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Robot Robby Verzija: 1.0

Tehnic¢ka dokumentacija Datum: 09/01/2017

Tehni¢ka dokumentacija

1. Opis razvijenog proizvoda

U sklopu kolegija ,,Projekt iz programske potpore* razvijen je sustav za trening i vizualnu
simulaciju robota Robbyja. Robot Robby je jednostavan robot s jednostavnim zadatkom —
pokupiti sve limenke u dvodimenzionalnom svijetu. Sam simulator predstavlja dvodimenzionalni
svijet te se kroz njega vrsi interakcija s robotom.

Robot Robby je treniran razli¢itim algoritmima iz podrucja evolucijskog racunarstva i strojnog
ucenja. U sklopu projekta implementirano je izravno kodiranje akcija genetskim algoritmom,
genetsko programiranje, podrzano ucenje te dva oblika neuronskih mreza — unaprijedna i
Elmanova. Neuronske mreZe su takoder u¢ene metodama evolucijskog racunanja.

U sklopu projekta razvijena su dva korisni¢ka suc€elja putem kojih korisnik mozZe trenirati i
simulirati svijet robota. Primarno korisnic¢ko sucelje je desktop sucelje izradeno pomocu Swing
tehnologije u programskom jeziku Java. Osim dekstop aplikacije, izradena je i web aplikacija
koja je izradena u programskom jeziku JavaScript. Obije aplikacije imaju identi¢ne
funkcionalnosti te se interakcija vrsi na sli€an nacin koji ¢e biti opisan u nastavku.
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2. Tehnicke znacajke
Svi dijelovi projekta — simulator, mozak i sucelje, implementirani su u programskom jeziku Java.

2.1 Opcéenita struktura

<=Java Class=>
(& AbstractSimulator

hr.fer.zemris. projekt. simulator

<=Java Interface>>

@IGrid
% DEFALT_MAX_MOVES: int . fer zemris.projekt. grid

< maxMoves: int

@ getWidth{):int

@ getiHeight():int

@ getField{int,int):Feld

@ setField{int,int, Fekd)-v oid

& AbstractSimutator(int)
& AbstractSimulator()
(}qp.'ayGames{Rcb of):Lisf<Stafs>

<=Java Interface>=>
@ Algorithm

hr.fer.zemris. projekt. algorithms

@ generateGrids(ink int,int,int, boolean):void

@ readSolutionFromFile(Fath) Robot [ <eeeeeeeneeees-Dl @ generateGrids(ink int int, boolean, Random):void ———#Elds_x 2 ::Eg::::tRC:::r:Et'int

@ writeSolutionToFile(Path, Robot):v oid @ readGridFromFie(List<Path=)-void 0.* o setStartingF‘qs'rtion(i;'lt —
@ getDefauiParameters():Parameters<? extends Algorithme © seiGrd(KGrid) void N haSBMIBSLBﬂ():me.an 2

@ run{AbsftractSimulator, Parameters <Algorithm=):Robot & playGame(Robot,Grid Random)-Stats

@ gethumberOfBottles():int

@ generate(int,int,int, boolean):void
@ setGrid{Fiekd[[], ink,int)-void

@ readFromFile(Path):void

| @ writeToFile(Path)-vaid

@ run{AbsftractSimulator)-Robot @ suspend():void

@ resume():void

@ addObserver{Observer<RobotA clionTaken=):void

4 @ removeObserver(Obs erver<RobotAclionTakens):void
@ fire{RobotA ctionTaken):void

@ clearObservers():void © copyere
3 -grid | 0.1
i } i 3y g
M % H =<=Java Enumeration==>
<=Java nterfaces= i (OFeld
£ Robot hr.fer.zemris. projekt. grid
hr.fer.zemris. projekt. algorithms ,,,,___________..............-----------,—:----------------"""'3’ SrWaLL: Field .
@ nexthove(Field, Field,Field Field Field) Move i s\;w )
@ standardizedFitness():double <<JavaeEnnL:‘meratiun>> S\)FE'FW: Field <<Jgasct2:;5>>
@ intiaize()void o i) b fr. i prjle simulstor
SFup: Move & Stats(int int,int int int, IGrid List=Move=)
N SFpown: Move moves @ getMovesNeeded()int
WFLEFT Move @ getBottiesCollected|):int
S RIGHT: Move 0.7 @ getBottlesLefi()int
W sKP_TURN: Move @ getWallsHit)-int
S RANDOM Move @ getEmptyPickups()-int
%F COLLECT Move @ getGrid|):1Grid
& Mave() @ getMoves()List<Move=

