
Simultánna lokalizácia a mapovanie (SLAM) pomocou Kalmanových filtrov

Diplomová práca sa zaoberá s robotmi, ktoré sa 

dostávajú čoraz viac do popredia ako v priemysle tak 

aj v domácnostiach a rôznych iných odvetviach. V 

teoretickej časti práce je vykonaný rešerš problému 

SLAM, Kalmanových filtrov a Lego Mindstorms 

stavebníc. Praktická časť práce sa zameriava na 

implementáciu algoritmu SLAM a Kalmanovho 

Filtra v konkrétnom programovacom jazyku a 

testovaním týchto algoritmov na reálnych dátach. Pre 

testovanie sa vytvorilo viacero rôznych neznámych 

prostredí, v ktorých sa robot zo stavebnice Lego 

Mindstorms NXT lokalizoval a súčasne zmapoval 

tieto prostredia.
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