HODNOCENI BAKALARSKE PRACE
Oponent BP

Jméno bakalare: Jiti Moravec Garantujici katedra: KKY

Nazev bakalarské prace: Kalibrace kamery dle znamého predmé&tu pro tilohu méfeni trajektorii b&hem
chirurgickych operaénich vykont
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Doplnéni hodnoceni, pfipominky, dotazy:

Bakalafska prace se zabyva aktudlnim problémem, kterym je aplikace po&itadového vidéni ve
zdravotnictvi. Cilem prace je prozkoumani novych moznosti kalibrace kamery aplikovatelné v tloze
sledovéni chirurgickych ukonii. Téma je velmi aktualni a Je diileZité pro nova poznani, jak je mozno
analyzovat pohyby rukou lékate a chirurgickych nastrojii. Prace se konkrétng zabyva technikami detekce
znamych tvarii v obraze a vyuZiti ziskanych informaci pro automatickou kalibraci kamery.

Prace ma velmi dobré jazykové zpracovani, ma celkem 53 stran a po formalni strance je v poradku. Jsou
spravné pouZivany citace, celkem se prace odkazuje na 48 citadnich zdroji.

V prvni ¢asti prace je proveden dobry tivod do 1ékaiské informatiky v kontextu pogitadového vidéni a
kalibrace kamery. Kladn& hodnotim, Ze jsou shrnuty aktualng pouZivané metody. Prostor je dile vénovan
navrhu vlastni metody. Uloha Je zkoumana na redlném problému, kterym je kalibrace kamery pro analyzu
zaznami videokonferenci ziskanych pii distanéni vyuce studentii chirurgie Fakultni nemocnice Univerzity
Friedricha Schillera v Jen&. NavrZeny piistup se tak porovnava se sou€asnym fe§enim vyuZivajici QR
kody.

Jako feSeni je zvolena kalibrace velikosti pixelu z detekce znamych objektl a kombinace metody
strojového uceni s klasickou metodou Houghovy transformace. Student pouZil spravny postup pfi navrhu
experimentu se statistickym vyhodnocenim. Vybral a oznagil vstupni data (trénovaci/testovaci) a popsal
pouZity model detekce. V dalsim kroku jsou predstaveny tfi nové metody kalibrace kamery. Konkrétné se
Jedna o techniky kalibrace obrazové roviny na rovinu chirurgického stolu. Z provedeného popisu usuzuji,
Ze student feSené problematice dobfe rozumi. Pozitivng hodnotim vypocet experimentii na infrastruktufe
CesNet/Metacentrum, Ze tiloha je feSena na realnych datech a provedené vyhodnoceni experimentu.
Jedinym nedostatkem je, Ze ve vyslednych tabulkach nejsou uvedeny jednotky, ve kterych je chybovost
metod zméfena. Celkové hodnotim bakala¥skou praci jako velmi kvalitni a pfinosnou.

Otazky:
1) . .V popisu je uvedeno, Ze detektor rohi je citlivy na natoéeni vstupniho snimku. Jaké augmentaéni
techniky byly pouzity pti trénovani detektoru?

2) Z obrézku 24 ani z popisu neni zfejmé, zde/s detekei dér probghla i segmentace, tj. z jakych pixeld
Je pocitam obsah detekované diry?




3) Student by mohl dale v diskusi rozvést, jaky jiny typ kalibrace kamery by mohl byt pouzit, kdyz
Jsou detekovany minimalné &tyfi body v roving (napt. rohy zndmého objetu)?
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