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Wymagania wstepne

Wiedza: Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z matematyki - w
tym, gtéwnie rachunku macierzowego, znajomosci elementow logiki matematycznej, podstaw analizy
matematycznej i probabilistyki. Umiejetnosci: Powinien posiada¢ umiejetnosc¢ sprawnej obstugi komputera
klasy PC oraz implementacji nieskomplikowanych algorytmow i zadan programistycznych. Dodatkowo
niezbedna jest umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrodet.

Cel przedmiotu

Celem przedmiotu jest studentow z podstawowymi zagadnieniami z zakresu funkcjonowania systemow
wizyjnych i przetwarzania obrazéw oraz ich zastosowaniem w aplikacjach automatyki i robotyki.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

Ma uporzgdkowang w zaawansowanym stopniu wiedze w zakresie wybranych algorytméw i struktur
danych oraz metodyki i technik programowania proceduralnego i obiektowego [K1_W8 (P6S_WG)].
Ma uporzgdkowang wiedze w zakresie architektur komputeréw, systeméw i sieci komputerowych oraz
systemoéw operacyjnych w tym systeméw operacyjnych czasu rzeczywistego [K1_W9 (P6S_WG)].



Zna i rozumie typowe technologie inzynierskie, zasady oraz techniki konstruowania prostych systemow
automatyki i robotyki; zna i rozumie zasady doboru uktadéw wykonawczych, jednostek obliczeniowych
oraz elementdw i urzagdzen pomiarowo-kontrolnych [K1_W20 (P6S_WG)].

Orientuje sie w aktualnym stanie oraz najnowszych trendach rozwojowych obszaru automatyki i
robotyki [K1_W21 (P6S_WG)].

Zna i rozumie fundamentalne dylematy wspotczesnej cywilizacji powigzane z rozwojem automatyki i
robotyki [K1_W28 (P6S_WK)].

Umiejetnosci:

Potrafi zaprojektowac i praktycznie wykorzysta¢ proste uktady diagnostyczno-decyzyjne dedykowane
systemom automatyki i robotyki [K1_U21 (P6S_UW)].

Potrafi dobraé rodzaj i parametry uktadu pomiarowego, jednostki sterujgcej oraz modutéw
peryferyjnych i komunikacyjnych dla wybranego zastosowania oraz dokonac ich integracji w postaci
wynikowego systemu pomiarowo-sterujgcego [K1_U22 (P6S_UW)].

Potrafi dokonac identyfikacji i sformutowac specyfikacje prostych zadan inzynierskich z zakresu
automatyki i robotyki [K1_U23 (P6S_UW)].

Potrafi opracowac rozwigzanie prostego zadania inzynierskiego oraz zaimplementowac, przetestowac i
uruchomi¢ go w wybranym $rodowisku programistycznym na komputerze klasy PC dla wybranych
systemow operacyjnych [K1_U26 (P6S_UW)].

Kompetencje spoteczne:

Posiada swiadomos¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej, w
tym jej wptyw na Srodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialno$¢ za podejmowane decyzje; jest gotow

do dbatosci o dorobek i tradycje zawodu [K1_K2 (P6S_KR)].

Posiada swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego
zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami sSrodowiskowymi, w ktorych urzadzenia i ich elementy
moga funkcjonowac; jest gotow do przestrzegania zasad etyki zawodowej i wymagania tego od innych,
poszanowania roznorodnosci poglagdow i kultur [K1_K5 (P6S_KR)].

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

Wyktad - koncowy test zaliczeniowy przeprowadzany na plaftormie Moodle.
Laboratoria - projekt i kohcowe praktyczne kolokwium zaliczeniowy.

Tre$ci programowe

Akwizycja obrazu, metody kodowania obrazu, wstepne wiadomosci o kodowaniu video.
Wykorzystanie bibioteki OpenCV do przetwarzania obrazu.

Przetrzenie barw i histogramy.

Wstepne przetwarzanie obrazu - metody lokalne (korekcja gamma, przetwarzanie w oparciu o histogram,
progowanie itp.)

Metody kontekstowe - konwolucja, filtracja liniowa i nieliniowa; operacje morfologiczne.
Detekcja cech obrazowych (linii, punktéw).

Deskrypcja i dopasowanie cech.

Segmentacja i analiza ksztattow.

Rola oswietlenia w systemach wizyjnych.

Przemystowe systemy wizyjne.

Wstepne informacje o przetwarzaniu obrazéw za pomoca sieci neuronowych.

Tematyka zaje¢

Tematyka zaje¢ obejmuje podstawowe informacje umozliwiajgce praktyczne wykorzystanie systemow
wizyjnych do rozwigzywania problemow inzynierskich. Zajecia rozpoczynajg sie od omoéwienia
podstawowych komponentéw systemow wizyjnych i ich parametrow kluczowych dla doboru dla konkretnej
aplikacji. W nastepnej kolejno$ci omawiane sg stosowane w systemach wizji maszynowej algorytmy. Na
zakonczenie wyktadu podawane sg wstepne informacje o systemach wizyjnych wykorzystujgcych metody
uczenia maszynowego.

Metody dydaktyczne



Wyktady z prezentacjami multimedialnymi, zamieszczane dodatkowo w serwisie streamingowym do
pdzniejszego odtworzenia.

Zajecia laboratoryjne obejmujgce implementacje i testowanie wybranych algorytmow przetwarzania
obrazéw i wideo z wykorzystaniem jezyka Python oraz rozwigzywania wybranych problemoéw praktycznych.

Literatura

Podstawowa:
1. R. Szeliski, Computer Vision: Algorithms and Applications, Springer, 2010
2. Materiaty uzupetniajgce do kursu, opublikowane w Internecie, w serwisie Moodle

Uzupetniajgca:
Wybor artykutéw naukowych zwigzanych z tematykg przedmiotu.

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 90 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45 1,50
Praca wiasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zaje¢ 45 1,50
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




