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126 Chapitre 5. Décomposition des Processus Décisionnels de Markov

5.7.3 Robustesse

TOUS avons montré plus haut que nos formules de valuation donnent globalement de
bons résultats, quelle que soit la méthode de valuation utilisée. Mais ces tests ont été fait
en utilisant une unique fonction de transition, un facteur r fixé à 0,99 et une fonction de
gain très simple. Nous avons voulu tester notre méthode en faisant varier ces facteurs,
afin de vérifier sa robustesse.

Obstacles dans l'environnement

Comme nous l'avons indiqué précédemment, les résultats présentés sur les environ­
nements des figures 5,18 et 5.19 sont des résultats moyens sur 10 instances de chaque
environnement. La première instance contient un grand nombre d'obstacles, la dernière
n'en contient aucun. Nous présentons ici le détail de ces résultats. Tout d'abord, si l'on
compare notre approche vis-à-vis d'une politique plus court chemin (figures 5.21 et 5.22),
on remarque que les politiques obtenues par notre approche sont beaucoup moins sensibles
au nombre d'obstacles que les politiques plus court chemin. Sur ces deux figures, l'envi­
ronnement numéro 1 est le plus obstrué, le numéro 10 ne contenant aucun obstacle. Les
politiques plus court chemin sont moins bonnes dans les environnements sans obstacles,
ce que nous avons déjà expliqué. Quand il y a beaucoup d'obstacles dans un couloir, il
n'y a pas beaucoup de façons différentes de le traverser: il faut éviter les obstacles, donc
la politique plus court chemin ne pourra pas s'éloigner beaucoup de la politique optimale.
En revanche, s'il n'y a pas d'obstacle, une politique stochastique va privilégier les états
au milieu du couloir (minimisant ainsi les risques de collision), ce que ne fait pas une
politique plus court chemin.
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FIG. 5.21 - Qualité sur les 10 instances de la Figure 5.18

Si les résultats obtenus avec notre méthode semblent très stables, c'est surtout dû
à un effet d'échelle. Les tables 5.5 et 5.6 présentent plus précisément les résultats sur
les 10 instances: la colonne la plus à gauche donne les résultats pour l'environnement le
plus obstrué, alors que la dixième colonne présente ceux de l'environnement vide de tout
obstacle. Les tendances obtenues sur les deux environnements au niveau de la qualité des
politiques sont un peu différentes. En effet, sur le second environnement, on perd 1,6% en
valeur, mais on gagne quasiment 3% au niveau des actions, Sur le premier environnement,
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