Agent : politique my

é S e 5
réseau de neurones de paramétres 6 T T RO T

couches cachées

entrées (

Moustiques (TIS)
dynamique de (E, F, M, M)
controle : lachers
de maéles stériles M

sortie
action

u(t) = 7o (y()) b

Y

Trafic routier

o+ 0:(F(p) =
Fp(t,0)) < ur(t)
Fp(t. L) < ur(®)

O
o ,

0

OO0 00
QO OO0

mise & jour de 0

- >

N
>

récompense r(t)

observation y(t) : (M + My, F + Fs) / microscopique (z1,...,TN)

[ Objectif : stabilisation (E,F,M,M;) — 0 p(t,:) — p* ]




