Prace se zabyva definici a feSenim problému pohybu autonomniho vozidla nezndmym prostfedim.
PFinasi podrobny rozbor feSeni simultanni lokalizace a mapovani pomoci rozsifeného Kalmanova filtru.
Také ukazuje dalSi jednodusSich feSeni prostfednictvim vymezovani oblasti a za pouziti Monte Carlo

metod.



