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Aplikacia strojoveho ucenia zalozena na uceni posilnovanim pre vybrany problem
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Motivacia Ciele prace

Ucenie s posiliiovanim (RL) je dalSou formou umelej inteligencie. Je odklonom od Standardnych metdd, nakolko sa pri uceni neriadi chybovym « VyrieSenie viacerych typov problémov (hier) s implementaciou
ukazovatelom, ale ziskanou odmenou. Koncept je zaloZeny na vzajomnej interakcii s rieSenym problémom. Priebeh ucenia je teda lahSie viacerych agentov roznych typov

interpretovatelny na zaklade skimania akcii a reakcii. Algoritmy zalozené na RL dokazu najst uplatnenie v roznych simulaciach alebo hrach. Hry, ktoré « Implementaciaaplikacie sozobrazovanim sledovanych Statistik
musia algoritmy riesit, s jednoduchsie, ale aj zlozitejSie. Pri hrani tychto hier bol skimany vplyv nastavenia parametrov na vysledky riesSenia. . Experimentélne zlepsenievlastnostiavysledkov agentov
Vaplikacii je mozné trénovat viacero implementovanych agentov, nastavovat im parametre, menit prostredia alebo prezentovatich dosiahnuté vysledky. « VWsledky experimentov aplikovat do modelu pre extrémne tazki
Na zaklade experimentov a empirickych testovani bol vytvoreny vylepseny model DDPG. Tento model je otestovany oproti Standardnym modelom a je Glohu

aplikovany na prostredi s velkou dimenziou akcii a stavov.

Reinforcement Learning (RL - Ucenie s posiliovanim) Testovacie prostredia

Spusti Simulaciu Prostredia, ktoré boli usposobené pre potreby RL. Kazdé z nich predstavuje

spustenie celej simulacie e, ¢ , /. , .« vyl v P ,

i ' urcity problém vo forme hry, ktoré je nutné vyriesit. VSetky su dostupné na
zdroji https://gym.openai.com/envs/
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