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La novedad tecnoldgica en este trabajo consta en desarrollar teoria y algoritmos de aprendizaje por
refuerzo (reinforcement learning) en espacios continuos. Se busca asi dar un salto significativo en la
cantidad de problemas que se podran abordar con RL, evitando la maldicién de la dimensionalidad.
Nos apoyaremos en técnicas de andlisis funcional basadas en Reproducing Kernel Hilbert Spaces
(RKHSs) resolviendo un problema de optimizacion variacional. Mas alld de su elegancia tedrica estos
métodos dan ventajas tecnoldgicas ya que la solucién se interpola hacia zonas en que no se tienen
datos. Usaremos asimismo nuevas técnicas de optimizacién en RKHSs basadas gradientes
funcionales. Nuevamente esta incorporacidn tedrica encuentra una razén de ser practica,
permitiéndonos incorporar la experiencia previamente adquirida por los agentes del sistema. La
premisa de RL es que los agentes reciben una recompensa cada vez que ejecutan una accidn.Estas
recompensas son modeladas como muestras de un proceso estocdastico cuyas distribuciones de
probabilidad se desconocen. Mediante aproximacién estocastica se desarrollan algoritmos en que
los agentes adquieren datos en forma secuencial y ajustan sus predicciones y politicas de control. De
esta forma se aprenden las distribuciones de probabilidad incrementalmente a partir de la
informacién que arroja la experiencia. Los algoritmos estocdsticos son también populares pues
permiten procesar recursivamente datos masivos, y facilitan la implementacién en tiempo real. Se
desarrollaran entonces algoritmos estocdsticos para aprender la politica o acciéon de control éptima
en RL, buscando una solucién en un RKHS, y se investigara la convergencia y optimalidad de éstos.
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