- Programmation dynamique



Définition de I'apprentissage par renforcement

approche programmable qui permet:
- par interaction avec l'environnement
- d'atteindre un but a long terme

- en associant aux situations des actions



Définition de I'apprentissage par renforcement

Informations d'apprentissage : Récompenses / Pénalités

l

) > Systéeme RL >
Entrées Sorties = Action:




Eléments de |'apprentissage par renforcement

» Politique P
* Récompense r / Pénalité -r
* Valeur V

- Modele M de I'environnement



probléeme de I'apprentissage par renforcement

Interface agent - environnement
Etat s;

Récompense

AESE Action a,
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probleme de |'apprentissage par renforcement

- la politique au pas 1 : n,(s,a) = Pr(a,=a/ s, = s)
‘le revenu R,
* la valeur d'un état V*(s)

La valeur du choix d'une action a dans un état s sous une
politique Q*(s,a)



Propriété de Markov

- Une tdche de RL a la propriété de Markov si

- Processus de décision de Markov (MDP)
-Résolution de problemes de décision

-Programmation d'algorithmes calculant des politiques
optimales

» Utilisation des équations d'optimalité de Bellman



équation de Bellman

- Résolution de I'équation d'optimalité de Bellman :
Nécessite :

- une connaissance précise de I'environnement

- une prévision de I'espace et du temps de calcul
- de respecter la propriété de Markov

D'ou :

- Des approximations



Programmation dynamique

‘Les algorithmes de la programmation dynamique
partitionnent le probléme en sous-problemes indépendants

* quatre étapes :
v' Caractériser la structure de la solution optimale
v' Définir récursivement ou itérativement
v' Calculer la valeur d'une solution optimale
v' Construire une solution optimale



Chapitre 2 :
les exemples



Les fenetres de
messages
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Les fenétres graphiques
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LA MATRICE TRANSPROB
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LA MATRICE REWARDS
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La matrice Actions states
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Exemple 2 :
the gambler

dialins,




= s=states € {0,1,2,..,20}, il y a 21 états

= a=actions € {0,1,.. min(s, 20-s)}, il y a au plus
11 actions

= recompense = 0 pour tout couples (etats, actions)
sauf si le joueur atteint son but, la recompense sera
alors 1

"p=04



il y a 11 transprobas (car 11 actions au maximum)

transproba(l) = I'action : le joueur mise O $
transproba(2) = l'action : le joueur mise 1 $

transproba(k) = I'action : le joueur mise k-1 $



Transproba(2)




rewards(2)

0 .10
0 .10
0 1
0 0




probabilité de choix de chaque action en fonction de I'état est
une matrice a parametre T=true, F=false M(21,11).

actions
T |F F
5 T (T |F
+
. .
t F
° T
F
T |T |F
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Une politique Pi serait une organisation des parties du
capital a parier a chaque lancer




| “z‘v . —
acks.car rentale

—

| 7 | v .‘ ] L/ i

Les voitures
peuvent etre
deplaces d’un
garage a 1’autre.

BVoItlTes sortent et

= SWoitures entrent.

a—

,“}Péﬁr le garageZ :

4 voitures sortent et

2 voitures entrent.
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'lf crents, etats sont le nombre de volture
-. ans' les deux garages.

S'chaque garage il peut y avoir de 0.4 10
J: ures soit 11 possibilites.

§i ilyal2] états (11 x 11).
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r.' 19 ou la représentation suivante:

Un signe négatif signifie que I’on déplace les
voitures du garage2 au garagel.
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) Les ACH Dns correspondent au nombre de
res déplacées du garagel au garage?2
nt la nuit.
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