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Ataskaitinis studijy pusmetis

Vilniaus
universitetas

Fundamentalieji

informatikos ir Fundamentalieji informatikos

Egzaminai informatikos ir informatikos inzinerijos
inzinerijos moksly moksly metodai, 2024 sausis
metodai

Dalyvavimas konferencijose -

M.Briliauskas, Learning
Stabilization Control of
Quadrotor in Near-Ground
Setting Using Reinforcement
Learning, 2024, doi:
10.5755/j01.itc.53.1.35135

Publikacijos -

ISlaikyta

ISspausdinta recenzuojamame
zurnale “Information Technology
and Control” su cituojamumo
rodikliu



Vilniaus

Moksliniy tyrimy ir disertacijos rengimo etapai universitetas

2.1. Tyrimo metodikos sudarymas: 2023 m. spalio mén. — 2024 m. vasario mén. 1. Pataisytas ir priimtas straipsnis

1. Problemy, kylan¢iy i$ tikslo, suformulavimas recenzuojamame “Information Technology
busimiems eksperimentiniams ir analitiniams and Control” Zurnale su cituojamumo
tyrimams. rodikliu.

2. Uzdaviniy skirty nustatytoms problemoms
spresti apra§ymas.

3. Tinkamos tyrimo metodikos parinkimas
iSkeltiems uzdaviniams spresti.

4. Teorinio ir empirinio tyrimy suplanavimas
pagal pasirinkta metodika.

2.2. Teorinis tyrimas: 2024 m. kovo mén. — 2024 m. geguzés mén.
1. Vienalaikés lokalizacijos ir zemélapio

sudarymo metody analizé ir tyrimas.

2. Navigacijos metody analizé ir tyrimas.

3. Autonominio vietovés i§zvalgymo metody

analizé ir tyrimas.

2.3. Empirinis tyrimas: 2024 m. birzelio mén. — 2024 m. rugséjo mén.
1. Skirtingy algoritmy palyginimas.



Vilniaus

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 panaudojant
skatinamajj mokymg 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 ir panaudojant is
sensoriy gautg informacijg sudaryti aplinkos
zemélapj:

1. Nuskaitoma sensoriy informacija;

2. )vertinamas judesio modelis;

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

4. Papildomas aplinkos zemélapis.

Vilniaus
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Vilniaus

ACtlve S LAM universitetas

Active SLAM = SLAM + automatinis kito navigacijos tikslo parinkimas. @ ‘@
POMDP problema. S //s ;61254/635
k
]

<

1

Duota: drono ir orientyry pozicijos. F / A /
o 0 o 1

Active SLAM: C -

1. navigacijos tiksly-kandidaty parinkimas;

2. navigacijos tiksly-kandidaty jvertinimas;

3.  navigacijos tikslo atrinkimas;

4. navigacija su SLAM.
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.




. Vilniaus
Vilniaus universitetas

universitetas

Atlikta: drono stabilizavimas su DRL



Vilniaus

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

e Dalyko “Masininis mokymas” namy darbo tesinys;
e Publikuotas straipsnis zurnale “Information
Technology and Control” (Q3)

e Eksperimentas:
o pradiné orlaivio pozicija - arti Zemés (0.1m);
o stabilizavimo tikslas - taskas 1m aukstyje;

o pasiulytas metodas lyginamas su pradiniu (angl. baseline).

e Pasillytas metodas susideda is:
o savalaikio uzduoties nutraukimo;
o naujos apdovanojimo (angl. reward) funkcijos.



mean Euclidean distance, m

Vilniaus

Mazo bepiloCio orlaivio stabilizavimas mazame universitetas
aukstyje panaudojant skatinamajj mokyma (2)
Rezultatai:
o Naudojant pradinj metoda orlaivis nestabilizuojamas:
m neskrenda, krenta arba nuskrenda toli.
o Naudojant pasillytg metodg orlaivis pakyla iki nurodyto tasko ir stabilizuojasi.



Mazo bepiloCio orlaivio stabilizavimas mazame aukstyje
panaudojant skatinamagjj mokyma (3)

Pradiné pozicija: [rand(-1, 1), rand(-1,1), 0.1]
Stabilizacijos taskas: [0, 0, 1.0]

AtS|t|kt|ne lvestls Pastowou 1vest|s [0.1 ,0.1 ,0.1 ,0-1] PPO su paS|uIyta grazos funkcua
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Vilniaus

Kito pusmecio planas universitetas

Tyrimas (pagal studijy plang):

1. Teorinis tyrimas
a. Lokalizacijos ir zemélapio sudarymo metody analizeé ir tyrimas.
b.  Navigacijos metody analizé ir tyrimas.
c. Autonominio vietoves iSZvalgymo metody analizé ir tyrimas.

2. Empirinis tyrimas
a. Algoritmy palyginimas.
Egzaminai:
e Gilieji neuroniniai tinklai (pagal studijy plang).
Konferencijos:

e ECML PKDD 2024
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Uzduotis: tasky debesies segmentavimas
su DNN
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Tyrimas dalykui “Gilieji neuroniniai tinklai” universitetas

e Dalyko vadovas: prof. dr. Povilas Treigys
e Tema: “Statiniy/dinaminiy objekty segmentavimas 3D
tasky debesyse giliaisiais neuroniniais tinklais”
e Uzdaviniai:
o apzvelgti literatlra;
o pasirinkti algoritma;
o jijgyvendinti;
o i8tirti tikslumg statinéms/dinaminés kliGtims atpazinti (pvz.
sienos, ir patalpoje judantys objektai).

* Aurora M. et al., Mapping the Static Parts of Dynamic Scenes from 3D LiDAR Point Clouds Exploiting Ground Segmentation,
Proceedings of 2021 European Conference on Mobile Robots (ECMR), 2021.
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Uzduotis: zvalgymas su DRL



Neural Active SLAM *

e Pirmasis hierarchinis 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 (¢))
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/, Actor Network

j';i‘ Vilniaus
Tyrimas disertacijos tema =l IO e univershtatas
Past ent wt?iﬁ O/ \

e Hierarchinis skatinamasis mokymas e LS\, e

o lokali strategija - navigacija mg N 3O

o  globali strategija - aktyvusis SLAM O@ Yo B
e Asimetrinis aktoriaus-kritiko karkasas g0

o  aktorius naudoja sensoriaus informacijg Simetrinis A2C*

o  kritikas naudoja sensoriaus ir ground-truth informacijg

Diskreti veiksmy erdve
‘WG

[ ]

[ ] Mokymas PPO iﬁi_.sm» 4xi 3:3 3x3 750 756 756 128

e Tadky debesis iSgaunamas klasikiniais metodais - EH -
. . . . . . . = w’[:—_ 256 256 128 64

e Jjungiami papildomi metodai, pvz.: loop-closure — ol

[ ]

Testavimas: Gibson, MP3D duomeny rinkiniai _ .
Asimetrinis A2C**

* Kang, J.; Chung, K. HTTP Adaptive Streaming Framework with Online Reinforcement Learning. Appl. Sci. 2022, 12, 7423, doi:
10.3390/app12157423

**A. Devo, J. Mao, G. Costante and G. Loianno, "Autonomous Single-Image Drone Exploration With Deep Reinforcement Learning
and Mixed Reality," in IEEE Robotics and Automation Letters, vol. 7, no. 2, pp. 5031-5038, April 2022, doi:
10.1109/LRA.2022.3154019
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