Klein, gunstig und autonom.

Unser Ziel war es, einer Drohne mit Reinforcement
Learning das Fliegen beizubringen. Gunstige Drohnen
konnen mittlerweile programmatisch gesteuert
werden - jedoch meist mit geringer Auswahl an
Sensorik.

Doch ist der aktuelle Stand ausreichend, um einer
Kunstlichen Intelligenz das Steuer zu Ubergeben?

Wir bauen auf dem Projekt AirGym auf, das eine
Verbindung zwischen AirSim (Unreal Engine - Simula-
tion) und OpenAl Gym (Toolkit fur Reeinforcement
Learning) etabliert und damit ein einfaches Experi-
mentieren in einer Simulation ermoglicht.

Aus den Kameraaufhnahmen der Drohne werden
mithilfe eines Convolutional Neural Networks, Tiefen-
Informationen generiert. Fur dieses verwenden wir
ein auf  Geschwindigkeit getrimmtes Netz
(FCRN-DepthPrediction), da es auf einem Laptop
performant und schnell lauft. Anschliel3end werden
die Tiefeninformationen an einen Reeinforcement
Learning Algorithmus weitergegeben. Als Kern
unserer intelligenten Drohne fungiert ein D3QN
(Double Dueling Deep Q-Network), welches aus den
Tiefeninformationen, Aktionen fur die Drohne generi-
ert. In der Simulation trainieren wir in Umgebungen,
die wir in der Unreal Engine selbst gebaut haben. Die
KI' kommuniziert mit dem Gameloop, der die Steuer-
ung der Drohne ubernimmt. Da das offizielle SDK
unserer Drohne leider noch keine Videoubertragung
unterstutzt, verwenden wir das Open-Source Projekt
TelloPy, welches das GOBOT SDK mit der Tello
Drohne kompatibel macht.
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