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APPENDIX 1: NUMERICAL SIMULATIONS AND RESULTS

1.1. Parameters Used in Numerical Experiments in Section 5

TABLE 1: Parameters Used in Numerical Experiments

Parameter (Notation) Experiment 1 Experiment 2
Number of states (|J]) 2 5
Undesirable state (|U|) 1 2
Number of arms (n ;¢ s 1) [2 1} [2 211 1}
Number of actions (|A|) 2 5
Penalty threshold (m) 1 2
Penalty cost (¢) 20 20
[1.33 3.29 3.42 0.44 6.22]
5.48 5.45 3.79 5.42 2.90
. acA 8.14 8.81
Cost matrix (e5&7") 1.57 1.44 4.98 7.18 1.45
J 6.72 1.04
5.01 4.16 4.33 1.72 5.86
19.99 6.88 0.19 3.18 0.56]
ansiti — acA
Transition matrix (PfE7Y o ;)
[0.19 0.17 0.01 0.63 0.01]
0.13 0.07 0.22 0.26 0.32
PO B 0.96 0.04
Jegked = 0.51 0.49 0.17 0.17 0.24 0.18 0.24
0.25 0.21 0.13 0.39 0.02
0.05 0.30 0.18 0.30 0.17]
[0.15 0.21 0.27 0.16 0.22]
0.36 0.26 0.22 0.02 0.14
pl B 0.15 0.85 ) r r .
SeTkes = 0.46 0.54 0.16 0.25 0.25 0.21 0.13
0.22 0.27 0.29 0.20 0.02
[0.15 0.29 0.26 0.28 0.01]
[0.02 0.26 0.35 0.28 0.10]
0.27 0.12 0.06 0.24 0.30
P2 B 0.78 0.22
e kes = 0.29 0.71 0.13 0.34 0.14 0.20 0.20
0.12 0.27 0.30 0.09 0.21
10.13 0.27 0.05 0.25 0.30]
[0.32 0.14 0.15 0.04 0.35]
0.05 0.76 0.07 0.11 0.01
3 —
Prcikes = 0.34 0.23 0.11 0.01 0.32
0.18 0.18 0.23 0.20 0.21
[0.28 0.31 0.02 0.05 0.35]
[0.16 0.21 0.16 0.24 0.23]
0.13 0.04 0.12 0.36 0.35
4 -
Picikes = 0.34 0.33 0.02 0.27 0.03
0.44 0.39 0.08 0.05 0.04
[0.12 0.19 0.24 0.06 0.39]
[0.25 0.21 0.09 0.21 0.24]
0.20 0.31 0.06 0.22 0.21
5 -
Plcrkes = 0.05 0.03 0.17 0.31 0.43
0.21 0.39 0.24 0.10 0.05
[0.31 0.15 0.37 0.15 0.02]
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1.2. Additional Simulations of Experiment 1

TABLE 2: Parameters Used in Numerical Experiments

Parameter (Notation) Experiment la Experiment 1b
Number of states (|J]) 2 2
Undesirable state (|U]) 1 1
Number of arms <nj€J,1) [2 1} [2 1}
Number of actions (|A|) 2 2
Penalty threshold (m) 1 1
Penalty cost (¢) 20 20
6.09 1.90 6.54 4.78
Cost matrix (CGEE?) °
J 9.22 9.57 3.13 6.04
Transition matrix (PJ‘.IEE;?MJ)
0 0.13 0.87 0.29 0.71
P X =
jedkeJ 0.68 0.32 0.44 0.56
1 0.46 0.54 0.15 0.85
P} =
jed.keJ 0.54 0.46 0.32 0.68
2 0.72 0.28 0.61 0.39
P =
jedkeJ 0.00 1.00 0.25 0.75

