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プレゼンター
プレゼンテーションのノート
DNP では DeepRacerをAWSやAI（おもに強化学習）についての人材育成に活用しており、それらの取り組みを

https://qiita.com/organizations/dnp

IS AR


プレゼンター
プレゼンテーションのノート
前述のQiitaで紹介している内容が、
社内で共有されていた内容と時期に割りと合致しているため、
これをベースに時系列ベースで進めさせていただきます。


Before AWS Summit Tokyo
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プレゼンター
プレゼンテーションのノート
時系列ベースでお話しさせていただきます。

取り組みに参加しているとはいえ、業務優先。

私が社内GPにちゃんと学習させて参加できたのは、業務都合もありAWS Summit Tokyo直前の5月末の一度のみ。。。

DeepRacerコンソールが利用できない当時は、
SageMaker + RoboMaker を利用して学習させていました。
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プレゼンター
プレゼンテーションのノート
【ノウハウ共有について】
全員がライバルなこともあり、
本当のコアな部分は隠しがちなのと、エンジニア特有の「そもそも自分の力で！」って気持ちの方が大きかったのだと思います。

【社内GP #001】
waypointを用いたコース取りの最適化についてが共有。
ただし、DeepRacerコンソールでは分かりませんが、当時のcloset_waypoint算出ロジックには直線距離のみでの算出であったため、問題があった。
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プレゼンター
プレゼンテーションのノート
今から振り返ると、
このときに実機を利用したDeepRacerリーグに参加できたことが,
この後の結果に繋がったのではないかと思います。



Before AWS Summit Tokyo
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プレゼンター
プレゼンテーションのノート
【実機ではwaypointは有効なのか？】
waypointの件はいまだに回答を持っていないのが現状です。

【取れるアクションが少ない方が安定するのでは？】
ゲーム開発におけるCPUの思考作成時の経験から

より良い結果が出たモデルからさらに分岐を掛けるのを繰り返して学習しています。


J\IN=)\F5=A—=4

¥ Hyperparameters info

Specify hyperparameters to tune your training performance.

Gradient descent batch size
32
O 64
128
256
512

Number of epochs
10

Integer between 3 and 10.

Learning rate

TR
N —Z I NEBERIETINDESCTII TV LD NYF2ETUTRYRNT—-ID
BHzEFIBMEETT,
BZ/N\&CTFBE, IDEEUCEFMBESNT TN, NL—Z2J(HERDET,

CCITHNI DR EN T Edr
()

0.0003
Real number between 0.00000001 (1e-8) and 0.001 (1e-3).
Entropy

0.01
Real number between 0 and 1

Discount factor

0.999

Real number between 0 and 1

Loss type
Mean square error

© Huber

255K
RO EAFENZIRANCZDBLT 5 BN ZIRELET.

EAREVNGE, I-J1MITI23>%RITIBERRBL TV T SOHEEN
[L<EDE Y,

Mumber of experience episodes between each policy-updating iteration
20

Integer between 5 and 100,



プレゼンター
プレゼンテーションのノート
ほとんどデフォルトって嘘でしょ？って思われたかもしれませんので、軽くご紹介。

ちなみに私は、赤枠の二つのパラメータのみ調整しています。
ここでは時間の関係上、調整している２点のみ説明とさせていただきます。


【エポック数】
強化学習の学習は多層的になっていて、階層をまたぐときにつける係数を「重み」としています。

【自分】
自分はエポック数を小さくしてトレーニングを安定させて、かつ、割引係数も値を小さくして近い将来までに判定を限定しています。
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Action space Info Evaluation results

Action space defines the specifc actions an agent can take in both the simulator and physical world. While a real vehicle Trial Time Trial results (% track completed)
can choose from a continuum of actions, AWS DeepRacer simplifies the agent’s decision-making process by reducing
that space to a set of discrete actions.
] o ) ) ) ) 1 00:00:01.272 5%
Configure this discrete action space by setting the range and granularity for speed and steering angle. The system
automatically generates an action space according to that specification. Note that your model will take longer to train
under a larger action space. 2 00:00:10.841 100%
Maximum steering angle 0 3 00:00:12.378 100%
25 + | degrees
e values are betueer 1 and 50 4 00:00:12.445 100%
Steering angle granularity .
max. max.
3 v left right 5 00:00:11.381 100%
Maximum speed
6 S omfs
Max values are between 0.8 and 8.
Speed granularity
2 v
—_ =]
Action list jljﬁ-l- (LL—C_CL\K_'f&EH)
Action number Steering Speed ; s one
«  E#ET(EIwaypointFERIRON ?
0 -25 degrees 3Im/fs
I ~ VARS =3 i <
1 25 degrees 6 mss « BENZ7I2aPPRBVWEHEEITZDTIE ?
2 0 degrees 3 mfs e
- ~ = ~ 3
. N . « BfRCESH-512%RHB5H
egrees mjs ‘= =N\ = T G
79N ZAKBK(CBOTBREII TELP I VDT ?
4 25 degrees 3 mfs
5 25 degrees 6 mfs



プレゼンター
プレゼンテーションのノート
Tokyo Summitにどういったモデルを持ち込んだかですが、
画面はSummitにて最速を記録したモデルのものとなります。


AWS Summit Tokyo !!

