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I

I Prezentacje do wykładów będą udostępnione
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Zasady zaliczenia przedmiotu

I pisemny sprawdzian wiadomości,

I Zakres materiału: wykład + projekt

I na ocenę może mieć wpływ obecność na wykładach,

I nie ma możliwości przepisania ocen.
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Plan wykładów

1. Akwizycja obrazów cyfrowych. Optyka. Dyskretyzacja. Twierdzenie
Shannona, Matryce CCCD i CMOS, metody efektywnego przesyłania
obrazów.

2. Integracja systemów wizyjnych z urządzeniami wykonawczymi (robotami,
systemami automatyki) i zabezpieczeniami.

3. Transformacje globalne i lokalne. Transformata Fouriera. Szybka
transformata Fouriera. Transformata Hadamarda. Operatory liniowe i
nieliniowe.

4. Metody segmentacji. Progowanie. Segmentacja na podstawie podobieństw
i różnic.

5. Ekstrakcja cech. Metody statystyczne. Metoda Analizy Składników
Głównych (PCA). Metoda minimalizacji entropii (ME).

6. Klasyfikacja. Metody z grupy NN, Metody sztucznej inteligencji w
rozpoznawaniu obrazów.

7. Stereowizja.

8. Obrazy w sterowaniu robotami. Orientacja. Rozpoznawanie ruchu
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Jeśli nie ma pytań, to dziękuję za uwagę!
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