TABLE 3: Parameters Used in Numerical Experiments

Parameter (Notation) Experiment lc Experiment 1d
Number of states (|J]) 2 2
Undesirable state (|U]) 1 1
Number of arms (njEJ,l) [2 1} [2 1}
Number of actions (|A|) 2 2
Penalty threshold (m) 1 1
Penalty cost (¢) 20 20
8.03 5.48 7.75 1.12
Cost matrix (CGEE;\) °
J 4.20 3.03 8.39 8.05
e . a€A
Transition matrix (PfEM )
0 0.44 0.56 0.51 0.49
PY =
Jedked 0.46 0.54 0.96 0.04
1 0.5 0.5 0.3 0.7
Picskes =
A 0.49 0.51 0.29 0.71

b2 B 0.47 0.53 0.49 0.51
JES ke 0.33 0.67 0.01 0.99
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TABLE 4: Parameters Used in Numerical Experiments

Parameter (Notation) Experiment le Experiment 1f
Number of states (|J]) 2 2
Undesirable state (|U]) 1 1
Number of arms (n;¢ 1) [2 1} [2 1}
Number of actions (|A[) 2 2
Penalty threshold (m) 1 1
Penalty cost (¢) 20 20
8.14 8.81 7.89 5.51

Cost matrix (cqeef)

J 6.72 1.04 9.85 7.66

- ) acA
Transition matrix (PEFY )

PO _ 0.96 0.04 0.66 0.34
jed ke 0.51 0.49 0.68 0.32
1 0.15 0.85 0.24 0.76

Pieskes =
JeLk 0.46 0.54 0.5 0.5
5 0.78 0.22 0.97 0.03

Pierskes =
JI€s 0.29 0.71 0.32 0.68

TABLE 5: Parameters Used in Numerical Experiments

Parameter (Notation) Experiment 1g Experiment 1h
Number of states (|J]) 2 2
Undesirable state (|U]) 1 1
Number of arms (nje 1) [2 1} [2 1}
Number of actions (|A]) 2 2
Penalty threshold (m) 1 1
Penalty cost (¢) 20 20
3.29 3.42 4.33 1.72
Cost matrix (c2E4)
J€ 0.44 6.22 5.86 9.99
s ) acA
Transition matrix (PFEFY - 1) ) _ _
o 0.5 0.5 0.97 0.03
Pieskes =
JjeJke. 0.41 0.59 0.85 0.15
1 0.65 0.35 0.52 0.48
Pieskes =
JeJkE. 0.22 0.78 0.01 0.99
5 0.83 0.17 0.02 0.98
Pieskes =
I<d 0.55 0.45 0.24 0.76

1.3. Additional Simulations of Experiment 2
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TABLE 6: Parameters Used in Numerical Experiments

Parameter (Notation) Experiment 1i  Experiment 1j
Number of states (|J]) 2 2
Undesirable state (|U]) 1 1
Number of arms (njc 71) [21] [21]
Number of actions (|A|) 2 2
Penalty threshold (m) 1 1
Penalty cost (¢) 20 20
8.03 9.80 4.85 5.43
Cost matrix (c‘?gj‘)
J 5.01 5.05 7.62 9.78
ansiti atri acA
Transition matrix (PE/Y )
o 0.58 0.42 0.41 0.59
Pierkes =
Jed, 0.59 0.41 0.58 0.42
1 0.62 0.38 0.92 0.08
Pieskes =
JeS ke, 0.95 0.05 0.30.7

P2 B 0.15 0.85 0.49 0.51
JjeJ ke 0.37 0.63 0.62 0.38
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TABLE 7: Percentage loss for 2 states/2 actions

