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Tyrimo objektas

Dirbtinio Intelekto metody taikymas laivybos
modeliavimui Ir sumaniajal laivybos valdymo
sistemal, kurios pagrindiné paskirtis - uztikrinti
saugig laivyba.



Tyrimo objektas
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Tyrimo tikslas

TeoriSkai 1Stirti  Ir sumodeliuotl, sumaniaja

sauglos laivybos valdymo sistema,
suformuluojant teorines prielaidas navigaciniy
duomeny panaudojimul tarp laivyboje

dalyvaujanciy pusiy.
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Mokslinio tyrimo uzdaviniai

» AnalitiSkai apzvelgti laivyboje naudojamus navigaciniy
duomeny perdavimo biidus, esamas sistemas, suteikiancius
galimybe Integruotis j bendrg laivybos sistema,

e Sukurti naujus bidus, leisian¢ius spresti saugy didelés
apimties duomeny apsikeitima tarp laivy;

« Sukurti sumanigja navigacing valdymo sistema, kuri gebéty
jvertinti Ir uztikrinti saugia laivyba,

« Sukurti modelius, kuriuose tiriamos sukurtos iSmaniosios

navigacinés valdymo sistemos veikimo kokybé bei greitaveika,
esant didelés apimties duomeny Srautuli;

« Optimizuoti laivybos srautg, remiantis sumanigjg navigacine
sistema, atsizvelgiant ] navigacinius duomenis, galimus

marSrutus bel gabenamy kroviniy pobiids.
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Problema

« D¢l augancio laivybos poreikio apsikeisti
duomenimis, esamos technologijos neuztikrina
pakankamo duomeny srauto.

 Saugios laivybos uztikrinimui yra itin svarbus
laivybos srauty steb&jimas Ir prognozavimas.

 Lalvybos intensyvumul Ir naujy technologiju
pritaikymui laivyboje neuztenka vien esamy
laivybos stebéjimo priemoniy.



Problema

kiekius informacijos, kuriais biitina pasidalinti.

 Pagrindinis kylantis klausimas: kaip uztikrinti
savalaiky aktualiy duomeny apsikeitimg tarp
laivybos dalyviy realiu laiku?
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Problema

\SIU,O metu Si sritis néra pakankamai istirta, neiSspresta
daugelis tiek fundamentinio, tiek Ir inzinerinio
pobudzio problemuy.

« Kita vertus, ji atveria wvisiSkai naujas galimybes
laivybos saugumui uztikrinti. Taip pat Siy metody
pritalkymas gali padéti efektyviau organizuoti
logistikos procesus.
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Prognozuojami rezultatai

Kompiuteriniai sumaniosios laivybos valdymo
sistemos modelial Ir algoritmal, uztikrinantys
saugig laivyba.
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Ataskaitiniy mety (2015-2016)
darbo planas (1)
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Isertacijos rengimas:
Moksliniy tyrimy disertacijos tema apzvalga ir analizé (Lietuvoje ir

uzsienyje):

1. Atlikti saugios laivybos uztikrinimo metody apzvalga;
2. Nustatytos (identifikuotos) mokslinés problemos, susijusios su

dirbtinio intelekto metody taikymu saugios laivybos uztikrinimui.

ISlaikyti egzaminai:
,Informatikos Ir Informatikos inzinerijos tyrimo metodai ir

1.
metodika®;
2. ,Lygiagretieji ir paskirstytieji skaic¢iavimai‘;

3. ,,Daugiamaciy duomeny vizualizavimo metodai“.
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PranesSimai konferencijose

PranesSimai tarptautinése mokslinése
konferencijose:

1. Daranda A., Andziulis A., Jakovlev S. "Fake
Vessels 1dentification In the AIS", Transport
Means 2015 Proceedings, 248-252 p.

2. A. Daranda. 2016. Neural Network Approach
to Predict Marine Traffic, 12th International
Baltic Conference on DB and IS (DB&I1S2016),

483-495.



Kity mety darbo planas (1)

 [Slaikyti egzaming — ,,Duomeny analizes
strategijos Ir sprendimy priémimas‘.

 Patobulinti tyrimo objekto, tiksly, uzdaviniy,
metodikos Ir rezultaty aprasa.



Kity mety darbo planas (2)

Mokslinio tyrimo vykdymas:

1. Tyrimo metodikos sudarymas:

1.1. Tinkamos tyrimo metodikos iskeltam uzdaviniui
spresti parinkimas;

1.2. Teorinio ir empirinio tyrimy suplanavimas pagal
pasirinktg metodika.
Teorinis tyrimas:

1. Dirbtinio intelekto metody panaudojimo saugiali
laivybal uztikrinti tyrimas;

2. Saugios laivybos uztikrinimo metody, grindziamy
dirbtiniu intelektu, kiirimas.



2016-2017 metais
numatomos mokslinés veiklos planas

Numatomi praneSimai seminaruose Ir
konferencijose:

* PraneSimas tarptautin¢je mokslin¢je
Konferencijoje;

* PraneSimas Lietuvos mokslinéje konferencijoje;

Mokslinés publikacijos:
* Publikacija  recenzuojamuose  periodiniuose
testintuose mokslo leidiniuose
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DBSCAN algoritmas
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Neuroninis tinklas skirtas
prognozuoti laivy marsrutus
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[Laivo marSruto prognozavimo
modelis
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Rezultatal (1)
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Rezultatai (2)
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