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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 poznanie podstaw teoretycznych metod przetwarzania akwizycji i przetwarzania
obrazéw na potrzeby aplikacji zwigzanych z elektromobilnoscig (ADAS, pojazdy autonomiczne). Student po
zakonczeniu ksztatcenia powinien potrafi¢ dobra¢ algorytm lub zestaw algorytmow, ktére sktadajg sie na
realizacje kompletnego systemu wizyjnego i samodzielnie zaimplementowac i przetestowac taki system.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:
1. Ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze ogding w zakresie kluczowych dla obszaru
elektromobilnosci zagadnien informatyki, w tym programowania oraz wykorzystania narzedzi



informatycznych w modelowaniu, symulacji i projektowaniu
2. Ma uporzadkowang wiedze z zakresu sensoréw, systeméw bezpieczenstwa, komfortu i monitoringu
oraz komunikacji z uzytkownikami w uktadach technicznych wtasciwych dla kierunku studiow.

Umiejetnosci:

1. Potrafi korzysta¢ ze zrédet literaturowych, integrowaé pozyskane informacje, oceniac¢ je oraz
dokonywac ich interpretacji i wycigga¢ wnioski, w celu rozwigzania ztozonych i nietypowych problemow
w obszarze elektromobilnosci

2. Potrafi postuzy¢ sie wtasciwie dobranymi metodami i narzedziami, w tym zaawansowanymi
technikami informacyjno-komunikacyjnymi, a takze opracowac proste aplikacje, w celu przeprowadzenia
symulacji, analizy i projektowania uktadow wiasciwych dla kierunku studiow

Kompetencje spoteczne:

1. Rozumie znaczenie wiedzy w rozwigzywaniu problemow z zakresu elektromobilnosci; jest Swiadomy
koniecznosci wykorzystania wiedzy ekspertow podczas rozwigzywania zadan inzynierskich w zakresie
wykraczajgcym poza wiasne kompetencje

2. Ma swiadomos$¢ znaczenia pracy wtasnej i konieczno$ci przestrzegania zasad etyki zawodowej, jest
gotowy do podporzgdkowania sie zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspélnie
realizowane zadania, a takze dbatosci o dorobek i tradycje zawodu

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 kornicowe praktyczne kolokwium zaliczeniowe.

Tresci programowe

Akwizycja obrazu, metody kodowania obrazu, wstepne wiadomosci o kodowaniu video.
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.

Odometria wizyjna.

Wielowarstwowe, konwolucyjne sieci neuronowe - prezentacja zagadnienia.

Elementy skfadowe sieci neuronowych stosowanych w przetwarzaniu obrazu

Architektury przyktadowych sieci do rozpoznawania obrazu - zasada dziatania i oméwienie na
przyktadach.

Uczenie sieci neuronowych - propagacja wsteczna, algorytmy optymalizacji, funkcja celu, metryki,
kontrola i monitorowanie procesu uczenia, hiperparametry.

Sieci neuronowe do segmentacji obrazéw - segmentacja binarna, semantyczna i panoptyczna, wybrane
architektury i funkcje celu.

Sieci neuronowe do detekcji obiektow - réznica miedzy klasyfikacjg a detekcjg, omowienie kilku
architektur (RCNN, YOLO, EfficientDet). Opis funkcji celu. Sieci do detekcji i segmentacji (mask-RCNN,
Yolact++).

Realizacja praktyczna wymienionych algorytmow i zagadnien na zajeciach laboratoryjnych.

Tematyka zaje¢

Zajecia stanowig potgczenie podstawowych informaciji z zakresu systemow wizyjnych (akwizyciji, filtracji i
korekcji obrazu) oraz metod uczenia maszynowego (gtéwnie wielowarstwowych sieci neuronowych) w
przetwarzaniu obrazu. Dobér omawianych algorytmow i zagadnien jest podyktowany ich wystepowaniem i
uzytecznoscig w branzy motoryzacyjnej - systemach ADAS i autonomii pojazdow.

Metody dydaktyczne

Wyktady z prezentacjami multimedialnymi, zamieszczane dodatkowo w serwisie streamingowym do
pdzniejszego odtworzenia. Zajecia laboratoryjne obejmujgce implementacje i testowanie wybranych



algorytméw przetwarzania obrazéw i wideo z wykorzystaniem jezyka Python oraz rozwigzywania
wybranych problemoéw praktycznych

Literatura

Podstawowa:
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2. S. Raschka, V. Mirjalili: Python. Uczenie maszynowe (wydanie Il lub pézniejsze), Helion

Uzupetniajgca:
Wybér artykutdw naukowych zwigzanych z tematykg przedmiotu.

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 55 2,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 25 1,00
laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