6 T = 10 T = 30 T = 50 T = 100 T =10 T = 30 T = 50 T = 100
Experiment la Experiment 1b
1 81.03 98.95 97.33 90.46 171.45 172.15 181.86 172.15
5 47.74 48.01 44.14 45.29 63.15 67.59 69.40 69.26
10 26.78 31.95 33.68 30.33 30.31 34.82 35.10 30.59
20 22.85 21.19 23.94 22.14 15.52 19.83 15.97 10.52
40 15.65 15.61 15.24 15.81 8.72 12.66 5.80 7.90
60 11.03 12.91 12.81 12.48 -1.05 3.71 1.79 2.18
80 11.74 11.59 11.17 10.00 -0.65 2.93 4.55 0.87
100 10.64 10.15 10.51 9.64 2.24 2.81 3.62 3.19
Experiment lc Experiment 1d
1 55.72 53.97 50.76 51.05 78.71 74.62 82.76 78.25
5 6.61 14.54 11.34 8.30 24.09 33.36 30.90 28.36
10 4.69 3.99 3.93 3.67 17.53 18.50 19.31 18.89
20 -0.21 3.48 -0.36 3.05 9.24 13.87 12.12 13.92
40 2.59 2.44 -0.58 0.01 9.97 8.81 7.58 7.23
60 -2.52 -0.73 -0.49 -0.80 4.72 6.33 6.39 5.82
80 -0.31 0.88 0.32 -1.20 5.09 5.90 5.54 5.14
100 1.12 0.48 0.19 1.02 6.23 5.79 5.59 6.00
Experiment le Experiment 1f
1 6.79 4.77 6.13 5.08 5.38 2.19 6.08 3.38
5 2.15 2.88 2.51 2.38 -1.07 1.69 1.61 -0.41
10 1.78 1.52 1.82 1.80 -1.36 0.69 0.19 -0.72
20 1.33 1.32 1.05 0.98 -0.46 0.89 0.69 0.48
40 1.11 0.63 1.00 1.34 0.58 0.70 -0.62 0.02
60 0.53 0.64 0.80 0.59 -0.92 -0.34 -0.09 0.28
80 0.80 0.69 0.91 0.58 -0.15 -0.06 -0.61 -0.31
100 0.66 0.53 0.49 0.81 0.27 0.43 0.31 -0.01
Experiment 1lg Experiment 1h
1 40.43 49.38 56.37 51.62 12.42 12.53 13.91 12.75
5 9.21 14.36 13.91 15.81 6.79 6.55 7.01 5.74
10 3.33 4.03 4.17 1.52 4.27 4.82 4.16 4.45
20 -0.72 2.55 2.44 -0.09 3.15 3.33 3.52 3.31
40 1.32 2.00 -1.21 2.75 2.23 2.24 2.37 2.60
60 -1.92 -0.08 -0.58 -0.06 1.86 1.84 1.80 1.69
80 -0.53 0.85 0.19 -0.07 1.75 1.73 1.60 1.58
100 0.97 -0.18 0.40 -0.93 1.47 1.47 1.44 1.50
Experiment 2i Experiment 2j
1 23.96 21.85 26.18 24.06 22.11 26.55 31.78 21.71
5 5.33 8.31 4.56 3.58 2.20 7.04 6.19 2.81
10 3.37 3.63 3.88 0.81 -0.21 2.26 3.15 -0.23
20 0.24 1.85 1.28 0.99 -0.90 2.17 0.85 2.01
40 1.70 1.53 -0.16 0.05 1.47 1.42 -1.32 -0.22
60 -0.83 0.29 0.12 0.60 -1.32 -0.14 -0.48 -0.46
80 0.41 0.25 0.36 -0.06 -0.49 -0.31 -0.87 -0.54
100 0.70 1.29 0.82 0.78 1.06 0.89 0.28 0.47
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TABLE 8: Parameters Used in Numerical Experiments