Slika 1. Simulator i algoritam

Na slici 1. prikazana je opcenita struktura simulatora 1 algoritma. Razred
AbstractSimualtor prikazuje apstraktan simulator s pripadajuéim metodama poput
generiranja mapa, spremanja 1 ucitavanja mapa te same simulacije robotovog svijeta. Simulator
sprema polje mapa modelirano suceljem IGrid koje ima metode za dohvacanje i spremanje
pripadajucih vrijednosti, poput duljine i Sirine, broja boca, poziciju robota i sl.. Sam simulator je
pokrece se od strane algoritma implementiranog suéeljem Algorithm. Algoritam predstavlja
trening mozga robota, a samo treniranje pokrece se pozivom jedne od dviju metoda run.

Robot je modeliran suceljem Robot koji ima nekoliko metoda: metoda initialize
inicijalizira robota prije simulacije, metoda standardizeFitness vraca standardiziranu
dobrotu robota, a klju¢na metoda nextMove vraca robotovu akciju za danu percepciju.
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Osim najvaznijih sucelja i razreda imamo jo$ nekoliko pomoénih enumeracija i1 razreda.
Enumeracija Move predstavlja robotove moguce akcije, dok enumeracija Field predstavlja
stanje pojedinog polja u robotovom svijetu. Razred Stats koristi se za prikupljanje informacija
0 robotovom svijetu i njegovoj aktivnosti — biljezi se broj boca, poteza, kazni, itd.

2.2 Simulator

<<Java Interface=>
E¥0bserver<T>

hr.fer. zemis. projekt.obsery er

-observers

o.*

@ abservationMade(Observable, T):void

==Java Class>>

hr.fr. zemis. projekt.simulator

(3 Multithreaded Simulator

o poot ExecutorService

==Java Class=»
(§ AbstraciSimulator

hr fer zamris projekt simulator

4+ maxMoves: int

OCA bstractSimulator(int)

& AbstractSimuiator()
c)“a.'ayGams{Roﬁo{}:Lisrﬂa:s>

@ generateGrids(int, int ink,inf, boolean):v oid

@ generateGrids(int,int inf, boolean Random):void

@ readGridFromFile(List<Path>)-void

@ setGrid(IGrid)-void

< playGame(Robot IGrid Random):Stats

@ suspend():void

@ resume():void

@ addObs erver{Observer<Robota ctionTaken=):void
@ removeObserver{Observer<RobaotA ctionTakenz)-void
@ fire{RobotActionTaken):vaid

+| @ clearObservers{):void

OCI‘.MIt'rthread edSimulator(int)
& it eadedSimulator])

@ playGames(Robot) List=Stats>

<=Java Class»>

(9 RobotActionTaken

hr fer zamris. projekt observ er obser ations

[

o move: Move
o previousRow : ink
o previous Columen: ink

=<<Java Class>>

(®PlayGame

fi.fer. zemiis. projekt. simulatar

o currentRow - ink
o currentColum©: int

<=Java Interface=>
€3 Observable<T=

hr.fer.zamis. projekt. obsarvar

@ fire(T)-void

@ addObserver{Observer<T=):void
@ removeObserver{Observer<T=):vaid

@ clearObservers():void

==Java Classs=
(@ Simulator

hr.fer.zemis. projekt.simulator

o robot Robot
o rnd: Random

@ getGrid{):IGrid
@ getMove()Move

@ call):Stats

OCFlayGa me(Robaot 1Grid, Random)

@ getPreviousRow ():ink
@ getPreviousColumng):ink

@ getCurreniRow ():int
@ getCurrentColumny):ink

OcRﬂbutAclianTaken(lGrid Maov e,int,ink,ink, inf)

& Simulator(in)
& Simulator()

