Vyhybanie sa kolizidm autonémnych agentov je za poslednych niekolko desatroéi pred-
metom rozsiahleho vyskumu. Aktudlne rieSenia funguju ako ¢isto reaktivne techniky,
ktoré maji za néasledok niekolko problémov, ako napriklad uviaznutie agentov v réznych
situaciach. Cielom tejto prace bolo preskiimat novii metédu riesenia vyhybania sa koliz-
idm pre humanoidnych agentov za pomoci genetickych algoritmov, ako sposob prehlada-
vania lokalneho priestoru niekolko simula¢nych krokov dopredu.

Aplikécia je schopna spustif viacero preddefinovanych testovacich scenarov a zazna-
menat vysledky kazdého behu. Aplikacia takisto umoznuje sledovat vysledky dvoma
rozlicnymi sposobmi, bud vizualne pozorovat beh testovacieho scenara, alebo vykreslit
zaznamenané vysledky v podobe grafov.

Celkovy dizajn aplikacie je dostatocne obecny na to, aby umoznoval jednoduché modi-
fikacie existujucich testovacich scenarov, alebo vytvorenie tiplne novych. Takisto je mozné
modifikovat existujici geneticky algoritmus pomocou novych operatorov s minimalnym
usilim.

Vysledky ukazuju, ze aj ked rozne konfiguracie implementovaného genetického al-
goritmu funguju podobne, existuju niektoré konfiguracie vycnievajuce z davu, ktoré by
mohli priniest alternativnu moznost k uz exitujicim metédam na vyhybanie sa koliziam.



