Cilem diplomové prace bylo vytvoreni experimentalniho prostfedi pro FeSeni détského hlavolamu -
skladacka, v némzZ je mozné zkousSet rdizné metody pro udeni systému s obrazovou zpétnou vazbou s
kognitivnimi rysy. Hlavolam je demonstratorem EU projektu COSPAL, IST-004176. Pro vkladani je
pouzity primyslovy robot se Sesti stupni volnosti. Scéna je sledovana jednou statickou kamerou. Systém
zpracovava obraz z kamery a na zakladé zpétnovazebného uceni rozhoduje o dalSim pohybu robota.