@ playGames{Robat):List<Stats>

-grid lﬂ..ﬂ

<<Java Interface>>
- B Grid

0.1 hr.fer.zemris. projekt.grid

@ gefwidth{)-nk

@ getHeight()int

@ getField(inkinf)-Feld

@ seffiekd(ink,int, Field)-void

@ gefCurrentRow ():ink

@ gefCurrentColumnd):int

@ setStartingPosition(ing, inf)-void
@ hasBoitlesLefi{):boolean

@ gethumberOfBatties():int

@ generate(ink ink int, boolean):void
@ sefGrid({Field[][,int,int)-v oid

@ readFromFile(Path) v oid

@ writeToFile(Path):vaid

@ copy():IGrid

Slika 2. Detaljan model simulatora

=<=Java Class>>
®Grid

hr.fer.zzmris. projekt. grid

&arid)

@ getWidih():int

@ getHeight():ink

@ getField{int,int)-Fiekd

@ setField(int,int, Field) v oid

@ getCurrentRow ():int

@ getCurrentColumn():int

@ setStartingPosiion(int,int)-v oid
@ hasBoitlesLeft()-boolean

@ gethNumberOfBottles()-ink

@ generate{intint.int boolean):void
@ setGrid(Field[][],ink,ink):v oid

@ readFromiFile(Path)-void

@ w riteToFile(Path):void

@ copy()-IGrid

Na slici 2. mozemo vidjeti detaljniji model simulatora. Simulator implementira
Observable koje nam daje moguénost da pratimo stanje simulatora i robota prilikom
simulacije. Ovo sucelje nam omogucuje razmjenu informacija na relaciji simulator — korisni¢ko
suCelje. Nadalje, simulator biljezi svaku robotovu akciju. Osim jednodretvenog simulatora,
implementiran je i viSedretveni simulator koriStenjem sucelja ExectuorService.
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2.3 Algoritam

<=lava nierfaces=
) Parameters<T>
. fer.zemris. projekt parameter

<<Java Interface>>
@ Agorithm

hr.fer.zemris. projekt. algarithms

<<Java Class=»
(®TrainingResult
hr.fer.zemris. projekt. ohserv er.observations

@ getParameter(Siring):Parameter
@ setParameter(String, double):void

@ getParameters () LinkedHashSet=Parameter>

Y2

@ readSolutionFromFile(Path) Robot

@ writeSolutionToFile{ Path, Robot)-void

@ getDefautParameters()-Parameters<? extends Algorithme
@ run{AbstractSimulator, Parameters<Algorithms>) Robot

@ run{AbstractSimulator).Robot

=<Java Class=»
(& Parameter
hr.er.zemris. projekt. parametar

% DEFAULT_MIN_VALUE double
SOFDEFA\.LT_I‘.‘IA}(_VALLE double
of name: String

o minValue: double

o maxValue: double

o value: double

4

=«Java Class>>
(& observableAlgorithm

hr.fer.zemris. projek. algorithms

(}CF!arameter(Smng.Paramel er Ty pe,double, doubie, double)
CCFhrameler(Slring.ParamElerTy pe)

@ gethName{) String

@ gefType()-ParameterType

@ gethvinValue()-double

@ sethvinValue{double):void

@ getMaxValue():double

@ setMax\Value{double)void

& Obs ervableAlgarithmy)

@ addObserver(Observer<TraningResult=)void

< nalifyListeners{Robot, double,int).void

@ removeObserver(Observer<TrainingResult=):void
@ fire(TrainingRes ult)-void

@ clearObservers()void

@ gefValue().double
@ sefValue{double):void
-type L}.A
=Java Enumeration=>=

@ toString():String
(3 ParameterType
. fer.zemris. projekt. parameter

% DOUBLE ParameterType
%o NTEGER: Para meterType

ocParamEI erType()

Slika 3. Model algoritma

o averagefitness: double
o iteration: int

ccTrainingResuMRobol «double,int)
@ getBestResult():Robot
@ getAverageFitness{).double

