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Nazwa przedmiotu
Przetwarzanie obrazéw i systemy wizyjne [N2AiR1-SSiR>PQOiSW]

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/Semestr
Automatyka i robotyka 1/1

Studia w zakresie (specjalnosc) Profil studiow
Systemy sterowania i robotyki ogolnoakademicki
Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc¢
niestacjonarne obligatoryjny

Liczba godzin
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20 20 0
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0 0
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Wymagania wstepne

Wiedza: Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z algebry liniowej
oraz cyfrowego przetwarzania sygnatow. Umiejetnosci: Powinien posiadaé¢ umiejetno$¢ korzystania z
narzedzi inzynierskich do obliczen technicznych, programowania oraz umiejetno$¢ pozyskiwania informaciji
ze wskazanych zrédet. Powinien rowniez rozumieé koniecznos$¢ poszerzania swoich kompetenciji.
Kompetencje Spoteczne: Ponadto w zakresie kompetencji spotecznych student musi prezentowac takie
postawy jak uczciwo$¢, odpowiedzialnosé, wytrwatosé, ciekawosé poznawcza, kreatywnosé, kultura
osobista, szacunek dla innych ludzi.



Cel przedmiotu

1. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z przetwarzania i analizy obrazu w zakresie technik
wstepnego przetwarzania obrazu, segmentacji, rozpoznawania oraz interpretacji informacji obrazowej. 2.
Przekazanie studentom wiedzy na temat elementéw systemoéw wizyjnych, ich budowy oraz zastosowania w
automatyce i robotyce. 3. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci wyboru odpowiednich metod przetwarzania
obrazu w zaleznosci od postawionych problemoéw oraz umiejetno$ci zastosowania systemow wizyjnych w
automatyce i robotyce.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. ma poszerzong i pogtebiong wiedze z zakresu wybranych dziatdw matematyki niezbedng do
formutowania i rozwigzywania ztozonych zadan z zakresu przetwarzania obrazu - [K2_W1]

2. ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze w zakresie metod sztucznej inteligenciji i ich zastosowania w
systemach automatyki i robotyki - [K2_W2]

3. ma szczegbtowg wiedze z zakresu budowy i wykorzystania wizyjnych systemow sensorycznych -
[K2_W6]

4. ma podbudowang teoretycznie szczegotowg wiedze zwigzang z wizyjnymi uktadami kontrolno-
pomiarowymi - [K2_W11]

5. zna i rozumie zasade dziatania zmystu wzroku cztowieka - [-]

6. zna i rozumie metody przetwarzania i analizy obrazu w zakresie technik wstepnego przetwarzania
obrazu, segmentacji, rozpoznawania oraz interpretacji informacji obrazowej - [-]

Umiejetnosci

1. potrafi korzysta¢ z zaawansowanych metod przetwarzania i analizy obrazéw uzyskanych z sygnatu
wizyjnego oraz ekstrahowac informacje z analizowanych sygnatéw - [K2_U11]

2. potrafi krytycznie oceni¢ i dobra¢ odpowiednie metody i narzedzia do rozwigzania zadan i probleméw z
zakresu automatyki i robotyki wykorzystujgc wiedze na temat systemow wizyjnych; potrafi ksztattowaé
wiasnosci wizyjnych torow pomiarowych - [K2_U22]

Kompetencje spoteczne

1. posiada swiadomosc¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego
zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami sSrodowiskowymi, w ktorych urzadzenia i ich elementy
moga funkcjonowac, jest Swiadomy odpowiedzialnosci za podejmowane decyzje - [K2_K4]

2. posiada swiadomosc¢ ztozonosci metod i algorytmow przetwarzania obrazu i koniecznosci
indywidualnego podejscia przy rozwigzywaniu postawionych zadan i problemow - [-]

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

W zakresie wyktadow weryfikowanie zatozonych efektéw uczenia sie realizowane jest przez ocene wiedzy
na podstawie pisemnego zaliczenia w formie testu z 25-30 pytaniami, prég zaliczeniowy 50% punktow.

