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Sammanfattning

Man kan med hjalp av beloningsbaserad inldrning fa ett datorprogram att lara sig basta
tillvagagangssatt for att 16sa problem. Problemet kan exempelvis vara att hitta vagen ut ur en
labyrint. Vi ska undersoka hur ”Q-learning”-algoritmen fungerar samt analysera hur olika parametrar
paverkar inldarningsprocessen vid implementering i ett enklare bradspel. Resultat kommer att
redovisas i en skriftlig raport.

Bakgrund

Beloningsbaserad inldrning (eng. reinforcement learning; férkortat RL) ar en del av det stora omradet
maskininlarning (Alpaydin, 2004). Det finns flera andra delomraden sa som 6vervakad inldrning (eng.
supervised learning) och oévervakad inlarning (eng. unsupervised learning) dar beloningsbaserad
inlarning kan sagas ligga ungefar emellan delomradena (Gasser 2010). Teorin bakom
beloningsbaserad inldrning ar att lata ett datorprogram sjalv lara sig vilka handlingar som &r bast i
olika situationer genom att testa maojliga handlingar och observera resultatet (Sutton 1998, Kapitel
1.1).

Malet med belbningsbaserad inlarning ar att agentens (programmet som ska l6sa en uppgift eller
spela ett spel) handlingar i en miljé ska maximera nagon form av langsiktig beldningen och ddarmed fa
strategiska kunskaper. Metoden har framgangsrikt applicerats pa olika problem, daribland robot
kontroll, schemaldggning av hissar, telekommunikation, backgammon och schack (Sutton 1998,
Kapitel 11).

Problemformulering

Undersoka hur Q-learning algoritmen fungerar, implementera den for att lara datorn att spela ett
enklare bradspel (tre-i-rad, luffarschack eller liknande), samt analysera hur olika parametrar paverkar
inlarningsprocessen.

Projektplan
1. Insamling av information samt inldrning av metoder och algoritmer som berér
beléningsbaserad inldrning.
2. Enkel implementering av algoritmen ”Q-Learning”
Insamling, analysering samt utvardering av matdata.
4. Publicering av resultat i form av en slut rapport.
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