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5.10.6 PPO;Pend】】l】】mˉV0

PPO是—种-阶方法’与THPO这样的二阶算法不同。

在PPOˉ氏nalty中’是通过给目标函数增加-个Ⅺ.散度惩罚项的′以解决像TRPO这样带

KL约束的更新问题。PP0类的结构如下所示:
（

c1assPPO（object）:

def jn1t-（se1f, state＿dm’action-d土m′actionˉbound, Ⅲethod＝,〔1jp’）目 ＃初始化

deftrajn＝actor（se1f, state’ actjon’ adv, o1止pj）目 ＃行动者训练函数

■ ■ ■

deftr己1n-crit1c（se1f′rew己rd, state）: ＃批判者训练函数

defupd己te（se1f）; ＃主更新函数

■ ■ ■

defget＝actjon（se1f’s’ greedy≡Fa1se）: ＃选择动作

defs己ve（se1f）: ＃存储网络

● ■ ■

def1oad（Se1f）: ＃载）＼网络

defstore＝transjtion（se1f, state, actjon, reward）吕 ＃存储每步的状态、动作｀奖励

■ ● ●

deffinjsh-path（se1f’next-state）: ＃计算累积奖励

在PPO算法中’我们在初始化函数中建立行动者网络和批判者网络。PPO有两种方法:PPOˉ

Pena1ty和PPOˉαip。我们在选用不同的方法时’要设置其相对应的参数°由于环境是—个连续运
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