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 ها.ها و عملبراي تمامی حالت Q(s,a)  0 =. مقدار دهی اولیه3-آ

  (Episode). براي هر بار اجرا 4-آ
 را محاسبه کن. (s). حالت فعلی سیستم 1-4-آ   

 . تا زمان رسیدن به هدف تکرار کن.2-4-آ   
 انتخاب کن. sهاي موجود براي حالت را از بین کنش a، کنش (ε-greedy). با استفاده از الگوریتم شبه حریصانه 1-2-4-آ          

 و حالت بعدي را بگیر. rرا انجام بده و پاداش  a. کنش 2-2-4-آ          
را طبق رابطه زیر به روز رسانی کن. Q. تابع 3-2-4-آ          

( ,a) Q(s,a) QQ s

 . حالت بعدي سیستم را در حالت فعلی قرار بده.4-2-4-آ          
 )2-4-پایان تکرار. (برو به آ    

 )4-پایان یک اجرا. (برو به آ
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 براي آن بیشترین است، انتخاب کن. Q. براي حالت فعلی سیستم، کنشی را که مقدار تابع 1-ب
 بعدي سیستم را پیدا کرده و به جاي حالت فعلی قرار بده.. حالت 2-ب

 رفته و همین روند را ادامه بده. 1-. به ب3-ب
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و  Q-learningله  یستم قدرت به وسیدار ساز سینه کردن عملکرد پایبه يبرا يشنهادیستم قدرت مورد مطالعه و روش پیمدل س :)4(شکل
ستم ینقطه بنفش: مدل س، خطQ-learningبر  یدار ساز مبتنین قرمز: پایچ، نقطهKHتم ی: فلوچارت الگورین آبیچ. خط Krill heardتم یالگور

 قدرت مورد مطالعه

PSS3BP-

ITAEIISTSEIISEIΔωΔ
جـه گرفـت یتوان نتیم 4جدول يهاتوجه به دادهبا    

-تیمستقل از وضـع Q-learningبر  یمکمل، مبتن یکه روش کنترل
ده اسـت.  مقـدار یرا بهبود بخشـ PSS3Bمتفاوت عملکرد  يکار يها

نسبت به  20با %یتقر یمورد بررس يت کاریفراجهش در هر چهار وضع
اسـت. مقـدار دا کـردهیـبدون کنترل مکمـل، بهبـود پ PSS3Bحالت 

 يهـاتیو در وضـع %16بـا یتقر 2و  1 يکار يهاتیفروجهش در وضع
دا کـرده اسـت. زمـان نشسـت در یـبهبـود پ %13بـا یتقر 4و  3 يکار

 %7حـدود  2 يت کاری، در وضع 1/0حدود % 3و  1 يکار يهاتیوضع
 است. دا کردهیبهبود پ %33زان یبه م 4 يت کاریو در وضع
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بـا یتقر 4و  3و  %40با یتقر 2و  1 يکار يهاتیدر وضع ITAEار یمع
 يهـاتیز در همـه وضـعیـن ISTSEار یاست. معدا کردهیبهبود پ 60%
اسـت. بـه دا کـردهیـبـود پدرصـد به 72و 70، 63، 58ب یبه ترت يکار
، 95ب یـبـه ترت يت کاریچهار وضع يز براین ISEار یب معین ترتیهم
و 6و  5 يهـان شکلیاست. بنابر ادا کردهیدرصد بهبود پ 71و  69، 56
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گـر ید يهـاار کـاراتر از روشیبس یتیتقو يریادگیبر  یمبتن يشنهادیپ
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نشان  19ن مقاله در رابطهیمورد استفاده در ا يارهایمعادلات مع
 اند.داده شده
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