AbschlieRende Praktikumsaufgabe: Der Roboter beginnt zu gehen
Aufgabe 6M: Stehen, gehen, oder selbstgewahlte Aufgabenstellung

Falls noch nicht geschehen, analysieren Sie zunachst lhre Resultate aus
Aufgabe 5M (Stabilisierung des Roboters). Erstellen Sie Grafiken, in denen
der zeitliche Verlauf folgender Signale sichtbar wird:

- Sensorische Inputs

- Ausgangssignale aller Neuronen (Hidden und Output)
- Koordinaten des Robotermittelpunkts (Hifte)

- Fitnesswert

Betrachten Sie das evolvierte Netz (Grafik der Neuronen und gewichteten
Verbindungen) und beschreiben Sie, wie es lhrer Meinung nach funktioniert.

Bearbeiten Sie abschliellend mindestens eine der folgenden Teilaufgaben:

a) Koppeln Sie anstatt der bisherigen zwei Sensorsignale alle sensori-
schen Signale (Gelenkwinkel und Beschleunigungssensoren) in das neu-
ronale Netz ein und evolvieren Sie erneut.

b) Versehen Sie das neuronale Netz mit mehreren Output-Neuronen und
treiben Sie statt der parametrisierten Bewegung die Gelenkwinkel oder
Torques direkt an. Evolvieren Sie erneut mit dieser Konfiguration.

c) Evolvieren Sie (mit oder ohne Sensoreinkopplung) ein neuronales Netz,
welches den Roboter vorwarts gehen lasst. Uberlegen Sie, welche Ge-
lenke Sie ansteuern lassen und welche Fitnessfunktion geeignet ist.
Tauschen Sie Fragen und Teilergebnisse immer zeitnah lber die Mai-
lingliste aus, denn manche Tipps wurden bereits wiahrend der Ubungs-
gruppe am 26. Juni besprochen.

d) Sie konnen auch selbst eine interessante Fragestellung bearbeiten,
wobeil sich die Bearbeitung im Unfang an den anderen Teilaufgaben ori-
entieren sollte.

Erstellen Sie jeweils die uUblichen Grafiken und analysieren Sie die Resul-
tate schriftlich. Stellen Sie sicher, dass Sie wahrend der Ubungen lhre Er-
kenntnisse referieren konnen; idealerweise lasst sich auch die Simulations-
umgebung starten und man kann sich den bewegenden Roboter zusammen ansehen.



