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Lista zadan nr 4 — strategie ewolucjne

Zadanie 1. (2 punkty)
a) Zapoznaj sie ze notebookiem IPythona pokazujgcym podstawowe mechanizmy strategii
ewolucyjnych umieszczonym w materiatach do wykfadu.

b) Sprawdz dziatanie zaimplementowanej w notebooku strategii ewolucyjnej dla funkcji
sferycznej, Rastrigina, Schwefela i Griewanka o wymiarowosci d = 10, 20, 50, 100.
Sprawdz wptyw parametréw algorytmu na jego dziatanie.

Zadanie 2. (4 punkty)
Zapoznaj sie z trzema modelami mutacji pokazanymi w notebooku.

a) Dla kazdego modelu mutacji, policz ile osobnikbw po mutacji byto lepszych od
oryginalnego osobnika. Powt6rz obliczenia kilkukrotnie i poréwnaj wyniki (ze wzgledu na
losowos¢ algorytmu).

b) Dla kazdego modelu mutacji, policz wartos¢ funkcji celu najlepszego osobnika po
mutacji. Powtorz obliczenia kilkukrotnie i poréwnaj wyniki (ze wzgledu na losowos¢
algorytmu).

c) Obliczenia z poprzednich punktow powt6rz dla innych funkcji celu.
d) Gdzie i w jakim celu uzywany jest rozktad Cholesky'ego macierzy kowariancji?

e) Dla kazdego modelu mutaciji, narysuj elipse odpowiadajgcg obszarowi 95%
prawdopodobienstwa (tzn. zaznacz obszar, w ktérym z prawdopodobienstwem 95%
znajdg sie zmutowane osobniki). Policz dtugosci osi gtownych tych elips.

Zadanie 3. (4 punkty)

a) Sprawdz dziatanie zaimplementowanej w notebooku strategii ewolucyjnej dla
zmodyfikowanych funkcji sferycznych.

b) Sprawdz czy zmiana modelu mutacji w zaimplementowanej strategii ewolucyjnej zmieni
skutecznos¢ algorytmu. Rozwaz przyktadowe modele mutacji pokazane w notebooku i
inne wtasne pomysty.

Zadanie 4. (4 punkty) ®

a) Zapoznaj sie z problemem kinematyki odwrotne;j
(Inverse Kinematics Problem).

b) W dalszej cze$ci zadania skup sie na
uproszczonym problemie omoéwionym na wyktadzie,
tzn.:

- rozpatrujemy ramie robota, przymocowane do
podtoza w punkcie A, ztozone z K sztywnych




segmentow prostoliniowych Sy, Sy, ..., Sk, 0 ustalonych dtugosciach |4, I, ..., Ik,

- ramie moze wygina¢ sie w przegubach zmieniajgc kat ok pod ktérym tgcza sie
dwa kolejne segmenty Sk i Sk.1 (przez Sp oznaczmy podtoze), k=1, 2, ..., K,

- dla kazdego kata ox dany jest przedziat [ax, bx] ograniczajgcy zakres jego
wartosci, k=1, 2, ..., K,

- dany jest punkt docelowy B,

- zadanie polega na wyznaczeniu wartosci katéw o, o, ..., ok W taki sposéb, aby
ramie robota znalazto sie jak najblizej punktu docelowego.

c) Napisz algorytm ewolucyjny rozwigzujacy problem kinematyki odwrotnej okreslony w
punkcie b. Stwérz przyktadowe zestawy danych wejsciowych opisujgcych problem o
réznej wielkosci i r6znym poziomie trudnosci. Doktadnie przeanalizuj dziatanie algorytmu i
otrzymane wyniki. Sprawdz r6zne ustawienia algorytmu.

Zadanie 5. (nieobowigzkowe - 4 punkty bonusowe)

Rozszerz problem wprowadzajgc (co najmniej) dwie z ponizszych modyfikacji i napisz
algorytm ewolucyjny rozwigzujgcy go. Doktadnie przeanalizuj dziatanie algorytmu i
otrzymane wyniki. Sprawdz r6zne ustawienia algorytmu.

a) zamiast problemu 2D rozwaz problem w 3D,
b) wprowadz statyczne przeszkody, ktére musi omingé¢ ramie robota,
c) wprowadz dynamiczne przeszkody (poruszajgce sie), ktére musi omija¢ ramie robota,

d) skomplikuj strukture ramienia robota, wprowadz rozgatezienia do prostego ramienia
(ramie robota bedzie wiec drzewem przymocowanym korzeniem do podtoza).



