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Motivácia
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Ciele

1. Preskúmať možnosti využitia obrazu z kamery na zlepšenie 
presnosti lokalizácie.

2. Navrhnúť metódy spracovania obrazu indoor prostredia a 
preskúmať možnosti využitia strojového učenia pri lokalizácii 
používateľa.

3. Implementovať a prakticky overiť presnosť a použiteľnosť 
navrhnutých riešení.



Možné spôsoby riešenia

• Sledovať:
a) Detekcia dverí

b) Rýchlosť pohybu - spájať bod v predošlom okamihu a bod teraz

c) Porovnať aktuálny pohľad s obrazmi v databáze - CNN



Detekcia dverí

• Nepodliehajú veľkým zmenám

• Detekcia hrán

Pohľad z kamery Canny Edge Detector



Rýchlosť pohybu

• Spájanie toho istého bodu

scény v inom okamihu

• Pomôže určiť tempo 

používateľa (dĺžku kroku)

Pohľad z kamery KLT Pyramid



Databáza obrazov

• Preskúmať prístupné datasety

• Rozšíriť o vlastné obrazy

• Natrénovať NS

(Walch, 2017 – TUM LSI Dataset)



Neurónové siete

• Zistiť ich prínos

• V akej fáze/časti riešenia je najlepšie ich použiť

• CNN

• LSTM

(Walch, 2017)



Metódy
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