Zlepsenie presnosti
v indoor navigacii

s vyuzitim obrazu

z kamery

Student: Bc. Lucia Hajdukova
Veduci: RNDr. Lubomir Antoni, PhD.
Konzultant: Mgr. Miroslav Opiela




SR 1‘

* Lokalizacia v indoor prostredi s vyuzitim informacii z obrazu

* Zvolit vhodné charakteristiky obrazu uzito¢né pre lokalizaciu
» Otestovat pristupy zalozené na computer vision
 Otestovat pristupy zaloZzené na neurdnovych sietach
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Ciele

Preskimat mozZnosti vyuZitia obrazu z kamery na
zlepsenie presnosti lokalizacie.

Navrhnut metddy spracovania obrazu indoor prostredia a
preskimat moznosti vyuZitia strojového ucenia pri
lokalizacii pouzivatela.

Implementovat a prakticky overit presnost a pouzitelnost
navrhnutych rieseni.




Sucasny stav — literatura
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* Prehlad rieseni indoor lokalizacie (1)
* Priklad pouzitia NS (2)
* Techniky pocitacového videnia (3)

* Techniky strojového ucenia (4)
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SucCasny stav — teoreticka cast ‘Im¢

* Prehlad sucasnych rieseni
o Porovnavanie obrazov z kamery s obrazmi z databazy (5,6)

o Kombinacia modelov NS
* VGG-16 + NetVLAD (5)
e LSTM + CNN (2)
o Fotografia alebo stream (6)
o Extrakcia ¢rt: SIFT, SURF, detekcia hran (6)
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/ber dat

* Dostupné data:

“‘Q!% ! | e T e .1 o _
n!\!‘\Tll'T' L'N ¥ (Lin, 2015 — COCO Dataset) TUM-LSI
- 1 . COCO

— neikonické obrazy
(Walch, 2017 — TUM LSI Dataset)
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e Vlastné data
* z0 Skoly
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Metody



* Smartphone

e Moverio BT-300 Smart Glasses

Pouzivatelské scenare
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