Tato prace se bude zabyvat integraci robotického simulatoru USARSIim s platformou Pogamut, ktera
umozniuje snadné prototypovani virtualnich agentl. Jako doklad korektnosti poskytneme nékolik robotd,
ktefi Fesi jednoduché ukoly. Dil¢im cilem préace je zhodnotit vhodnost reaktivniho planovace POSH pro
programovani robotl USARSimu. Z tohoto ddivodu budou vytvoreny dvé verze létajiciho robota resiciho
slozitéjsi ukol. Prvni verze bude naprogramovana v Javé a druhd pomoci nastroje POSH. V préci pak
provedeme srovnani téchto dvou verzi.



