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          Объектом исследования являются методы и алгоритмы навигации мобильных роботов.
Цель работы - разработка алгоритма построения двумерной карты препятствий на основе данных, полученных с многолучевого лидара.
В процессе работы был проведён обзор существующих методов одновременной локализации и построения карты, дано подробное описание конкретной реализации, создан и протестирован алгоритм построения двумерной карты препятствий на основе данных, полученных с лидара.
Эффективность алгоритма определяется точностью обнаружения возможных помех на пути движения робота.
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