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Informacje ogdlne

Nazwa przedmiotu Wizja maszynowa w robotyce i automatyzacji
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Kierunek Automatyka i robotyka / Komputerowe Systemy Automatyki
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Rodzaj studiow drugiego stopnia z tyt. magistra inzyniera

Semestr rozpoczecia semestr letni 2016/2017

Informacje o przedmiocie

Semestr 2

Liczba punktéw ECTS do zdobycia 2

Typ przedmiotu obieralny

Jezyk nauczania polski

Sylabus opracowat ® dr hab. inz. Barttomiej Sulikowski, prof. UZ

Formy zajec¢

Forma zaje¢ Liczba godzin w semestrze Liczba godzin w tygodniu Liczba godzin w semestrze Liczba godzin w tygodniu Forma zaliczenia
(stacjonarne) (stacjonarne) (niestacjonarne) (niestacjonarne)

Projekt 15 1 9 0,6 Zaliczenie na ocene

Wyktad 15 1 9 0,6 Zaliczenie na ocene

Cel przedmiotu

- zapoznanie studentéw z zastosowaniem systeméw wizyjnych w procesie sterowania robotem i zespotem robotow

- zapoznanie studentéw z zaawansowanymi algorytmami przetwarzania obrazéw, ekstrakcji cech
i klasyfikacji podczas dziatania systemu wizyjnego

- uksztattowanie umiejetnosci strojenia parametrow dziatania toru wizyjnego (zastosowanie filtrow, operacje morfologiczne, segmentacja obiektéw)
- zapoznanie studentéw z zagadnieniem stereowizji
- zapoznanie studentéw z problemem rozpoznawania ruchu (okreslanie kierunku, zwrotu, predkosci, przewidywanie potozenia)

Wymagania wstepne

Podstawy robotyki, Systemy wizyjne, Cyfrowe przetwarzanie sygnatow, Systemy wspomagania decyzji

Zakres tematyczny
Charakterystyka i architektura systemu wizyjnego. Konfiguracje kamery. Parametry systemu. Potencjalne zastosowania. Dziatanie toru wizyjnego. Wyzwania i problemy.
Integracja systemu wizyjnego z urzadzeniami wykonawczymi (robotami mobilnymi, manipulatorami przemystowymi, urzgdzeniami automatyki sterowanymi cyfrowo).

Budowa systemu wizyjnego: obiektywy, matryce $wiattoczute, systemy doswietlen, standardy przesytu obrazu. Kalibracja kamery.

Akwizycja obrazu i serii obrazéw. Prawidtowa ekspozycja zdjec. Zaleznosci miedzy czasem otwarcia migawki, przestong i czutoscia. Korekta ekspozycji. Cyfrowa reprezentacja
obrazu.

Przetwarzanie obrazéw. Operacje na histogramach. Operacje bezkontekstowe i kontekstowe. Obraz jako sygnat 2D. Transformacja Fouriera 2D. 2D DFT. Filtracja dolno- i
gérnoprzepustowa. Operacje morfologiczne.

Metody segmentacji obiektéw. Progowanie. Algorytm Otsu.

Podstawy ekstrakcji i selekcji cech obiektéw. Wtasnosci procesu ekstrakcji/ selekcji. Cechy geometryczne i topologiczne. Metody opisu konturu. Normalizacja i standaryzacja
Cech. Analiza sktadnikéw gtéwnych (PCA).

Metody rozpoznawania wzorcow. Metoda dopasowania wzorca. Klasyfikatory statystyczne. Algorytmy minimalno odlegtosciowe. Metody sztucznej inteligencji.
Stereowizja.

Rozpoznawanie i opis ruchu. Zastosowanie filtra Kalmana do estymacji parametréw ruchu.

Metody ksztatcenia
wyktad: wyktad konwencjonalny, dyskusja

projekt: metoda projektu


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

Efekty uczenia sie i metody weryfikacji osiggania efektéw uczenia sie

Opis efektu Symbole efektow Metody weryfikacji

potrafi scharakteryzowa¢ proces sterowania manipulatorem w oparciu o system ® K_W07 ® kolokwium

wizyjny

potrafi zintegrowac system wizyjny z dziatajacymi systemami automatyki i ® KU1l ® przygotowanie projektu
robotyki

potrafi opisa¢ zagadnienie stereowizji i okresli¢ obszary jej zastosowan w ® K_W07 ® kolokwium

robotyce

potrafi scharakteryzowac etapy procesu akwizycji i przetwarzania obrazu ® K_W07 ¢ kolokwium

potrafi zaproponowa¢ dobér elementéw sktadowych systemu wizyjnego ® K_W07 ® kolokwium
spetniajacego zadawane wymagania ® KU1l ® przygotowanie projektu
zna dziatanie przemystowych systemow wizyjnych ® K_Woz ® kolokwium

Warunki zaliczenia

Forma zaje¢

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

Projekt — poprawne wykonanie projektu

Sktadowe oceny koficowej = wyktad: 50% + projekt: 50%
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