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StUdqu planaS universitetas

m Dalyvavimas konferencijose Publikacijos
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Ataskaitinis studijy pusmetis universitetas

Egzaminai

Dalyvavimas konferencijose

Publikacijos

Informatikos ir informatikos
inzinerijos tyrimo metodai ir

Informatikos ir informatikos inZinerijos tyrimo

metodai ir metodika, 2023 birzelis ISlaikyta
Kompiuterininky dienos — 2023, pranesimas tema
“Kvadrotoriaus stabilizavimo valdymo mokymas PraneSimas nacionalinéje
arti Zemés naudojant skatinamajj mokyma”, konferencijoje (i$ Il mety)
Kaunas, 2023 rugséjis
M.Briliauskas, Learning Stabilization Control of Priimta j recenzuojamag Zurnalg
Quadrotor in Near-Ground Setting Using “Information Technology and

Reinforcement Learning, 2023 Control” su cituojamumo rodikliu
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Moksliniy tyrimy ir disertacijos rengimo etapai universitetas

Moksliniy tyrimy disertacijos tema

apzvalga ir analizé (Lietuvoje ir uzsienyje):

1. Disertacijos tyrimo objekto
detalizavimas.

2. Autonominio nezinomy patalpy
iSZvalgymo panaudojant bepilo€ius
orlaivius metody apzvalga.

3. Metody apzvalgos apibendrinimas ir
pateikimas disertacijos analitinés dalies
aprasyme.

4. Tyrimo tiksly suformulavimas.

2022 m. spalio mén. — 2023 m. vasario mén.

2023 m. kovo mén. — 2023 m. rugséjo men.

1) Atlikta moksliniy tyrimy disertacijos tema
apzvalga ir parengtas bei pristatytas
plakatas DAMSS'’13 konferencijoje.

2) Atlikta moksliniy tyrimy apzvalga
panaudojant skatinamajj mokyma Active
SLAM uzduodiai spresti.

3) Dalyko “Masininis mokymas” antram namy
darbui sékmingai atliktas drono
pozicionavimas ir stabilizavimas
simuliacinéje aplinkoje panaudojant
skatinamajj mokyma.

4) Detalizuotas disertacijos tyrimo objektas.

1) ParaSytas straipsnis ir priimtas
recenzuojamame “Information Technology
and Control” Zurnale su cituojamumo
rodikliu.

2) Skaitomas praneSimas KoDi23
konferencijoje Lietuvoje.

3) Suformuluoti disertacijos tyrimo tikslai.
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Tyrimo objektas, tikslas ir uzdaviniai universitetas

Objektas:

e autonominio nezinomos patalpy aplinkos-terpés iSzvalgymo algoritmai maziems bepiloCiams
orlaiviams panaudojant skatinamajj mokyma.

Tikslas:

e sukurti efektyvy algoritmg autonominiam nezinomos patalpy aplinkos-terpés iSzvalgymui skirtg
maziems bepiloCiams orlaiviams panaudojant skatinamajj mokyma.

Uzdaviniai:

e paZzangiausiy autonominio nezinomos patalpy aplinkos-terpés iSzvalgymo algoritmy skirty maziems
bepiloCiams orlaiviams panaudojant skatinamajj mokyma apzvalga ir palyginimas;

e skatinamojo mokymo taikymas mazo bepiloCio orlaivio stabilizavimui mazame aukstyje;

pazangiausio algoritmo modifikavimas sukuriant naujg algoritma;

e sukurto algoritmo palyginimas su pazZangiausiu algoritmu.



SLAM

Angl. Simultaneous Localization and Mapping

Tikslas - robotui judant erdvéje panaudojant is
sensoriy gautg informacijg sudaryti aplinkos
zemélap.

1.  SLAM algoritmu skaiCiuojama:

a. roboto ir orientyry santykinés pozicijos.

2. Pozicijos skaiCiuojamos panaudojant:
a. judesio modelj;
b. sensoriy matavimo modelis.

3. Pozicijy filtravimas:
a. KF, EKF, daleliy filtrai.
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ACtlve S LAM universitetas

POMDP problema. S

Active SLAM = SLAM + automatinis kito navigacijos tikslo parinkimas.
o o>
% 7

0
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Duota: drono ir orientyry pozicijy tikimybeés. A

A A
0, 0 0, 1 ' 2
Active SLAM:

e navigacijos tiksly-kandidaty parinkimas;
e navigacijos tiksly-kandidaty jvertinimas;
e atrinkimas ir navigacija su SLAM.

