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分层强化学习综述

周文吉，俞扬
（南京大学 软件新技术国家重点实验室，江苏 南京 ２１００２３）

摘　 要：强化学习（ｒｅｉｎｆｏｒｃｅｍｅｎｔ ｌｅａｒｎｉｎｇ） 是机器学习和人工智能领域的重要分支，近年来受到社会各界和企业的广

泛关注。 强化学习算法要解决的主要问题是，智能体如何直接与环境进行交互来学习策略。 但是当状态空间维度

增加时，传统的强化学习方法往往面临着维度灾难，难以取得好的学习效果。 分层强化学习 （ ｈｉｅｒａｒｃｈｉｃａｌ
ｒｅｉｎｆｏｒｃｅｍｅｎｔ ｌｅａｒｎｉｎｇ） 致力于将一个复杂的强化学习问题分解成几个子问题并分别解决，可以取得比直接解决整个

问题更好的效果。 分层强化学习是解决大规模强化学习问题的潜在途径，然而其受到的关注不高。 本文将介绍和

回顾分层强化学习的几大类方法。
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　 　 强化学习要研究的问题是智能体（ａｇｅｎｔｓ）如何

在一 个 环 境 （ ｅｎｖｉｒｏｎｍｅｎｔ ） 中 学 到 一 定 的 策 略

（ｐｏｌｉｃｙ），使得长期的奖赏（ｒｅｗａｒｄ）最大。 但是传统

的强化学习方法面临着维度灾难，即当环境较为复

杂或者任务较为困难时，ａｇｅｎｔ 的状态（ｓｔａｔｅ）空间过

大，会导致需要学习的参数以及所需的存储空间急

速增长，强化学习难以取得理想的效果。 为了解决

维度灾难，研究者提出了分层强化学习（ｈｉｅｒａｒｃｈｉｃａｌ
ｒｅｉｎｆｏｒｃｅｍｅｎｔ ｌｅａｒｎｉｎｇ， ＨＲＬ）。 ＨＲＬ 的主要目标是

将复杂的问题分解成多个小问题，分别解决小问题

从而达到解决原问题的目的［１］。 近些年来，人们认

为分层强化学习基本可以解决强化学习的维度灾

难问题［２－３］，转而将研究方向转向如何将复杂的问题

抽象成不同的层级，从而更好地解决这些问题［４］。
现在已有的一些分层学习大致可以分为 ４ 大

类，分别是基于选项（ｏｐｔｉｏｎ）的强化学习、基于分层



抽象机（ｈｉｅｒａｒｃｈｉｃａｌ ｏｆ ａｂｓｔｒａｃｔ ｍａｃｈｉｎｅｓ） 的分层强

化学 习、 基 于 ＭａｘＱ 值 函 数 分 解 （ ＭａｘＱ ｖａｌｕｅ
ｆｕｎｃｔｉｏｎ ｄｅｃｏｍｐｏｓｉｔｉｏｎ） 的分层强化学习，以及端到

端的（ｅｎｄ ｔｏ ｅｎｄ）分层强化学习。

１　 背景知识

在本节中，我们主要介绍强化学习、马尔可夫

决策过程（Ｍａｒｋｏｖ ｄｅｃｉｓｉｏｎ ｐｒｏｃｅｓｓ）和半马尔克夫决

策过程（ Ｓｅｍｉ⁃Ｍａｒｋｏｖ ｄｅｃｉｓｉｏｎ ｐｒｏｃｅｓｓ）的定义以及

相关的背景知识。
１．１　 强化学习与马尔可夫决策过程

强化学习是机器学习和人工智能中一个重要

的领域，主要研究的问题是 ａｇｅｎｔ 如何通过直接与

环境交互来学习策略，使得长期的奖赏最大。 强化

学习有一些特点，比如无监督学习，奖赏的反馈有