Parameter (Notation) Experiment 2a Experiment 2b

Number of states (|J]) 5 5
Undesirable state (|U]) 2 2
Number of arms ("jEJ,l) [2 211 1} [2 211 1}
Number of actions (|A|) 5 5
Penalty threshold (m) 2 2
Penalty cost (¢) 20 20
[2.21 6.56 6.73 6.60 1.78] [0.12 9.35 4.27 2.58
4.80 5.88 8.70 7.35 0.43 1.61 9.98 4.66 0.74
Cost matrix (c?gj‘) 2.04 1.97 4.09 8.46 7.51 8.96 3.94 3.49 8.20
2.32 6.80 9.20 7.84 4.61 4.42 0.52 0.91 0.26
l4.98 7.30 2.41 3.65 1.85] 19.88 0.14 4.38 7.17
- . acA
Transition matrix (PjEJ,kGJ)
0.06 0.07 0.35 0.19 0.33 0.28 0.14 0.06 0.32
0.22 0.20 0.32 0.06 0.20 0.21 0.20 0.19 0.32
0 _
Plerkes = 0.23 0.05 0.32 0.09 0.31 0.16 0.32 0.00 0.16
0.15 0.26 0.09 0.26 0.25 0.33 0.03 0.21 0.11
0.04 0.35 0.13 0.23 0.25 10.31 0.14 0.32 0.09
[0.14 0.32 0.08 0.15 0.30] [0.28 0.30 0.15 0.25
0.38 0.12 0.19 0.21 0.10 0.13 0.22 0.17 0.06
1 —
Picykes = 0.08 0.41 0.20 0.01 0.30 0.53 0.35 0.05 0.05
0.63 0.07 0.02 0.19 0.08 0.06 0.34 0.02 0.09
10.03 0.22 0.23 0.28 0.23 10.17 0.13 0.37 0.24
[0.21 0.07 0.17 0.37 0.18 [0.03 0.11 0.41 0.25
0.00 0.25 0.14 0.42 0.18 0.09 0.23 0.19 0.24
2 —
Plcyked = 0.21 0.20 0.22 0.23 0.14 0.05 0.10 0.08 0.37
0.26 0.09 0.11 0.15 0.38 0.15 0.19 0.51 0.01
10.32 0.06 0.26 0.30 0.05] 10.41 0.15 0.18 0.05
[0.07 0.26 0.02 0.48 0.17] [0.28 0.36 0.25 0.06
0.27 0.02 0.22 0.31 0.17 0.26 0.19 0.24 0.20
3 _
Plcgked = 0.14 0.35 0.04 0.04 0.43 0.19 0.06 0.27 0.24
0.08 0.21 0.31 0.09 0.32 0.13 0.17 0.10 0.29
0.24 0.13 0.18 0.23 0.21 10.20 0.37 0.31 0.05
[0.21 0.29 0.09 0.37 0.04] [0.20 0.26 0.32 0.13
0.11 0.12 0.29 0.29 0.18 0.55 0.32 0.03 0.09
4 _ ; ;
Plcrkes = 0.03 0.12 0.04 0.43 0.38 0.21 0.00 0.32 0.28
0.12 0.18 0.28 0.37 0.05 0.19 0.37 0.05 0.25
0.10 0.19 0.26 0.22 0.23 10.44 0.24 0.03 0.22
[0.46 0.14 0.04 0.25 0.11 [0.07 0.32 0.36 0.13
0.20 0.14 0.28 0.08 0.30 0.28 0.19 0.13 0.27
5 _
Plcrkes = 0.25 0.12 0.21 0.24 0.18 0.21 0.22 0.19 0.11
0.24 0.28 0.14 0.07 0.27 0.30 0.06 0.28 0.31
[0.13 0.22 0.11 0.40 0.14 10.26 0.24 0.29 0.18

o o o o o
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TABLE 9: Parameters Used in Numerical Experiments

