
Apprentissage actif par la méthode de 
recherche de plan/politique 

●  Toute	  les	  méthodes	  vues	  jusqu’à	  maintenant	  dérivent	  leur	  plan/poli8que	  à	  par8r	  d’une	  
fonc8on	  de	  valeur	  ou	  ac8on-‐valeur	  
u  les	  méthodes	  diffèrent	  seulement	  dans	  la	  façon	  d’es8mer	  ces	  fonc8ons	  

●  Pourquoi	  ne	  pas	  op8miser	  directement	  par	  rapport	  au	  plan	  π	  de	  l’agent	  
u  soit	  s0	  l’état	  ini8al	  
u  problème	  d’op,misa,on	  à	  résoudre:	  trouver	  π	  dont	  la	  valeur	  V(s0)	  est	  la	  plus	  grande	  
u  on	  ne	  connaît	  pas	  P(s’|s,	  π(s)),	  donc	  on	  ne	  peut	  pas	  calculer	  V(s0)	  directement	  
u  par	  contre,	  chaque	  essai	  donne	  une	  es8ma8on	  stochas8que	  V(s0)	  

●  C’est	  ce	  qu’on	  appelle	  la	  recherche	  de	  plan/poli,que	  	  
(policy	  search)	  
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●  Exemple	  de	  la	  grille	  3	  x	  4	  (γ	  =	  1)	  
u  soit	  l’essai	  (simula8on)	  obtenu	  en	  suivant	  π	  	  
	  

(1,1)-‐.04	  →	  (1,2)-‐.04	  →	  (1,3)-‐.04	  →	  (1,2)-‐.04	  →	  (1,3)-‐.04	  →	  (2,3)-‐.04	  →	  (3,3)-‐.04	  →	  (4,3)+1	  

u  alors	  on	  sait	  que	  V(s0)	  ≈	  7	  x	  -‐0.04	  +	  1	  =	  0.72	  

●  Approche	  de	  recherche	  de	  poli8que	  par	  hill-‐climbing	  
§  répéter	  durant	  T	  itéra8ons	  

1.  	  V(s0)	  ←	  résultat	  de	  l’essai	  obtenu	  en	  suivant	  π	  
2.  pour	  chaque	  poli8que	  π’	  voisine	  de	  π	  (successeur)	  

a.  v	  ←	  résultat	  de	  l’essai	  (simula8on)	  obtenu	  en	  suivant	  π’	  
b.  si	  v	  >	  V(s0)	  

I.  V(s0),	  π	  ←	  v,	  π’	  
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●  Pourrait	  générer	  les	  successeurs	  de	  π’	  en	  considérant	  tous	  les	  changements	  
possibles	  d’une	  seule	  ac8on,	  pour	  un	  seul	  état	  
u  ex.:	  	  

	   	   	   	   	   	   	   	  	  	  	  	  	  	  π’(s0)	  =	  a2,	  π’(s1)	  =	  a3	  	  
π(s0)	  =	  a1,	  π(s1)	  =	  a3	  	   	   	   	   	   	   	  ou	  
	   	   	   	   	   	   	   	  	  	  	  	  	  	  π’(s0)	  =	  a1,	  π’(s1)	  =	  a2	  	  

●  Peut	  bien	  fonc8onner	  seulement	  si	  l’espace	  des	  états	  et	  d’ac8ons	  est	  pe8t	  

●  L’appren8ssage	  sera	  lent	  s’il	  y	  a	  beaucoup	  de	  varia8ons	  stochas8ques	  
possibles	  
u  ex.:	  nos	  chances	  de	  gagner	  au	  Poker	  dépendent	  	  

beaucoup	  des	  cartes	  que	  l’on	  pige	  
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●  Si	  on	  peut	  contrôler	  les	  varia,ons	  d’une	  simula,on	  à	  l’autre,	  on	  peut	  
accélérer	  l’appren8ssage	  

●  Si	  on	  a	  accès	  au	  générateur	  de	  nombres	  aléatoires	  du	  simulateur,	  on	  peut	  
l’ini8aliser	  au	  même	  état	  avant	  chaque	  simula8on	  

●  Dans	  le	  cas	  d’un	  jeu	  de	  carte,	  les	  mêmes	  cartes	  seraient	  pigées	  dans	  le	  même	  
ordre	  

●  C’est	  l’idée	  derrière	  l’algorithme	  PEGASUS,	  u8lisé	  pour	  apprendre	  des	  
manoeuvres	  acroba8ques	  à	  l’aide	  d’un	  hélicoptère	  
u  voir	  hcp://heli.stanford.edu/	  pour	  des	  vidéos	  de	  	  

démonstra8on	  
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