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Forma zajeé Liczba godzin w semestrze Liczba godzin w tygodniu Liczba godzin w semestrze Liczba godzin w tygodniu Forma zaliczenia
(stacjonarne) (stacjonarne) (niestacjonarne) (niestacjonarne)
Wyktad 30 2 18 1,2 Zaliczenie na
ocene
Laboratorium 30 2 18 12 Zaliczenie na
ocene

Cel przedmiotu

zapoznanie studentéw z kolejnymi etapami dziatania systemu wizyjnego (od procesu akwizycji do wyniku dziatania algorytmu klasyfikacji)

uksztattowanie umiejetnosci korzystania z systemu wizyjnego i konfigurowania jego podstawowych funkcji oraz wykorzystywania informacji z systemu wizyjnego w
procesie sterowania robotem

Wymagania wstepne
Podstawy robotyki, Cyfrowe przetwarzanie sygnatow, Systemy wspomagania decyzji

Zakres tematyczny

Charakterystyka i architektura systemu wizyjnego. Konfiguracje kamery: ,Eye in the hand” i ,Eye off the hand”. Podstawowe parametry systemu. Potencjalne zastosowania.
Dziatanie toru wizyjnego. Wyzwania i problemy. Integracja systemu wizyjnego z urzadzeniami wykonawczymi (robotami). Standardowe zadania (pick and place, kontrola jakosci
itd).

Optyka: budowa obiektywu, parametry obiektywu: ogniskowa, jasno$¢, abberacje, dystorsja, winietowanie. Metody ustawiania ostrosci. Gtebia ostrosci. Ustawianie ekspozycji.

Akwizycja obrazéw. Zakres $wiatta widzialnego, pasmo podczerwone i nadfioletowe. Matryce $wiattoczute, zasada dziatania, parametry (rozdzielczo$¢ matryc, rozmiary
i proporcje). Typy matryc: CMOS, CCD i inne. Filtry RGGB (siatka Beyera). Czuto$¢ w skali ISO. Ekspozycja klatki.

Systemy doswietlen: ,back-light”, ,front-light (light field, dark field)”, ,diffuse-light (axial diffuse-light)”. Tryby pracy: ciagty i wyzwalany. Wptyw barwy swiatta doswietlajacego.
Technologie stosowane do transmisji obrazéw.

Cyfrowa reprezentacja obrazu. Formaty plikow graficznych: RAW, TiFF i JPEG. Reprezentacja stratna i bezstratna. Modele barw: RGB, CMYK, HSV, xyz i inne. Konwersja miedzy
modelami barw.

Przetwarzanie obrazéw. Operacje na histogramach (normalizacja, wyrdwnywanie, rozcigganie). Operacje bezkontekstowe: arytmetyczne, nieliniowe (korekcja gamma). Operacje
kontekstowe (filtracja): filtry doInoprzepustowe (usredniajace, wygtadzajace), gérnoprzepustowe (wyostrzajace, kierunkowe, wykrywajace krawedzie), filtr medianowy.

Operacje morfologiczne. Erozja i dylatacja. Domkniecie i otwarcie. Operacje Hit Or Miss, Top-Hat, Bottom-Hat. Ekstrakcja krawedzi. Szkieletyzacja. Operacje morfologiczne dla
obrazéw w odcieniach szarosci.

Metody segmentacji obiektéw. Progowanie. Algorytm Otsu.

Podstawy ekstrakcji i selekcji cech obiektéw.

Podstawowe metody rozpoznawania wzorcéw. Metoda dopasowania wzorca (ang. template matching).
Kalibracja kamery. Lokalizacja i orientacja kamery w uktadzie bazowym robota.

Sterowanie manipulatorem z wykorzystaniem informacji z systemu wizyjnego. Programowanie robota.


https://wiea.uz.zgora.pl/
https://wiea.uz.zgora.pl/
https://wiea.uz.zgora.pl/

Metody ksztatcenia

wyktad: wyktad konwencjonalny, dyskusja

laboratorium: ¢wiczenia laboratoryjne

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektéw Metody weryfikacji Forma zajeé

Potrafi wykona¢ podstawowe operacje zwigzane z przetwarzaniem obrazéw ® KWi6 ¢ aktywnosé w trakcie zajeé ® Wyktad

(od przetwarzania wstepnego do prostego algorytmu rozpoznawania wzorcéw) ® K_W17 ® kolokwium ® Laboratorium
* KUle
® KU18

Potrafi opisa¢ wptyw informacji ptyngcych z wyjscia systemu wizyjnego na ® K W17 ® kolokwium ® Wyktad

sterowanie robotem

Potrafi skonfigurowac i bezpiecznie korzysta¢ z prostego systemu wizyjnego ® K W17 ¢ kolokwium ® Wyktad
® KUl6 ® obserwacja i ocena aktywnosci ¢ Laboratorium
® K18 na zajeciach
Potrafi scharakteryzowac¢ parametry systeméw wizyjnych ® KW17 ¢ kolokwium ® Wyktad
® KUu18 ® Laboratorium
zna i rozumie wptyw nastaw kamer na proces akwizycji obrazu ® KW17 ¢ kolokwium ® Wyktad

Laboratorium

Potrafi wymieni¢ i krtko scharakteryzowac kolejne etapy przetwarzania ® KW17 ¢ kolokwium ® Wyktad
obrazéw ® KW18

Warunki zaliczenia

Wyktad - warunkiem zaliczenia jest uzyskanie pozytywnych ocen z sprawdzianéw wiedzy w formie pisemnej, przeprowadzonych co najmniej raz w semestrze

Laboratorium - warunkiem zaliczenia jest realizacja co najmniej 80% przewidzianych ¢wiczer laboratoryjnych i uzyskanie pozytywnych ocen ze sprawdzianéw weryfikujgcych
wiedze i umiejetnosci zdobyte podczas éwiczen

Sktadowe oceny koricowej = wyktad: 50% + laboratorium: 50%
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