Parameter (Notation) Experiment 2c Experiment 2d
Number of states (]J]) 5 5
Undesirable state (|U]) 2 2
Number of arms ("jEJ,l) [2 211 1} [2 211 1}
Number of actions (|A|) 5 5
Penalty threshold (m) 2 2
Penalty cost (¢) 20 20
[4.04 0.14 0.87 8.90 0.41] [6.67 1.96 6.18 6.07 2.43]
7.16 5.52 6.79 8.97 4.81 9.69 1.01 4.31 8.80 5.53
Cost matrix (c?gj‘) 0.65 8.00 0.05 7.75 7.56 6.47 4.94 6.80 7.28 2.38
1.02 7.45 6.86 2.25 5.48 6.61 2.61 4.94 7.29 9.52
[8.77 0.69 2.05 5.89 1.40] 19.69 3.12 2.95 0.95 1.07]
- . acA
Transition matrix (PjEJ,kGJ)
0.22 0.30 0.06 0.18 0.25 0.27 0.18 0.21 0.00 0.34
0.14 0.32 0.03 0.27 0.24 0.15 0.28 0.17 0.28 0.12
0 _
Picykes = 0.05 0.30 0.32 0.22 0.11 0.14 0.22 0.27 0.29 0.07
0.17 0.38 0.30 0.02 0.14 0.28 0.15 0.25 0.05 0.27
0.21 0.15 0.11 0.39 0.15] 10.34 0.17 0.22 0.22 0.05]
[0.22 0.01 0.46 0.20 0.11] [0.20 0.31 0.06 0.21 0.22]
0.26 0.13 0.21 0.17 0.24 0.04 0.03 0.36 0.31 0.27
0.09 0.11 0.30 0.15 0.36 0.10 0.14 0.18 0.31 0.27
0.20 0.09 0.22 0.26 0.24 0.23 0.30 0.20 0.12 0.15
0.25 0.02 0.34 0.15 0.25] 10.29 0.20 0.10 0.19 0.22]
[0.14 0.09 0.15 0.20 0.42] [0.07 0.34 0.01 0.19 0.40]
0.10 0.28 0.18 0.18 0.26 0.13 0.10 0.21 0.14 0.41
2 —
Plcyked = 0.16 0.19 0.19 0.13 0.33 0.25 0.01 0.25 0.25 0.23
0.16 0.21 0.26 0.08 0.29 0.15 0.14 0.02 0.36 0.32
0.35 0.02 0.23 0.03 0.37] 10.23 0.20 0.14 0.24 0.19]
[0.22 0.02 0.08 0.32 0.35] [0.24 0.27 0.06 0.32 0.11]
0.16 0.20 0.22 0.20 0.22 0.11 0.28 0.46 0.11 0.03
3 _
Plcgked = 0.28 0.01 0.32 0.09 0.29 0.26 0.29 0.02 0.30 0.12
0.10 0.20 0.21 0.18 0.31 0.04 0.32 0.11 0.36 0.18
[0.31 0.19 0.15 0.12 0.23] 10.13 0.35 0.26 0.23 0.02]
[0.34 0.02 0.25 0.01 0.39] [0.23 0.20 0.29 0.09 0.19]
0.12 0.10 0.09 0.43 0.26 0.06 0.14 0.18 0.28 0.34
4 — E P N
Plcrkes = 0.12 0.19 0.32 0.05 0.31 0.36 0.32 0.07 0.09 0.16
0.20 0.20 0.27 0.06 0.28 0.27 0.00 0.36 0.09 0.27
[0.28 0.02 0.33 0.34 0.03] [0.22 0.31 0.26 0.02 0.19
[0.27 0.32 0.04 0.11 0.26] [0.45 0.08 0.13 0.20 0.13]
0.31 0.08 0.07 0.24 0.30 0.16 0.23 0.19 0.23 0.19
5 _
Plcykes = 0.06 0.29 0.01 0.37 0.28 0.16 0.18 0.32 0.13 0.21
0.24 0.01 0.18 0.22 0.36 0.22 0.16 0.19 0.34 0.09
10.46 0.30 0.06 0.08 0.09 ] 10.25 0.26 0.06 0.22 0.21
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TABLE 10: Parameters Used in Numerical Experiments

Parameter (Notation) Experiment 2e Experiment 2f
Number of states (|J]) 5 5
Undesirable state (|U]) 2 2
Number of arms ("jEJ,l) [2 211 1} [2 211 1}
Number of actions (|A]) 5 5
Penalty threshold (m) 2 2
Penalty cost (¢) 20 20

