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	개요
	(내용없음)
	(내용없음)
	1) 에이전트(Agent): UAV가 에이전트로서 환경과 상호작용한다.
	2) 상태(State): UAV는 각 시간 스텝마다 자신의 배터리 잔량 및 위치 정보를 알고, IoT 디바이스 및 중앙 무선 충전소의 위치를 상태 정보로 안다고 가정한다. 이때 UAV는 고정된 IoT 디바이스와 중앙 무선 충전소의 위치 정보만 알고 있고, IoT 디바이스의 배터리 정보는 모른다.
	3) 행동(Action): UAV는 매시간 스텝마다 셀 크기인 d만큼 동,서,남,북 방향으로 움직이며 일정 크기의 비행 에너지를 소모한다. UAV가 비행 후 해당 위치에서 IoT 디바이스와 연결되면, UAV는 무선 에너지 전송 및 데이터 수집을 수행하고 무선 충전 에너지를 소모한다. 또한 UAV가 비행 후 중앙 무선 충전소에 연결되면, UAV는 자신의 배터리의 일정 비율을 충전한다. 이때 UAV는 모든 시간 스텝 동안 자신과 IoT 디바이스의 배터리 잔량이 일정 이상 유지하도록 행동한다.
	4) 보상(Reward): 우리는 보상을 세 가지 경우로 나눠 정의한다. 첫째, UAV의 위치가 IoT 디바이스 위치와 동일한 경우 임의의 크기의 양의 보상을 받는다. 둘째, UAV의 위치가 중앙 무선 충전소 위치와 동일한 경우에도 임의의 크기의 양의 보상을 받는다. 마지막으로, UAV의 배터리가 방전된 경우는 음의 크기의 페널티를 받는다. 이렇게 설정함으로써 UAV는 에너지 제약을 만족하면서 IoT 디바이스에게 에너지를 전송하고 데이터를 수집하도록 행동을 유도한다.





