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Hradanie konkurencieschopnych robotov

Optimalizacia gramatickym rojom

Hladanie robota spociva v najdeni vhodnej kombinacie metédy pohybu a strelby
za Ucelom porazenia protivnikov v simulovanych subojov realizovanych v hre
Robocode. Ciefom je najst robota, ktory bude schopny porazit’ nielen existujucich
robotov vytvorenych prostednictvom evoluénych optimalizaénych technik, ale aj
manualne naprogramovanych robotov v online lige.
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Metody generovania programov

Pri generovani programov je pouzité modularne generovanie pomocou
paralelnych gramatickych rojov, ktoré umozhuje nezavislé generovanie modulov
robota.
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Gramaticky roj N e m
Generovanie programov je realizované nasledovnymi spésobmi:

1. Symbolicka regresia — pre matematické formuly,

2. Parametricka regresia — pre vahy rozhodovacich koeficientov,

3. Behavioralna regresia — pre sekvencie prikazov.
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Algoritmus na zaklade pozicie Castice v priestore a definovanej BNF gramatiky
generuje findlne programy robotov, ktoré su nasledne testované a ohodnotené
fithes hodnotou. Fithes hodnoty ovplyviiuju spravanie roja €astic v dalSich
iteracidch vypoctu.

Vysledky

. Vytvorenie ramca pre realizaciu vypoc¢tov pomocou optimalizacie gramatickym

rojom, ktory je mozné dalej pouzit’ aj pre iné dynamické problémy.

. Umiestnenie na 15. mieste v lige MicroRumble spomedzi 404 robotov

s robotom Flex, ktory pouziva metody Virtual Guns a Multi-Mode pohyb, pricom
jedna zo stratégii spravania je vytvorena parametrickou regresiou a vypocet
intenzity strefby symbolickou regresiou.

. Umiestnenie na 80. mieste v lige NanoRumble spomedzi 231 robotov

s robotom Ringo, ktorého metéda pohybu Wall Smoothing je optimalizovana
parametrickou regresiou.

. Dokazané zlepSenie existujucich rieSeni v porovnani s robotom Phoenix, ktory

pouziva podobny pristup tvorby programov robotov.

. Optimalizacia vypoctovej zlozitosti v porovnani s existujacimi evolu¢nymi

optimalizagnymi technikami.