5.72 7.27 6.88 6.48 2.53 4.29 9.59 3.05 4.71 5.07
0.13 5.83 1.00 1.34 3.69 0.06 3.72 1.92 2.54 4.43
Cost matrix (c?gj‘) 9.12 2.41 7.26 7.87 8.52 5.34 4.68 2.08 6.16 9.94
2.36 0.16 2.85 7.55 4.77 0.47 8.54 9.70 2.63 5.50
[1.39 1.37 7.56 2.38 2.77] |7.49 7.35 7.64 4.38 0.12
- . acA
Transition matrix (PjEJ,kGJ)

0.33 0.18 0.10 0.30 0.09 0.27 0.23 0.23 0.06 0.21
0.30 0.41 0.02 0.15 0.13 0.32 0.06 0.13 0.28 0.21

0 _
Plerkes = 0.27 0.14 0.40 0.19 0.00 0.16 0.10 0.26 0.21 0.28
0.03 0.05 0.32 0.20 0.40 0.11 0.31 0.28 0.25 0.05
0.16 0.38 0.20 0.23 0.03] [0.11 0.20 0.24 0.17 0.28]
[0.01 0.25 0.20 0.30 0.24] [0.37 0.08 0.21 0.24 0.11
0.22 0.01 0.25 0.27 0.26 0.14 0.22 0.32 0.05 0.27

1 —
Picykes = 0.28 0.03 0.31 0.27 0.11 0.34 0.16 0.11 0.22 0.18
0.32 0.12 0.24 0.13 0.20 0.11 0.18 0.01 0.08 0.62
10.32 0.33 0.30 0.03 0.02] |0.35 0.04 0.17 0.26 0.18
[0.23 0.35 0.25 0.02 0.15] [0.30 0.08 0.30 0.20 0.12
0.32 0.21 0.11 0.31 0.05 0.18 0.13 0.42 0.00 0.27

2 —
Plcyked = 0.25 0.27 0.19 0.09 0.20 0.14 0.29 0.05 0.32 0.20
0.27 0.09 0.14 0.29 0.21 0.38 0.14 0.14 0.12 0.23
10.33 0.08 0.05 0.41 0.13] 10.19 0.24 0.23 0.14 0.20]
[0.21 0.03 0.21 0.16 0.39] [0.22 0.15 0.34 0.17 0.12]
0.15 0.12 0.03 0.68 0.01 0.09 0.02 0.31 0.21 0.36

3 _
Plcgked = 0.44 0.00 0.38 0.04 0.13 0.13 0.11 0.12 0.32 0.32
0.17 0.25 0.12 0.19 0.27 0.28 0.37 0.32 0.00 0.02
0.15 0.32 0.02 0.30 0.20] 10.09 0.37 0.07 0.33 0.13
[0.47 0.01 0.11 0.16 0.25] [0.23 0.14 0.04 0.51 0.07]
0.35 0.28 0.24 0.11 0.03 0.58 0.00 0.05 0.30 0.07

4 _ .

Plcrkes = 0.11 0.22 0.29 0.21 0.18 0.12 0.49 0.18 0.16 0.05
0.01 0.20 0.38 0.16 0.25 0.18 0.27 0.02 0.21 0.31
[0.22 0.20 0.25 0.02 0.31] [0.28 0.21 0.22 0.21 0.08]
[0.32 0.25 0.06 0.11 0.26] [0.07 0.13 0.06 0.39 0.34]
0.04 0.22 0.18 0.20 0.36 0.41 0.08 0.33 0.05 0.15

5 _
Plcrkes = 0.21 0.17 0.04 0.39 0.19 0.14 0.10 0.01 0.57 0.18
0.34 0.21 0.02 0.07 0.37 0.34 0.09 0.10 0.19 0.28
10.35 0.05 0.04 0.28 0.28] 10.03 0.27 0.26 0.22 0.23]
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TABLE 11: Parameters Used in Numerical Experiments

