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Descrição geral

A área de Planejamento Estocástico considera o problema de decisões sequenciais
em ambientes probabilísticos, enquanto Aprendizado por Reforço considera o
problema no qual um agente interage com um ambiente desconhecido no qual
recompensas e penalidades são emitidas pelo ambiente de acordo com as decisões
do agente no mesmo. O agente deve aprender como obter recompensas e evitar
penalidades por meio de estratégias baseadas em tentativa e erro, que em geral é
muito lento.

Esse projeto tem como objetivos: (i) contribuir com algoritmos para critérios de
decisão com equidade e tornar políticas interpretáveis para seres humanos, de
modo que as preferências com relação ao risco possam ser acessadas pelos
mesmos e auxiliem em uma decisão informada, e (ii) explorar formalismos que
permitam acelerar o aprendizado de novas tarefas utilizando conhecimento
informado ou adquirido em tarefas anteriores.

Perfil desejado

Conhecimento de formalismos (probabilidade, álgebra e cálculo) e lógica de
programação.
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