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Wyniki w skrocie

Nowe algorytmy umozliwiajace korzystanie z
adaptacyjnych autonomicznych pojazdow
podwodnych

Skupiajac sie na algorytmach uczenia ze wzmocnieniem, naukowcy rozwijajg
mozliwosci wykorzystania adaptacyjnych autonomicznych pojazdéw podwodnych do
obserwacji fauny morskiej.
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ZMIANA KLIMATU |
SRODOWISKO

Ekosystemom podwodnym zagrazajg zmiany
klimatu, zanieczyszczenia i nadmierna
eksploatacja, a takze inne czynniki
srodowiskowe. ,Jednym ze wspolnych celdw,
do ktérych dazy Europa, jest ochrona zdrowia i
roznorodnosci biologicznej sSrodowisk
morskich”, méwi lvan Masmitja (4, badacz z
Institut de Ciéncies del Mar (4 (ICM-CSIC).
»Aby jednak mozna byto chroni¢ i zachowac te
niezwykle wazne ekosystemy, potrzeba
zupetnie nowych, przetomowych podejs¢”.

© Jesper/stock.adobe.com

Jedno z takich podej$¢ polega na wykorzystaniu adaptacyjnych autonomicznych
pojazddw podwodnych (AUV), czyli swego rodzaju podwodnych drondw.

Jak ttumaczy Masmitji, AUV maja potencjat, by umozliwi¢ naukowcom prowadzenie
przetomowych badan srodowisk morskich oraz gromadzenie danych na temat
szerokiego wachlarza czynnikdéw srodowiskowych. ,Szkoput w tym, ze bardzo trudno
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jest lokalizowac i Sledzi¢ podwodne obiekty, a juz zwtaszcza organizmy morskie”,
wyjasnia.

Korzystajac ze wsparcia finansowanego przez UE projektu AlforUTracking (4,
naukowcy z ICM-CSIC starajg sie rozwigzac ten problem przy pomocy algorytméw
opartych na uczeniu maszynowym.

,Rezultaty tych prac powinny znalez¢ zastosowanie w Sledzeniu zwierzgt morskich
przez pojazdy autonomiczne, a projekt bezposrednio wpisuje sie w realizacje celow

Joan Navarro [4, kolejny badacz z ICM-CSIC, ktdry uczestniczyt w projekcie.

Realizacje projektu umozliwito wsparcie w ramach dziatania ,Maria Sktodowska-
Curie” (4.

Zastosowanie uczenia ze wzmochieniem do sledzenia
podwodnych celow

Technika, na ktorej wykorzystaniu opiera sie projekt, jest uczenie ze wzmocnieniem.
,Uczenie ze wzmocnieniem to specyficzna gataz uczenia maszynowego, ktéra ma na
celu optymalizacje sterowania poprzez analize sposobdw, w jaki inteligentny agent
powinien dziata¢ w dynamicznym srodowisku, aby osiggnaé pozadany rezultat”,
ttumaczy Navarro.

W przypadku omawianego projektu uczenie ze wzmocnieniem ma pomoc AUV
znalez¢ optymalng droge do $ledzenia podwodnych celdw jedynie przy uzyciu
informacji o odlegtosci. Ale tak jak w przypadku wielu projektéw badawczych,
realizacja tej koncepcji okazuje sie bardzo trudna w praktyce.

,Jednym z gtdwnych wyzwan, przed ktérymi staneliSmy, byto wykorzystanie
algorytmow uczenia ze wzmocnieniem w istniejgcych AUV, z ktérych wiele nie miato
wystarczajgco mocnego procesora, aby obstuzy¢ niezbedne oprogramowanie”,
méwi Masmitja. ,MusieliSmy w zwigzku z tym opracowac sie¢ uczenia ze
wzmochieniem od zera przy uzyciu podstawowych notacji matematycznych”.

Uczenie maszynowe pomaga w lokalizacji celow

Po napisaniu i zainstalowaniu oprogramowania uczenia ze wzmochieniem nadszedt
czas na przetestowanie rozwigzania AlforUTracking. W tym celu zesp6t udat sie do
Kalifornii.

Po umieszczeniu AUV z funkcjg uczenia ze wzmocnieniem w Zatoce Monterey
naukowcy $ledzili go z todzi przez kilka godzin i na dystansie ponad 2,5 kilometra.
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,Wykazalismy po raz pierwszy w historii, ze algorytmy uczenia ze wzmocnieniem
mogg by¢ szkolone i wykorzystywane do rozwigzywania najwazniejszych problemdéw
dotyczacych misji podwodnych, takich jak lokalizacja celéw”, méwi Navarro.

Wykorzystanie algorytmow do koordynowania pracy floty
podwodnych pojazdow autonomicznych

Oproécz uczenia ze wzmochnieniem w projekcie wykorzystano takze algorytmy
uczenia ze wzmocnieniem obejmujgce wielu agentow (MARL). Naukowcy
opracowali nowy algorytm z transformatorami, ktéry okazat sie lepszy od innych
aktualnie dostepnych algorytméw w réznych scenariuszach.

Zdaniem Masmitjy jest to kolejny wazny kamien milowy, jako ze MARL moze by¢
wykorzystywane do koordynowania pracy floty pojazddéw w celu eksploracji oceanu.
,Dzieki opracowanym i wdrozonym przez nas technikom znaczaco przyblizamy sie
do stworzenia bardziej autonomicznych i elastycznych pojazdéw pozwalajgcych na
eksploracje, badanie i monitorowanie oceanu oraz licznych zamieszkujgcych go
stworzen”, dodaje uczony.

Duza cze$¢ rezultatow projektu zostata opublikowana w ,Science Robotics” [4,
jednym z najbardziej prestizowych czasopism z dziedziny robotyki.

Stowa kluczowe

AlforUTracking bior6znorodnosé Srodowisko morskie algorytmy
autonomiczne pojazdy podwodne Sledzenie zwierzgt morskich zmiana klimatu
drony

Znajdz inne artykuly w tej samej dziedzinie zastosowania
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Nowy sposob wykrywania wyciekéw ropy naftowej w okolicach portéw i
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Bezzatogowa, zdalnie sterowana jednostka ptywajgca do tamowania
wyciekow ropy naftowe;j

Finansowanie w ramach

EXCELLENT SCIENCE - Marie Sktodowska-Curie
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