H

FOI MEMO

; Projekt/Project Sidnr/Page no
Al for styrbara sensorsystem 1)

N

BN

Projektnummer/Project no Uppdragsgivare/Client
E716578 Forsvarsmakten

FoT-omrade
Sensorer och signaturanpassning

Forfattare Datum/Date Memo nummer/Number

Fredrik Nasstrém 2022-12-01 FOI Memo 8020

Redovisning av milstolpe 2022 for projektet ”Al for styrbara sensorsystem”, Forsvarsmaktens
ref.nr - AT.9220422, Sensorer och signaturanpassning.

Detta memo redovisar leveransen av milstolpen: ”Seminarium for Forsvarsmakten: Nya sensorer och
sensortyper”. Redovisningen genomfordes for deltagare fran Arméstaben den 30 augusti 2022 i En-
kdping.

I projektet ”Al for styrbara sensorsystem” har forskning bedrivits inom méldetektion, positionering
och sensorplanering i syfte att underlétta sensoroperattrens arbete och ddrmed 6ka spaningens effek-
tivitet och kvalitet. Inom maldetektion har arbetet fokuserats pa att hitta markmal som &r delvis skylda
av trad, buskar, stenar etc. For att uppna hdg detektionsprestanda kréavs i allméanhet en mycket stor
uppséttning representativa bilder som visar objekt i olika skalor (avstand) och vyer, i olika terrangtyper
och vader. Ett intressant alternativ dr att anvanda simulerade bilder da dessa snabbt gar att generera,
men det &r svart att fa dem tillrackligt verklighetstrogna for traning av detektionsalgoritmer. | projektet
har darfor forskning bedrivits for att med algoritmer for domandversattning gora simulerade bilder
mer verklighetstrogna. Olika algoritmer for doméndéversattning har implementerats och de forbattrade
simulerade sensordata anvands nu for traning av en maldetektionsalgoritm.

Vid en konflikt mot en kvalificerad motstandare &r det mycket sannolikt att olika telekrigssystem
kommer att anvéndas for stdrning och vilseledning. Darmed kommer satellitnavigering (global navi-
gation satellite system, GNSS) inte vara ett tillforlitligt hjalpmedel for positionering. Robust position-
ering och navigering kommer istéllet att krava stottning fran andra sensorer som fungerar i en tele-
krigsstord milj6. Inom automatisk positionering har arbetet inriktats mot att studera hur hdg position-
eringsnoggrannhet som kan fas med fasta och styrbara EO/IR-sensorer och geografisk information.

Inom sensorplanering (av rérliga sensorsystem) har arbetet inriktats mot att studera hur den moderna
maskininlarningsmetoden Reinforcement learning kan anvéndas. For att snabba upp inlérningen stu-
deras olika metoder dar forstarkningsinlérning kompletteras med imitationsinlarning dar énskvarda
beteenden kan demonstreras av t.ex. en sakkunnig person. Projektet studerar hur styrning och plane-
ring av rorliga sensorsystem kan forbattras med imitationsinlarning och férstarkningsinlarning.
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