
Práce navrhuje 3D navigačńı a plánovaćı systém pro autonomńı vzdáleně ř́ızenou
kvadruptéru (dále dron). Řešeńı využ́ıvá senzorických dat drona spolu se zpra-
covaným obrazem čelńı kamery, bez předchoźı znalosti prostřed́ı a bez použit́ı
navigačńıho signálu (GPS). Data z kamery jsou transformována do representace
ř́ıdkým point-cloudem, ze kterého se vytvář́ı mapa obsazenosti okoĺı s adap-
tivńı velikost́ı buňek. Na vytvořené mapě je následně možné plánovat trasu
letu s přihlédnut́ım k zaznamenaným překážkám. Výsledný plán je realizován
jednoduchým kontrolerem.

Systém rovněž zahrnuje simulátor, na kterém je možné virtuálně provádět celý
proces. Práce propojuje p̊uvodně nezávislé a nekompatibilńı systémy a vytvář́ı
z nich jeden funkčńı celek. Výsledek je demonstrován několika jednoduchými
scénáři, z nichž jeden řeš́ı problém navráceńı drona na jeho počátečńı pozici.
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