
Abstrakt

Mo!nosti 3D snímania pre"li v posledn#ch rokoch v#raznou premenou. Zatia$ %o
"pecializované technológie 3D snímania, ako sú skenery so "truktúrovan#m svet-
lom, poskytujú presné informácie o h&bke, vzostup ve$k#ch neurálnych modelov
stiera rozdiely medzi RGB a RGB-D dátami v mnoh#ch aplikáciách. Dnes do-
ká!u v#konné metódy hlbokého u%enia rie"i’ problémy s porozumením 3D scény
priamo zo "tandardn#ch RGB obrázkov, vrátane odvodenia h&bkov#ch údajov, %ím
sa zni!uje potreba RGB-D kamery. Tento posun roz"íril pou!ite$nos’ 3D snímania
a zárove( priniesol nové v#zvy a príle!itosti. Táto práca sa zaoberá efektívnym
návrhom, implementáciou a vyhodnocovaním neurálnych modelov na spracovanie
3D dát s oh$adom na tradi%né aj moderné prístupy snímania h&bkov#ch údajov.
Pokr#va "iroké spektrum úloh v reálnom svete, od spres(ovania údajov na níz-
kej úrovni a! po pochopenie scény na vysokej úrovni. Taktie! vzh$adom na to,
!e h&bkové senzory ostávajú menej dostupné ako RGB kamery, generovanie syn-
tetick#ch dát zostáva nevyhnutné pre tréning robustn#ch modelov. Popri anal#ze
vyvíjajúceho sa stavu techniky táto práca predstavuje nové datasety a metodo-
lógie, ktoré rie"ia k$ú%ové v#zvy 3D snímania. Konkrétne táto práca predstavuje
nov# neurónov# model a dataset pre 6D odhad polohy priemyselnej prepravky
zo "truktúrovan#ch 3D dát, ako aj metodológiu na automatické labelovanie skle-
nen#ch predmetov pre in"tan%nú segmentáciu. )alej práca analyzuje generovanie
syntetick#ch dát s pridan#m "umom a postupy pre nasadenie na embeddované
zariadenia, %ím roz"iruje pou!ite$nos’ rie"ení hlbokého u%enia na priemyselné sce-
náre.
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