Automatizované pldnovani se zabyva hleddnim posloupnosti akci, které vedou k dosazeni cilového stavu
ze zadaného pocatecniho stavu, napf. feSeni Rubikovy kostky, dorucovani balik(i atd. Moderni planovaci
techniky jsou zaloZené na informovaném dopfedném prohledavani fizeném heuristikou, kde heuristika
poskytuje odhad vzdalenosti daného stavu od cilového stavu.

V této praci predstavujeme techniky pro automatické vytvoreni efektivni heuristiky pro jakoukoli
zadanou planovaci doménu. Navrzené feseni je zaloZené na trénovani hluboké neuronové sité s vyuzitim
drive vyreSenych planovacich problém ze stejné domény. Navrhli jsme novy zpUsob extrakce priznaka
pro stavy planovacich problém, ktera neni zavisla na vyuziti existujicich heuristik. Natrénovanou sit je
mozné vyuzit jako heuristiku pfi feseni jakéhokoli problému z dané domény bez ohledu na velikost
problému. Experimenty ukazuji, Ze navrzena technika je kompetitivni s populdarni doménové nezdvislou
heuristikou.

Predstavujeme také teoreticky rdémec pro formalni analyzu vlastnosti nauc¢enych heuristik. Formulujeme
a dokazujeme véty, které stanovuji meze na vykonnost naucenych heuristik v nejhorsim ptipadé.



