Politechnika Swietokrzyska

WYDZIAL MECHATRONIKI | BUDOWY MASZYN

Zatacznik nr 9
do Zarzadzenia Rektora nr 35/19
z dnia 12 czerwca 2019 r.

V. Opis programu studiéow

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu

M#1-S2-AiR-KSSiP-209

Nazwa przedmiotu

Pomiarowe systemy wizyjne

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Measuring vision systems

Obowigzuje od roku akademickiego

2019/2020

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

AUTOMATYKA i ROBOTYKA

Poziom ksztatcenia

Il stopien

Profil studiow

ogéblnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiow

studia stacjonarne

Zakres

komputerowe systemy sterowania i pomiarow

Jednostka prowadzgca przedmiot

Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu

prof. dr hab. inz. Dariusz Janecki

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedmiotow przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu

obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zaje¢

polski

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr semestr 2

Wymagania wstepne

podstawy informatyki,
programowanie w jezyku C++

Egzamin (TAK/NIE) TAK

Liczba punktéw ECTS 4

Forma . L. wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt seminarium
prowadzenia zajeé¢

Liczba godzin

w semestrze 30 30




EFEKTY UCZENIA SIE

Kategoria

Odniesienie do
efektow
kierunkowych

Symbol

efektu Efekty ksztatcenia

Wiedza

ma poszerzong i pogtebiong wiedze w zakresie niekto-
rych dziatéw matematyki i statystyki w tym metody ma-
tematyczne, niezbedne do: cyfrowego przetwarzania
obrazu oraz analizy statystycznej

wo1 AiR2_WO01

ma pogtebiong i uporzgdkowang wiedze w zakresie cy-
frowego przetwarzania sygnatéw i cyfrowego przetwa-
rzania obrazu

w02 AiR2_WO08

Umiejetnosci

potrafi podejmujac zadanie projektowania nowocze-
snych maszyn i urzadzen realizowac je w sposob
uwzgledniajgcy interdyscyplinarne podejscie do tego
zadania poprzez wykorzystanie uktadéw mechatronicz-
nych integrujacych poduktady mechaniczne, elektryczne,
informatyczne, pomiarowych i wizyjnych.

uo1 AiR2_UO07

potrafi zorganizowac i przeprowadzi¢ eksperyment po-

trzebny do rozwigzania zadania zwigzanego z projekto-
waniem lub testowaniem elementdéw i uktadéw automa-
tyki i robotyki, takze z wykorzystaniem komputerowych
systeméw pomiarowych w sposob uwzgledniajgcy zna-
jomos¢ zagadnien cyfrowego przetwarzania sygnatow i
cyfrowego przetwarzania obrazu

uo2 AIR2_U09

Kompetencje
spoteczne

potrafi myslec¢ i dziata¢ w sposéb kreatywny i przedsie-

K01 biorczy

AIR2_K06

TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajeé”

Tresci programowe

wykfad

- Przeglad technik wizyjnych. Historyczne sposoby przetwarzania obrazéw. Rozwig-
zania i obszary zastosowan cyfrowego przetwarzania obrazéw. Wprowadzenie do
przetwarzania obrazéw za pomocg jezyka wysokiego poziomu.

- Zarzadzanie pikselami obrazu, budowa obrazu w skali szarosci i kolorowego. Do-
step do pikseli za pomocg jezyka c++, przeglad metod dostepu do kazdego piksela.
Wprowadzenie do prostej arytmetyki piksli obrazu i definicja regionéw.

- Budowa klas obiektow w jezyku wysokiego poziomu pomocnych w cyfrowym prze-
twarzaniu obrazéw. Wektory, kontenery, iteratory architektura programu.

- Budowa i zastosowanie histogramu w technice wizyjnej. Algorytmy i przyktady mo-
dyfikacji histogramu (rozcigganie, przesuwanie, wyrownywanie. Zastosowanie hi-
stogramu w cyfrowym przetwarzaniu obrazu.

- Przeksztatcenia morfologiczne. Podstawowe algorytmy filtracji. Dylatacja i erozja.
Otwarcie i zamkniecie. Przyktady przeksztatcen morfologicznych. Wykrywanie kra-
wedzi i rogéw. Segmentacja obrazu.

- Filtrowanie obrazéw (filtry dolnoprzepustowe, separujgce, linii Sredniej, Laplasa).
Zastosowanie filtrow do wykrywania krawedzi.

- Wyodrebnianie linii, konturéw obrazu (Canny, Hough). Filtracja wyodrebnionych
komponentow obrazu. Pomiar konturéw obiektéw.

- Wyodrebnianie i dopasowywanie punktéw charakterystycznych. Wprowadzenie do
geometrii epipolarnej.

- Zagadnienia zwigzane z kalibracjg kamery. Wprowadzenie do obliczeh macierzo-
wych (macierz fundamentalna). Znieksztatcenia obrazu, pomiary odlegtosci .




laboratorium

- Zarzadzanie pikselami obrazu, arytmetyka pikseli obrazu i definicja regionéw na
przyktadowych programach w jezyku C++.

- Tworzenie histogramu dla przyktadowych obrazéw, modyfikacji histogramu (rozcia-
ganie, przesuwanie, wyrownywanie), wykrywanie cech i obiektéw obrazu za pomo-
cg histogramu,

- Filtrowanie obrazéw oraz podstawowe transformacje,

- Interpolacja i usrednianie obrazu z wykorzystaniem funkcji sklejanych,

- Zastosowanie operacje morfologicznych do pozyskania danych pomiarowych,

- Algorytmy: obiektow potgczonych, szkieletowania, poréwnywania obiektow,

- Wykrywania linii przy uzyciu filtrow Cannego i transformacji Hougha, wykrywanie
naroznikdw metodg Harris-a, pomiar wyodrebnionych obiektow.

- Kalibracja systemu wizyjnego, pomiary odlegto$ci, znieksztatcenia perspektywicz-
ne, poprawna akwizycja obrazu,

- Algorytm szkieletowania do wykrywanie wad obiektéw,

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc )
efektu Egzamin Egzamin . . .
ustny pisemny Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
wo1 X
w02 X
uo1 X
uo2 X X
K01 X
FORMA | WARUNKI ZALICZENIA
Fo.ml? Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wykfad egzamin Uzyskanie co najmniej 50% punktéw z egzaminu

laboratorium

Uzyskanie fgcznie co najmniej 55% punktéw z wykonanych

zaliczenie z ocen L . . ,
a na zajeciach zadan oraz koncowego kolokwium.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢




NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nost-
ka
W C L P S
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw h
30 30
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 66 h
" | akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 2,6 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 34 h
6. Liczba punktéw E(_'JTS, _ktorq student uzyskuje 1.4 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 50 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktoéra student uzyskuje
8. . . 2,0 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 100 h
10, Punkty ECTS za n'10du.% N 4 ECTS
1 punkt ECTS=25 godZzin obcigzenia studenta
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