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Introduction

L’agent apprend à l’aide de ses expériences, 
effectuées dans son environnement.

Pour chaque action, l’agent reçoit une pénalité.

Le but de l’agent est d’apprendre la suite d’actions qui 
lui procure la plus grande somme de récompenses.

L’algorithme d’apprentissage par renforcement étudié
ici est le Q-Learning.
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Applications

• Contrôles des ascenseurs

• Gestion de robots

• Ordonnancements de tâches

• …
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Le cas présenté

Notre robot doit trouver le plus court chemin entre 
l’entrée et la sortie d’un labyrinthe.

Voici une description de l’algorithme utilisé.

(Etat, Action, Q)

Fct Evaluation

EtatAction Renforcement

Val_Q Récompense

Fct MAJ

Monde réel Fct renforcementAcquis

Formule:
Q(St, At) Q(St, At) + α *[rt+1 + γ*maxQ(St+1, At+1) – Q(St, At)]


