Diplomova préace se zabyva problémem lokalizace mobilniho robota v dynamickém prostredi robotické
soutéZe. Predstavuje metodu zaloZenou na Casticovych filtrech, kterd vyuZiva jako jediny senzor
vSesmérovou kameru. Velkou vyhodou tohoto pfistupu je jeho snadna prenositelnost, protoze tato
metoda lokalizace nezavisi na Zadném jiném systému mobilniho robota. Také je velmi robustni vici
externim vliviim, napf. kolizim s jinymi roboty. Implementovany algoritmus vyuziva rychlého barvného
prahovani, tabulkového pfevodu soufadnic, vizualni odometrie a Monte Carlo Lokalizace a zajistuje
robustni a spolehlivou lokalizaci v rdmci soutéZniho hFisté. ProtoZe navrZena metoda pouZiva
vsesmérovy obraz jak pro odhad pohybu, tak i pro zpresnéni pribézného odhadu polohy, snadno se
vyporada s neéekanymi pohyby robota zplsobenymi vnéj$im zasahem.



