Odhad 6D polohy objektt je dilezitou tlohou pocitacového vidéni s moznym vyu-
zitim napriklad pri robotické manipulaci, ale také v pocitacové grafice a augmentované
realité. Cilem je odhadnout polohu znamého objektu relativné vici kamere, tedy 3D
rotaci a 3D translaci, ze vstupniho obrazu. Tento problém je jesté komplikovanéjsi v ne-
kontrolovaném prosttredi, napiiklad v situacich, kdy nezndme spravnou kalibraci kamery.
V takovém pripadé je také nutné odhadnout ohniskovou vzdalenost kamery spolu s 6D
polohou objektu. V této praci se vénujeme problémim metod pracujicich v takovych
nekontrolovanych prostredich.

V prvni ¢asti se konkrétné zamérujeme na metodu FocalPose — state-of-the-art me-
todu pro odhad 6D polohy objektu a ohniskové vzdalenosti kamery. Tuto metodu nejprve
shrnujeme a poté navrhujeme nékolik vylepSeni. Mezi né patii: (i) odvozeni a vylepSeni
vzorce pro aktualizaci 6D polohy a ohniskové vzdalenosti, (ii) nahrazeni metody pro vy-
hledévani objektu v databézi 3D modelt, a (iii) zména distribuce 6D poloh a ohniskovych
vzdalenosti pouzivanych pro generovani syntetickych trénovacich dat. Tyto zmény vedou
k lepsim vysledktim v porovnani s metodou FocalPose.

Nevyhodou metod pro odhadovani 6D poloh objektii je vypocetné velmi naroéné tré-
novani. Vyhnout se pretrénovavani pro nové objekty je mozné s pouzitim metod schopnych
generalizovat na drive nevidéné objekty. Abychom ale mohli tyto metody pouzit, potie-
bujeme nejprve znat 2D umisténi objektu v obraze a jeho identitu z databaze 3D modelu.
V praxi tak musime nejprve pouzit metodu schopnou detekovat objekty nevidéné pii tré-
novani. Této problematice se vénujeme v druhé casti, kde zkoumame metodu CNOS —
metodu pro segmentaci novych objektti nevidénych pii trénovani, ktera je casto vyuzivana
jako detekéni metoda pri odhadu 6D poloh objektt. V této ¢asti samostatné vyhodnocu-
jeme dveé faze metody CNOS — prvni fazi navrhovani kandidat objektti pomoci modelu
SAM, a druhou fazi ohodnocovani navrhu a jejich prirazovani k 3D modelim pomoci
podobnosti priznaka DINOv2. V nasi praci se zamérujeme na metriky AP a AR, a to
samostatné v kazdé ze dvou zminénych fazich. Dale analyzujeme silné a slabé stranky
metody CNOS a diskutujeme mozny prostor pro jeji vylepseni.



