Abstrakt

Moznosti 3D snimania presli v poslednych rokoch vyraznou premenou. Zatial ¢o
Specializované technoldgie 3D snimania, ako st skenery so strukttrovanym svet-
lom, poskytuji presné informéacie o hibke, vzostup velkych neuralnych modelov
stiera rozdiely medzi RGB a RGB-D datami v mnohych aplikaciach. Dnes do-
kazu vykonné metody hlbokého ucenia riesit problémy s porozumenim 3D scény
priamo zo standardnych RGB obréazkov, vratane odvodenia hibkovych udajov, ¢im
sa znizuje potreba RGB-D kamery. Tento posun rozsiril pouZitelnost 3D snimania
a zaroven priniesol nové vyzvy a prilezitosti. Tato préaca sa zaobera efektivnym
navrhom, implementéciou a vyhodnocovanim neuralnych modelov na spracovanie
3D dat s ohladom na tradi¢né aj moderné pristupy snimania hibkovych tudajov.
Pokryva Siroké spektrum tloh v redlnom svete, od spresiiovania tidajov na niz-
kej arovni aZ po pochopenie scény na vysokej urovni. TaktieZ vzhladom na to,
7e hlbkové senzory ostavaji menej dostupné ako RGB kamery, generovanie syn-
tetickych dat zostava nevyhnutné pre tréning robustnych modelov. Popri analyze
vyvijajiceho sa stavu techniky tato praca predstavuje nové datasety a metodo-
logie, ktoré riesia klucové vyzvy 3D snimania. Konkrétne tato praca predstavuje
novy neurénovy model a dataset pre 6D odhad polohy priemyselnej prepravky
zo Struktirovanych 3D dat, ako aj metodolégiu na automatické labelovanie skle-
nenych predmetov pre inStan¢nu segmentaciu. Dalej praca analyzuje generovanie
syntetickych dat s pridanym Sumom a postupy pre nasadenie na embeddované
zariadenia, ¢im rozsSiruje pouZzitelnost rieSeni hlbokého ucenia na priemyselné sce-

nare.
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