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SIMULTANNA LOKALIZACIA A
MAPOVIANIE (SLAM) POMOCOU
NEKALMANOVSKYCH PRISTUPOV

ABSTRAKT

Praca sa venuje simultannej lokalizacii a
mapovaniu pomocou nekalmanovskych

pristupov. Opisuje samotné mapovanie a . b
lokalizaciu a ich principy, ktoré su tiez L ‘ l
hlavnymi ¢astami prace. Poukazuje na UNIVERZITA

metody lokalizovania a to konkrétne Tri- MATEJA BELA

angulacia, Trilateracia a ICP algoritmus. W BANSKE) BYSTRIC

"aktiez opisuje sucasti robota, ktoré boli

pouzité pri realizacii v praktickej casti.
Prakticka cast sa venuje realizacii {8 raxuLTa prinoDNTCH VIED

SLAM-u v neznamom prostredi a vyt-

varaniu mapy tohto prostredia spolu s

urcenim sucasnej pozy mobilného
robota.
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