延迟，ａｇｅｎｔ 选择的动作会影响之后接收的数据等。
大多数关于强化学习的研究都是建立在马尔

可夫决策过程（ＭＤＰ）的基础上，ＭＤＰ 可以表示为一

个五元组 〈Ｓ，Ａ，Ｐ，Ｒ，γ〉。 其中，Ｓ 为状态（ｓｔａｔｅ）的
有限集合，集合中某个状态表示为 ｓ∈Ｓ；Ａ 为动作

（ａｃｔｉｏｎ）的有限集合，集合中某个动作表示为 ａ∈
Ａ， Ａ 为状态 ｓ 下可执行的动作集合；Ｐ 为状态转移

方程， Ｐ（ ｓ′ ｓ，ａ） 表示在状态 ｓ 执行动作 ａ 后将以

Ｐ（ ｓ′ ｓ，ａ） 的概率跳转到状态 ｓ′； Ｒ 为奖赏函数

（ｒｅｗａｒｄ ｆｕｎｃｔｉｏｎ）； γ 为折损系数（ｄｉｓｃｏｕｎｔ ｆａｃｔｏｒ），
０ ≤γ ≤ １。 假设一个 ａｇｅｎｔ 观察到自己的状态 ｓ，此
时它选择一个动作 ａ，它会得到一个即时的奖赏 ｒａｓ ＝
Ｒ（ ｓ，ａ） ，然后以 Ｐ（ ｓ′ ｜ ｓ，ａ） 的概率达到下一个状态

ｓ′。 马尔可夫决策过程有马尔可夫性，即系统的下

个状态只与当前状态有关，与之前的状态无关。 当

马尔可夫决策过程中作出决策时，只需要考虑当前

的状态，而不需要历史数据，这样大大降低了问题

的复杂度。
强化学习需要 ａｇｅｎｔ 学习到一个策略 π：Ｓ ×

Ａ →［０，１］ ，通过 π（ ｓ，ａ） 的值来指导 ａｇｅｎｔ 进行动

作的选择。 给定一个策略 π 和一个状态 ｓ， Ｖ π
ｓ 表示

从 ｓ 开始按照策略 π 进行选择可以得到的期望累积

奖赏。 我们将 Ｖ 称作值函数（ ｖａｌｕｅ ｆｕｎｃｔｉｏｎ），其具

体的数学定义为 Ｖ π（ｓ） ＝ Ｅ｛ｒｔ ＋ γｒｔ＋１ ＋ γ２ｒｔ＋２ ＋ … ＋
ｒｎｒｔ＋ｎ ｓ ＝ ｓｔ，π｝。 强化学习的目标是学到一个最优

的策略 π∗， 最大化每一个状态下的 Ｖ 值，此时的最

优值函数记作 Ｖ∗。
除了 值 函 数， 动 作 － 值 函 数 （ ａｃｔｉｏｎ⁃ｖａｌｕｅ

ｆｕｎｃｔｉｏｎ）也在强化学习中扮演着重要的角色，记作

Ｑπ（ ｓ，ａ）， 表示给定一个策略 π， 在状态 ｓ 上执行动

作 ａ 可以得到的期望累积奖赏。 我们也将 Ｑπ（ ｓ，ａ）
叫作 Ｑ 函数，其具体的数学定义表示为

Ｑπ（ｓ，ａ）＝ Ｅ｛ｒｔ ＋ γｒｔ＋１ ＋ γ２ｒｔ＋２ ＋… ｓｔ ＝ ｓ，ａｔ ＝ ａ，π｝
　 　 同样的，我们也希望通过学习到一个最优的 Ｑ
函数 Ｑ∗，使 ａｇｅｎｔ 可以直接通过 Ｑ 函数来选择当前

状态下应该执行的动作。
经过多年的研究，已经出现一些算法，致力于

解决传统的强化学习问题，比如 Ｑ⁃Ｌｅａｒｎｉｎｇ、蒙特卡

洛方 法 （ Ｍｏｎｔｅ⁃Ｃａｒｌｏ ｌｅａｒｎｉｎｇ ）、 时 序 差 分 方 法

（ ｔｅｍｐｏｒａｌ⁃ｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅ ｌｅａｒｎｉｎｇ） 等。 其中 Ｑ⁃Ｌｅａｒｎｉｎｇ
方法常常在分层强化学习中被使用。 Ｑ⁃Ｌｅａｒｎｉｎｇ 通

