Detekce jizdnich pruhii hraje v autonomni navigaci vozidel zasadni roli. Tradi¢ni
piistupy sice vyuZivaji data z kamer, ale Casto trpi vyraznym zkreslenim obrazu.
Naproti tomu nedavny vyvoj zavedl techniky zaloZen¢ na datech LIDAR (Light
Detection and Ranging), které nejsou témito omezenimi ovlivnény. Hlavnim cilem
této studie je prozkoumat a vyvinout techniky detekce jizdnich pruhli na zékladé
udajit LIDAR, se zvlastnim zaméfenim na algoritmy strojového uceni. Bude navrzen
novy piistup a porovnany riizné varianty tohoto ptistupu s cilem vyhodnotit jejich
vykonnost a potencialni vyhody. Prostfednictvim této srovnavaci analyzy se studie
snazi prispét k rozvoji autonomni navigace vozidel tim, Ze nabidne robustné;si a
presnéjsi feSeni detekce jizdnich pruht, které mize vyrazné snizit chyby navigace a
zvysit celkovou bezpecnost vozidel.