@ getieration():int

-observers

=<Java Interface=>
3 0Observer<T>

hr.fer.zemris. projekt.observ er

@ observationMade(Obs ervable, T)-void

-'4?ESIRESLIH 0.1
&

<xlava Interface>>
©Robot

b Fer zzmris. projekt.algorithms

@ nextiov e{Field, Field Field, Field Field)-Move

@ standardizedFiness().double
@ initializ e() void

Vi

<<Java Interface>>
3 0bservable<T>
hr.fer.zemris. projekt.observ er

@ addObserver(Observer<T=)vaid
@ removeObserver{Observer<T=)void
@ fire(T):void

@ clearObservers()-void

Na slici 3. prikazan je model algoritma kojim modeliramo postupak treninga robotovog mozga.
Apstraktan razred ObservableAlgorithm implementira sucelje Algorithm i sucelje
Observable koje nam pruZza moguénost pracenja stanja treninga. Samo sucelje Algorithm
nam pruza mogucnost ucitavanja mozga robota s diska i spremanje mozga na disk. Nadalje,
svaki algoritam ima svoj skup zadanih parametara koje mozemo dohvatiti. Naposljetku, imamo i
dvije metode run. Jedna metoda koristi zadane parametre, dok druga prima parametre podesene

od strane korisnika.

Razred Parameter je, zbog potreba grafickog sucelja, modeliran na specifi¢an nacin. Svaki
parametar ima svoje ime, danu vrijednost te minimalnu i maksimalnu vrijednost. Svaki
parametar ima i naznacen tip u ovisnosti radi li se o cjelobrojnoj ili decimalnoj vrijednosti.
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2.4 Graficko korisnicko sucelje

<<lava Class=»
(#PausableSwingWorker<T,V>

b fer zemris. projekt GUI

o isPaused: boolean

& Pausablesw ingWarkar()
@ pause()void

@ resume()-void

@ isFaused()-boolean

<wjava Class>>
(@ ParametersPanel
hr fer zemiis.projeke. GUI

<<Java Class>>
(3 LearningPanel
r.fer zemiis. projekt. GUI

S serialVersionUD: long

o parent JTabbedPane

o algorithn: ObservableAlgorthm
a robot: Robat

o simuistor: Smulator

o binStart: JButton

@ binPause: JButton

o binResume: JBution

o binCancet: JBution

o binSxpartRabat JButton
o binRunSimulation: JBution

& LearningPanel(/TabbedPans)

5F serialversionUD: long
SF pECMaL_sPOTS: int

4 parameters: Parameters<? extends Algorihms

@ ndGUK)void

& ParametersPansi()
@ nkGUK):void

=«xjava Class>>
(®JpParameterSlider
b fer zemris. projeke. GUI

@9 )-Parameters<? extends Algorithm-
.| @ setParameters(Parameters <Algorithm=).vaid

5F serialversionUD: long
4 parameter Paramster
4 IcurrentValue: JLabel

& JParameter Sider(Parameter. JLabe])
© setParameter(double) void

@ getParameter():Parameter

@ change\alueDis play(inf):vaid

& JParameterSiider(int int int Parameter, JLabel)

<<Java Class>>
(@ FitnessChartPanel

hr.fer.zemris. projekt. GUI

o maxFinessSeries: XY Series
o avgFitnessSeries: XY Series
o dataset: XY SeriesCollection
o chart: JFresChart

o currkeratior: int

@ FinessCrartPanel()

B createGhart{XY Dataset):JFreeChart
@ addvalus(doubls, double) void

@ clearGraph(})vaid

<<Java Class>>
(& MapPanel rEp
fr.fer zamris. projakt. GUI 01

«<java Class>>
(3 JDecimalSlider
frf e zamris. projakt. GUI

5of s erialVersionUID: long
a columns: int

o rows: int

5o serialVersionUD: lang
o potention: double
o decimalSpots: int

o gridt Grid

& MapPanel)
@ setSides(nt int).void

(}EJDECIWE\SHUE!(GWHE .double, double,int Parameter, JLabel)
@ getDoubleValue):double

