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模仿学习在单智能体环境中可以学习驾驶策略，但是在多智能体的环境

中，这些在单智能体环境中学到的策略往往表现不好，因为这样做再次

引入了covariate shift

出现这种问题的原因是训练和测试时的观测是从不同分布中采样的

    

于是该文章结合GAIL和Parameter Sharing TRPO提出了PS-GAIL的算法来
解决上述问题
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joint observation space：

joint action space： 其中M是Agent的数量

若agents是同质的，即每个agent的策略的映射是相同的，那么联合策略分布

可以分解为
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Homogeneous agents：每个agent的O和A相同

Independent rewards：每个agent的reward function只和本身的状态和行动有关

Identical reward function:  每个agent的reward function是一样的

这些假设只是理想化的，但是可以做近似，并且结果表明可以学到实际的驾
驶策略
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这个优化目标是对GAIL中的优化目标的的一个改进

使用Wasserstein距离而不是JS散度可以缓解梯度消失
问题，并且能得到更好的policy
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Thanks!


