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Markov-döntési folyamatok

X = {1, . . . , n} állapottér
A véges akciótér, A : X → P(A)

pij(a) átmenetvalószínűség
g(i , j) költség/jutalom

Politika: µ : X → ∆(A)

Átmenetmátrix: pij =
∑

a∈A(i)

pij(a) · µ(i , a), feltétel: irreducibilitás

Értékelőfüggvény:

Jµ(i) = lim supN→∞ E
{

N−1∑
k=0

αkg
(
ik , ik+1

)
|i0 = i

}
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Megerősítéses tanulás

Továbbiakban: Jµ közelítése.

Gond: P-t és g -t nem ismerjük.

Számításigényes módszerek.
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Projektált Bellman-módszerek

span{Φ1, . . . ,Φm} ≤ Rn

Fixpont-egyenlet:
ΠΦ
ξ T

(λ)
(
Φr∗λ

)
= Φr∗λ ,

ahol

PT ξ = ξ

T (λ) = (1 − λ)
∞∑
ℓ=0

λℓT ℓ+1, 0 ≤ λ < 1

(TJ)(i) =
n∑

j=1
pij ·

(
g(i , j) + αJ(j)

)
, i = 1, . . . , n

Φ ∈ Rn×m .
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Becslés

Állítás

ΠΦ
ξ T

(λ) kontrakció. [1]

Állítás

∥Jµ − Φr∗λ∥ξ ≤

(
1√

1 − α2
λ

)
∥Jµ − ΠΦ

ξ Jµ∥ξ, ahol αλ =
α(1 − λ)

1 − αλ
.

[1]
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Eljárások

ΠΦ
ξ T

(λ)
(
Φr∗λ

)
= Φr∗λ

→ Ar∗λ = b

↓ ↓

Ak bk

1 LSTD(λ): r̂k = A−1
k bk

2 LSPE(λ): rk+1 = rk − γGk

(
Ak rk − bk

)
3 TD(λ): rk+1 = rk − γkzkqk,k , ahol

qk,k = Φ(ik)
T rk − αΦ(ik+1)

T rk − g(ik , ik+1),

zk =
k∑

h=0
(αλ)k−hΦ(ih).
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Felfedezés javítása

kezdeti ζ eloszlás

cℓ,s(rk) = αNs−ℓΦ(iNs−1,s)
T rk +

Ns−1∑
h=ℓ

αh−ℓg
(
ih,s , ih+1,s

)

rk+1 = argminr∈Rm

T∑
s=0

Ns−1∑
ℓ=0

(
Φ(iℓ,s)

T r − cℓ,s(rk)
)2

Φr = ΠΦ
ζ T

(λ)Φr .
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