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Masterarbeit 

Verification of the Region of Attraction for 
Reinforcement Learning Methods 

 

Motivation: 
 
Reinforcement Methoden werden immer häufiger 

in der Regelungstechnik eingesetzt [1,2]. Dabei 

wird in der Regel ein Optimal Control Problem 

iterativ gelöst. Das Resultat ist ein 

Regelungsgesetzt (Policy), welches explizit 

vorliegt und die Objective Function minimiert. Die 

Policy und/oder die Value Function werden mit 

Hilfe von Universal Function Approximation 

Methoden angenähert.  

 

Aufgabenstellung:  

Ziel dieser Arbeit ist die Untersuchung der Einzugsbereiche von online Reinforcement Learning Methoden 

für zeitkontinuierliche eingangsaffine Systeme. Diese Methoden besitzen einen dynamischen Regler, dessen 

Gewichte durch eine Differentialgleichung beschrieben werden [3-6]. Bestehende Stand der Technik 

Methoden sollen verstanden und implementiert werden. Dabei sollen Vor- und Nachteile sowie 

Stabilitätsbedingungen herausgearbeitet werden. Anschließend soll der gesicherte Einzugsbereich für 

Zustände und Gewichte für bestehende Methoden ermittelt werden. Die Verifikation des Einzugsbereiches 

kann numerisch oder analytisch erfolgen. Die erzielten Ergebnisse sollen am Ende durch eine 

Simulationsstudie validiert werden.  
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