
V úvodu práce jsou představeny existující metody zjednodušující vytváření trojrozměrných map. Tyto
metody využívají předpoklady o vlastnostech scény nebo speciální hardware pro snížení složitosti
problému např. laserový měřič vzdálenosti, všesměrovou kameru nebo jejich kombinace. Dále je
navržena metoda používající k rekonstrukci scény kamery a odometrie robota. Metoda předpokládá
pohyb po rovné podložce a pohyb ve vnitřním prostředí. Navíc metoda umožňuje zásah člověka do
jednotlivých kroků algoritmu a tím je možné pomoci při vytváření modelu a opravě částí modelu, při
jejichž rekonstrukci automatický algoritmus selhal. To umožňuje aplikovat metodu i na místa, na která
nebyla původně plánována, neboť přizpůsobení novému prostředí může být dodatečně učiněno
uživatelem. Výsledný model je exportován do běžného formátu virtuální reality VRML, což umožňuje
prohlížet model například pomocí webového prohlížeče. Navržená metoda byla naimplementována
spolu s uživatelským rozhraním umožňujícím zásahy člověk do průběhu algoritmu. Metoda byla ověřena
na datech z reálného světa a byla zhodnocena účelnost jednotlivých zásahů uživatele do algoritmu. 


