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JE POTREBNÁ INDOOROVÁ 
NAVIGÁCIA?

P R E Č O  N I E  G P S ?

R ý c h l a  a  j e d n o d u c h á  n a v i g á c i a  v  k o m p l e x n ý c h  š t r u k t ú r a c h  
a  b u d o v á c h  - l e t i s k á ,  d o p r a v n é  s y s t é m y ,  u n i v e r z i t n é  b u d o v y  

I d e n t i f i k á c i a  p o l o h y  o s o b y ,  p o h y b l i v ý c h  o b j e k t o v  a l e b o  
p o č t u  o s ô b  /  o b j e k t o v  p r í t o m n ý c h  v  d o p r e d u  d a n e j  o b l a s t i  



Wi-Fi

W i - F i  -  b a s e d  
p o s i t i o n i n g  s y s t e m  

BLUETOOTH

B l u e t o o t h  l o w  e n e r g y  
/  B l u e t o o t h  s m a r t

VLC

V i s i b l e  l i g h t  
c o m m u n i c a t i o n



QR kódy Mobilné senzory

G y r o s c o p e ,  
a c c e l e r o m e t e r ,  

m a g n e t o m e t e r  e t c .

I m a g e - b a s e d  
i n d o o r  p o s i t i o n i n g  

s y s t e m

P o s i t i o n i n g  i n  
I n d o o r  E n v i r o n m e n t  

u s i n g  Q R  C o d e s   

Obraz z kamery



MOTIVÁCIA 
VISION-BASED 

P o u ž í v a t e ľ s k y  pr i jate ľnejš ie  r i e š e n i e   

P o r o v n a n i e  o b r a z u  z  k a m e r y  s  
ú d a j m i  z o  s e n z o r o v  

N e s p o l i e h a  s a  n a  i n f r a š t r u k t ú r u ,  j e  
škálovateľné a  lacné  



CIELE

Analyzovať a porovnať známe prístupy a existujúce riešenia 
využívajúce rozšírenú realitu pre navigovanie používateľa 
v indoorovom prostredí 

Preskúmať použiteľnosť a presnosť senzorov smartfónov pre 
zobrazovanie navigačných značiek v režime rozšírenej reality 

Navrhnúť a implementovať metódy zobrazenia navigačných 
značiek  v rozšírenej realite a overiť ich použiteľnosť 



ROZŠÍRENÁ REALITA

R o z š í r e n á  r e a l i t a  z n a m e n á  
p r i d á v a n i e  p r v k o v  d o  r e a l i t y ,  
k t o r ú  v i d í m e  p r o s t r e d n í c t v o m  
k a m e r y  n á š h o  z a r i a d e n i a  

N a  r o z d i e l  o d  t o h o  vi r tuálna 
real i ta  z n a m e n á ,  ž e  
p o u ž í v a t e ľ  s a  ú p l n e  p o n o r í  
d o  v i r t u á l n e h o  p r o s t r e d i a  

75 % realita 

+ 

25 % virtuálny svet



SPRACOVANIE 
OBRAZU
Prevedenie do šedotónového obrazu  

Hľadanie zmeny funkcie jasu f(x,y) v obraze 

Neželaný sprievodný jav - zvýraznenie šumu 

Hranové detektory  - Sobelov operátor 
                                          - Cannyho detektor 

Hough transformácia - čiary 
                                              - segmenty čiar 



SOBELOV OPERÁTOR



CANNYHO DETEKTOR



HOUGH TRANSFORMÁCIA



VANISHING 
POINT



SENZORY



HORIZONT 
A 

VANISHING 
POINT



SEGMENTY ČIAR



SEGMENTY ČIAR

Li, Yinxiao. Segmentation of floors in 
corridor images for mobile robot 
navigation. Clemson University, 2011



KONVEXNÝ OBAL

Pre ľubovoľné 2 body platí, že celá ich spojnica patrí do množiny 

Je to minimálna konvexná množina obsahujúca celý daný objekt 

Algoritmy pre vytvorenie : Gift wrapping, Prírastkový algoritmus ...



KONVEXNÝ OBAL





REALITA



REALITA



NAVIGAČNÝ PRVOK



2D VERZIA NAVIGAČNEJ 
ŠÍPKY



3D VERZIA NAVIGAČNEJ 
ŠÍPKY



ZDROJE

https://www.mathworks.com/matlabcentral/answers/88166- 
how-can-i-find-the-intersection-point-of-hough-lines-for- 
vision-based-navigation 

https://www.youtube.com/watch?v=NC7mKUrJOE0&t=102s 

https://www.slideshare.net/infsoft_GmbH/basics-of-indoor- 
navigation-and-indoor-positioning-ebook 

http://www.daslhub.org/unlv/wiki/doku.php? 
id=ardrone_corridors_and_hallways 



ĎAKUJEM ZA VAŠU 
POZORNOSŤ!


