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Случайная среда с бинарными доходами — это управляемый случайный процесс
ξt , принимающий значения 0 и 1, интерпретируемые как текущие доходы и зависящие
только от выбираемых в текущие моменты времени действий y` , т. е.

P {ξt = 1|yt = `} = p`, P {ξt = 0|yt = `} = q`, p` + q` = 1, ` = 1, 2; t = 1, 2, . . . , T.

Такая среда описывается векторным параметром θ = (p1, p2) . Как следует из [1], в
данной постановке задачи параметр фиксирован, но не известен лицу, осуществля-
ющему управление. Рассматривается целевая функция потерь LT (θ, σ) , значениями
которой являются потери за время моделирования, где θ определяет вероятности вы-
игрыша на действиях, σ — используемая стратегия. Если параметр θ известен, то
наилучшей стратегией является применять только то действие, которому соответ-
ствует большая из величин p1, p2 , и максимальный полный доход в этом случае равен
max {p1, p2} . Если же θ неизвестен, то возникают потери вследствие неполноты ин-
формации о среде, равные LT (θ, σ) = max {p1, p2}T −Eσ,θ(

∑T
t=1 ξt) . Здесь Eσ,θ пред-

ставляет собой математическое ожидание потерь полного дохода.Множество допусти-
мых значений параметра θ имеет вид Θ = {θ : ε 6 p1 6 1− ε , ε 6 p2 6 1− ε , ε > 0} .
При использовании минимаксного подхода цель управления состоит в минимизации
величины потерь полного дохода на множестве параметров Θ по множеству страте-
гий Σ . При этом минимаксный риск RMT (Θ) = inf(Σ) sup(Θ)LT (θ, σ) . Для управле-
ния предлагается использовать пороговую стратегию σ , которая применяет действия
y1 и y2 по очереди, накапливая доходы X1 и X2 на действиях соответственно. На
каждом шаге вычисляется абсолютная разность доходов |X1−X2| на действиях. Дей-
ствия применяются до тех пор, пока эта величина не превысит порога α(DT )1/2 , где
T — полное время управления, α, D — пороговая константа и дисперсия соответ-
ственно (D = p(1− p)) , или не истечет время управления. Если время управления не
истекло, то действие, которому соответствует меньшая величина набранного дохода,
исключается из рассмотрения, а d оставшееся время применяется только другое дей-
ствие. Наибольшие потери полного дохода при достаточно больших T будут иметь
место при p1 = 1/2 , p2 = p1(1 − βT 1/2) , где 0 6 β 6 T 1/2 . Ограничения на T
накладываются, исходя из свойства инвариантности функции потерь.

На основе такой стратегии σ была разработана программа, которая рассчиты-
вает оптимальные значения параметра α и β . Более конкретно: α = 0, 58 , β = 3, 9 ,
LT = 0, 375 при T = 10 000 , N = 1000 000 .

Как показано в [1], вводя величину S =
∫
β
L(α, β)dβ , которая будет показывать

суммарные потери на множестве значений β , можно рассмотреть суммарные мини-
мальные потери для минимальных α для каждого β , а также суммарные потери
для фиксированного β . Для значений β из промежутка [0, 50] вычисленные суммар-
ные потери равны в первом случае 8,665, во втором 14,702. Очевидно, такая разница
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объясняется тем, что при больших значениях параметра β лучшее действие опреде-
ляется достаточно быстро, но большое значение пороговой константы α не позволяет
исключить из рассмотрения неоптимальное действие раньше, чем будет достигнут
порог. Этот недостаток стратегии можно устранить, введя дополнительный порог, с
помощью которого при больших β оптимальное действие будет определяться быстрее.
В этом случае стратегия будет выглядеть следующим образом. Начиная с некоторого
времени, текущий порог заменяется на исходный, после чего моделирование продолжа-
ется в обычном порядке. Для такой стратегии вычисленные суммарные потери дают
значение 10,188. Как видно, введение второго порога позволяет в среднем снизить сум-
марные потери по сравнению с одиночным фиксированным порогом на 44%.
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