Parameter (Notation) Experiment 2g Experiment 2h
Number of states (]J]) 5 5
Undesirable state (|U]) 2 2
Number of arms ("jEJ,l) [2 211 1} [2 211 1}
Number of actions (|A|) 5 5
Penalty threshold (m) 2 2
Penalty cost (¢) 20 20
[8.19 7.64 0.09 9.28 4.89] [1.94 1.53 9.37 6.44 6.84]
3.15 1.35 2.54 5.04 0.75 6.65 5.95 8.55 7.95 4.37
Cost matrix (c?gj‘) 7.55 6.60 8.77 3.58 0.83 4.30 8.26 5.89 7.20 7.25
1.41 8.07 4.19 0.60 5.52 4.34 1.93 4.82 5.35 5.60
[5.50 3.29 0.75 5.95 1.47] |2.72 0.81 7.66 7.52 1.25]
- . acA
Transition matrix (PjEJ,kGJ)
0.25 0.31 0.06 0.06 0.33 0.21 0.12 0.09 0.38 0.20
0.35 0.12 0.34 0.18 0.01 0.02 0.29 0.28 0.12 0.29
0 _
Picykes = 0.01 0.19 0.40 0.25 0.14 0.36 0.22 0.12 0.19 0.10
0.33 0.48 0.02 0.02 0.16 0.14 0.19 0.15 0.14 0.39
0.10 0.23 0.33 0.29 0.04] 10.31 0.26 0.09 0.17 0.18]
[0.05 0.40 0.03 0.27 0.25] [0.18 0.11 0.31 0.24 0.15]
0.20 0.29 0.32 0.12 0.07 0.32 0.23 0.15 0.04 0.26
1 -
Picykes = 0.28 0.30 0.21 0.18 0.03 0.16 0.29 0.24 0.17 0.14
0.28 0.10 0.11 0.19 0.32 0.24 0.20 0.41 0.15 0.00
[0.16 0.16 0.19 0.26 0.22] 10.31 0.23 0.08 0.16 0.22]
[0.24 0.21 0.27 0.21 0.07] [0.19 0.38 0.18 0.07 0.19]
0.26 0.09 0.11 0.00 0.54 0.16 0.29 0.16 0.28 0.11
2 —
Plcyked = 0.21 0.27 0.23 0.27 0.02 0.18 0.05 0.04 0.58 0.15
0.16 0.14 0.17 0.12 0.43 0.02 0.10 0.24 0.32 0.31
[0.10 0.26 0.15 0.39 0.11] 10.16 0.20 0.16 0.23 0.25]
[0.00 0.16 0.44 0.12 0.27] [0.11 0.41 0.34 0.07 0.07]
0.16 0.31 0.16 0.21 0.16 0.02 0.40 0.14 0.41 0.03
3 _
Plcgked = 0.37 0.31 0.09 0.04 0.19 0.28 0.06 0.15 0.41 0.10
0.17 0.19 0.07 0.25 0.32 0.13 0.00 0.30 0.29 0.28
0.20 0.19 0.18 0.20 0.23] 10.21 0.23 0.31 0.05 0.20]
[0.23 0.23 0.21 0.22 0.11] [0.07 0.09 0.10 0.30 0.45]
0.32 0.04 0.27 0.13 0.23 0.20 0.19 0.23 0.17 0.22
4 _ . N
Plcrkes = 0.16 0.30 0.16 0.30 0.09 0.17 0.28 0.12 0.17 0.25
0.19 0.22 0.14 0.13 0.33 0.30 0.24 0.16 0.07 0.23
[0.14 0.08 0.38 0.00 0.40] 10.49 0.10 0.19 0.12 0.10
[0.21 0.03 0.43 0.13 0.19] [0.26 0.02 0.35 0.33 0.04]
0.04 0.06 0.51 0.25 0.15 0.29 0.24 0.18 0.02 0.27
5 _
Plcykes = 0.20 0.04 0.18 0.25 0.33 0.27 0.05 0.05 0.40 0.23
0.36 0.09 0.43 0.01 0.11 0.22 0.21 0.21 0.11 0.25
0.11 0.01 0.47 0.10 0.31] 10.37 0.28 0.02 0.06 0.27]
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TABLE 12: Parameters Used in Numerical Experiments

