Autonomiczna Nauka Chodu Hexapoda

Projekt skupia si¢ na wykorzystaniu algorytmow uczenia ze wzmocnieniem do nauki efektywnego
chodu hexapoda, czyli robotycznego stworzenia wyposazonego w sze$¢ nog. W odrdéznieniu od
tradycyjnych metod programowania, ktore wymagajg r¢cznego okreslenia wszystkich mozliwych
scenariuszy 1reakcji, algorytmy uczenia ze wzmocnieniem pozwalajg hexapodowi na samodzielne
zdobywanie do§wiadczenia poprzez interakcje ze srodowiskiem. Dzieki temu hexapod moze uczy¢
si¢ optymalnych zachowan w roznorodnych warunkach terenowych oraz dynamicznie
dostosowywaé swoje dziatania do zmieniajacych si¢ warunkéw. Ponadto, algorytmy uczenia ze
wzmocnieniem sg elastyczne i mogg by¢ wykorzystywane rowniez w trakcie dziatania hexapoda,
umozliwiajac ciggte doskonalenie strategii ruchu wraz z akumulacja nowych doswiadczen.

W trakcie projektu przeprowadzone zostang liczne eksperymenty majace na celu doskonalenie
strategii chodu hexapoda w r6znych warunkach terenowych oraz podczas pokonywania réznego
rodzaju przeszkod. Trening modeli w symulowanym s$rodowisku pozwoli na wykorzystanie
technik eksploracji 1 eksploatacji, aby zapewni¢ zréwnowazone podejmowanie decyzji przez
hexapoda. Ocena skutecznosci nauczonych strategii bedzie przeprowadzana poprzez testowanie
ich w rdznych scenariuszach symulacyjnych oraz ewentualne dostosowanie algorytméw w celu
poprawy wynikow.

Po skutecznym przetestowaniu i udoskonaleniu algorytméw w symulacjach, zostang one
przeniesione na rzeczywisty prototyp hexapoda. Dzigki temu mozliwe bedzie przeprowadzenie
testow w realistycznych warunkach terenowych, co pozwoli na ocene¢ efektywnosci nauczonych
strategii oraz dostosowanie ich do rzeczywistych warunkéw dziatania.

Dzigki iteracyjnemu podejsciu mozliwe bedzie stopniowe doskonalenie algorytmoéw oraz
zapewnienie hexapodowi zdolno$ci do samodzielnego poruszania si¢ w zmiennym otoczeniu, co
ma kluczowe znaczenie w zastosowaniach praktycznych, takich jak eksploracja terenéw trudno
dostgpnych czy poszukiwanie i ratowanie 0osob zaginionych.
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