
Práca sa venuje simultánnej lokalizácii a 
mapovaniu pomocou nekalmanovských 
prístupov. Opisuje samotné mapovanie a 
lokalizáciu a ich princípy, ktoré sú tiež 
hlavnými časťami práce. Poukazuje na 
metódy lokalizovania a to konkrétne Tri-
angulácia, Trilaterácia a ICP algoritmus. 
Taktiež opisuje súčasti robota, ktoré boli Taktiež opisuje súčasti robota, ktoré boli 
použité pri realizácii v praktickej časti. 
Praktická časť sa venuje realizácii 
SLAM-u v neznámom prostredí a vyt-
váraniu mapy tohto prostredia spolu s 
určením súčasnej pózy mobilného 

robota.
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