
Mapovanie a systematické skenovanie 
miestnosti robotom

Táto diplomová práca sa zaoberá problémom autonómneho mapovania a 
systematického skenovania miestnosti robotom. V teoretickej časti opisuje 
základné znalosti z oblasti mapovania, lokalizácie a navigácie. Taktiež 
opisuje základy ROS a jeho možnosti použitia. V praktickej časti opisuje 
hardvérovú a softvérovú implementáciu robota pomocou ROS a využitie 
ďalších balíkov, ktoré nám poskytuje ROS.
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