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Motivace Kontrolér robota

Aplikace evolué¢nich algoritm@ pro navrh kontroléru Model je rizen programem, ktery je slozen z 5Y 10 13

modelu tfinohého robota, ktery se pohybuje v prostoru i”Str‘_JkC"- | | ) o oY 1 14
po dané trajektorii. Tyto instrukce jsou interpretovany a jejich Y 10 14

vysledkem je pohyb daného kloubu. 5Y 0 13
DY 4 14

Model robota

Interpret

Pro evoluci kontroléru robota byl pouzit zjednoduseny
koncept Linearniho Genetického Programovani zalozeny na
instrukcich.

nstrukce jsou vykonavany v interpretu, ve kterém jsou
pametova mista (registry).

Registry jsou bud vstupni (obsahuji inforamci o sméru k
dalsimu referencnimu bodu), nebo vystupni (ridi klouby).
Instrukce mezi témito registry kopiruji hodnoty a tak ridi
model robota.
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% ; : Vv : Main program
Robot ma tri nohy, ktere jsou s jeho telem spojeny COPY 10 11 @0,35

kloubem. COPY 4 11
COPY 11 14 COPY 11 14
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TraJ e ktO rl e Output regqisters

Evoluce programu

V evolucnim algoritmu jsou jedinci, jejichz genotypem je
seznam instrukci, které tvori program.

Pro nalezeni reseni byl pouzita instance Evolucniho
Algoritmu s témito parametry: 1000 jedicnU v generaci,
délka genomu 36 instrukci, 100% pravdépodobnost mutace
jedné instrukce, 80% pravdepodobnost krizeni, selekce
turnajem velikosti 2, ukonceni po 300 generacich.
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Model rqbota mel za ukol pohybovat se po spirale, ktoera 0. T
byla definovana umistenim zlutych referencnich bodu. Generations
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