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Este mundo esta modelado con una grilla




Definiciones del Problema de Busqueda
= Espacio de busqueda
= Estado inicial

= FEstado Final

Todas las posibles
configuraciones del mundo
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éPor qué es un problema/area de investigacion?

Probemos el enfoque naive: BFS



A*
ldea informal: BFS pero cargado a los mejores estados

- Usa una funcion heuristica para evaluar los estados

BFS A*
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e 43.252.003.274.489.856.000 ~ 4 * 101° estados

* Problema de largo 18 requiere dias

* El mas dificil tiene largo 20

Algunos ejemplos de problemas de busqueda

Cubo de Rubik
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Deep Blue (IBM) VS Garry Kasparov (1997) AlphaGo (Google) VS Lee Sedol (2016)
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Algunas restricciones para la busqueda

 Busqueda en tiempo real

- Restriccion en tiempo de computo ‘-
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e Ambiente desconocido

- Espacio de busqueda desconocido

Todos los posibles mundos




Un problema con Busqueda en Tiempo Real + Ambiente desconocido

Supongamos que podemos “pensar” en a lo mas 3 espacios de distancia:
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Un problema con Busqueda en Tiempo Real + Ambiente desconocido

Supongamos que podemos “pensar” en a lo mas 3 espacios de distancia:

—

U/

Problema: Loops Infinitos => Solucion: Anotar en los estados (¢ Qué anoto?)




Paréntesis: Redes Neuronales

Funcion compuesta de funciones lineales y no lineales

Parametros: constantes de esta funcion

a,=argmax(Q(s ,a) +u(s ,a))

P(s,a)
1+ N(s,a)
(P(s,a), v) = fo(s)
N(s,a):lzll(s,a.i)
i=1

u(s,a) o

W(s,a)=W(s,a)+v

= __W(s a)
(2(.\ ,a ) = V:"—:"II

m(a|s) = N(s,a)'/"/ Y N(s

.b) ir



Paréntesis: Redes Neuronales

* Funcion compuesta de funciones lineales y no lineales

e Parametros: constantes de esta funcion

 Tenemos métodos para ajustar parametros a datos

 Backpropagation
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Paréntesis: Redes Neuronales

* Funcion compuesta de funciones lineales y no lineales

e Parametros: constantes de esta funcion
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 Aplicamos estos métodos con un set de ejemplo



Investigacion

Problema Idea

Busqueda - Pathfinding Resolver este problema

Tiempo Real con redes neuronales

Ambiente Desconocido



Investigacion — Primera Aproximacion
* (Caso extremo: uso minimo de informacion

- Solo vecindad inmediata
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Trabajo Futuro

" Extender resultados para hacer mayor uso de informacion

" Mezclar con busqueda

" Permitir a la red escribir su propia informacion

" Aprender sin profesor






