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Streszczenie

Algorytmy ewolucyjne przeznaczone do rozwigzywania probleméw optymalizacji dynamicz-
nej musza nieustannie przegladaé¢ przestrzen parametréow w poszukiwaniu nowych optimow,
sledzac zarazem te sposrod nich, ktore dotychcezas zostaly zidentyfikowane. Zwyczajowo za-
danie to realizuje si¢ poprzez paradygmat reaktywny polegajacy na wielokrotnym obliczaniu
wartosci funkcji celu w ustalonych punktach dziedziny, dzieki czemu rozpoznawane moga by¢
zmiany srodowiskowe. Staboscia takiego podejscia jest fakt, ze algorytmy je realizujace pozo-
staja nieustannie jeden krok za zmianami, poniewaz detekcja obejmowaé¢ moze wytacznie te
sposrod nich, ktore juz miaty miejsce. Mankament 6w wyeliminowa¢ mozna stosujac paradyg-
mat proaktywny wykorzystujacy modele predykeji w celu przewidywania przysztych stanéw
srodowiska w oparciu o historyczne obserwacje. Dzigki temu algorytmy ewolucyjne realizuja-
ce to podejécie moga w pewnym sensie przygotowaé sie na nadchodzace zmiany (np. poprzez
skierowanie populacji w strone przysztych obszaréw obiecujacych).

Zasadniczym wktadem naukowym mojej pracy doktorskiej jest opracowanie trzech strategii
predyktywnych, zwanych dalej anticipation of evaluations (ang. przewidywanie wartosci funkeji
celu), anticipation of optima locations (ang. przewidywanie polozenia optimum) oraz anticipa-
tion of landscape changes (ang. przewidywanie zmian $rodowiskowych). Kazda z powyzszych
strategii definiuje mechanizm pozwalajacy w tatwy sposob przeksztatci¢ dowolny reaktywny
algorytm ewolucyjny w algorytm proaktywny.

Anticipation of evaluations jest realizacja tzw. futurist approach (ang. podejscia futury-
stycznego) wstepnie zarysowanego przez Jano van Hemerta i in. Zaproponowana przeze mnie
strategia wykorzystuje model ARIMA do przewidywania przysztych wartoéci funkcji celu dla
elementow zbioru probek zawartych w przestrzeni poszukiwan. W pracy swojej przedstawiam
implementacje owej strategii w algorytmie ewolucyjnym IDEA-ARIMA, dla ktérego opraco-
watem metode estymacji przysztych wartosci funkcji celu w dowolnym punkcie dziedziny, jak
rowniez zaproponowalem mechanizm aktualizowania oraz redukcji wspomnianego zbioru pro-
bek w taki sposob, aby skutecznosé predykeji sukcesywnie rosta.

Anticipation of optima locations rozserza model predykeji i upraszeza algorytm D-QMOO
zaproponowany przez Hatzakisa i Wallace’a dla probleméw optymalizacji wielokryterialnej.
Pierwotny model autoregresywny zastapitem bardziej ogélnym modelem ARIMA przy jedno-
czesnym zwiekszeniu rozmiaru frakeji predyktywnej, jaka wstrzykiwania jest do populacji w
kazdej generacji. Ponadto zastgpitem oryginalny algorytm znacznie prostszym w implementacji
oraz uwzgledniajacym ograniczenia natozone na przestrzen poszukiwan algorytmem IDEA-FPS,
bedgcym zaproponowang przeze mnie proaktywng wersja algorytmu IDEA.

Anticipation of landscape changes jest usprawnieniem mechanizmu PredEA autorstwa Simoes
i Costy, wykorzystujacego tancuch Markowa w celu przewidywania przysztych stanéw srodowi-
ska. W oryginalnym podejsciu zaktadano petng wiedze na temat biezacej postaci funkcji celu.
Moje podejscie, zwane UMDA-MI, wykorzystuje wlasnos¢ algorytméw z rodziny EDA, pozwa-
lajaca estymowac rozktad statystyczny opisujacy potozenie najlepszych osobnikéw w przestrzeni
poszukiwan. Informacje te wykorzystuje w celu parametryzowania stanéw srodowiska, dzieki
czemu mozliwe jest pominiecie silnego zatozenia o petlnej wiedzy na temat funkcji celu.

Wspomniane wyzej algorytmy, tj. IDEA-ARIMA, IDEA-FPS oraz UMDA-MI, pelnia role
tzw. proofs of concept dla zaproponowanych strategii predyktywnych. W pracy przedstawione
zostaly rezultaty ewaluacji tychze algorytméw przy uzyciu powszechnie stosowanych w litera-
turze dynamicznych problemoéow testowych zdefiniowanych w przestrzeniach ciagtych, zaréwno
z nalozonymi ograniczeniami jak i bez nich. Dodatkowo skutecznos¢ proaktywnych algoryt-
mow ewolucyjnych przetestowana zostata w problemie kinematyki odwrotnej w srodowiskach z
ruchomymi przeszkodami.



