Prace se zabyva rozpoznavanim a sledovanim objektli pomoci dalkomérnych laserovych senzort. Prace
zkouma teSeni podobnych problémt jinymi autory a analyzuje problém jako takovy. Je vybrana aplikace
ulohy v prostiedi robotické soutéze jako referecni problém, ktery je nasledné vyiesen. Je kladen diiraz na
pfipadny port feSeni na ne-PC platformy. Zikladnim kamenem feSeni jsou Kalmanovy filtry a
identifikace objektt podle jejich pozice a rychlosti.
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