Prace predstavuje systém pro tvorbu a vyhodnocovani experimentt s evoluénim vy-
vojem robotti ve 3D simulovaném fyzikalnim prostiedi knihovny MuJoCo. Experimenty
umoznuji vyvoj fizeni i morfologie robott za uziti libovolné, uzivatelem definované hodno-
tici funkce. Platforma klade duraz na dostupnost, ¢itelnost a rozsiritelnost implementace.
Systém nabizi jednoduché grafické rozhrani umoznujici podrobnou konfiguraci experi-
menti a textové rozhrani vhodné pro provadéni rozsahlych experiment se statistickym
vyhodnocenim. Préce implementuje nékolik robotii riznych slozitosti a fadu evoluénich
algoritmil s nejznaméjsimi genetickymi operatory. Architektura systému umoznuje pri
tvorbé experimentu vytvaret libovolné kombinace téchto prvki. Prace spolecné s doku-
mentaci pro uzivatele dava jednoduchy navod, jak stavajici implementaci rozsirovat.



