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Rozpoznávání obrazu a autonomní řízení mobilního robota

Bakalářská práce je zaměřena na detekci dlaždice v prostoru, 

který je sledován robotem pomocí sledovacího zařízení s použitím konvolučních 

neuronových sítí pro poskytnutí funkce rozpoznávání obrazu. Na základě 

algoritmu nalezení Haarových příznaků a  implementace spolehlivého a rychlého 

rozpoznávání obrazu s použitím výše uvedených příznaků. K implementaci této 

funkčnosti bude použita  knihovna OpenCV pro programovací jazyk Python. 

Dalším úkolem je testovat výsledný model na data zaznamenávaná ručně a také 

na data sbíraná pomocí mobilního robota. Součástí práce byl sběr dostatečného 

množství dat pro poskytnutí vstupu do konvoluční neuronové sítě. Výsledkem 

této práce je model neuronové sítě a zároveň jeho implementace do aplikace 

rozpoznávání obrazu a poskytnutí základních funkcí a informací pro pohyb 

mobilního robota. Další implementovanou funkcí je detekce významných bodů v 

pohybujícím se obraze pro účel vizuální odometrie mobilního robota a počítání 

jeho ujeté vzdálenosti od počátku. Pro nalezení významných oblastí je použit 
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