Jednim z moznych pristupi k automatickému planovani je kompilace
na problém splnitelnosti (SAT) nebo na spliiovani omezujicich podminek (CSP).
Kompilace ndm umoznuje vyuzit vyvoje SAT nebo CSP fesi¢i. V ramci této
diplomové prace implementujeme tii z nedavno navrzenych kédovani urcenych
ke kompilaci planovacich problémii: TCPP, R?3-Step encoding a Reinforced En-
coding. Vsechny tyto pristupy hledaji paralelni plany. Protoze se ale lisi v definici
paralelniho kroku a pouzivaji jiné proménné a podminky, rozhodli jsme se porov-
nat jejich vykonnost na planovacich problémech pouzivanych na mezinarodnich
planovacich soutézich. R2?3-Step encoding jsme modifikovali, protoze ptivodni
verze tohoto kédovani nebyla pro nasi implementaci vhodnd. Nase verze to-
hoto kédovani pouziva méné proménnych i podminek. V této diplomové praci
také ukazujeme, jak zavisi vykonnost Reinforced Encoding na definici paralelniho
kroku. Dale uvadime redundantni podminky, které mohou byt pouzity k rozsiteni
téchto kédovani. Ackoliv obecné tyto podminky nebyly uziteéné, dokazaly mirné
zlepsit vykonnost na nékterych planovacich doménéch, piedeviim v R23-Step en-
coding.



