Simultanna lokalizacia a mapovanie (SLAM) pomocou ‘Kalmanovych filtrov
|

Diplomova praca

Abstrakt:

Diplomova praca sa zaoberd s robotmi, ktoré sa

dostavaju Coraz viac do popredia ako v priemysle tak
aj v domacnostiach a roznych inych odvetviach. V
teoretickej Casti prace je vykonany reserS problému

SLAM, Kalmanovych filtrov a Lego Mindstorms
stavebnic. Prakticka Cast prace sa zameriava na
implementéciu algoritmu SLAM a Kalmanovho
Filtra v konkrétnom programovacom jazyku a

testovanim tychto algoritmov na realnych datac
testovanie sa vytvorilo viacero rOznyc

prostredi, orych sa robot zo s
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