过不断迭代更新 Ｑ 函数的值来逼近最优的 Ｑ∗。 其

迭代式如下

Ｑｋ＋１（ ｓ，ａ） ＝ （１ － αｋ）Ｑｋ（ ｓ，ａ） ＋ 　 　 　
　 　 　 　 　 　 αｋ（ ｒ ＋ γ ｍａｘａ′∈Ａｓ′Ｑｋ（ ｓ′，ａ′））

其中 ｓ′ 表示下一个状态。
１．２　 半马尔可夫决策过程

马尔可夫决策过程中，选择一个动作后，ａｇｅｎｔ
会立刻根据状态转移方程 Ｐ 跳转到下一个状态，而
在半马尔可夫决策过程（ＳＭＤＰ）中，当前状态到下

一个状态的步数是个随机变量 τ， 即在某个状态 ｓ
下选择一个动作 ａ 后，经过 τ 步才会以一个概率转

移到下一个状态 ｓ′。 此时的状态转移概率是 ｓ 和 τ
的联合概率 Ｐ（ ｓ′，τ ｓ，ａ）。 根据 τ 的定义域不同，
ＳＭＤＰ 所定义的系统也有所不同。 当 τ 的取值为实

数值，则 ＳＭＤＰ 构建了一个连续时间－离散事件系

统（ｃｏｎｔｉｎｕｏｕｓ⁃ｔｉｍｅ ｄｉｓｃｒｅｔｅ⁃ｅｖｅｎｔ ｓｙｓｔｅｍ） ［５］；而当 τ
的取 值 为 正 整 数， 则 是 一 个 离 散 时 间 ＳＭＤＰ
（ｄｉｓｃｒｅｔｅ⁃ｔｉｍｅ ＳＭＤＰ） ［６］。 出于简单考虑，绝大部分

分层强化学习都是在离散时间 ＳＭＤＰ 上进行讨论。

２　 分层强化学习方法

分层强化学习是将复杂的强化学习问题分解

成一些容易解决的子问题（ｓｕｂ⁃ｐｒｏｂｌｅｍ），通过分别

解决这些子问题，最终解决原本的强化学习问

题［７－９］。 常见的分层强化学习方法可以大致分为四

大类，分别为基于选项（ｏｐｔｉｏｎ）的强化学习、基于分

层抽象机（ｈｉｅｒａｒｃｈｉｃａｌ ｏｆ ａｂｓｔｒａｃｔ ｍａｃｈｉｎｅｓ） 的分层

强化 学 习、 基 于 ＭａｘＱ 函 数 分 解 （ ＭａｘＱ ｖａｌｕｅ
ｆｕｎｃｔｉｏｎ ｄｅｃｏｍｐｏｓｉｔｉｏｎ） 的分层强化学习，以及端到

端的（ｅｎｄ ｔｏ ｅｎｄ）的分层强化学习。 本节将对它们

逐一进行探讨。
２．１　 基于选项的分层强化学习

“选项”（ ｏｐｔｉｏｎ）的概念在 １９９９ 年由 Ｓｕｔｔｏｎ 等

人提出［１０］，是一种对动作的抽象。 一般的，ｏｐｔｉｏｎ
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可表示为一个三元组 〈 Ｉ，π，β〉。 其中， π：Ｓ × Ａ →
［０，１］ 表示此ｏｐｔｉｏｎ中的策略； β：Ｓ → ［０，１］ 表示终

止条件， β（ ｓ） 表示状态 ｓ 有 β（ ｓ） 的概率终止并退

出此 ｏｐｔｉｏｎ； Ｉ ⊆ Ｓ 表示 ｏｐｔｉｏｎ 的初始状态集合。
ｏｐｔｉｏｎ 〈 Ｉ，π，β〉 在状态 ｓ 上可用，当且仅当 ｓ ∈ Ｉ。
当 ｏｐｔｉｏｎ 开始执行时，ａｇｅｎｔ 通过该 ｏｐｔｉｏｎ 的 π 进行

