Nauka parkowania czterokotowej platformy jezdnej ze skretna para koét
przednich przy uzyciu algorytmoéw uczenia ze wzmocnieniem

Projekt skupia si¢ na zastosowaniu algorytmow uczenia ze wzmocnieniem (RL) w celu nauczenia
czterokotowej platformy jezdnej ze skretng parg kot przednich parkowania w rdznych
scenariuszach. Parkowanie jest kluczowym aspektem zaréwno dla pojazdéw autonomicznych, jak
1 ludzi, wymagajac precyzji, zdolnosci do przewidywania i skutecznej kontroli pojazdu.
Zastosowanie algorytmow uczenia ze wzmocnieniem do nauki parkowania czterokolowej
platformy jezdnej pozwala na adaptacje do r6znorodnych scenariuszy parkowania oraz uczenie si¢
na biezagco w dynamicznych $rodowiskach drogowych. Ponadto, te algorytmy pozwalaja na
uwzglednienie réznych czynnikow decyzyjnych, takich jak minimalizacja czasu parkowania czy
unikanie kolizji, co przektada si¢ na bardziej elastyczne i efektywne zachowanie pojazdu [1][2].

Pierwszym krokiem bedzie utworzenie symulacji sSrodowiska parkowania (np. Unity), ktore bedzie
odzwierciedla¢ realne sytuacje na drodze, uwzgledniajac przeszkody 1 miejsca docelowe.
Nastepnie, nalezy przetestowaé odpowiednie algorytmy uczenia ze wzmocnieniem i sprawdzic,
ktory z nich jest najlepszy do nauczenia agenta skutecznie manewrowac podczas parkowania.

Kolejnym krokiem bedzie odpowiednie zdefiniowanyie funkcji nagrod. Agent powinien nauczy¢
si¢ parkowac szybko, skutecznie i bezpiecznie. Dlatego tez, nalezy doktadnie analizowa¢ wyniki,
biorac pod uwage czas parkowania, liczb¢ manewrdw oraz poziom bezpieczenstwa.

Po osiggnieciu zadowalajacych wynikéw w srodowisku symulacyjnym, kolejnym krokiem bedzie
przeniesienie i przetestowanie opracowanego algorytmu na rzeczywistej platformie jezdnej.
Nalezy zbada¢, w jaki sposOb agent radzi sobie w prawdziwych warunkach drogowych, co pozwoli
na zweryfikowanie skutecznosci zaimplementowanych rozwigzan oraz ocen¢ ich praktycznego
zastosowania. Ten etap projektu umozliwi zrozumienie potencjalnych wyzwan i réznic migdzy
srodowiskiem symulacyjnym a rzeczywistym, co jest kluczowe dla dalszego rozwoju systemow
autonomicznych.
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