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有用な知識

提案手法(TR-MAX)のサンプル量
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状態遷移確率と報酬確率の転移による強化学習のサンプル量削減
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𝑍𝑠,𝑎：状態𝑠で行動𝑎を取ったとき遷移することがない状態の集合

𝑃𝜖：Source TaskとTarget Taskで状態遷移確率と報酬確率が似ている状態と行動の組の集合
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R-MAXのサンプル量
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