Алгоритмы управления для задачи манипуляции объектами с помощью роботизированной руки в средах с разреженной функцией награды
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В данной работе рассматривается задача перемещения объектов с помощью манипулятора. Эта задача является очень важной для развития робототехники и автоматики и нашла своё применение в индустрии сборки автомобилей, где были созданы автоматические манипуляторы, выполняющие однообразные задачи с большой точностью [1]. Описанная задача многомерной оптимизации является вычислительно сложной и не решается за разумное время методами оптимального управления.
В работе рассмотрены алгоритмы управления, основанные на обучении с подкреплением [2]. Показано, что такие алгоритмы не уступают детерминированным алгоритмам оптимального управления в точности в средах, где физическая модель известна и не меняется. Также продемонстрировано, что алгоритмы управления, основанные на обучении с подкреплением, выигрывают в обобщающей способности, превосходя результаты детерминированных алгоритмов на необработанных ранее средах. Сравниваются показатели уже существующих алгоритмов [3, 4] и предлагаются улучшения, с помощью которых можно добиться лучших результатов в известных средах для манипулирования объектами OpenAI Gym Robotics [5, 6]. 
По результатам данной работы построен алгоритм управления роботизированной рукой-манипулятором, ключевыми особенностями которого являются способность строить близкую к оптимальной политику управления в среде с разреженной функцией награды и хорошая обобщающая способность.
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