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Popis riešenej úlohy

● Navigácia robota v rámci skladu bez zásahu človeka
● Nájdenie najkratšej cesty z bodu A do bodu B 
na mriežkovej mape
● Následne EFS určí cestu, 
ktorou sa robot dostane do cieľa
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Evolučný algoritmus

● Použitý pre evolúciu fuzzy pravidiel

1. Inicializácia populácie (20 jedincov)
2. Simulácia s aktuálnou sadou pravidiel
3. Zisti či sme došli do cieľa
4. Ohodnotenie pravidiel podľa ich aktivácie
5. Selekcia 6 najlepších/najpoužívaných pravidiel
6. 6 najlepší sa následne kríži medzi sebou (výmena genetického páru)
7. Pri zvyšných 14 sa použije náhodná mutácia pre tvorbu nových pravidiel
8. Opakujeme od riadku 2, kým nedôjdeme do cieľa

4 z 9



Reprezentácia populácie

● Príklad jedincov:
○ ([4,1,4,1],1)
○ ([6,0,2,3,2,3],1)
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Simulácia a ohodnotenie pravidiel

● Simulácia – použitie pravidiel pre navigovanie robota
● Končí keď sa nám neaktivuje ani jedno pravidlo
● Vhodnosť celej sady:

○ 𝐹𝑖𝑡𝑛𝑒𝑠𝑠 = 𝐴 − 𝑆 + 𝐺 ∗ 5 − (𝑅 ∗ 5)
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Selekcia a genetické operátory

● Elitistická selekcia – 6 najlepších

● Následne 6 najlepší sa krížia medzi sebou aby vytvorili novú kombináciu 6 pravidiel

● Zvyšných 14 prejde náhodnou mutáciou

● Ohraničenie: 192 možných kombinácií
● Prvý typ 8*3 = 24 pravidiel

○ 8 smerov a 3 stavy: Near, Medium, Far (1-6 krokov voľno)
● Druhý typ 8*7*3 = 168

○ 8 smerov pre stav Very near(prekážka v smere cieľa)
○ 7 možných smerov pre obídenie prekážky s krokom(1-6): Near, Medium, Far
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Výsledok po skončení EFS
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Ďakujem za pozornosť
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