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3 RODZAJE MODELOWANIA RUCHU

Modele ruchu oparte na fizyce przedstawiajg pojazdy jako
byty dynamiczne rzadzace sie prawami fizyki. Przyszty
ruch jest przewidywany przy uzyciu modeli dynamicznych
i kinematycznych tgczgcych niektore dane sterujgce

Modele ruchu oparte na manewrach przedstawiajg
pojazdy jako niezalezne podmioty manewrujgce, czyli
przypisujg ruch pojazdu na drodze do serii manewrow
wykonywanych niezaleznie od innych pojazdow. Tutaj
manewr definiuje sie jako ,,pojedynczy ruch lub seria
ruchdw wymagajgcych umiejetnosci i ostroznosci”

Modele ruchu $swiadome interakcji przedstawiajg pojazdy
jako podmioty manewrujace, ktore wchodzg ze sobg w
interakcje, tj. zaktada sie, ze na ruch pojazdu ma wptyw
ruch innych pojazdéw na scenie.
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Figure 2 Examples of motion prediction with the different types of motion modelis,

[1] Lefevre, Stéphanie, Dizan Vasquez, and Christian Laugier. "A survey on motion prediction and risk assessment for
intelligent vehicles." ROBOMECH journal 1.1 (2014): 1-14.
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PRZYKtADOWY MODEL
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IFig. 1. llostration of the proposed model in this study, RNNs with shared weights are used to encode the dynamics features of vehicles individually,
A GNN-based interaction encoder is applied to these dynamics features, which are contained in corresponding nodes in a directed interaction graph, to
summarize the inter-vehicular interaction feature. Finally an LSTM decoder predicts the trajectory by jointly consider the target vehicle’s dynamics and
interaction features,

[2] Mo, Xiaoyu, Yang Xing, and Chen Lv. "Graph and recurrent neural network-based vehicle trajectory prediction for
highway driving." 2021 IEEE International Intelligent Transportation Systems Conference (ITSC). |IEEE, 2021.
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SZTUCZNA INTELIGENCIJA

Rozwoj sztucznej inteligenciji:

- Drzewa decyzyjne: Zasady ,,if —then”
- Uczenie maszynowe
- Podstawowe gtebokie sieci neuronowe

- Bardziej skomplikowane architektury sieci neuronowyc

Artificial Intelligence

Arfificial intellignce is a set of
technological tools and
algorithms that provides us
with predictions,
recommendations, and
decisions to alter digital and
real environments that are
based on various, data.

0

Machine learning

Machine learning is a subfield
of Al that helps systems to
learn on their own from data
without any explicit human
involvement ML uses various
algorithms that utilize data to
figure out how to improve,
make predictions, and

describe data.

[3] https://earningforu.com/differences-between-ai-machine-learning-and-deep-learning/
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Deep learning

Deep learning is a subset of Al
and a method of ML that is
based on the concept of
artificial neural networks.
Such networks help machines
to learn from data, especially
from unstructured data. It is
used mostly in computer
vision, image, and speech.
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SZTUCZNA INTELIGENCIJA

RNN zostaty utworzone, poniewaz w sieci
neuronowej typu feed-forward wystgpito kilka
problemow:

- Nie mozna obstuzy¢ danych sekwencyjnych
- Uwzglednia tylko biezgce wejscie

6 - Nie mozna zapamietac poprzednich wpisow

&
2

Rozwigzaniem tych problemoéw jest RNN. RNN
moze obstugiwac dane sekwencyjne, akceptujgc

biezgce dane wejsciowe i poprzednio odebrane ,é_ C
dane wejsciowe. RNN mogg zapamietywac
poprzednie dane wejsciowe dzieki swojej pamieci a
wewnetrzne).
Input Layer Hidden Layers QOutput Layer

@ Politechnika Zastosowanie sztucznej inteligencji
Slaska w interaktywnym planowaniu



PREZENTACIJA
7 LZAIMPLEMENTOWANEGO
PRZYKLtADU RNN

Politechnika
Slaska






DZIEKUJE ZA
UWAGE

Autor: Tomasz Grzejszczak

Politechnika Zastosowanie sztucznej inteligencji
Slaska w interaktywnym planowaniu




	Slajd numer 1
	Slajd numer 2
	Slajd numer 3
	Slajd numer 4
	Slajd numer 5
	Slajd numer 6
	Slajd numer 7
	Slajd numer 8
	Slajd numer 9

