
entrées
couches cachées

sortie

y(t)

Agent : politique πθ
réseau de neurones de paramètres θ

Moustiques (TIS)
dynamique de (E,F,M,Ms)

contrôle : lâchers
de mâles stériles Ms

Trafic routier
∂tρ + ∂x

(
f(ρ)

)
= 0

f(ρ(t, 0)) ≤ uL(t)
f(ρ(t, L)) ≤ uR(t)

Environnement

action
u(t) = πθ

(
y(t)

)

récompense r(t)

observation y(t) : (M +Ms, F + Fs) / microscopique (x1, . . . , xN )

mise à jour de θ

Objectif : stabilisation (E,F,M,Ms) −→ 0 ρ(t, ·) −→ ρ∗


