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Jeu de la vie (4)

Figure 1The Complete Turing Machine
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Connectlonisim: modeling of mental or
behavioral phenomena as emergent processes of
interconnected networks of simple units
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Systemes connexionistes

ow fait (Ldéalement) appel a une
architecture massivement paralléle oo
chague élément (neurone) réalise une
sorte de corrélation entre Les entrées et des
valewrs stockées (polds sy naptioues).
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Apprentissage artificiel

0O ow remplace la programmation par L'apprentissage

O L'apprentissage se fait par L'exemple ow par essai-ervewr
Lie a des récompenses/punitions
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O Apprentissage supervisé
O Apprentissage non supervisé
O Apprentissage par renforcement

O Apprentissage par évolution

Apprentissage supervisé

Errewr t

green: truth-telling

Polds minimisant
L'erreur

examples

Neurolmage 28 (2005) 663 — 668 Paul Werbos (1974)
Rumelhart, Hinton, williams (19g¢6)




Apprentissage supervisé (2)

Deception type 2

Activity in brain region B

Deception type 1
D

Activity in brain region A

TRENDS in Cognitive Sciences

Trends in Cog. Sci, vol 12, No 4, March 2008
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0O Réseauw it compétition
O “The winner-takes-all”

Adaptation des vecteurs

Activation de
\ ] / nouvelles catégories prototypes

entrées

Activation d’une nouvelle

catégorie :
ART - Adaptive Resonance

Theory (S. Grossberg, 1987)

Cartes auto-organisatrices

Matrice de neuwrones
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Cartes auto-organisatrices (2)

O cartes somatotopiques

Cortex
somatosensoriel motewr

O carte towo’copiques
O carte ré’ciwotopia[ucs

Cartes auto-organisatrices (3)

Table I: Input Data Set: Animals
Attribute| Dove | Hen | Duck | Goose | Owl||Hawk  Eagle |Fox| Dog | Wolf| Cat | Tiger | Lion ||Horse | Zebra| Cow
small 1 1 1 1 1 1 0 0 0 ] 1 0 ] 0 0 0
medium 0 0 0 0 0
big 1 1 1 1 1
2 legs 0 0 0 0 0
4 legs
hair
hooves
mane
feathers
hunt

run
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Apprentissage par renforcement

Problémees de déclsion séqu.ewtieLLe

* Pour résoudre des problémes
qui évoluent au cours o
temps, L'agent apprend un
mapping perceptions -actions
en maximisant Le cumul des
récompenses

* Le renforcement (récompense
ou punition) est souvent
retardé : on peut ne volr
Vintérét des actions que dans
le futur.

Temporal eredit assignment problem

Apprentissage par renforcement (2)

- Fownctlon de valeurs
Markov Dectsiton
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Sutton § Barto, 1998




Apprentissage par la méthode
de différences temporelles
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The value function update :
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Suttown § Barto, 1988

Les différences temporelles révélées
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Dopamine neurons encode an error in
the temporal prediction of reward.
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Schultz, payan, Mowntague, 1997+




Signaux dopaminergiques
dans un “robot abeille”

D'apres les expériences de L. Real, 1991
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Perez-Urtbe and Hirsbrunner, 2000a

Signaux dopaminergiques
dans un “robot singe”

primary
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C. Parwin

“survie des plus aptes” John Holland
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Apprentissage par évolution

Exemple:
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valeur = 0.86

Fitness = 1 — erreur

Evolutionary robotics
(D. Floreano, LIS, EPFL)

F = f(vitesse, activation capteurs (R)
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Co-évolution: proie - prédateur
(D. Floreano, LIS, EPFL)

Co-évolution d’un systeme de
communication

Red Rueen effect
"Well, in our country," said Alice,
"yow'd generally get to somewhere else.

... "A slow sort of country!" said the
Queen. "Now, here, You see, it takes all
the running you can do, to keep in the
same place.”

Alice tnw wonderland

Perez-Urtbe and Courant, 2001




Co-évolution d’un systeme de
communication (2)

"interprétation”
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Co-évolution d’un systeme de
communication (3)
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Robots modulaires
(Auke ljspeert, BIRG, EPFL)

“what you test is what you get”
P. Floreano




