
Objectifs 
●  Défini&on	  d’un	  processus	  de	  décision	  de	  Markov	  (MDP)	  

u  plan	  /	  poli&que	  
u  valeur	  d’un	  plan	  

●  Algorithme	  d’itéra&on	  de	  la	  valeur	  (value	  itera)on)	  

●  Algorithme	  d’itéra&on	  de	  la	  poli&que	  (policy	  itera)on)	  
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Rappel : Utility-based agents 

Les	  ac&ons	  
peuvent	  avoir	  
des	  effets	  
incertains!	  

Les	  capteurs	  
peuvent	  être	  
bruités…	  

État	  incertain.	  
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Incertitude dans le contexte d’une décision 

●  Soit	  At	  l’ac&on	  d’aller	  à	  l’aéroport	  t	  minutes	  avant	  le	  départ	  de	  l’avion	  
●  At	  me	  permePra-‐t-‐il	  d’arriver	  à	  temps?	  
●  Problèmes:	  

u  observabilité	  par&elle	  (condi&ons	  rou&ères,	  etc.)	  
u  senseurs	  bruités	  (annonces	  du	  trafic,	  etc.)	  
u  incer&tude	  dans	  l’effet	  des	  ac&ons	  (crevaisons,	  pannes,	  etc.)	  
u  immense	  complexité	  pour	  modéliser	  les	  ac&ons	  et	  le	  trafic	  
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Grille (occupancy grid) 

Ac#ons:	  
	  E:	  Go	  east	  
	  W:	  Go	  west	  
	  S:	  Go	  south	  
	  N:	  Go	  north	  

0	  
Degré	  de	  désirabilité	  
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Actions aux effets incertains 

État	  courant	   Ac&on	  

Go	  South	  (S)	  

50	  %	  25	  %	   25	  %	  

États	  
successeurs	  
possibles	  
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