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0.1. Плаксин А.Р., Миргородский Н.В. Адаптив-
ный шаг дискретизации в алгоритмах

обучения с подкреплением при решении

задач оптимального управления

В последние годы теория обучения с подкреплени-
ем [1] стала основой для развития большого количе-
ства алгоритмов, способных решать сложные зада-
чи принятия решений (Шахматы, Го, игры Atari,
StarCraft II и т.д.). При этом, один из основных
подходов в обучении с подкреплением является Q-
learning, в котором оптимальное действие выбирает-
ся по Q-функции являющейся решением уравнения
Беллмана. В работе [2], был предложен алгоритм
Deep Q-Networks (DQN), в котором Q-функция ап-
проксимируется нейронной сетью, что позволяет ис-
пользовать подход Q-learning для задач с бесконеч-
ным (многомерным) пространством состояний. От-
метим, что алгоритм DQN, также как и другие ал-
горитмы обучения с подкреплением, может быть ис-
пользован для решения дискретных по времени за-
дач оптимального управления. Если же изначаль-
но задача является непрерывной по времени, то ее
необходимо дискретизировать. При этом, как было
исследовано в [3], работа алгоритма существенно за-
висит от шага дискретизации и, в основном, стано-
вится хуже при уменьшении этого шага.
В данной работе предлагается модификация алго-
ритма DQN способная преодолевать эти сложности
путем нахождения оптимального шага дискретиза-
ции. Для этого в алгоритм добавляется еще одна
нейронная сеть, которая по текущему состоянию на-
значает длину следующего шага для управления.
Предложенный алгоритм сравнивается с DQN и, с
одной стороны, показывает сравнимые с DQN ре-
зультаты при большом шаге дискретизации, а с дру-
гой стороны, при малом шаге является намного бо-
лее эффективным, чем DQN алгоритм.
Работа выполнена в рамках исследований, проводи-
мых в Уральском математическом центре при фи-
нансовой поддержке Министерства науки и выс-
шего образования Российской Федерации (номер со-
глашения 075-02-2022-874).
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