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Projekto tikslas horizontas" kvietimg EIC Pathfinder OPEN

Sprendziama problema

Bepilociai orlaiviai (UAV) ir mobilGs robotai Siandien placiai naudojami stebéjimo, paieskos,
logistikos ir gynybos misijose. Sékmingas misijos jvykdymas priklauso nuo gebeéjimo greitai ir tiksliai
parinkti optimalig skrydzio trajektorijg atsizvelgiant j aplinkg, kliGtis, orlaivio resursus ir dinamiskai
kintanCias saglygas.

Tradiciniai marSruto planavimo algoritmai susiduria su keliais iS8Ukiais: daznai turi spresti kelis
tarpusavyje prieStaraujancius tikslus (pvz., trumpiausia trajektorija prie§ maziausias energijos
sgnaudas) ir blogai veikia sudétingomis aplinkos sglygomis. Siuolaikiniy masiny mokymosi metody
taikymas atveria galimybe kurti sistemas, kurios gali automatiSkai prisitaikyti, mokytis i§ patirties ir
operatyviai reaguoti j pokycius.

Vykdytos veiklos

Projekto metu atlikti Sie tyrimai:

e I8sami moksliniy publikacijy analizé — suformuluotas unifikuotas misijos planavimo proceso
modelis su aiSkia etapy seka ir apribojimy klasifikacija.

e Optimizavimo algoritmy lyginamoji analizé — palyginti tradiciniai (A*, RRT, genetiniai) ir masininio
mokymosi algoritmy (giluminis mokymasis su stiprinimu) taikymo scenarijai.

e Apriboty daugiatiksliy evoliuciniy algoritmy (ADEA) tyrimas — iSsamiai iSnagrinétos trys ADEA
kategorijos, jy privalumai, trdkumai ir taikymo galimybés UAV kontekste.

e Populiacijos ir apribojimy strategijy analizé — suformuluotos rekomendacijos efektyviam
algoritmy pritaikymui realioms sglygoms.

¢ Imitacinis modeliavimas — metodika iSbandyta su UAV spieciy trajektorijy formavimo modeliais.
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Tarptautiniy partneriy paieSka — uzmegzti rySiai su Vigo universitetu (Universidad de Vigo,
Ispanija) ir Porto universiteto ISAP padaliniu (Portugalija) dalyvavimui ,Europos horizontas"
programoije.

Pasiekti rezultatai

Vykdant projekto veiklas pasiekti Sie pagrindiniai rezultatai:

Patikrinta MTEP idéja — nustatyta, kad masSininio mokymosi metodai leidzia automatizuoti UAV
misijos planavima ir prisitaikyti prie kintanciy salygy.

Sukurta iSsami metodika, integruojanti misijos tiksly, apribojimy ir algoritmy parinkimo principus.
Nustatyta, kad ADEA algoritmai efektyviai sprendzia daugiatiksius optimizavimo uzdavinius,
surandant Pareto optimalius sprendimus.

Imitaciniai modeliai patvirtino metodikos veiksmingumg — sukurtos prielaidos integracijai j realias
UAV valdymo sistemas.

Parengtas mokslinis pagrindas ir suformuotas konsorciumas paraiSkai pagal programos
»Europos horizontas" EIC Pathfinder OPEN kvietima.

Planuojamas poveikis

Projekto metu sukurtas mokslinis pagrindas ir tarptautiniai rySiai sudarys salygas pateikti
konkurencingg paraiSkg programos ,Europos horizontas" kvietimui. Sékmingas tarptautinis
projektas leis sukurti inovatyvig UAV misijos planavimo sistemg su dirbtinio intelekto galimybémis —
turinCig tiesiogine reikSme gynybos, logistikos, paieskos ir gelbéjimo srityse.
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