Prace se zabyva vyvojem nového algoritmu pro zpétnovazebni uceni (reinforcement learning),
nazvaneho StimulusActionReward Network (kratce SARN). Cilem je vyvinout algoritmus pro nasazeni
v redlném prostfedi. To klade na pouZzité techniky dvé hlavni omezeni:

fidici algoritmus musi pracovat se vstupy v oboru realnych Cisel a ueni musi probihat za pochodu, bez
predchozich trénovacich béhd. Dalsim cilem je minimalizovat zasahy ucitele (Clovéka) nutné pro
Uspésné nasazeni algoritmu pro dany problém. Architektura SARN kombinuje konekcionistickou sit’ a
skalarni zpétnou vazbu pouzitim hebbovskych principl. Postupnou zménou vah v siti se tvofi vazby
mezi relevantnimi vstupy (stimuly) a akcemi, které vedou k pozitivni zpétné vazbé. ProtoZe pouZity
algoritmus je schopen rychle vybrat dllezité vstupy, je mozné pouZit vstupni prostor pomérné velké
dimenze. To vede k mySlence pouziti ndhodné rekurentni sité pro pfed-zpracovani vstupu. Prototyp byl
testovan ve virtudlnim prostfedi Unreal 2004. V porovnani s Q-learning vykazuje SARN v Casové skéle
desitek sekund aZ jednotek minut typicky lepsi vysledky. Zejména po spojeni s Echo State Network
vyzaduje SARN narozdil od vétSiny srovnatelnych algoritmd velmi malo zasah( od ucitele nad ramec
skalarni zpétné vazby. Diky témto vlastnostem je algoritmus pouzitelny napfiklad pro fizeni
autonomnich robotd nebo protivnik{ v poéitaovych hréch.



