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Text posudku:

Zadáńı Předložená diplomová práce se zaměřuje na tvorbu software pro automatickou detekci

defekt̊u závitových hńızd na základě jejich videozáznamů. Podle zadáńı práce měl řešitel (1)

připravit algoritmus, který by ze sńımk̊u vstupńıho videozáznamu závitového hńızda vygenero-

val přehledový obraz (OIO, one image overview). Následně měl řešitel (2) implementovat software

pro vygenerováńı hloubkových map (DM, depth map) a zaregistrovat je na přehledový obraz.

Dále měl autor (3) analyzovat omezeńı softwaru daná předevš́ım kvalitou vstupńıch dat a také (4)

zdokumentovat proces vývoje softwaru, vyvinuté algoritmy a použité metodiky.

Zadáńı považuji za vysoce aktuálńı a jeho obt́ıžnost za náročněǰśı.

Struktura práce a splněńı zadáńı Předložená diplomová práce se skládá ze sedmi kapitol.

V prvńı kapitole autor zasazuje svou práce do kontextu projektu Visual Inspection Technology,

který prob́ıhá v Centru Výzkumu Řež. Druhá kapitola slouž́ı jako rešerše existuj́ıćıch řešeńı po-

dobných úloh. Autor zde cituje práce týkaj́ıćı se 3D rekonstrukce z inspekčńıch videozáznamů a

práce zabývaj́ıćı se využit́ım předevš́ım konvolučńıch neuronových śıt́ı pro detekci defekt̊u. Ve třet́ı

kapitole je stručně popsána aparatura, která bude pořizovat videozáznamy závitových hńızd. Ve

čtvrté kapitole autor definuje řešený problém.

Vlastńı př́ınos autor práce zač́ıná v páté kapitole věnované generováńı přehledového obrazu

ze sńımku inspekčńıho videozáznamu. Tato kapitola je velmi podrobná a odpov́ıdá prvńımu bodu

zadáńı práce. Následuj́ıćı kapitola se věnuje hloubkovým mapám a odpov́ıdá druhému bodu zadáńı.

V této kapitole autor čelil problémům s chyběj́ıćımi trénovaćımi daty, proto se autor zaměřil na

produkci syntetických dat, která následně použil pro natrénováńı modelu. Tato kapitola je rozsa-

hem polovičńı oproti kapitole předchoźı, což může být právě d̊usledkem chyběj́ıćıch dat. V posledńı

sedmé kapitole autor diskutuje robustnost (odolnost v̊uči nižš́ı obrazové kvalitě) a možná daľśı vy-

lepšeńı implementovaných nástroj̊u. Tato kapitola tak odpov́ıdá třet́ımu bodu zadáńı. Součást́ı
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předevš́ım páté a šesté kapitoly jsou popisy algoritmů a implementačńı detaily, takže i čtvrtý bod

můžu považovat za splněný.

Autor tedy splnil všechny body zadáńı. Trochu v́ıce pozornosti by si zasloužil popis generováńı

hloubkové mapy, ale tento nedostatek může být zp̊usoben chyběj́ıćımi reálnými daty, která by bylo

možné použ́ıt pro trénováńı.

Zvolený postup řešeńı a odborná úroveň V rešeršńı části autor nalezl několik nedávných

článk̊u, které se týkaj́ı obdobné problematiky. Na jejich základě pak navrhl a implementoval

nástroj, který ze sńımk̊u inspekčńıho videa vygeneroval přehledový obraz. Zde autor prokázal

výbornou znalost aktuálńıch algoritmů z oblasti poč́ıtačové vize. Zároveň musel vyřešit řadu

technických problémů týkaj́ıćıch se předevš́ım předzpracováńı zdrojového videa a nepřesnostem

v určeńı pozice kamery v̊uři závitu.

V daľśı části autor implementoval software, který generuje hloubkové mapy z inspekčńıho videa

a registruje je na přehledový obraz. Jako základ autor použil nástroj Depth Anything V2, který

otestoval v několika experimentech. Autor opět musel řešit řadu technických detail̊u týkaj́ıćıch

se trénovaćıch dat. Autor zkusil vytvořit silikonové odlitky závitových hńızd, ale bohužel odlitky

obsahovaly artefakty a nebyly tak použitelné. Autor tak musel vytvořit v programu Blender model

závit̊u a pomoćı virtuálńı kamery vytvořit syntetická data.

Software je z velké části implementován v jazyce Python a napsán v podobě hojně okomento-

vaných Jupyter notebooćıch. Software je nahraný na platformě GitHub, součást́ı práce je př́ıloha

popisuj́ıćı soubor s nastaveńım jednotlivých skript̊u. Zde bych doporučil, aby informace ze souboru

README byly př́ımo součást́ı předložené práce (alespoň v podobě př́ılohy).

Formálńı a jazyková úroveň Práce je psána v anglickém jazyce. Text je srozumitelný, obsahuje

minimum překlep̊u. Autor korektně použ́ıvá odbornou terminologii odpov́ıdaj́ıćı oblasti strojového

učeńı a poč́ıtačové vize. Text je vhodně doplněn značným množstv́ım ilustraćı a tabulek. U obrázku

5.26 jsou v popisku uvedeny špatné barvy. Některé z ilustraćı by bylo vhodné nahradit př́ıslušnými

UML diagramy. Celková typografická úroveň práce je na velmi dobré úrovni.

Výběr zdroj̊u, korektnost citaćı Autor d̊usledně cituje použité zdroje, výběr zdroj̊u považuji

za vhodný. Seznam literatury obsahuje 43 položek, z velké části se jedná o odborné články.

Daľśı komentáře a celkové hodnoceńı Autor splnil všechny body zadáńı a připravil tak pro-

totyp systému pro automatickou detekci defekt̊u v závitových hńızdech. Software pro generováńı

přehledového obrazu z video sńımk̊u je otestován a je připraven k budoućımu nasazeńı.

Software pro generováńı hloubkové mapy z jednoho sńımku je ve fázi prototypu. Ačkoliv

natrénovaný model vykazuje výborné výsledky na syntetických datech, jeho přesnost na reálných
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datech je nižš́ı. Nicméně pokusy s doménovou adaptaćı významně zvýšily přesnost modelu. V př́ıpadě

zisku skutečných trénovaćıch dat by tak i tato část mohla být dotažena do konce a celý systém

pro automatickou detekci defekt̊u by tak mohl být nasazen.

Práce je psána srozumitelným jazykem, typografická úroveň je dobrá, všechny použité zdroje

jsou ocitovány.

Práci doporučuji přijmout k obhajobě a hodnot́ım ji klasifikačńım stupněm A – výborně.

Dotazy

1. Bylo by možné hloubkovou mapu zrekonstruovat z v́ıce sńımk̊u téhož videa a použ́ıt tedy

stereo informaci?

2. Budete na projektu dále pokračovat?

3. Použil jste během práce nějaké AI asistenty?

Práci doporučuji k obhajobě.

Práci nenavrhuji na zvláštńı oceněńı.

V Praze dne 2. 6. 2025

Podpis: Vladimı́r Jarý
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