V predloZené praci se zabyvame problematikou rekonstrukce 3D scény ze stereo fotograf i. Nejprve
podrobnéji rozebereme zpdsob, jakym

Ize ze shodnych bodl nalézt fundamentalni matici a s jeji pomoci spoditat projektivni soufadnice 3D
modelu. Nasledné se budeme zabyvat metodami, které ndm umozni vylepSit projektivni model na
metricky, pfiéemz diraz bude kladen zejména na metodu vyuZivajici esencialni matici. Dale budeme
zkoumat mozZnosti rekonstrukce povrchu z mnoziny bod(l a podrobngji popiseme algoritmus zaloZzeny na
vnitfnich vlastnostech mnoziny bodd. Na zavér lehce naznaCime strukturu programu a uvedeme
vysledky, kterych doséahl.