@ changeValueDispiay(double) vaid

@ setParameter(double)-vaid

@ getCalumns{):int
@ getRow s()int

@ seiGrid(Grid) void

@ enableEditing{boolean)-void

Slika 4. Model grafic¢kog korisni¢kog sucelja

© generateGrid()void
@ getGrid() Grid
@ simulateAction{RobotActionTaken):void

-learnin,

0.1

o warker: SwingWorker<Void Integer= [ -,

figlds
o

<<lava Classs>
(& MainFrame

hr.Fer.z2mis projekt GUI

5F s erialVersionUD: long

& MainFrame()
@ ntGU ) void
& main(String[])-void

-simulationPanel (0.1

<<lava Class>>
(@ SimulationPanel
. fer.zemiis.projekt. GUI
5 serialVarsionUID: lang
o robot: Robat
o simulator: Simulator

"] @ binSimulate: JButton

a binCancet JButton
a binPause: JButton

o binResume: JButton

a worker: SwingWorker<Vioid Vaid>
a binGenerateMap: JButton

a binCreateMap: JButton

a binLoadMap: JButton

a binSaveMap: JBution

a binLoadRobot: JButton

a MapStatus: JLabel

o IRobotStatus: JLabel

& simulationPanel()

@ setRobot(Robof)-void

B intGUK)void

m disableSetupButtons()void

B enableSetupButtons()-void

@ disableSinulationButtons ()-vaid

<<ava Class=»
(& MapField

hr fer zemiis. projekt GUI

& MapFiekd(Field)

& MapFieki()

@ setField{Fisld) void

© gelField() Field

@ isCurrent():boolean

@ setCurrent{boolean)-void

@ setfickup{boolean):vaid

@ setWallHt(boolean) v oid

& painiComponent(Graphics):void
© setEdiingEnabled(booiean)-void

<<Java Class=>
(9 GenerateMapDialog

hr fer zemiis projekt GUI

5F seriaversionUD: lang
o rows: int

o columns: int
 numOfBtties: int

@ GenerateNapDialog(JPanel)
& intGU)-vaid
© getRows()int
A @ getColumns()-int
| @ geihumberOfBotties ()it

<wjava Class>>
(3JCreateMapDialog

hr.fer.zamris.projekt. GUI

5 serialVersionUD: lang
T, 5 o rows: int
o columns: int

& ICreateMapDialog)
& IntGUK):-void

© getRow s(yint

@ getColumns()ink

=<Java Class>>
(®.JstatsDialog

hr fer zamris projekt GUI

o stats: Stats

& StatsDialog{Stats)
B intGUK)void

Graficko sucelje prikazano na slici 4. je sastavljeno od dvije glavne cjeline: panela za simulaciju
I panela za treniranje mozga. Nadalje, svaki od panela ima prostor za podeSavanje parametara
simulatora i algoritma. Komponenta koristena za podeSavanje parametara je modificirana verzija
razreda JS1ider. Osim dva glavna panela, postoji i panel za proizvoljno generiranje mapa od

strane korisnika.
Za  treniranje

je  koristena

modificirana

verzija

razreda

SwingWorker,

PausableSwingWorker Koji nam pruza moguénost da u bilo kojem trenutku privremeno
zaustavimo rad algoritma.
Za kraj, navedimo i razred FitnessChartPanel koji nam sluzi da graficki prikaz statistike
treniranog algoritma — najbolje i prosjecne vrijednosti dobrote robota po iteraciji.
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3. Upute za koristenje

3.1 Preduvijeti za pokretanje programa

1. Java Runtime Environment (JRE)
2. Zalokalno pokretanje web simulatora: Apache Tomcat ili sl.

3.2 Desktop aplikacija

Pokretanjem (dvostrukim lijevim klikom) na datoteku RobotRobby.jar otvara se prozor:

Trammg Prugress

i
i
d
g
&
&
&
Standard fitness

1,0
000 005 040 045 020 025 03 035 040 045 050 055 060 085 070 075 08 085 090 095 1,00 1,05
Iterations

[ Maximal standard fimess — Average standard fimess,

Slika 5. Kartica za treniranje robota mozga

Pocetni prozor aplikacije koji je prikazan na slici 5., podijeljen je u tri dijela:

1. Prostor za podeSavanje parametara algoritma kojim se trenira robotov mozak
Korisnik povlacenjem kliznika podeSava razliite parametre algoritma. Za finiju
granulaciju, korisnik moze koristiti lijevo 1 desno dugme na svojoj tipkovnici.