动作选择直到终止。 值得注意的是，一个单独的动

作 ａ 也可以是一个 ｏｐｔｉｏｎ，通常被称作 ｏｎｅ⁃ｓｔｅｐ
ｏｐｔｉｏｎ， Ｉ ＝ ｛ ｓ：ａ ∈ Ａｓ｝ ，并且对任意的状态 ｓ 都有

β（ ｓ） ＝ １。
基于 ｏｐｔｉｏｎ 的分层强化学习的过程如下：假设

ａｇｅｎｔ 当前在某个状态，选择一个 ｏｐｔｉｏｎ，通过这个

ｏｐｔｉｏｎ 的策略，ａｇｅｎｔ 选择了一个动作或者另一个

ｏｐｔｉｏｎ。 若选择了一个动作，则直接执行转移到下一

个状态；若选择了另一个 ｏｐｔｉｏｎ，则用选择的新

ｏｐｔｉｏｎ 继续选择，直到最后得出一个动作。
为了使用 ｏｐｔｉｏｎ 来解决分层强化学习问题，我

们还需要定义一个更高层级的策略 μ：Ｓ × Ｏｓ → ［０，
１］ 。 其中，Ｏ 表示所有 ｏｐｔｉｏｎ 的集合，而 Ｏｓ 表示状

态 ｓ 下可用的 ｏｐｔｉｏｎ 的集合； μ（ ｓ，ｏ） 表示在状态 ｓ
时以 μ（ ｓ，ｏ） 的概率选择 ｏ 作为当前的 ｏｐｔｉｏｎ。 此时

的 Ｑ 函数定义为

Ｑμ（ ｓ，ｏ） ＝ Ｅ｛ ｒｔ ＋ γｒｔ ＋１ ＋ γ２ｒｔ ＋２ ＋ … ｏｒ ＝ ｏ，ｓｔ ＝ ｓ｝
此时的 Ｑ⁃Ｌｅａｒｎｉｎｇ 的更新公式为

Ｑｋ＋１（ｓｔ，ｏｔ）＝ （１ － αｋ）Ｑｋ（ｓｔ，ｏｔ） ＋ αｋ（ｒｔ ＋ γｒｔ＋１ ＋… ＋
　 　 　 　 　 γτ－１ｒｔ ＋τ ＋ γτ ｍａｘｏ′∈Ｏｓ′

Ｑｋ（ ｓｔ ＋τ，ｏ′））
其中， αｋ 为第 ｋ 轮迭代时的学习率， τ 表示 ｏｐｔｉｏｎ ｏ
在执行 τ 步之后在状态 ｓｔ ＋τ 停止，而 ｏ′ 为在 ｏ 执行

结束后的下一个 ｏｐｔｉｏｎ。 可以注意到，当所有的

ｏｐｔｉｏｎ 均为 ｏｎｅ⁃ｓｔｅｐ ｏｐｔｉｏｎ 时，这个 Ｑ⁃Ｌｅａｒｎｉｎｇ 就退

化为普通的 Ｑ⁃Ｌｅａｒｎｉｎｇ 过程。
２．２　 基于分层抽象机的分层强化

分层抽象机 （ ｈｉｅｒａｒｃｈｉｅｓ ｏｆ ａｂｓｔｒａｃｔ ｍａｃｈｉｎｅｓ，
ＨＡＭｓ，） 是 Ｐａｒｒ 和 Ｒｕｓｓｅｌｌ 提 出 的 方 法［１１］。 和

