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This article provides a review of the literature on reinforcement learning from 

demonstrations (RLfD), a subfield of machine learning that allows robots to learn 

from demonstrations by humans or other robots. The goal is to develop a 

comprehensive understanding of RLfD methods and the irapplications in robotics. 

Робототехніка – це динамічна галузь, яка постійно розвивається. Одним із 

ключових напрямків досліджень у цій сфері є розробка методів навчання 

роботів на основі досвіду. Цей підхід ґрунтується на ідеї, що роботи можуть 

вчитися на власних помилках та успіхах, а також на досвіді інших роботів. 

Метою даної роботи є аналіз предметної області "Дослідження навчання 

роботів на основі досвіду". В рамках роботи буде проведено огляд існуючих 

методів навчання роботів на основі досвіду. 

Підкріплення навчання (англ. Reinforcemen tLearning) - це метод 

машинного навчання, який використовується для навчання агентів (роботів) 

діяти в середовищі таким чином, щоб максимізувати очікуване значення 

винагороди. 

Основні принципи: 

 Агент: Це автономна сутність, яка може сприймати середовище та 

діяти в ньому. 

 Середовище: Це все, що оточує агента, включаючи інші об'єкти, 

фізичні закони та правила. 

 Дія: Це те, що агент може/повинен робити відносно стану середовища. 

 Стан: Це опис середовища в певний момент часу. 

 Винагорода: Це скалярне значення, що відображає бажаність стану/дії. 

 Функція цінності: Це функція, яка оцінює очікуване значення 

винагороди за певний стан. 

 Політика: Це функція, яка визначає, яку дію агент буде виконувати в 

певному стані. 

Алгоритми: 

 Метод Монте-Карло: Цей метод оцінює цінність стану, 

використовуючи середнє значення винагород, отриманих з епізодів, які 

починаються з цього стану. 

 TD-навчання: Цей метод оцінює цінність стану, використовуючи 

різницю між поточною оцінкою та очікуваною винагородою за наступний 

стан. 
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 Q-навчання: Цей метод використовує таблицю Q-значень для 

зберігання очікуваної винагороди за виконання певної дії в певному стані. 

Переваги: 

 Підкріплення навчання може використовуватися для навчання агентів в 

складних середовищах, де складно або неможливо заздалегідь визначити 

оптимальну політику. 

 Підкріплення навчання може використовуватися для навчання агентів 

адаптувати свою поведінку до мінливих умов середовища. 

 Підкріплення навчання може використовуватися для навчання агентів 

виконувати складні завдання, які неможливо запрограмувати вручну. 

Недоліки: 

 Підкріплення навчання може потребувати багато даних для навчання. 

 Підкріплення навчання може призвести до небажаної поведінки агента, 

якщо винагорода не правильно визначена. 

Навчання з демонстрацією (англ. Learning from Demonstration) - це метод 

машинного навчання, який використовується для навчання агентів (роботів) на 

основі прикладів поведінки, продемонстрованої людиною або іншим роботом. 

Основні принципи: 

 Демонстрація: Це послідовність дій, які виконує людина або інший 

робот. 

 Імітація: Це процес, за допомогою якого агент намагається відтворити 

дії, продемонстровані в демонстрації. 

 Узагальнення: Це процес, за допомогою якого агент використовує 

знання, отримані з демонстрації, для виконання нових завдань. 

Методи: 

 Навчання за траєкторією: Цей метод вчить агента слідувати за 

траєкторією, продемонстрованою в демонстрації. 

 Навчання за інваріантними характеристиками: Цей метод вчить агента 

використовувати інваріантні характеристики для узагальнення з демонстрації. 

 Навчання за допомогою зворотного зв'язку: Цей метод використовує 

зворотний зв'язок від людини або іншого робота для покращення поведінки 

агента. 

Переваги: 

 Навчання з демонстрацією може використовуватися для навчання 

агентів завданням, які важко або неможливо запрограмувати вручну. 

 Навчання з демонстрацією може використовуватися для навчання 

агентів виконувати завдання з високою точністю. 

Недоліки: 

 Навчання з демонстрацією може призвести до перенавчання, коли 

агент вчиться відтворювати поведінку демонстратора, а не узагальнювати її на 

нові завдання. 
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Імітаційне навчання (англ. ImitationLearning) - це метод машинного 

навчання, який використовується для навчання агентів (роботів) на основі 

симуляцій. 

Основні принципи: 

 Симулятор: Це комп'ютерна програма, яка моделює поведінку 

реального світу. 

 Віртуальне середовище: Це середовище, створене симулятором. 

 Агент: Це автономна сутність, яка може сприймати віртуальне 

середовище та діяти в ньому. 

Методи: 

 Навчання за траєкторією: Цей метод вчить агента слідувати за 

траєкторією, згенерованою в симуляторі. 

 Навчання за допомогою зворотного зв'язку: Цей метод використовує 

зворотний зв'язок з симулятора для покращення поведінки агента. 

 Навчання з підкріпленням: Цей метод використовує метод 

підкріплення навчання для навчання агента в симуляторі. 

Переваги: 

 Імітаційне навчання може використовуватися для навчання агентів в 

небезпечних або складних середовищах. 

 Імітаційне навчання може використовуватися для навчання агентів 

завданням, які важко або неможливо демонструвати в реальному світі. 

Недоліки: 

 Імітаційне навчання може призвести до перенавчання, коли агент 

вчиться відтворювати поведінку в симуляторі, а не узагальнювати її на 

реальний світ. 

Дані методи машинного навчання допоможуть з реалізацією проекту, в 

якому планується розробити повноцінне віртуальне середовище з 

можливостями навчання роботів, що, в свою чергу, допоможе розробити: 

«розумних» роботів, які краще виконують складні завдання, більш автономних 

роботів, які працюють без постійного втручання. В майбутньому це 

дослідження буде розвиватися та вдосконалюватися, а також планується 

розробити макет для роботи із цим віртуальним середовищем. 
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