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Diplomová práca sa zaoberá problematikou plánovania trasy v dynamickom 
vvprostredí. Práca sa skladá z troch častí. V prvej časti sa nachádza prehľad
rôznych algoritmov z teoretického hľadiska. Druhá časť obsahuje vysvetlenia 
o fungovaní našich implementácií algoritmov A-hviezdička, umelého 
potenciálneho poľa a techniky dynamického okna. V poslednej časti práce 
predstavíme výsledky skúšobných testov, ktorým sme naše implementácie 
algoritmov podriadili. Cieľmi práce je opísať základné algoritmy plánovania algoritmov podriadili. Cieľmi práce je opísať základné algoritmy plánovania 
trasy v dynamickom prostredí, vytvoriť implementácie vybraných algoritmov 
a ukázať ich funkčnosť pripravenými testami.
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