V této praci se prezentuje feSeni pro globalni lokalizaci robota ve viceznaéném
prostfedi s vyuzitim techniky pro sledovani vice hypotéz. ROS balik uréeny pro
navigaci robota byl rozsifen tak, aby dokazal pracovat nardz s nékolika teoriemi
o aktualni pozici robota v prostiedi, ke kterému ma k dispozici mapu. Toto rozsifeni
udrzuje teorie o pozicich robota a pfislusné plany, které vedou z uvazované pozice
do cile. Nastroj tyto teorie a plany poskytuje MHT pluginim, které pak vytvareji
globalni plan pro robota se znalosti vSech teorii a planti z nich pochazejicich. Kvuli
umoznéni piesnéjsi lokalizace robota byl upraven AMCL node z naviga¢niho baliku

ROSu tak, aby se v ném daly zpracovavat zpravy z riznych typt senzorq.



