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Preliminaries-SPIRL

Skill-conditioned BC Distribution alignment



Motivation

1. Unsupervised Skill discovery is time-consuming and low-qualitified.

Troubles in unsupervised skill discovery:

2. Hard to achieve the coverage of the state space.

3. Data-Driven semi-supervised Skill Discovery is growing up.

Troubles in previous Skill-based RL:

1. Spirl explores the whole skill space to find suitable skill, which is time-consuming.

2. The skill space extracted from the dataset is not capable to finish different downstream tasks.

The reason for introducing the R-NVP model.

The reason for introducing the residual-policy module.



Framework

Details:

1. How to encode trajectories into a skill z and decode a skill z and current state to the action?

2. How to fix the skill exploration space of current state s? 

3. How to make skills adaptive to different downstream tasks? 



Algorithm-Skill Extraction

1. How to encode trajectories into a skill z and decode a skill z and current state to the action?



Algorithm-Skill Exploration

2. How to fix the skill exploration space of current state s? 



Algorithm-Residual Policy

3. How to make skills adaptive to different downstream tasks? 



Experiment
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Some ideas

Skill z学的够好了可以推导出通过decoder解码状态s和skill z能够得到较准确的动作a

逆否命题

当前状态s不存在一个skill z能够还原出较准确的动作a可以推出当前轨迹并没有被完全学习过。

所以可以在此基础上加入主动学习以减少学习量。
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Some ideas

生成模型的长尾问题：流模型相当于将一个分布映射到另一个简单分布上，那么在状态s上存在不同的
skill，一个skill z1学习的次数相较于skill z2更多，那么应该会导致逆向过程中skill z1被采样的概率更高，
而对于下游任务不同的情况时，我们不希望发生这种带有因为数据集本身而产生的一种策略偏向问题
（就是这个skill的采样的过程已经出现了向某一个skill倾斜的情况）。
所以相同环境的不同下游任务这种设定下，我们更希望当前状态skill z空间的采样概率是公平的，从而
适应于不同的下游任务。目前想到就是加入上下采样的办法或者是reweight。

Skill Expand：AdaptDiffuser提出了通过不同的外在驱动驱动扩散模型生成理想的轨迹，在思考可否使
用在skill expansion上，有限数据集学到的skill终归是不能完全遍历到下游任务的，那么是否可以通过无
监督的方法让扩散模型生成一些新的skill，然后加入到目前的skill库中。

解耦skill的运行时长：这个在goal-conditioned中被图建模已经很好地解决了，但是在skill部分理论上也
可以通过建图实现，《VMP》论文提出了整段轨迹建图的解耦，目前还在思考有没有更为简单的方法来
解耦skill。



Thanks