6/12 - 14

HEFTEREETSEIEN LRI O LHERDET N 2R |

o BIROFEHTIYERRUETTEZRDEL). MaxSpeediZV\DET )L
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re:Invent 2018 d—XTFAEH—TH—EUNEZBURLSH. CCTI-XFPIRNITZEO0X T BF/IN
RKEWEEZ, EREESOH—TE%0) Kumo Torakku 1—-XZBEINFE B,

re:Invent 2018 Kumo Torakku Training

%re:Inventd—ATOFTERE T HIDERULH, FERAIC(EL: - -



プレゼンター
プレゼンテーションのノート
シンガポールでのDeepRacerリーグの結果として、
実機とシミュレータに差があるとは聞いていたのですが、実際に自身で操作してみると思った以上の差に最初は戸惑いました。

後者のモデルで初日最速の「7.86」をマーク！！

ただ、２日目・３日目ともに自身の記録を更新することはできませんでした。


After AWS Summit Tokyo



After AWS Summit Tokyo
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プレゼンター
プレゼンテーションのノート
自身の Tokyo Summit 時のモデル解析結果をもとに、解析できる内容の一部をご紹介いたします。



Tokyo Summit EF)LOOJ DY) fEFFEER

Reward distribution for all actions
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Beward distribution foe all actions




Tokyo Summit EF)LOOJ DY) fEFFEER

Path taken for top reward iteration
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Tokyo Summit EF)LOOJ DY) fEFFEER

Action breakdown per iteration and historgram
for action distribution for each of the turns
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Evaluation Run Analysis (EvaluationB®DEITELEF)

Episode H0
Trial Time Trial results (% track completed) 151 B8
Outer polygon length = 70.23 (seters)
Inner pelygon length = B3.13 (weters)
Distance, lap Line = EI B9 (neters), 1.07 (sec)

1 00:00:01.272 5% Average thro 14 (Gazebo), 0.83 [nelers/sec)
= Hﬂ”ﬁ”’”l” Iﬂi Mﬂmﬂ” e R e R ]
2 00:00:10.841 10096
Eplzode §1
N 151 85
3 00:00:12.378 100% Outer polygon length = 70.23 {aeters)

Inner polygon lenglh = B3.13 (weters)
E i, Distance, lap tine = 17.37 (neters), 10.64 (sec)
4 00:00:12.445 100% Avarage throttle, velocity = 5.55 (Gazebo), | .63 [(neters/sec)
F e R B R S e S R

00:00:11.381 100%

w

Episode 2

181 86

Outer polygon length = 18.23 (aeters)
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Epigode 4

151 B8
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Lap time (sec) = 12.18 Lap time (sec) = 12.24 Lap time (sec) = 11.18

Lap time (sec) = 1.07 Lap time (sec) = 10.64
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Simulation Image Analysis - Probability distribution on decisions (actions)
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プレゼンター
プレゼンテーションのノート
実は面白いログが取れてまして、
左側がTokyo Summit時の確率分布なのですが、
その少し前の確率分布の方がより安定して報酬の高いアクションを取れています。

コレをもとにTokyo Summit時モデルの30分前のモデルを作成して、
6/27-28で開催した「AWS DeepRacer GP powered by DNP」 で実行したところ


RIS HNE - - -



Selenium%FIAUT Virtual Circuit Submit DEENML

-
moz-extension://f3f335bd-299a-43ba-a03d-56e2d6fd0c34 - Selenium IDE - DR-selenium - Mozilla Firefox ==
Project: DR-selenium Ct B :
Executing >z > O (G = O
Virtual Circuit Submit https://console.aws.amazon.com/deepracer/home?region=us-east-1#leaderboard/Empire%20City%20Circuit -
Command Target Value

1 while true

2 open ikt

3 pause 1000

4 open htips:/fconsole.aws.amazon.com/de

epracerhome?region=us-east-1#le
aderboardEmpire%20City%20Cir...

5 click linkText =i Sk i
6 click css=awsui-button:nth-child(4) > aws
ui-button
7 pause 60000
8 click css=.awsui-button-variant-primary
9 pause 930000
10 open hitps:i/console. aws.amazon.com/de

epracerfnome?region=us-east-1#le
aderboard/Empire%20City%20Cir_

11 pause 930000
12 end
Command -
Target
Value
Description
Runs: 0 Failures: 0
Log Reference (W
6. click on css=awsui-button:nth-child(4) = .awsui-button OK 155017
7. pause on 60000 OK 15:50:28
8. click on css=awsui-button-variant-primary OK 15:51:28
9. pause on 930000 « 15:51:29
10. open on hitps:liconsole.aws.amazoen.comideepracer/home?region=us-east-1#eaderboard/Empire%20City%20Circuit OK 16:06:59 I
11. pause on 930000 OK 16:06:59
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