ｏｐｔｉｏｎ 的方法类似，ＨＡＭｓ 的方法也是建立在 ＳＭＤＰ
的理论基础之上的。 ＨＡＭｓ 的主要思想是将当前所

在状态以及有限状态机的状态结合考虑，从而选择

不同的策略。
令 Ｍ 为一个有限 ＭＤＰ，Ｓ 为状态集合，Ａ 为动

作集合。 ｛Ｈｉ｝为一个有限状态机的集合，其中每个

有限状态机 Ｈｉ 都有一个状态集合 Ｓｉ、一个概率转移

方程 δｉ 以及一个随机函数 ｆｉ：Ｓ → Ｓｉ。 每个状态机

都有 ４ 种类型的状态，即动作（ａｃｔｉｏｎ）、调用（ｃａｌｌ）、
选择（ｃｈｏｉｃｅ）以及停止（ ｓｔｏｐ）。 ａｃｔｉｏｎ 类型的状态

会根据状态机的具体状态执行一个 ＭＤＰ 中的动作。

在 ｃａｌｌ 类型的状态时，当前状态机 Ｈｉ 将被挂起，开
始初始化下一个状态机 Ｈ ｊ，即把 Ｈ ｊ 的状态设置为

ｆ ｊ（ ｓｔ） ，其中 ｊ 的值根据 ｍｉ
ｔ 得出， ｍｉ

ｔ 表示第 ｉ 个状态

机在时刻 ｔ 时的状态。 ｃｈｏｉｃｅ 类型的状态则是非确

定性地选择当前状态机的下一个状态。 ｓｔｏｐ 状态则

是停止当前状态机的活动，恢复调用它的状态机的

活动，同时 ａｇｅｎｔ 根据之前选择的动作进行状态转

移并得到奖赏。 如果在这个过程中没有选择出动

作，例如某个状态机 Ｈｉ刚被调用就被随机函数 ｆｉ 初
始化到了一个 ｓｔｏｐ 状态以至于返回时并没有选出

要执行的动作，则 Ｍ 保持当前的状态。
ＨＡＭｓ 也可以通过改进 Ｑ⁃Ｌｅａｒｎｉｎｇ 算法进行学

习。 对于一个马尔可夫决策过程 Ｍ 和任意一个状

态机 Ｈ， Ｈ 􀳱 Ｍ 是一个 ＭＤＰ ［１１］，其中状态集合为 Ｓ ×
ＳＨ， 动作集合为 Ａ × ＡＨ。 只有当 Ｈ 的状态是 ｃｈｏｉｃｅ
类型的状态时， Ｈ 􀳱 Ｍ 才需要进行决策，其他状态下

都可以根据状态机的状态自动进行状态转移，所以

实际上 Ｈ 􀳱 Ｍ 是个 ＳＭＤＰ。 因此我们需要维护的 Ｑ
函数为 Ｑ（［ ｓｃ，ｍｃ］，ａｃ）， 其中，ｃ 表示 Ｈ 􀳱 Ｍ 中需要

作出选择的状态的下标， ［ ｓｃ，ｍｃ ］ 被称作选择点

（ｃｈｏｉｃｅ ｐｏｉｎｔ）。 此时 Ｑ⁃Ｌｅａｒｎｉｎｇ 的更新公式为

Ｑｋ＋１（［ｓｃ，ｍｃ］，ａｃ）＝ （１ － αｋ）Ｑｋ（［ｓｃ，ｍｃ］，ａｃ） ＋ α［ｒｔ ＋
γｒｔ ＋１ ＋ … ＋ γτ－１ｒｔ ＋τ－１ ＋ γτ ｍａｘａ′Ｑｋ（［ ｓ′ｃ，ｍ′ｃ］，ａ′）］
其中， τ 为由 ｓｃ到 ｓ′ｃ 所经过的步数。
２．３　 基于 ＭａｘＱ 值函数分解的分层强化学习

ＭａｘＱ 值 函 数 分 解 （ ＭａｘＱ ｖａｌｕｅ ｆｕｎｃｔｉｏｎ
ｄｅｃｏｍｐｏｓｉｔｉｏｎ），是由 Ｄｉｅｔｔｅｒｉｃｈ 提出的另外一种分层

强化学习的方法［１２］。 首先将一个马尔可夫决策过

程 Ｍ 分解成多个子任务｛Ｍ０，Ｍ１，…，Ｍｎ｝，Ｍ０ 为根

子任务，解决了 Ｍ０ 就意味着解决了原问题 Ｍ。 对

于每一个子任务 Ｍｉ，都有一个终止断言（ ｔｅｒｍｉｎａｔｉｏｎ
ｐｒｅｄｉｃａｔｅ） Ｔｉ 和一个动作集合 Ａｉ。 这个动作集合中

的元素既可以是其他的子任务，也可以是一个 ＭＤＰ
中的 ａｃｔｉｏｎ。 一个子任务的目标是转移到一个状

态，可以满足终止断言，使得此子任务完成并终止。
我们需要学到一个高层次的策略 π ＝ ｛π０，…，πｎ｝，
其中 πｉ 为子任务 Ｍｉ的策略。

令 Ｖ（ｉ，ｓ）表示子任务 ｉ 在状态 ｓ 的值函数，即该

子问题从状态 ｓ 开始一直按照某个策略执行最终达

到终止状态的期望累计奖赏。 类似的，令 Ｑ（ ｉ，ｓ，ｊ）为
子任务 ｉ 在状态 ｓ 执行动作 ｊ 之后按照某个策略执行

直到达到终止状态的期望累计奖赏，可以表示为

Ｑ（ ｉ，ｓ，ｊ） ＝ Ｅ（ ｒｔ ＋ γｒｔ ＋１ ＋ γ２ｒｔ ＋２ ＋ … ｓｔ ＝ ｓ，π）
假设选择的动作 ｊ 一共执行了 τ 步才返回，那么我

们可以把 Ｑ 函数写成
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Ｑ（ ｉ，ｓ，ｊ） ＝ Ｅ｛∑
τ－１