2. Prostor za graficki ispis statistike algoritma. U ovom prozoru korisniku je predocena
statistika tokom treninga mozga. Desnim klikom na graf, korisnik dobiva mogu¢nost
podeSavanja opcija poput zumiranja, spremanja 1 kopiranja grafa te mogucnost
automatskog podeSavanja intervala domene za svaku od osi. Zumiranje, osim odabirom
opcije u izborniku, moZe se posti¢i i ozna¢avanjem povrsine koja se Zeli zumirati.

3. U tre¢em dijelu kartice se nalazi prostor za podeSavanje razlicitih parametara simulatora.
Moze se postaviti broj mapa, veli¢ina mape te postotak boca. Nadalje, korisnik moze
izabrati varijabilni broj boca te to naznacuje oznacavanjem kucice. Nakon namjestanja
svih parametara, korisnik odabire gumb Start Algorithm Training.
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Slika 6. Pokrenut trening robotovog mozga

Na slici 6. vidimo pokrenut trening robotovog mozga. Korisnik ima moguénost pauziranja
algoritma i zaustavljanja algoritma u bilo kojem trenutku pritiskom na tipku Pause, odnosno
Cancel.

Rﬂntmhy - a ®
Lesrnng AQonttme  Smuiation
=
e Training progress i
” - progress
1 10000 H H ® umber of rows: 10 = =
Tournament size: 4 '
I ; :
H %® o8l umber of columrs: 10
Maximal starSng weights: 0,50 i
i ; .
e o Percentage of bottes: 50%
somam 0o | ESRINSNSNNR NN WU SN SO SRR SO SO SRS SO S S SO N I
I b i
0,00 100,00
e o
.................... | i bot |
! Dot |
19,00 a0
ot =il
1 | Reame |
o b
Algha: 0,25
|
om 500
Pogudation size: 75 B
1 2
2 w g 04
w
0.2
o+ | 1 0 1 U O O O Y O O T O O O
04
o+ AL O T T OO OO O O O T
06
07
08
09
1,0

0 10 20 30 40 50 60 V0O 80 90 100 110 120 130 140 150 160 170 180 190 200 210 220 230 240 250 260 270 280 290 300 310 320 330
Iterations

[ Maximal standard fitess — Average standard fitness |

Slika 7. Pauzirani trening robotovog mozga

Slika 7. prikazuje pauzirani trening robotovog mozga. Pauziranje se vrsi pritiskom tipke Pause.
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Korisnik moze u bilo kojem trenutku (osim u trenutku izvrSavanja treninga, tj. dok je trening
pauziran i zaustavljen) spremiti robota na disk pritiskom tipke Save Robot to File. Nadalje,
korisnik izravno moze prije¢i u karticu Simulate i simulirati rezultat najboljeg robota.

Slika 8. Simulacija robotovog mozga

Nakon postupka treniranja robotovog mozga, istog moZemo simulirati 1 prikazati na jednoj mapi.
Kartica simulacije prikazana je na slici 8.
Prozor se sastoji od dvaju dijela:

1. Prostor za izbor mape i robota. Korisnik moze automatski generirati mapu, ru¢no ju
stvoriti, ucitati s diska i spremiti na disk. Nadalje, korisnik moze odabrati zeljeni
algoritam 1 ucitati ga s diska (u slucaju da na ovaj prozor nije dosao pritiskom na tipku
Simulate u kartici treninga — tada je robot ucitan automatski). Nakon $to su mapa i robot
izabrani, simulacija mape zapocinje pritiskom na tipku Start Simulation.

2. Prostor za simulaciju — u ovom dijelu prozora vizualno je prikazana simulacija ¢iS¢enja
svijeta.
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Slika 9. Prostor za kreiranje mape

Nakon pritiska na tipku Create Map i odabira zeljene Sirine i duljine mape, otvara se prozor za
postavljanje boca $to je vidljivo na slici 9. U njemu, na jednostavan nacin, korisnik moze dodati
boce na zeljena polja. Boca se dodaje klikom na zeljeno polje. Nakon $to su Zeljene boce dodane,
kreiranje mape zavrSava se pritiskom na tipku Done.