W zakresie laboratoriow weryfikowanie efektow uczenia sie realizowane jest przez ocene umiejetnosci
zwigzanych z realizacjg ¢wiczen laboratoryjnych i wybranych zadan problemowych oraz na podstawie
oceny sprawozdania przygotowywanego czesciowo w trakcie zajec, a czesciowo po ich zakohczeniu;
ocena ta obejmuje takze umiejetnos¢ pracy w zespole.

Tresci programowe

Program modutu obejmuje nastepujgce zagadnienia:

1) obraz cyfrowy i przestrzenie barw

2) techniki wstepnego przetwarzania i korekcji obrazu

3) operacje kontekstowe i filtracja obrazu

4) przeksztatcenia morfologiczne

5) wybrane metody segmentacji obrazu

6) podstawowe metody reprezentaciji i analizy ksztattéw na obrazach
7) metody rozpoznawania zawartosci obrazu

8) model kamery oraz procedura kalibracji kamery

9) charakterystyka elementow sktadowych systemow wizyjnych

10) akwizycja obrazu i zastosowanie sprzezenia wizyjnego w robotyce i sterowaniu



Tematyka zaje¢

Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia:

Postrzeganie Swiatta przez cztowieka. Pojecie obrazu cyfrowego, reprezentacje obrazéw, modele
przestrzeni barw, przeksztatcenia miedzy modelami. Techniki wstepnego przetwarzania i korekcji obrazu:
operacje punktowe, histogram obrazu, korekcja jasnosci i kontrastu, progowanie obrazu, tablice LUT w
operacjach punktowych. Operacje kontekstowe, korelacja obrazu, filtracja obrazu w dziedzinie
przestrzennej, filtracja nieliniowa, filtry statystyczne. Przeksztatcenia morfologiczne w przetwarzaniu
obrazu: erozja i dylatacja, ztozone operacje i filtry morfologiczne obrazu. Przetwarzanie obrazu metodami
czestotliwosciowymi, filtracja obrazu w dziedzinie czestotliwo$ci, transformata kosinusowa w kompresiji
obrazu. Wybrane techniki segmentacji obrazu. Podstawowe metody reprezentacji i analizy ksztaltéw na
obrazach. Ztozone techniki rozpoznawanie obrazu, algorytm SIFT, konwolucyjne sieci neuronowe. Model
kamery oraz procedura kalibracji kamery. Charakterystyka elementéw sktadowych systemow wizyjnych,
przemystowe systemy wizyjne i inteligentne kamery. Techniki akwizycji obrazu, narzedzia do akwizycji i
przetwarzania obrazu. Zastosowania sprzezenia wizyjnego w robotyce i sterowaniu.

Zajecia laboratoryjne prowadzone sg w formie pietnastu 2-godzinnych ¢wiczen, odbywajgcych sie w
laboratorium. Cwiczenia realizowane sg przez 2-osobowe zespoty studentéw. Podczas zajec¢ zespoty
realizujg ¢wiczenia laboratoryjne oraz rozwigzujg wybrane zadania problemowe. Program laboratorium
obejmuje nastepujgce zagadnienia:

Typy i reprezentacje obrazéw cyfrowych, modele barw, konwersje miedzy modelami barw. Operacje
punktowe, wyznaczanie i manipulacja histogramem, korekcja jakosci obrazu, binaryzacja obrazu. Operacje
kontekstowe na obrazie, filtracja obrazu liniowa i nieliniowa, filtr medianowy, filtracja logiczna. Operacje
morfologiczne w przetwarzaniu obrazu binarnych i monochromatycznych. Kompresja obrazu z
wykorzystaniem DCT. Akwizycja obrazu i rozpoznawanie znacznikow. Kalibracja kamery.

Metody dydaktyczne

1. Wyktad: w postaci prezentacji z przyktadami z wykorzystaniem pakietu Matlab oraz innych aplikacji
demonstrujgcych wybrane metody przetwarzania obrazu i aplikacje systemow wizyjnych
2. Cwiczenia laboratoryjne: ¢wiczenia praktyczne oraz rozwigzywanie zadan problemowych
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 40 2,50
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 35 0,50
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




