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Reinforcement Learning
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Motivation

e Wie lernt ein Mensch?

e \Wie eine Maschine?
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Motivation

* Erlernen einer optimalen Steuerung (z;B.
FAUST)

» Beschleunigen und
Verbessern von
Lernvorgangen

e Lernen in ,sicherer® Umwelt
— Simulation
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http://www.youtube.com/watch?v=un1zKktVm3s
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Fahrerassistenz und

autonome Systeme

FAUST

FAUST

Bildverarbeitung

Algorithmen
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http://www.youtube.com/watch?v=EwyzT2SCLbA

Reinforcement Learning

* Maschinelles Lernen — Bestarkendes Lernen
* Agent interagiert mit seiner Umwelt

 Positive bzw. negative Belohnung

* Modellfrei

e Trial & Error
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http://www.youtube.com/watch?v=CIF2SBVY-J0

Reinforcement Learning

Ziel: Geschwindigkeit = 50 km/h
Zustand: Geschwindigkeit = 0 km/h

Aktion: Gaspedal = 1%ustand
Belohnung: |Sollgeschwindigkeit - Ge

> Agent Aktion

BeIanung
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Das Problem

» Gelerntes nicht ubertragbar auf neues Ziel

» Der Agent weild nicht was seine
Aktionen ,bedeuten”

e Viele Zustande und Aktionen

e Lernen dauert mitunter
sehr lange
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 Erlernen des Modells

* Der Agent hat eine ,Vorstellung® von dem was
seine Aktionen ,bewirken®

 Abhangigkeiten erkennen
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Die Idee

 Kennen des Modells — Vorhersagen treffen

» Stetiges optimieren des Modells
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Bestehender Ansatz

o Dyna Learning value/policy
acting
planning direct
* Lernen, planen, agieren N
model experience
» Besuchte Zustande als Basis \@W/
learning

» Eingabe: Zustand & Aktion
« VVorhersage: Folgezustand und dessen Belohnung
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Das Risiko

* Erlernen des Modells und das Erkennen von
Abhangigkeiten realisierbar?
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Ausblick

« Konzeption eines neuen Lernverfahrens was die
Vorteile von Reinforcement Learning und
modellbasiertem Lernen verbindet

* Dyna analysieren und eventuell als Basis
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Ausblick

« Simulation des Lernens mit geeigneter
Simulationsumgebung (z.B. TORCS)

 Ubertragung der Lernergebnisse auf FAUST-
Fahrzeuge

* Nutzung der Lernalgorithmen in anderen Kontexten
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