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Abstrakt: Evolučńı robotika využ́ıvá evolučńı algoritmy k automatickému návrhu stavby
těla i chováńı robot̊u. Tato práce přináš́ı dvě metody do oblasti automatického návrhu
virtuálńıch robotických organizmů. Prvńı metoda ukazuje př́ırodou inspirovaný algo-
ritmus, který umožňuje virtuálńım robot̊um měnit jejich morfologii učeńım v pr̊uběhu
života. Vysvětlujeme, jak tato morfologická plasticita umožňuje vyv́ıjet organizmy, které
mohou dynamicky měnit svoji stavbu těla podle prostřed́ı, do kterého jsou umı́stěny. Dále
ukazujeme, že učeńı redukuje výpočetńı čas potřebný k evoluci robota s předem určenou
hodnotou fitness. V druhé části popisujeme pro vybrané problémy evolučńı robotiky, jak
změna zaměřeńı evoluce z p̊uvodńıho ćıle na hledáńı libovolných nových forem chováńı
může předej́ıt předčasné konvergenci do lokálńıho minima (tato technika je známá jako
Novelty search).
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