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  کردیروبا  یکیچندعامله ربات ستمیدر س یابیر یبرخط هدف و مس صی تخص

 ی تیتقو   یریادگی

 

 ایپو  یهاط یمح  در   برخط   ی ریگم یتصم  به   از ین  ، یواقع  یهاتی مأمور  در   چندعامله   ی کیربات  یهابا گسترش کاربرد سامانه 

 اهداف  وجود.  دارد  ی ادیز  تیاهم  من یا  ی ابیریمس  و   هدف   صی تخص  همزمان   حل  ط،یشرا  ن یا  در .  است  افته ی  شیافزا

  نه یهز  و  دهد ی م   کاهش  را  یسازنه یبه  و  یزیربرنامه   کیکلاس   یهاروش   ییکارا  ها،عامل  ن یب  تداخل  و  موانع  متحرک،

ا.  دهد ی م  ش یافزا  را   یمحاسبات تخصنامهپایان   نیدر  مسئله  مس  ص ی،  و  هدف  قالب    منیا  یابیریبرخط  در  چندعامله 

به سمت   یشرو یشده که پ  یطراح  ی تابع پاداش چندبخش  کی شده است.    یبند مقاوم صورت   ی تیتقو یر یادگیچارچوب  

  ک ینامیتوجه به د  با   ی شرویپ  و   یمن یا  وزن .  دهد ی طور همزمان پوشش م را به   ت یمامورزمان    ی نگ یبه  و   ی منیا  ،اهداف

  رییبدون تغ   یهدف و مانور اجتناب  بیتعق  نیب  وستهیتا گذار پ  شودی م  میتنظ  یقی صورت تطببه   ط یعامل و تعامل با مح

  یسراسر ییهدف، راهنما ک یناخواسته چند عامل به  ییکاهش همگرا ی برا ن، یممکن شود. همچن ی قانون کنترل حیصر

و در  TD3   تمیالگور  با  وستهیپ  کنترل   استیس   یر یادگی.  است  شده  ادغام  ی شرویدر جزء پ  یابر تطابق لحظه   یمبتن

اجرا و  متمرکز  آموزش  م   یسازه ی شب  جینتا.  است  شده   انجام  رمتمرکز یغ  یچارچوب  پ  دهد ی نشان  در    ی شنهادیروش 

 انگریب  جینتا  ن ی. اکند ی م  ل یتکم  ی منیالزامات ا  تیرا با رعا  تی برخط است و مأمور  ی ریگمی قادر به تصم  ایپو  یوهایسنار

که   است  دست  تواند ی م  یت یتقو  یر یادگیآن  قواعد  به  اتکا  سنگ   ای  دهیچیپ  یبدون  مسائل  مکرر    ی زیربرنامه   نیحل 

 . دهد  ارائه  یابیریمس و  هدف  صیتخص ب یترک  یبرا ریپذ انعطاف  ی راهکار نه، یبهکنترل /ریمس
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