Aktudlni vyzkumy v oblasti mapovani na bazi transformace normalni distribuce s mapovanim prazdnych
prostor (NDT-OM) se ukazaly byt dobrou alternativou pro mapovani statickych i dynamickych
prostfedi. Registraéni metody pouzivajici NDT mapy nabizeji rychly a spolehlivy zpiisob registrace
dvou laserovych skenl. V této praci jsme navrhli propojeni mezi 2D NDT mapovanim a registraci se
simultanni lokalizaci a mapovanim nad grafem (Graph-SLAM). Tento novy pfistup pouzivd NDT mini-
mapy, které se ukladaji do vrcholl pozi¢niho grafu. Prace také obsahuje rychlou inkrementélni registraci
skenti pro odhad odometrie. Tato registrace umoziuje vytvofit vétSi mini-mapy, které nabizeji lepsi
validaci uzavienych cykli v grafu. Tato prace také predstavuje novou formu registrace s nazvem
robustni mapovani z distribuce do distribuce (D2D) —NDT. Pouziva se pro registraci vrcholti grafu
tvoficich cyklus a ovéfovani jejich spravnosti. Implementace algoritmu pracuje v redlném Ccase.
Program je navrzen v prostfedi robotického operacniho systému (ROS). Algoritmus byl testovan na
datovych zdznamech z MIT Stata Center.
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