
УДК 004.896

ПОДХОД К СОЗДАНИЮИНТЕЛЛЕКТУАЛЬНОЙ СИСТЕМЫ ПОСТРОЕНИЯ 3Д
МОДЕЛИ ПОМЕЩЕНИЙ ПРИ ПОМОЩИ БЕСПИЛОТНЫХ ЛЕТАТЕЛЬНЫХ

АППАРАТОВ.
Вандышев К.А., Горшков Р.Д., Коныхов В.С, Дудкин А.С.

Научный руководитель – кандидат технических наук, Дудкин А.С.
(Военно-космическая академия им. А.Ф.Можайского)

Введение.
В современных условиях необходимость быстрого и точного получения информации

без физического присутствия человека многократно увеличилась. На сегодняшний день
реализован проект, который с помощью алгоритма SLAM (Одновременная локализация и
построение карты) производит исследование зданий, сооружений, труднодоступных мест и
помещений с одновременным построением карты пройденного маршрута.

Основная часть.
Основной задачей проекта является возможность быстрого и автономного, а именно

без участия человека, построения 2D схемы и 3D модели помещений. Оператору
необходимо лишь запустить необходимое количество дронов на исследуемый объект.

Принцип работы SLAM происходит следующим образом: беспилотному
летательному аппарату (далее БЛА) необходимо в каждый момент времени знать свое
местоположение, а также, постепенно сканировать окружающее пространство при помощи
сенсоров (лазерных дальнометров), составляя, таким образом, карту местности. Карта
строится постепенно, по мере исследования роботом новых областей. Предметом
исследования являются методы обучения с подкреплением управления БЛА, методы и
алгоритмы локализации, построения карты.

В данной системе используется машинное обучение с подкреплением, на основе
метода, при котором происходит обучение модели, которая не имеет сведений о системе,
но имеет возможность производить какие-либо действия в ней и получать состояния среды.
На каждое действие модели возвращается состояние среды и вознаграждение, на
основании которых агент учится, пытаясь максимизировать общее вознаграждение.
Обучение производилось в среде Unity, где каждый раз генерировалось случайное здание и
модели необходимо было пройти его полностью. В случае столкновения дрона с
препятствиями симуляция прекращалась и модели присуждалась отрицательная награда.
Также в целях ускорения построения карты после каждого выбранного действия у модели
отнимались очки вознаграждения. В виртуальной среде реализован агент, способный
управлять дроном для достижения поставленной цели. Также реализованы алгоритмы
автоматизированного построения пути RRT и RRT* для построения маршрута движения
дрона после выполнения задачи.

Благодаря искусственному интеллекту между дронами равномерно распределиться
нагрузка (система Рой). Данные БЛА могут быть также использованы и для
корректировки уже имеющихся схем или моделей. Например, есть эталонная схема здания
и вследствие аварии произошел завал этажей. При подаче системе эталонной схемы дрон
уже будет знать, как исследовать здание и налету будет производить коррекцию схемы при
не состыковке реальных данных с эталонными.

Выводы.
Для данной разработки имеется большой спектр задач. С ее помощью можно

исследовать сооружения, подвергшиеся разрушению, объекты о который ничего не известно
с целью минимизации различных опасных факторов для исследователя.

Потребителями представленных разработок могут стать подразделения МЧС и частные
компании.
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