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Mapovanie a systematické skenovanie
miestnosti robotom

Tato diplomova praca sa zaobera problémom autonémneho mapovania a
systematického skenovania miestnosti robotom. V teoretickej Casti opisuje
zakladné znalosti z oblasti mapovania, lokalizacie a navigacie. Taktiez
opisuje zaklady ROS a jeho moZnosti pouZitia. V praktickej €asti opisuje
hardvérovu a softvérova implementaciu robota pomocou ROS a vyuZitie
dalSich balikov, ktoré nam poskytuje ROS.
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