ｕ ＝ ０
γｕｒｔ ＋ｕ ＋ ∑

¥

ｕ ＝ τ
γｕｒｔ ＋ｕ ｓｔ ＝ ｓ，π｝

其中右边的第 １ 项实际上是 Ｖ（ ｊ，ｓ），第 ２ 项叫作完

成函数（ｃｏｍｐｌｅｔｉｏｎ ｆｕｎｃｔｉｏｎ），记作 Ｃ（ ｉ，ｓ， ｊ）。 则 Ｑ
函数的贝尔曼方程可以写为

Ｑ（ ｉ，ｓ，ｊ） ＝ ∑
ｓ′，τ

Ｐ（ ｓ′，τ ｓ，ｊ）（Ｖ（ ｊ，ｓ） ＋

γτ ｍａｘ ｊ′Ｑ（ ｉ，ｓ′， ｊ′）） ＝ Ｖ（ ｊ，ｓ） ＋ Ｃ（ ｉ，ｓ，ｊ）
当选择的动作 ｊ 完成后，得到下一个状态 ｓ′ 以及做

完这个动作经过的时间 τ， 则可更新完成函数

Ｃ ｔ ＋１（ ｉ，ｓ，ｊ） ＝ （１ － αｔ）Ｃ ｔ（ ｉ，ｓ，ｊ） ＋
αｔγτ［ｍａｘａ′Ｖ（ａ′，ｓ′） ＋ Ｃ ｔ（ ｉ，ｓ′，ａ′）］

这样也就更新了 Ｑ 函数。
图 １ 为利用 ＭａｘＱ 方法解决 ｔａｘｉ ｐｒｏｂｌｅｍ 的任

务划分示意图［１２］。

图 １　 出租车问题的任务图

Ｆｉｇ．１　 Ｔａｓｋ ｇｒａｐｈ ｆｏｒ ｔｈｅ ｔａｘｉ ｐｒｏｂｌｅｍ

出租车问题是指一个出租车 ａｇｅｎｔ 需要到特定

位置接一位乘客并且把他送到特定的位置让其下

车。 一共有 ６ 个动作，分别是上车（ｐｉｃｋ ｕｐ）、下车

（ｄｒｏｐ ｏｆｆ），以及向东南西北四个方向开车的动作。
这里使用 ＭａｘＱ 方法，将原问题分解成了 ｇｅｔ 和 ｐｕｔ
两个子任务，这两个子任务又进行分解，ｇｅｔ 分解成

一个基本动作 ｐｉｃｋ ｕｐ 和一个子任务 ｎａｖｉｇａｔｅ，而 ｐｕｔ
也分解成了一个基本动作 ｄｒｏｐ ｏｆｆ 和一个子任务

ｎａｖｉｇａｔｅ。 子任务 ｎａｖｉｇａｔｅ（ ｔ）表示 ｔ 时刻应该开车的

方向。 对于这个强化学习问题，ａｇｅｎｔ 首先选择 ｇｅｔ，
然后 ｇｅｔ 子问题 ｎａｖｉｇａｔｅ，直到到达乘客所在地，然
后 ｇｅｔ 选择 ｐｉｃｋ ｕｐ 动作，乘客上车。 之后 ａｇｅｎｔ 选
择 ｐｕｔ 子任务，ｐｕｔ 子任务选择 ｎａｖｉｇａｔｅ，直到到达乘

