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Simuldtory pristupl k Gloze Simultanni lokalizace a mapovani vytvorené pro systém ROS2.
Typ SLAM dlohy.

GUI pro tvorbu prostredi robota.

Zaclenéni simulatord do ROS2.

Vysledky experimentl - tabulka

Jaka je hlavni nevyhoda slamu zalozeném na rozsifeném Kalmanové filtru oproti pristupu FastSLAM a to zejména u
vétsich map?

Jak jste kontroloval, ze vysledky z matlabu jsou shodné s vysledky Pythonu?
Jakou miru podobnosti jste zvolil? Kdy byly vysledky dostate¢né podobné?
Existuji automatické nastroje pro prepis z jazyka matlab na Python?

Co je to landmark ve vasi Uloze?

Neexistovala jiz kdd dfive implementovan v Pythonu?

Jakou metodu byste pouzil pro vyhlazeni trajektorie?

Klasifikace — velmi dobre
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