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自主机器人的强化学习研究进展 
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  Abstract  虽然基于行为控制的自主机器人具有较高的鲁棒性，但其对于动态环境缺乏必
要的自适应能力．强化学习方法使机器人可以通过学习来完成任务，而无需设计者完全预先
规定机器人的所有动作，它是将动态规划和监督学习结合的基础上发展起来的一种新颖的学
习方法，它通过机器人与环境的试错交互，利用来自成功和失败经验的奖励和惩罚信号不断
改进机器人的性能，从而达到目标，并容许滞后评价．由于其解决复杂问题的突出能力，强
化学习已成为一种非常有前途的机器人学习方法．本文系统论述了强化学习方法在自主机器
人中的研究现状，指出了存在的问题，分析了几种问题解决途径，展望了未来发展趋势．
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