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 نامه كارضناسي ارضذ هوش مصنوعيپايان

 

 
 :عنوان 

 ده تطبيقي با زمانخودسازمان ةيادگيري تقويتي مبتني بر نقط
 

 

 

 :توسط

 حسام منتظري

 

 

 :راهنما استاد

 دكتر رضا صفابخص
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 دانشگاه صنعتي اميركبير

 (پلي تكنيك تهران)        

 معاونت پژوهشي 

 بسمـو تعالــي

 فرم اطلاعات پايان نامه

 كارشناسي ارشد و دكترا

 

 

:تاريخ

  :پيىست

 معادل  بُرسيً  داوشجُي آزاد   :وام َ وام خاوُادگي

 ىوش مصنوعي :رشتً تحصيلي مينذسي كامپيوتر :داوشكدي ١٣٨٣٨١٣٨ :شماري داوشجُئي

 دکتر رضا صفابخص :وام َ وام خاوُادگي استاد راٌىما

 ده تطبيقي با زمانيادگيري تقويتي مبتني بر نقطة خودسازمان :عىُان پايان وامً بً فارسي

 Reinforcement Learning using Time-Adaptive Self Organizing Map :ان وامً بً اوگليسيعىُان پاي

 وظري               تُسعً اي             كاربردي               بىيادي   :                                                                  ىُع پرَژيپ

 ٦ :تعداد َاحد ٣٣/٨٣/١٨ :تاريخ خاتمً ٨/١/١٨ :تاريخ شرَع

 - :سازمان تأميه كىىدي اعتبار

 ده تطبيقي با زمان، کنترل ترافيکده رضذيابنذه، نقطة خودسازمانيادگيري تقويتي، نقطة خودسازمان :َاژي ٌاي كليدي بً فارسي

 Reinforcement Learning, Growing SOM, TASOM, Traffic Light Control :َاژي ٌاي كليدي بً اوگليسي

 :وظرٌا َ پيشىٍادٌا بً مىظُر بٍبُد فعاليت ٌاي پژٌَشي داوشگاي

 

     : استاد راٌىما

 
 
 
 

 

  :   داوشجُ
 

 

 :تاريخ:                                               امضاء استاد راٌىما

 معاونت پژوىشي :٨نسخو 

 جلذ پايان نامو بو منظور تسويو حساب با كتابخانو و مركز اسناد و مذارك علميكتابخانو و بو انضمام دو  :١نسخو 

 كارشىاسي ارشد 

    دكترا              



 

 

 

 تقذیم بٍ 

 پذر ي مادر مُربان

 ي 

 َمسر عسیسم 

كٍ در َمٍ حال پشتيبان ي یاير مه 

 .اوذ بًدٌ



 

 

صفابخش، بٍ پاس  رضا از استاد راَىماي خًد، جىاب آقاي دكتر

كارشىاسي ارشذ ي  ایشان در طًل مذت تحصيل در ديرِ  گراوقذر  َاي راَىمایي

 .ا دارمكمال تشكر ربًیژٌ طي اوجام ایه پژيَش، 
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1 Reinforcement Learning Problem 
2 Temporal Difference 
3 Interface 
4 Reward 
5 state 
6 action 
7 policy 
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1 sensor 
2 representation 
3 goal
4 long run 
5 maze
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1 return 
2 expected return 
3 episode 
4 discounting 
5 discounted 
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1 independence of path 
2 Markov Decision Process ( MDP)
3 finite MDP
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1 Bellman equation 
2 backup 


