Préace se zabyva navrhem a implementaci evolucniho systému pro Fizeni autonomniho mobilniho robota.
Tento systétm by mu mél umoZfovat adaptaci na tfidu uloh, kterou lze srovnatelné definovat i pro
skute€ného Zivocicha, ktery je rovnéz schopen se ulohy z této tfidy naucit. Pro tyto Ucely jsou vyuZity
vysledky realnych pokusti s u¢enim laboratornich potkan(. Systém pro Fizeni robota je kombinaci metod
mobilni robotiky a umélé inteligence. Adaptabilni ¢ast jeho Fizeni je zaloZena na principu genetickych
algoritmd a neuronovych siti. Kromé rliznych aspektll jednotlivych prvkl systému, vlastniho Fizeni
robota a jeho realizace, jsou zde rozebrany i dalsi nutné komponenty testovaciho prostfedi, ve kterém lze
provadét evolucni experimenty s redlnymi roboty. SouCasti prace jsou i vysledky praktickych
experimentll s vytvorenym systémem a jejich porovnani s vysledky redlnych testl s potkany na
podobnych tlohach.



