Ciel'om tejto prace je navrhnut a implementovat’ rieSenie pre lokalizaciu objektu pomocou
dvoch kamier. Navrhnuté rieSenie zisti vzajomnu polohu kamier pomocou kalibracie. Nasledne
uzivatel' vyberie objekt v zdberoch kamier, ktory bude systém sledovat. Pre tuto ulohu
preskimame rdzne algoritmy, ktoré rozdel'ujeme do dvoch skupin — algoritmy zaloZené na
detekcii a algoritmy zalozené na sledovani z viacerych obrazkov. Po obrdzani polohy objektu
v oboch kamerach, vypocitame polohu objektu v 3D pomocou triangulacie.



