Optimalizace robotickych trajektorii pomoci modularnich evolu¢nich algoritmu
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* ReSerse optimalizace robotickych trajektorii a modularnich frameworkl pro evolucni algoritmy s [ e R ——
implementaci a automatickou konfiguraci vybranych nastroju.

* Robotické systémy - bezpecné, efektivni planovani trajektorii. 2 MicroK8s  Aunmacepy |

* Slozita, nedefinovana prostredi - Evolu¢ni algoritmy (Diferencialni evoluce).
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* Rozdéleni algoritmu do modult - Modularni diferencialni evoluce. NODE 1 NODE 2
* Efektivni planovani, pocatecnirychlé prohledani prostoru - RRT (Rapidly-exploring Random Tree).
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e Optimalnitrasa - kombinace s evolucnim algorimem.

e Ruzné parametry a moduly - automatické ladéni — Irace.
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* Casové/vypocetné narocné, nutnd paralerizace - Kubernetes.
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