IKi:

e Zemélapio neapibréztumas (uncertainty) zemiau uzsibréztos ribos;
e baigiasi uzduodiai skirtas laikas (t > T).

ISZzvalgymo-eksploatacijos (angl. exploration-exploitation) problema.
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Klasikinis vaizdinio signalo apdorojimas universitetas

Jvestis - nuotraukos.
Tikslas: pasiversti j tasky zemelapj.

Fotogrametrija. Duota: vaizdy seka.

e tasky-pozymiy radimas;
e tasSky-pozymiy tapatinimas;
e rekonstrukcija.

* https://doi.org/10.3390/rs13050989



Skatinamasis mokymas

Drono sgveika su aplinka:

slate

e Sensoriaus signalo gavimas.
e lteruojama:

Vilniaus
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™ Agent ||
reward
R
R, (
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o veiksmo pasirinkimas ir atlikimas pagal SM strategijg (policy);

o apdovanojimo (reward) ir kito signalo gavimas;
o SM strategijos koregavimas pagal apdovanojima.

e Iki:

o sukauptasis apdovanojimas epizodui tenkina uzsibréztg salyga.

* https://www.novatec-gmbh.de/en/blog/introduction-to-q-learning/

*
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Neural Active SLAM *

e pazangiausias RL SLAM algoritmas;

e (globali ir lokali strategija;
e 2D zemélapis.

Neural SLAM

(fspam)

Local Policy
(ﬂ'/ )

* https://doi.org/10.48550/arXiv.2004.05155

Global Policy
(ﬂ( ,')

Long-term
goal (¢))

Vilniaus
universitetas



Vilniaus

Mazo bepiloCio orlaivio stabilizavimas mazame universitetas
aukstyje panaudojant skatinamagj; mokyma (1)

e Straipsnis “Learning Stabilization Control of Quadrotor in

Near-Ground Setting Using Reinforcement Learning”
o Dalyko “Mas8ininis mokymas” namy darbo tesinys;
o Priimtas “Information Technology & Control”.

e Eksperimentas:
o Pradiné orlaivio pozicija - nuo Zzemés arba arti Zemés (0.1m);
o  Stabilizavimo taskas - 1m aukstyje.
o Pasiulytas metodas lyginamas su pradiniu (angl. baseline)
algoritmu;

o  Gym-pybullet-drones simuliaciné aplinka, stable-baselines3 SM
algoritmai.
e Pasillytas metodas susideda is:

o  Ankstyvo uzduoties nutraukimo;
o Naujos apdovanojimo (angl. reward) funkcijos.
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Mazo bepiloCio orlaivio stabilizavimas mazame universitetas
aukstyje panaudojant skatinamagj; mokyma (2)

e Rezultatai:
o Naudojant pradinj (angl. baseline) metodg orlaivis neskrenda, krenta.
m Problema: apdovanojimo funkcija pagrjsta tik atstumu iki tikslo tasko.
o Naudojant pasillytg metodg orlaivis pakyla iki nurodyto tasko ir stabilizuojasi.
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Kito pusmecio planas universitetas

Tyrimas:

1. Metody apzvalgos apibendrinimas ir pateikimas disertacijos analitinés dalies
aprasyme (iS 2022/2023 mokslo mety antro pusmecio).
2. Tyrimo metodikos sudarymas:

2.1. Problemy, kylanciy i$ tikslo, suformulavimas busimiems eksperimentiniams ir analitiniams tyrimams.
2.2. Uzdaviniy skirty nustatytoms problemoms spresti aprasymas.
2.3. Tinkamos tyrimo metodikos parinkimas iSkeltiems uzdaviniams spresti.
2.4. Teorinio ir empirinio tyrimy suplanavimas pagal pasirinktg metodika.
Egzaminai:

e Informatikos ir informatikos inZinerijos tyrimo metodai ir metodika (pagal studijy
plang).
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