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Aprendizaje por Refuerzos: Teoria y Aplicaciones en Robotica, Psicologia y < J
Neurociencias
Programa:
® Introduccion a ia toma de decisions: los bandidos de k-brazos. El dilema
exploracion-explotacién.
s Teorias de aprendizaje animal: Paviov y el condicionamiento

instrumental. Exploracion-explotacién en ratas (y humanos). Son sub-éptimas

las ratas?

e Problemas con las teorias de condicionamiento: el problema de los
delayed rewards y la asignacion de crédito.

® Aprendizaje por refuerzos: como solucionar los problemas con las

teorias de condicionamiento.
. Formalizando AR: los Procesos de Decision de Markov (PDM). Definicién

de vaior. Resoiviendo un PDM mediante programacién dinamica y
programacion lineal.

° Algoritmos de aprendizaje modeli-free: Q-iearning, TD(lambda), SARSA.
Ei probiema de ia expioracién en esquemas model-free.

] Algoritmos de aprendizaje model-based: la familia R-Max. Expiloracion
quasi-optima en algoritmos modei-based. El problema de planning.

° Otras representaciones: PDM factorizados, relacionales y orientados a
objetos.

° Aplicaciones en roboética y videojuegos.

® Aprendizaje por refuerzos en neurociencias: el rol de la dopamina en el
cerebro.

® Algoritmos de AR en ei cerebro: estudios de electrofisiologia y

resonancia magnética funcional.
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Universidad de Buenos Aires
Facultad de Ciencias Exactas y Naturales

Refarencia Expte. N® 500.324/2011

T4 NOY 2011

la nota presentada por el Dr. Sebastién Uchitel, Director del Departamento de Computacién, mediante la cual
eleva la informacion y el programa del curso de posgrado Aprendizaje por refuerzos: teoria y aplicaciones en robética,
psicologia y neurociencias, dictado en el segundo cuatrimestre de 2010 dictado por el Dr. Gregorio Diuk Wasser,

Buenos Aires,
VISTO:

el CV del Dr. Gregorio Diuk Wasser

CONSIDERANDO:

que las presentes actuaciones no fueron presentados en tiempo y forma por un error administrativo,
lo actuado por la Comision de Doctorado de esta Facultad el 25/10/2011,

lo actuado por la Comision de Ensefianza, Programas, Planes de estudio y Posgrado

lo actuado por este Cuerpo en la sesion realizada en el dia de la fecha,

en uso de las atribuciones que le confiere el Articulo 113° de! Estatuto Universitario,

EL CONSEJO DIRECTIVO DE LA FACULTAD DE
CIENCIAS EXACTAS ¥ NATURALES
RESUELVE:

Articulo 1°: Dar validez al dictado del curso de posgrado Aprendizaje por refuerzos: teoria y aplicaciones en robotica,
psicologia y neurociencias de 15 hs. de duracion, en el segundo cuatriméstre de 2010.

Articulo 2°: Aprobar el programa del curso de posgrado Aprendizaje por refuerzos: teoria y aplicaciones en robotica,
psicologia y neurociencias, obrante a fs 3 y 4 del expediente de referencia.

Articulo 3° Aprobar un puntaje méaximo para la Carrera de Doctorado de 0,5 (cero coma cinco) puntos

Articulo 4°: Aprobar un arancel de 20 Médulos. Disponer que los montos recaudados serén utilizados conforme & lo
dispuesto por Resolucion CD N° 072/03. '

Articulo 5° Comuniquese al Director del Departamento de Computacion, a la Biblicteca de la FCEYN, a la Bivlioteca de Ia
EnCM = la Subsacrataria de Pastarads {ean folnenniz dal Pragrama incluido)

YN Y

Articulo 6°: Comuniquese al Departamento de Alumnos (sin fotocopia del programa inclyido). Cumplido Archivese.

e

] )

o 1
Q f 4

g J

| Or. JORGE ALIAGA
Dr. JAVIER LOPEZ DE CASENAVE DECANO
SECRETARIO ACADEMICO

Resolucion CD N° 2

SPIgal25/10/2011
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