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Santrauka 

Šioje ataskaitoje pateikiama įmonės pateiktų skaitmeninių vaizdų imties panaudojamumo ir 

atitinkamų matematinių kompiuterinės regos ir dirbtinio intelekto metodų taikymo bei vystymo 

analizės bei vertinimas. Nagrinėti komponentai: ašidėžė, kniedės, sankabos sijalė, spyruoklės 

bei stabdžių kaladėlės. Tyrimo metu buvo vystomi metodai, skirti minėtų komponentų 

automatizuotam defektų aptikimui. Nustatyta, kad duomenų imtis turi daug tendencijų (fono, 

atspalvio, apšviestumo vienodumas, mažas reprezentatyvių vaizdų skaičius), kurios apsunkimo 

tinkamo metodo paiešką ir vystymą. Vis tik, buvo sukurta metodika, grįsta komponentų 

lokalizacijos, vaizdų transformacijų bei lokalizuotų komponentų klasifikavimu, kuri, tikėtina, 

garantuotų defektų aptikimą aukštu tikslumu. Lokalizacija padėjo išspręsti dalį tendencingumo 

duomenų imtyse, vaizdų transformacijos virtualiai išplėtė duomenų imtį, siekiant išvengti 

giliųjų neuroninių tinklų persimokymo, o klasifikuojančio tinklo apmokymas parodė, kad bent 

jau ašidėžei, spyruoklėms ir sankabos sijalės dektus galima aptikti aukštu tikslumu (tikslumas 

varijuoja nuo 77 % iki 94 %, priklausomai nuo komponento).  

 

 

Raktiniai žodžiai: kompiuterinė rega, defektai, matematiniai dirbtinio intelekto metodai, 

lokalizavimas, neuroniniai tinklai 
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