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Vilniaus

Stud”q p|anas universitetas
Studijy Egzaminai Dalyvavimas Publikacijos
metai konferencijose

Tarptautinése | Nacionalinése Su citav. rodikliu Be citav. rodiklio

Planas |Jvykdyta
Planas | Jvykd. | Planas | |vykd. | Planas | Jvykd. | Buklé |Planas | Jvykd. |Buklé

| (2022/2023) 1 2 0 0 1 2 0 0
Il (2023/2024) | 2 2 0 0 1 0 0 1 [sspaustina
Il (2024/2025) | 1 0 i 1 0 0 1 0
IV (2025/2026) 1 | jteikta 1 0

IS viso: 4 4 2 1 2 2 2 1
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Ataskaitiniy mety darbo planas ir jo jvykdymas universitetas

Dalyvavimas konferencijose 2025/2026

Planas Jvykdyta Konferencijos tipas

1 0 (jteikta). ICNCE 2026, Aacheno
universitetas  Vokietijoje,
birzelio 28 - liepos 2d.

Publikacijos (su citavimo rodikliu) 2025/2026

Planas Jvykdyta Zurnalas

1 0 (rezultatai gauti, ruoSiama).




Doktorantlros studijy pasiekimai

Dalyvavimas tarptautinése konferencijose

Aprasas

1. [Briliauskas M., Autonomous Exploration of 3D Indoor Environment by UAVs Using
Deep Reinforcement Learning, PhD Forum, ECML PKDD ‘24, 2024 m. rugsejo 9-13 d.,
Vilnius.

Publikacijos (su citavimo rodikliu)

Bibliografinis aprasas Buklé

1. [Briliauskas, Mantas. Learning stabilization control of [ Publikuota.

quadrotor in near-ground setting using reinforcement | ISspausdinta: 2024-03-22.
learning, Information technology and control. Kaunas
: Technologija. ISSN 1392-124X. elSSN 2335-884X.
2024, wvol. 53, no. 1, p. 237-242. DOIL:
10.5755/j01.itc.53.1.35135.
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Moksliniy tyrimy ir disertacijos rengimo etapai universitetas

3: Atskiry daktaro disertacijos 2025 m. rugséjo men. — | 1. Empirinio tyrimo
daliy (tyrimo metodikos, 2026 m. kovo men. apibendrinimas.
rezultaty, ginamy teiginiy, 2. Rezultaty apibendrinimas,
iSvady, ir kt.) parengimas: esminiy rezultaty iSskyrimas.
1. Tiksly, uZdaviniy, tyrimo 3. Tiksly, uZdaviniy, tyrimo
metodikos, ginamyjy teiginiy metodikos, ginamyjy teiginiy
patikslinimas. patikslinimas.
2. Analitinés disertacijos dalies
parengimas.
3. Teorinés disertacijos dalies 2026 m. kovo meén. —
parengimas. 2026 m. geguzeés men.
4. Eksperimentinés disertacijos
dalies parengimas.
5. Bendryjy iSvady formulavimas.
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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 pazangiausiy autonominio nezinomos patalpy aplinkos-terpés iSzvalgymo algoritmy 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 - sudaryti aplinkos zemélapj ir nustatyti
roboto lokacijg jame, robotui judant nezinomoje
erdveje:

1. priimama sensoriy informacija;
2. |vertinamas judesio modelis;

3. atliekamas pozicijos filtravimas:
a. KF, EKF, daleliy filtrai (particle filters);

4. atnaujinamas aplinkos zeméelapis.
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D PVO universitetas

Deep Patch Visual Odometry *
Ypatybeés:

automatinis pozymiy iSskyrimas ir tapatinimas panaudojant NN;
globali optimizacija paremtas faktoriy grafais;
skai¢iavimai atliekami GPU;

atsparus staigiems judesiams;

15 FPS.

**

* Lipson et al., Deep Patch Visual SLAM, European Conference on Computer Vision, 2024.
** https://github.com/princeton-vI/DPVO
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ACtlve S LAM universitetas

SLAM + automatinis tinklo parinkimas ir navigacija.
O o>
/" 7

Duota: drono ir orientyry pozicijos. Sp
Active SLAM: A, \l/ A, A, <
0, 0, '
1.  tiksly-kandidaty parinkimas;
2. tiksly-kandidaty jvertinimas;
3. tikslo parinkimas;
4. planavimas ir navigacija.
IKi:
1. iSzvalgyta apibrézta aplinkos dalis;
2. Zemélapio neapibréztumas (uncertainty) zemiau uzsibréztos ribos;
3. baigiasi uzduodiai skirtas laikas (t > T).

ISZvalgymo-eksploatacijos (angl. exploration-exploitation) problema.
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Duomeny rinkiniu pagrjstas RL universitetas

Angl. offline RL

1. Duomeny rinkinio paruosimas 2. a strategijos mokymas
vykdant strategija B Duota: D,
Rastiia=argmax E__G
Simuliuojant ir vykdant strategijg [3: Sutikslu:E__ G> E, g G
D[3 ={r}. Mokymas - be simuliacijos

T.={Sy, @y, s Sys Ayreees A 4s Tgs Sty
a, ~ B(sy)
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Apdovanojimo funkcija pagal retojo tasky debesies universitetas
registracijg

Duota: P_ |, P

src’ gt

*/**

POINT CLOUD
1

Apskaitiuoti: argmax T score(T P, P ).

Treg - homogeniné transformacijos matrica.

Score (coverage, precision).

Pasiulytas pilnas ir sutrumpintas metodai reto tasky debesies registracijai:

1. DPVO asiy atstatymas;

2. ISskirCiy pasalinimas;

3. Centravimas;

4. Pirminis mastelio keitimas;
5. ICP**,

6. CPD***.

Sutrumpintas metodas - perpanaudojant Treg 1)
* https://www.thinkautonomous.ai/blog/point-cloud-registration/

** https://link.springer.com/article/10.1007/BF01427149

*** https://arxiv.org/abs/0905.2635
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Modeliu-Grjstas Skatinamasis Mokymas universitetas
1. RL aplinkos modeliavimas 2. Planavimas latentinéje erdveéje
1) ISmokstamas pasaulio modelis 1) leSkoma trajektorija su didziausia numatoma
latentinéje erdvéje: graza.
oz =enc(s), 2) “Slenkancio horizonto” metodas:
o z,,=dyn(z, a); o jvykdomas tik pirmasis veiksmas.
o I, =rew(z,a,z,,)

2) Maziau tikry sgveiky su aplinka.

* https://arxiv.org/abs/1707.06347
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Rezu Itatal universitetas

Duomeny rinkinys: 4468-34662 zingsniai per aplinkg
Pagerinimas:
nuo +12.8% iki +62.9%, vid. +22.7% per visas testuotas aplinkas

Environment



Vilniaus

2025/2026 Il pusmecio planas universitetas

1. Rezultaty publikavimas zZurnale turinCiame impact factor.
2. Rezultaty pristatymas konferencijoje.
3. Disertacijos parengimas.



ACIU uz démes;.