Mep succeasily crested.
‘Select akarittn fo loading robot:
Eiman newralnetwork.

Load Robot

Slika 10. Pokrenuta simulacija
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Na Slika 10. prikazana je aktivna simulacija. Korisnik u bilo kojem trenutku simulacije moze
ugasiti simulaciju pritiskom tipke Cancel ili privremeno zaustaviti izvodenje pritiskom na tipku
Pause. U slucaju da je simulacija privremeno zaustavljena, korisnik moze u bilo kojem trenutku
nastaviti sa simulacijom pritiskom na tipku Resume.

3.3 Web aplikacija

Fitness

Start algorithm

Configure simulator

Stop training N Max generations
0.00 15 00 5 501 7 50 0 1200 350 150
Pause training

Resume training

020
030

Export robot 040 3
050

Slika 11. Kartica za web treniranje robota

Kartica za treniranje robota u web aplikaciji, prikazana na slici 11., ne razlikuje se bitno od
desktop verzije. Kao i u desktop verziji, prozor je podijeljen na tri dijela:

1. Prostor za podeSavanje parametara algoritma i kontrolu treninga. Za razliku od desktop
aplikacije gdje su se koristili kliznici, u web aplikaciji korisnik ru¢no upisuje brojc¢ane
vrijednosti parametara. U slu¢aju da upiSe vrijednost koja nije valjana, aplikacija mu
dojavljuje gresSku. Ispod dijela za odabir parametara, nalazi se dio za kontrolu procesa
treninga. Tipke su slicne onima u desktop aplikaciji pa nece biti detaljnije opisivane.

2. Prostor za vizualni prikaz treninga. U ovom dijelu, bas kao i kod desktop aplikacije,
korisnik grafi¢ki moze vidjeti dobrotu najbolje jedinke te prosje¢nu dobrotu po iteraciji.
Ispod grafa dobrota najbolje jedinke je prikazana i numericki.

3. Prostor za podesavanje parametara simulatora. Bas kao i u desktop verziji imamo prostor
za podeSavanje parametara simulacije gdje korisnik upisuje Zeljenu veli¢inu mape, broj
boca te ucestalost generiranja novih mapa. Moze i izabrati trening s varijabilnim brojem
boca aktiviranjem kucice. Nakon S§to su parametri odabrani, nuzno ih je spremiti
pritiskom na tipku Configure simulator.
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Robot Robby ~ Training ~ Smulaion  Piay

Generate Impart Create Feedforward neural network = Defaut rabot

Width 10 Load robot WFind file

Import robot
Height 10

% bottles 50 I

Generate map

MaxX moves 200 Start simulation

Slika 12. Web simulacija robota

Na Slika 12. prikazana je web simulacija robota. Opet, kao i kod desktop aplikacije, imamo dva
dijela prozora. Prvi dio se odnosi na izbor mape i algoritma, a drugi dio na prostor za simulaciju.
Vazno je za navesti kako je na webu moguce izabrati zadanog robota za pojedinu implementaciju
mozga. Time korisnik ne mora ni trenirati robot ve¢ moze dobiti direktan uvid u simulaciju
dobro razvijenog mozga.

Max moves 200 Start simutation

Elman neural network

47/200

Reset

Export grid

Slika 13. Aktivna simulacija

Aktivna simulacija robota je prikazana na slici 13. Opcije prilikom aktivne simulacije robota su
identi¢ne desktop aplikacije. Korisnik moZe pauzirati, resetirati simulaciju te spremiti mapu.
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Robot Robby ~ Traming  Simuiaton  Play

0/200

Your score: 0

Slika 14. Korisnik u ulozi robota

Jedina veca razlika u odnosu na desktop verziju aplikacije je kartica Play koja je prikazana na
slici 14. U njoj korisnik poprima ulogu robota. Akcije su prikazane na desnom dijelu prozora.
Osim tipki na ekranu korisnik moZze se kretati mapom koriste¢ci WASD kombinaciju tipaka na
tipkovnici. Saginjanje se vrsi pritiskom tipke J na tipkovnici.
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