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Utvecklingen och anvindningen av sma
obemannade flygfarkoster, sa kallade
dronare, har okat explosionsartat de
senaste aren. Idag anvédnds de bland
manga olika saker till bland annat att
leverera mat, filma sportevent och sprida
bekampningsmedel 6ver grédor'. I takt
med att dronarna blir billigare och battre
kommer anvandandet av bara att oka,
vilket 6ppnar dorren fér innovationer
inom omradet.

Idag kravs det ofta professionella dronarpiloter
for att kunna styra dem, vilket pa sikt kan
begransa anvandningen och darmed
samhéallsnyttan. I detta mastersarbete
undersoker vi om man kan skapa
maskinlarningsbaserade metoder for att
effektivt kunna styra dronare. Mer specifikt
tanker vi oss scenariot dar dronare anvands i en
eftersoksroll for att snabbt hitta forsvunna
personer, till exempel efter en naturkatastrof.

For att kunna undersoka detta problem utan att
faktiskt behova ha tillgang till en riktig dronare
skapade vi forst en simuleringsmiljo som liknar
eftersoksscenariot sa mycket som mojligt.
Denna simuleringsmiljé utgar fran en satellitbild
Over ett potentiellt omrade som vi vill soka av.
Man kan sen tanka sig att dronaren befinner sig
pa ett visst stélle i denna bild och bara kan se
det som &r precis nedanfor. Dronaren far ocksa
tillgang till en bild foérestéallandes malomradet,
som ocksa finns nagonstans i bilden. Uppgiften
bestar sen av att skapa en algoritm som pa ett
intelligent sédtt kan bestimma hur dronaren ska
rora sig runt i bilden for att sa snabbt som
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mojligt hitta till malomradet.

Den huvudsakliga modell som presenteras i
arbetet bygger pa forstarkningsinlarning. Den
kan trénas helt sjalvovervakat pa obehandlad
data genom att helt enkelt flytta sig runt i
satellitbilden och stka efter malomradet,
upprepade ganger. Genom att fa aterkoppling
pa om den lyckades hitta malomradet eller inte
kan modellen successivt tranas till att bli mer
effektiv. Detta sker véldigt snabbt genom att en
dator simulerar processen, i snitt tranas
modellen pa ungefiar 100 start malpar i
minuten. Den trénade modellen slar sen alla
jamforbara alternativ, bada den slumpméssiga
avsOkningsalgorithmen och de
maskininlarningsmetoder som inte bygger pa
forstarkningsinlarning. Utover detta skapades
ett spel som efterliknar det problem som
beskrivits ovan. Méanniskor fick testa att spela
spelet och resultaten jamfordes med algoritmens
prestation. Denna begrénsade undersckning
pekar pa att algoritmen dessutom ar béttre eller
iallafall lika bra som ménskliga spelare pa denna

uppgift.

Arbetet visar att
forstarkningsinlarningstekniker ar en mojlig
16sning for denna typ av problem och att de
presterar avsevart battre an de modeller vi
jamfort med. Vi hoppas att det arbete som
presenterats i rapporten kan byggas vidare pa
med utokade undersckningar av hur modellen
presterar i &nnu mer verklighetsliknande
miljéer. Var féorhoppning &r att algoritmen kan
bidra till system som fungerar i en riktig
dronare for olika roller sa som sok efter
forsvunna personer eller lokalisering av skadade
grodor i ett jordbrukssammanhang.



