Aktivt beslutsstod 2025

Aktiv inferens for autonom spaning med en svarm av dronare

Aktiv inferens 4r en generisk Al-metodik som bygger pa
tanken att ett system vill minimera sin egen 6verraskning
i samband med att systemet fir ny information. Det som
ar unikt dr att metodiken innehaller tva parallella sitt att
soka Overensstimmelse mellan verkligheten och syste-
mets interna beskrivning av omvirlden: antingen uppdat-
eras systemet nir ny information erhalls, eller sa utfors
handlingar mot omvirlden f6r att férindra omvirlden sa
att den 6verensstimmer med den egna uppfattningen.

Aktiv inferens

Viutvecklar en ny metodik med aktiv inferens for ruttplanering
vid autonom styrning av en svirm av drénare. Milet dr att re-
kognosera ett geografiskt omrade fOr att uppritthélla en liges-
bild. For att uppna detta konstruerar vi en sannolikhetskarta
som dterspeglar vir nuvarande férstielse av situationen genom
att inférliva sensorobservationer av malobjekt, och sprider san-
nolikheten 6ver kartan allteftersom tiden gir genom att berikna
var objekten kan befinna sig vid en senare tid. Sannolikhetskar-

tan jamfors med de senaste observationerna (figur 1).
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Figur 1. Till vanster dronarnas modell dver verkligheten. Till
hoger dronarnas senaste observationer.

Skillnaden mellan drénarnas modell och de senaste obset-
vationerna beriknas for att kunna styra drénarna dit karta och

verklighet 6verensstimmer (figur 2).
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Figur 2. Skillnaden mellan dronarnas modell och observation.

Vi beriknar fri energi for alla positioner utifrin skillnaden
mellan drénarnas modell och observation, samt med hinsyn till
6verraskningen vid nya observationer (ej visad). For att s6ka
Overensstimmelse mellan verkligheten och systemets interna

modell flyger drénarna sa att fri energi minimeras (figur 3).
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Figur 3. Fri energi over hela kartan.

Droénarna styrs stegvis mot en position som minimerar den
fria energin. Metodiken gér det méjligt £f6r dronarna att balan-
sera genomsokningen av stora omraden samtidigt som de f6ljer
identifierade mélobjekt (figur 4).
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Figur 4. Dronarnas flygbana, bade spaning och malféljning.
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Forskningen inom Al-programmet finansieras av anslag
1:9 Totalférsvarets forskningsinstitut, anslagspost 6 Be-
vaka och hantera nya tekniker. Vetksamheten syftar till att ti-
digt identifiera och initiera framvixande tekniker och ut-
g6r ett komplement till Férsvarsmaktens forskning och

teknikutveckling (FoT).
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