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Redes neuronales artificiales
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Algoritmos evolutivos
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Algoritmos evolutivos
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Algoritmos evolutivos

Generar una poblacion aleatoria
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Hasta alcanzar criterio de convergencia



Algoritmos evolutivos
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El Robot
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El simulador

B Khepera Simulator version 2.0 by Olivier MICHEL
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About Khepera Sinulator

This progran i= a simulator for Khepera robot Featuring:

- A sinulated Khepera robot
- A world editor

- A graphical user interface
- C programnning Facilities

Thiz softuware iz provided For the OFficial Khepera Contest
at Evolution Artificielle conference {Nimes, 1997).
It is public domain, for research and teaching purposes.
Commercial use is forbidden. You can douwnload it Ffron:
http:/salto.unice.Fr/~on/khep-contest .htnl

Author: 0livier HICHEL, HAGE tean, i3s laboratory,

CHRS, University of Nice - Sophia Antipolis, FRAMCE

on@alto.unice.fr, http:/salto.unice.fr/~on/honepage.htnl
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Estrategia evolutiva propuesta

* Arquitectura minima fija

* Evolucién genética de pesos de la
red neuronal

o Operador de mutacién especifico

- Especies de poblacién variable



Arquitectura del controlador
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Individuos
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Especies de poblacion variable
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Reproduccion
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Operador de mutacion convencional
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Operador de mutaci()n estructurada
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Asignacion de tiempos de vida

Asignacion de tiempos de vida por especies

Poblacion
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Control del tamano de la poblacion
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Problemas a resolver

‘Evasion de obstaculos

*‘Alcance de objetivo

Funcion de Fitness

n

fitness = Z fitSpeed . * fitTurn. * fitObjective,

=

fitSpeed;= (mot;+ mot;) *0.5

fitTurn;= (2 - abs(mot;-mot,) ) * 0.5
fitO bjec'rive = (1/8 ).( DistanceToObjective/500)
l =



Fithess

200

150

100 |

al

Resultados

Grafico del fitness de
50 ejecuciones
independientes con la
estrategia propuesta

— Mejur

- == bdedia

100 150 200 Zal
Generaciones

Fithess

200

150

100

al

Grafico del fitness de
50 ejecuciones
independientes sin
especiacion ni el
operador de mutacion
estructurada

— Mejor

= = == pledia

50 100 150 200 Zal
Generaciones



Paralelizacion de la estrategia

Retener elite
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Paralelizacion de la estrategia

Tiempos de las diferentes etapas del proceso evolutivo
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Paralelizacion de la estrategia

Diagrama de comunicacién de la aplicacién secuencial
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Paralelizacion de la estrategia

Diagrama del modelo paralelo utilizado
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Experimentos realizados

* Definicidn de Tamaho de
bloque de envio (1, 2, 4, 8, 16)

* Estados iniciales (b estados)

 Cantidad de procesadores (4,
6, 8, 10)
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Eficiencia
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Conclusiones y trabajos futuros

* Se desarrolléd un método eficiente y
veloz para obtener un controlador

rob@Otico

* El modelo paralelo permite reducir el
tiempo de la estrategia, y puede ser
utilizado para distintas variantes de la

misma.

* Integracién del controlador obtenido
como médulo neuronal de una
arquitectura mas grande
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