客目的地，之后 ｐｕｔ 子任务选择 ｄｒｏｐ ｏｆｆ 动作，乘客

下车，任务完成。
２．４　 端到端的的分层强化学习

上述的几种方法，都需要人工来做很多工作，
比如人工进行 ｏｐｔｉｏｎ 的选取，人工进行 ＨＡＭｓ 的构

建，人工划分子任务等。 人工设计不仅耗时耗力，
并且会直接影响最终强化学习结果的好坏。 近些

年来人们关注如何让 ａｇｅｎｔ 自己学到合理的分层抽

象，而非人为进行划分和指定。

有人提出利用蚁群算法启发式地寻找合理的

划分点［１３］。 作者利用蚁群算法根据信息素的变化

程度寻找“瓶颈” （ｂｏｔｔｌｅ ｎｅｃｋ），瓶颈像一座桥梁一

样连接着问题空间中不同的连续区域。 图 ２ 为一个

Ｇｒｉｄ Ｗｏｒｄ 问题，ａｇｅｎｔ 需要从状态 ｓ 出发到达状态

ｇ。 通过蚁群算法分析信息素的变化程度找出瓶颈

在两个房间的窄门处，即图 ２ 中的状态 ｖ 附近。

图 ２　 通过蚁群算法找到从 ｓ 到 ｇ 的最短路径

Ｆｉｇ．２　 Ｓｈｏｒｔｅｓｔ ｐａｔｈ ｂｅｔｗｅｅｎ ｓ ａｎｄ ｇ ｆｏｕｎｄ ｂｙ ａｎｔ ｓｙｓｔｅｍ

通过多次探索留下的信息素密集程度来找到

瓶颈即可将问题空间划分，再使用基于 ｏｐｔｉｏｎ 的分

层强化学习即可解决。
除了启发式的抽象方法，有人还提出使用神经

网络结构来自动进行问题的分层抽象和学习［１４－２０］。
近些年来神经网络快速发展，尤其是在图像识别领

域，更是取得了很多成果。 因此有人尝试通过结合

神经网络和强化学习来设计电子游戏的 ＡＩ，输入为

游戏画面，通过神经网络和强化学习学习到游戏策

略。 有些游戏复杂度较高，需要使用分层强化学

习。 文献［１４］ 中提出了 Ｏｐｔｉｏｎ⁃Ｃｒｉｔｉｃ 架构，旨在通

过神经网络强大的学习能力，模糊发现 ｏｐｔｉｏｎ 和学

习 ｏｐｔｉｏｎ 之间的界限，直接通过神经网络一起训练。
在一些游戏上取得了比不使用分层强化学习的

Ｄｅｅｐ Ｑ Ｎｅｔｗｏｒｋ 更好的结果。 文献［１５］ 中提出了

Ｍａｎａｇｅｒ⁃Ｗｏｒｋｅｒ 架构，Ｍａｎａｇｅｒ 负责给 Ｗｏｒｋｅｒ 一个

子目标，而 Ｗｏｒｋｅｒ 根据子目标和当前所处的状态给

出具体执行的动作。 在这个方法中，Ｍａｎａｇｅｒ 和

Ｗｏｒｋｅｒ 分别是两个不同的神经网络，并且用各自的

梯度分别进行优化，在实验中也取得了很好的效果。
人工进行分层和抽象，不仅费时费力，而且容

易忽视问题中不易发现的内在联系。 因此使用端

到端的分层强化学习，从分层抽象到训练学习，都
通过机器学习的方法自动进行必然是今后人们不

断研究的方向。

３　 总束语

本文对于分层强化学习进行了回顾。 首先介

绍了强化学习、马尔科夫决策过程以及半马尔科夫

决策过程的定义和基本概念，规定了本文的符号使
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用。 然后，在第 ２ 节分 ４ 个方面，阐述了 Ｓｕｔｔｏｎ 等提

出的 ｏｐｔｉｏｎ 方法，Ｐａｒｒ 和 Ｒｕｓｓｅｌｌ 提出的 ＨＡＭｓ 方法

以及 Ｄｉｅｒｒｅｒｉｃｈ 等提出的 ＭａｘＱ 方法，阐述了这些方

法具体的计算方法。 分析了近两年来的研究方向，
介绍了一些端到端的、自动抽象的分层强化学习。
分层强化学习是解决大规模强化学习的潜在途径，
然而其受到的关注不足。 希望本篇综述能够引起

更多人关注分层强化学习。
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