PredloZena praca sa zaobera lokalizaciou mobilného robota. Lokalizacia je postavena na pocitacovom
videni. Zo snimaného obrazu navrhnuté algoritmy rozpoznavaju Sachovnicovu podlozku, po ktorej sa
robot pohybuje. Pomocou nej je analyzovany uhol natoCenia a pozicia robota. Navrhnuty algoritmus bol
otestovany a zhodnoteny na realnom robotovi.



