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Abstrakt: Evolucni robotika vyuziva evoluéni algoritmy k automatickému néavrhu stavby
téla i chovani robotu. Tato prace prinasi dvé metody do oblasti automatického navrhu
virtudlnich robotickych organizmu. Prvni metoda ukazuje pfirodou inspirovany algo-
ritmus, ktery umoznuje virtudlnim robotim meénit jejich morfologii u¢enim v prubéhu
zivota. Vysvétlujeme, jak tato morfologickd plasticita umoznuje vyvijet organizmy, které
mohou dynamicky ménit svoji stavbu téla podle prostiedi, do kterého jsou umistény. Déle
ukazujeme, ze uceni redukuje vypocetni cas potiebny k evoluci robota s pfedem urcenou
hodnotou fitness. V druhé ¢asti popisujeme pro vybrané problémy evoluéni robotiky, jak
zména zameétfeni evoluce z puvodniho cile na hledani libovolnych novych forem chovani
muze predejit predcasné konvergenci do lokalniho minima (tato technika je znamd jako
Novelty search).
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