Parameter (Notation)

Experiment 2i

Experiment 2j
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Penalty cost (¢)
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TABLE 13: Percentage loss for 5 states/5 actions

6 T = 10 T = 30 T = 50 T = 100 T =10 T = 30 T = 50 T = 100
Experiment 2a Experiment 2b
1 138.93 144.36 134.02 120.42 36.92 35.09 34.92 37.08
5 50.40 50.48 52.98 50.52 10.11 9.70 8.03 6.48
10 33.31 40.43 34.59 41.22 3.42 3.92 2.74 6.36
20 21.81 22.29 23.41 19.73 3.76 2.31 2.55 2.35
40 12.36 11.73 12.93 11.33 0.67 1.46 2.23 0.83
60 6.27 7.56 9.79 5.83 1.01 1.92 2.57 0.69
80 7.21 4.22 6.16 3.51 1.81 0.57 1.65 0.50
100 2.41 3.75 3.30 3.17 0.84 0.21 0.52 0.51
Experiment 2c Experiment 2d
1 21.33 26.26 24.67 22.64 35.78 31.53 34.80 31.13
5 4.95 4.28 6.27 4.22 5.80 8.09 7.70 10.53
10 3.71 5.40 1.58 5.35 4.23 6.36 4.44 5.56
20 4.09 3.10 2.62 2.41 3.37 3.43 1.50 2.62
40 1.67 1.23 1.71 0.61 1.03 1.88 2.04 1.24
60 1.61 1.62 1.92 0.50 1.31 2.08 1.00 1.76
80 1.23 0.89 1.07 0.72 0.94 1.49 0.67 0.69
100 1.50 0.98 0.97 0.96 1.79 0.37 0.86 1.50
Experiment 2e Experiment 2f
1 57.35 55.95 56.67 55.44 68.67 70.18 64.63 66.75
5 19.17 18.36 17.27 20.96 19.88 11.11 11.75 21.34
10 12.07 15.89 10.50 12.78 10.56 5.98 5.39 6.20
20 8.92 7.65 5.10 6.16 3.47 2.39 3.43 2.44
40 2.69 4.12 4.73 3.48 1.72 2.04 1.54 1.43
60 3.34 4.11 3.68 4.29 0.96 2.64 2.50 -0.41
80 1.90 1.97 3.92 0.85 2.21 1.04 0.21 0.16
100 3.15 1.40 2.97 3.01 2.15 -0.12 1.30 0.43
Experiment 2g Experiment 2h
1 36.59 41.49 35.41 34.65 8.66 16.20 18.90 17.61
5 13.64 9.95 9.24 9.92 1.11 0.64 3.51 1.52
10 6.59 9.91 4.08 4.16 -0.34 1.25 -1.32 0.10
20 3.51 5.26 2.53 3.19 -0.34 -0.51 -1.66 -0.55
40 2.67 2.57 3.25 5.18 -1.04 0.58 0.02 -0.16
60 2.43 2.75 1.65 1.35 -0.96 0.15 -0.14 0.11
80 1.26 1.75 0.85 1.17 0.53 -0.44 -0.41 -0.44
100 2.39 1.06 2.75 1.61 -0.64 -0.63 0.90 0.38
Experiment 2i Experiment 2j
1 16.31 21.80 21.12 15.75 16.20 19.32 12.11 14.42
5 2.57 1.83 2.04 1.00 4.41 3.52 3.75 2.41
10 1.15 3.17 2.74 3.01 2.99 3.65 3.18 2.88
20 0.12 1.10 -0.25 0.65 1.75 2.66 1.35 2.64
40 -0.02 0.89 0.76 -0.13 0.78 1.05 1.34 1.27
60 0.93 0.40 1.01 0.17 0.70 1.03 1.58 0.66
80 -0.06 0.24 0.00 0.23 0.87 0.70 0.79 1.13
100 0.82 0.42 0.02 -0.20 1.43 0.72 1.02 0.47




