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Text posudku:

Zadani Predlozena diplomova prace se zaméfuje na tvorbu software pro automatickou detekci
defektu zavitovych hnizd na zékladé jejich videozdznamu. Podle zaddni price meél fesitel (1)
pripravit algoritmus, ktery by ze snimku vstupniho videozdznamu zavitového hnizda vygenero-
val piehledovy obraz (OIO, one image overview). Nésledné mél fesitel (2) implementovat software
pro vygenerovani hloubkovych map (DM, depth map) a zaregistrovat je na prehledovy obraz.
Déle mél autor (3) analyzovat omezeni softwaru dana predevsim kvalitou vstupnich dat a také (4)
zdokumentovat proces vyvoje softwaru, vyvinuté algoritmy a pouzité metodiky.

Zadani povazuji za vysoce aktualni a jeho obtiznost za naro¢néjsi.

Struktura prace a splnéni zadani Priedlozena diplomova prace se skladd ze sedmi kapitol.
V prvni kapitole autor zasazuje svou prace do kontextu projektu Visual Inspection Technology,
ktery probihd v Centru Vyzkumu Rez. Druhd kapitola slouzi jako reSerse existujicich feseni po-
dobnych uloh. Autor zde cituje prace tykajici se 3D rekonstrukce z inspekénich videozdznamu a
prace zabyvajici se vyuzitim pfedevsim konvoluénich neuronovych siti pro detekei defektu. Ve tieti
kapitole je stru¢né popsana aparatura, kterd bude pofizovat videozdznamy zavitovych hnizd. Ve
¢tvrté kapitole autor definuje feSeny problém.

Vlastni piinos autor prace zacind v paté kapitole vénované generovani prehledového obrazu
ze snimku inspekéniho videozdznamu. Tato kapitola je velmi podrobné a odpovida prvnimu bodu
zadani prace. Nésledujici kapitola se vénuje hloubkovym mapam a odpovida druhému bodu zadani.
V této kapitole autor ¢elil problémum s chybéjicimi trénovacimi daty, proto se autor zaméfil na
produkci syntetickych dat, kterd nasledné pouzil pro natrénovani modelu. Tato kapitola je rozsa-
hem poloviéni oproti kapitole pfedchozi, coz muze byt pravé dusledkem chybéjicich dat. V posledni
sedmé kapitole autor diskutuje robustnost (odolnost vuéi nizsi obrazové kvalité) a moznd dals{ vy-

lepSeni implementovanych néastroju. Tato kapitola tak odpovidé tfetimu bodu zadéni. Soucasti



piredevsim pété a Sesté kapitoly jsou popisy algoritmu a implementa¢ni detaily, takze i ¢tvrty bod
muzu povazovat za splnény.

Autor tedy splnil vSechny body zadani. Trochu vice pozornosti by si zaslouzil popis generovani
hloubkové mapy, ale tento nedostatek muze byt zptusoben chybéjicimi redlnymi daty, ktera by bylo

mozné pouzit pro trénovani.

Zvoleny postup feSeni a odborna troven V reSerSni ¢asti autor nalezl nékolik neddvnych
clanka, které se tykaji obdobné problematiky. Na jejich zdkladé pak navrhl a implementoval
nastroj, ktery ze snimku inspekéniho videa vygeneroval piehledovy obraz. Zde autor prokézal
vybornou znalost aktudlnich algoritmu z oblasti pocitacové vize. Zaroven musel vytesit fadu
technickych problému tykajicich se predev§im piedzpracovani zdrojového videa a nepiesnostem
v urceni pozice kamery vufi zavitu.

V dalsi ¢asti autor implementoval software, ktery generuje hloubkové mapy z inspekéniho videa
a registruje je na prehledovy obraz. Jako zaklad autor pouzil ndstroj Depth Anything V2, ktery
otestoval v nékolika experimentech. Autor opét musel fesit fadu technickych detailu tykajicich
se trénovacich dat. Autor zkusil vytvotit silikonové odlitky zavitovych hnizd, ale bohuzel odlitky
obsahovaly artefakty a nebyly tak pouzitelné. Autor tak musel vytvorit v programu Blender model
z&vitu a pomoci virtudlni kamery vytvorit synteticka data.

Software je z velké ¢asti implementovan v jazyce Python a napsan v podobé hojné okomento-
vanych Jupyter noteboocich. Software je nahrany na platformé GitHub, sou¢asti préace je priloha
popisujici soubor s nastavenim jednotlivych skriptu. Zde bych doporuéil, aby informace ze souboru

README byly piimo sou¢ést{ predlozené préce (alesponn v podobé piilohy).

Formalni a jazykova iroven Prace je psana v anglickém jazyce. Text je srozumitelny, obsahuje
minimum pieklepu. Autor korektné pouziva odbornou terminologii odpovidajici oblasti strojového
uceni a pocitacové vize. Text je vhodné doplnén zna¢nym mnozstvim ilustraci a tabulek. U obrazku
5.26 jsou v popisku uvedeny $patné barvy. Nékteré z ilustraci by bylo vhodné nahradit piislusnymi

UML diagramy. Celkova typograficka uroven préace je na velmi dobré trovni.

Vybér zdroju, korektnost citaci Autor dusledné cituje pouzité zdroje, vybér zdroju povazuji

za vhodny. Seznam literatury obsahuje 43 polozek, z velké ¢asti se jedna o odborné ¢lanky.

Dalsi komentare a celkové hodnoceni Autor splnil vSechny body zadani a ptipravil tak pro-
totyp systému pro automatickou detekci defektu v zavitovych hnizdech. Software pro generovani
piehledového obrazu z video snimku je otestovan a je pfipraven k budoucimu nasazeni.

Software pro generovani hloubkové mapy z jednoho snimku je ve fdzi prototypu. Ackoliv

natrénovany model vykazuje vyborné vysledky na syntetickych datech, jeho pfesnost na realnych



datech je nizsi. Nicméné pokusy s doménovou adaptaci vyznamné zvysily presnost modelu. V piipadé
zisku skutec¢nych trénovacich dat by tak i tato ¢ast mohla byt dotazena do konce a cely systém
pro automatickou detekci defektu by tak mohl byt nasazen.

Préace je psdna srozumitelnym jazykem, typografickd uroven je dobra, vSechny pouzité zdroje
jsou ocitovany.

Praci doporucuji pfijmout k obhajobé a hodnotim ji klasifika¢nim stupném A — vyborné.

Dotazy

1. Bylo by mozné hloubkovou mapu zrekonstruovat z vice snimku téhoz videa a pouzit tedy

stereo informaci?
2. Budete na projektu dale pokracovat?

3. Pouzil jste béhem préce néjaké Al asistenty?

Praci doporucuji k obhajobé.

Praci nenavrhuji na zvlastni ocenéni.
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