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Les systemes de transport intelligents dans la 5G
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Objectits du projet

Problématique abordée des systemes de transport intelligents dans

la 5G ;

* Plannification comportementale des véhicules autonomes

* La gestion des feux de signalisation pour la fluidité routiere

Moyens du projet

* Mon stage de Master financeé par MIRES

* La thése d’Edouard Leurent , chercheur chez Google

DeepMind :

Apprentissage par renforcement sire et éfficace pour la

olannification comportmentale en conduite autonome



Concepts de base de I'apprentissage par renforcement

Lapprentissage par renforcement (RL) est générallement formalisé comme un processus de décision de Markov (MDP)
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*
Le but de l'apprentissage par renforcement est de trouver la politique optimale 7T 4




Equation d'optimalite de Bellman

La fonction de valeur d’action optimale Q* satisfait 1'Equation d'Optimalité de Bellman

Q*(5,0) = (TQ")(5,0) £ Ev_p(ju) [max (R(s,a) +1Q"(s',a)) |

De plus, 7 est une v — contraction pour la|| - || :
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Probleme 1

Plannification comportementale

des véhicules autonomes




Algorithmes de DRL

Model free Model based
al attents BFTQ ‘
Social attention
(Munos,2008)
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Algorithmes de DRL
Model free Model based
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Resultats avec Highway de gymnasium




Probleme 2

La gestion des feux de
signalisation pour la fluidité

routiere (contribution)
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Algorithmes de DRL

Model free Model based
al attents BFTQ ‘
Social attention
(Munos,2008)
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Algorithmes de DRL
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Conclusion et perspectives

* Les algorithmes de DRL devéloppés dans la these d’Edouard Leurent ont

déemontrés leur éfficacité pour le probleme de gestion des feux de signalisation.

* Les meilleurs algorithmes DRL semblent étre le KL-OLOP et le GBOP-D

» Publier les résultats obtenus pendant mon stage de M2,

* Prendre en compte une détection réaliste des véhicules en utilisant le modele
d’lA YOLO pour la gestion des feux de signalisation.

» Gérer les feux de signalisation en tenant compte des contraintes liees au

chargement des batteries des véhicules électriques.
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Merci pour votre

attention
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