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C I E Ľ

- spracovať prehľad literatúry o súčasnom stave problematiky tvorby riedkych modelov a 

detekcie polohy objektov so 6 stupňami voľnosti

- navrhnúť a implementovať postup na tvorbu riedkych 3D modelov zo snímok objektov 

držaných rukami a ich následnú aplikáciu pre detekciu polohy objektov so 6 stupňami 

voľnosti

- vyhodnotiť rôzne aspekty postupu vzhľadom na presnosť a výpočtové nároky. 

Kvantitatívne vyhodnotenie je preferované v prípade, že je to uskutočniteľné

- vyhodnotiť za akých podmienok zvolený postup dosahuje uspokojivé výsledky



P O S T U P  P R Á C E



Č L Á N K Y



H O I S T  F O R M E R

S U P R E E T H N A R A S I M H A S W A M Y ,  H U Y  N G U Y E N ,  L I H A N H U A N G ,  A N D  M I N H  H O A I .  H O I S T - F O R M E R :  H A N D - H E L D  O B J E C T S  

I D E N T I F I C A T I O N ,  S E G M E N T A T I O N ,  A N D  T R A C K I N G  I N  T H E  W I L D . I N I E E E / C V F  C O N F E R E N C E  O N  C O M P U T E R  V I S I O N  

A N D  P A T T E R N  R E C O G N I T I O N  ( C V P R ) , 2 0 2 4 .



O N E  P O S E

S U N ,  J I A M I N G  E T  A L .  “ O N E P O S E :  O N E - S H O T  O B J E C T  P O S E  E S T I M A T I O N  W I T H O U T  C A D  M O D E L S . ” 2 0 2 2  I E E E / C V F  
C O N F E R E N C E  O N  C O M P U T E R  V I S I O N  A N D  P A T T E R N  R E C O G N I T I O N  ( C V P R ) ( 2 0 2 2 ) :  6 8 1 5 - 6 8 2 4 .



S T RU C T U R E - F RO M - M O T I O N  R E V I S I T E D

J O H A N N E S  L U T Z  S C H Ö N B E R G E R  A N D  J A N - M I C H A E L  F R A H M .  S T R U C T U R E - F R O M - M O T I O N  R E - V I S I T E D .  I N  

C O N F E R E N C E  O N  C O M P U T E R  V I S I O N  A N D  P A T T E R N  R E C O G N I T I O N  ( C V P R ) , 2 0 1 6 .



D O DAT O Č N É  Č L Á N K Y

• GLOMAP

• Hierarchical Localization

• Super Glue

L I N F E I P A N ,  D A N I E L  B A R A T H ,  M A R C  P O L L E F E Y S ,  A N D  J O H A N N E S  L U T Z  S C H Ö N B E R G E R .  G L O B A L S T R U C T U R E - F R O M - M O T I O N  
R E V I S I T E D .  I N  E U R O P E A N  C O N F E R E N C E  O N  C O M P U T E R  V I S I O N ( E C C V ) ,  2 0 2 4 .

N .  P A G S A R L I N ,  P A U L - E D O U A R D  E T  A L .  “ F R O M  C O A R S E  T O  F I N E :  R O B U S T  H I E R A R C H I C A L  L O C A L I Z A T I O N  A T  L A R G E  S C A L E . ” 2 0 1 9  
I E E E / C V F  C O N F E R E N C E  O N  C O M P U T E R  V I S I O N  A N D  P A T T E R N  R E C O G N I T I O N  ( C V P R ) ( 2 0 1 8 ) :  1 2 7 0 8 - 1 2 7 1 7 .

S A R L I N ,  P A U L - E D O U A R D  E T  A L .  “ S U P E R G L U E :  L E A R N I N G  F E A T U R E  M A T C H I N G  W I T H  G R A P H  N E U R A L  N E T W O R K S . ” 2 0 2 0  I E E E / C V F  
C O N F E R E N C E  O N  C O M P U T E R  V I S I O N  A N D  P A T T E R N  R E C O G N I T I O N  ( C V P R ) ( 2 0 1 9 ) :  4 9 3 7 - 4 9 4 6 .

.



I M P L E M E N T Á C I A  A  V Ý S L E D K Y

• Video parser

• HOISTFormer- úprava masky

• Rekonštrukcia 3D modelu
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