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Потрібна метрика! 
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Exploration vs. Exploitation 

● Epsilon-greedy exploration 
● Boltzmann exploration 
● UCB 
● … 

Link (Amazon) Link (Amazon) 

https://www.amazon.com/Bandit-Algorithms-Tor-Lattimore/dp/1108486827
https://www.amazon.com/Reinforcement-Learning-Introduction-Adaptive-Computation/dp/0262193981


Навіщо? 

● Показувати рекламу користувачу, чи ні? 
● Продавати чи купувати? 
● Давати знижку чи ні? 
● Який рекомендувати фільм? 
● … 



Але що далі? 



Але що далі? 

● Що якщо послідовність дій велика? 



Але що далі? 

● Що якщо послідовність дій велика? 
● Що якщо дії не дискретні (1/2/3/…/N) а 

неперервні (0.123, 4.33, …)? 



http://www.youtube.com/watch?v=K0L0eqkTZWY


http://www.youtube.com/watch?v=iG2fHqa6ohk
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Розпізнавання 
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2. Виділити ознаки, знайти правильні пропорції 
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3. Навчити нейронну мережу на даних 



Навчимо мережу для 
розпізнавання цифр!!! 
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Модель 

Вхідні дані 
Результат 
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Псссс! Ви бачите помилку на слайді? 
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Похибка 

Модель 



Похибка 
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Вхідні приклади 



Похибка 

Модель 

Правильні відповіді 



Модель 

Як знайти параметр, в якому функція 
набуває мінімального значення? 



Модель 

Способів є дуже багато, але відомий 
вам - також часто підходить 
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Кіт! 

Пес! 
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Руки - ключ фізичного штучного інтелекту до 
вирішення проблем автоматизації 

 

● Догляд за пацієнтами 
● Автоматизація виробництв 
● Домашні помічники 
● Автоматизація роботи складів, клінінгу, 

обслуговування 
● …….. 



ReactorX 200 (5DoF) ViperX (6DoF) WidowX-AI 

Koch arms Gello-Widow Gello-Leader Neo-Koch leader 

WidowX-AI 









Пряма кінематика 
- Описує x = f(θ) 

- Однорідне перетворення: T = T1*T2*...*Tn 

- Вихіт: положення (поза) енд-ефектора (x, y, z, orientation) 



Зворотна кінематика 

- Знайти кути приводів, при який положення 
енд-ефектора буде бажаним: θ = f⁻¹(xd) 
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Навчання імітацією 
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Нейронні мережі для керування 



Example 

http://www.youtube.com/watch?v=EPIxmLaSI-s


http://www.youtube.com/watch?v=3BilJXwdXLI


http://www.youtube.com/watch?v=K0L0eqkTZWY



