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Uberblick:

Das Reinforcement Learning (RL) ist ein Teilgebiet des maschinellen Lernens, bei dem ein Agent
durch Interaktion mit seiner Umgebung in einem Trial-and-Error-Verfahren lernt. RL kann auch fiir
den Regelungsentwurf eingesetzt werden, wobei der Regler durch Interaktion mit der Regelstrecke
selbsténdig eine optimale Regelungsstrategie findet. Da hierfiir meist eine lange Interaktionszeit
erforderlich ist, erfolgt das Training in der Regel nicht am realen System, sondern in einer Simulation.
Dabei fithren Abweichungen zwischen Modell und Realitédt hdufig dazu, dass der in der Simulation
erlernte Regler am realen System nicht die erwartete Regelgiite erreicht. Zu diesem sogenannten
,Sim-to-Real“-Problem gibt es in der Literatur bereits verschiedene Ansitze, die den Ubergang von
Simulation auf reale Systeme verbessern sollen.

Im Zuge vergangener Arbeiten wurden RL-Regler fiir das in der Abbildung dargestellte Schwungrad-
pendel sowohl in Simulation als auch am realen System trainiert und getestet, wobei das ,,Sim-
to-Real“-Problem deutlich auftrat. Aufbauend darauf sollen nun verschiedene Ansétze zum Losen
dieses Problems getestet und miteinander verglichen werden. Auflerdem soll untersucht werden, ob
eine Verbesserung des Simulationsmodells zur Minderung des ,,Sim-to-Real“-Problems beitragen
kann. Die Ergebnisse vom Schwungradpendel sollen schlieflich mit denen von einem weiteren
Versuchsstand, wie beispielsweise dem inversen Pendel, verglichen werden.

[

Schwungradpendel Inverses Pendel
Aufgabenstellung:

e Einarbeitung in die Grundlagen des Reinforcement Learning
¢ Implementierung eines RL-Algorithmus zum Trainieren von Reglern in Simulation

e Verbesserung des Simulationsmodells des Schwungradpendels und Untersuchung der Auswir-
kung auf den erlernten Regler

e Test und Vergleich verschiedener Ansétze zum Lésen des ,,Sim-to-Real“-Problems an zwei
Versuchsstdnden
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