POLITECHNIKA POZNANSKA

EUROPEISKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)
pl. M. Sktodowskiej-Curie 5, 60-965 Poznan

KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Sterowanie z wykorzystaniem systemow wizyjnych

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Automatyka i robotyka 2/3

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studiow

Inteligentne systemy latajgce i systemy autonomiczne ogdlnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia angielski

Forma studiow Wymagalnosc

stacjonarne obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)
30
Cwiczenia Projekty/seminaria
45
Liczba punktow ECTS
4
Wyktadowcy
Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:

dr inz. Marcin Kietczewski

email: marcin.kielczewski@put.poznan.pl

tel. 48 61 665 2368

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki

ul. Piotrowo 3, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne
Wiedza: Student rozpoczynajgcy ten przedmiot powinien posiadac¢ podstawowa wiedze z algebry
liniowej oraz cyfrowego przetwarzania sygnatow.

Umiejetnosci: Powinien posiadaé umiejetnosé rozwigzywania podstawowych probleméw zwigzanych z
wykorzystywaniem informacji sensorycznej w sterowaniu robotem oraz umiejetnosc pozyskiwania
informacji ze wskazanych zrédet. Powinien rdwniez rozumie¢ konieczno$¢ poszerzania swoich
kompetencji.

Kompetencje Spoteczne: Ponadto w zakresie kompetencji spotecznych student musi prezentowac takie
postawy jak uczciwos¢, odpowiedzialnos¢, wytrwatosé, ciekawos¢ poznawcza, kreatywnos¢, kultura
osobista, szacunek dla innych ludzi.
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Cel przedmiotu

1. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z przetwarzania i analizy obrazu w zakresie technik
wstepnego przetwarzania obrazu, segmentacji, rozpoznawania oraz interpretacji informacji obrazowej
do zastosowania w sterowaniu.

2. Przekazanie studentom wiedzy na temat elementéw systemdw wizyjnych, ich budowy oraz
mozliwosci zastosowania w robotyce i automatyce.

3. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci wyboru odpowiednich metod przetwarzania obrazu w
zaleznosci od postawionych zadan oraz umiejetnosci zastosowania sprzezenia wizyjnego w sterowaniu.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. ma szczegbtowa wiedze z zakresu budowy i wykorzystania wizyjnych systemdw sensorycznych -
[K2_We6]

2. ma uporzadkowangi pogtebiong wiedze zwigzang z systemami sterowania i wizyjnymi uktadami
kontrolno-pomiarowymi - [K2_W11]

3. ma wiedze o trendach rozwojowych i najistotniejszych nowych osiggnieciach z zakresu automatyki i
robotyki i pokrewnych dyscyplin naukowych - [K2_W12]

4. zna i rozumie metody przetwarzania i analizy obrazu w zakresie technik wstepnego przetwarzania
obrazu, segmentacji, rozpoznawania oraz interpretacji informacji obrazowej - [-]

Umiejetnosci
1. potrafi korzystac¢ z zaawansowanych metod przetwarzania i analizy sygnatéw w tym sygnatu wizyjnego
oraz ekstrahowad informacje z analizowanych -[K2_U11]

2. potrafi ocenic przydatnosé i mozliwos¢ wykorzystania nowych osiggnieé (w tym technik i technologii)
w zakresie automatyki i robotyki - [K2_U16]

3.potrafi krytycznie ocenic i dobraé odpowiednie metody i narzedzia do rozwigzania zadania z zakresu
automatyki i robotyki wykorzystujgc wiedze z zakresu systemoéw wizyjnych - [K2_U22]

4.potrafi rozwigzac problem badawczy zwigzany z systemami wizyjnymi opracowujgc niezbedne
oprogramowanie oraz dobierajgc komponenty systemow wizyjnych - [K2_U25]

5.potrafi projektowaé uktady sterowania ze sprzezeniem wizyjnym z uzyciem dostepnych narzedzi
sprzetowych i programowych; potrafi ksztattowac wtasnosci wizyjnych systemdw pomiarowych -
[K2_U27]

Kompetencje spoteczne
1. posiada Swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzgdkowania sie
zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnos$ci za wspdlnie realizowane zadania - [K2_K3]
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2.posiada $wiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktérych urzadzenia i
ich elementy moga funkcjonowac - [K2_K4]

3. posiada swiadomos$¢ ztozonosci metod i algorytmdw przetwarzania obrazu i koniecznosci
indywidualnego podejscia przy rozwigzywaniu postawionych zadan i problemoéw szczegdlnie podczas
realizacji wizyjnego sprzezenia zwrotnego - [-]

Metody weryfikacji efektéw uczenia sie i kryteria oceny

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposoéb:

W zakresie wyktadow weryfikowanie zatozonych efektdw uczenia sie realizowane jest przez ocene
wiedzy na podstawie egzaminu pisemnego w formie testu z 25-30 pytaniami, prég zaliczeniowy 50%
punktow oraz indywidualnej dyskusji na temat egzaminu.

W zakresie projektu weryfikowanie efektéw uczenia sie realizowane jest przez ocene postepdow prac
projektowych, weryfikacje wiedzy i umiejetnosci zwigzanych z implementacjg projektu, przygotowanego
raportu oraz prezentacji wynikéw.

Tresci programowe
Program wyktadu obejmuje nastepujace zagadnienia:

Zastosowania sprzezenia wizyjnego w robotyce i sterowaniu. Sterowanie w oparciu o btgd wyznaczany w
przestrzeni cech obrazu i przestrzeni zadania. Pojecie obrazu cyfrowego, reprezentacje obrazéw, modele
przestrzeni barw, przeksztatcenia miedzy modelami. Techniki wstepnego przetwarzania i korekgji
obrazu: operacje punktowe, histogram obrazu, korekcja jasnosci i kontrastu, progowanie obrazu, tablice
LUT w operacjach punktowych. Operacje kontekstowe, korelacja obrazu, filtracja obrazu w dziedzinie
przestrzennej, filtracja nieliniowa, filtry statystyczne. Przeksztatcenia morfologiczne w przetwarzaniu
obrazu: erozja i dylatacja, ztozone operacje i filtry morfologiczne obrazu. Przetwarzanie obrazu
metodami czestotliwosciowymi, filtracja obrazu w dziedzinie czestotliwosci, transformata kosinusowa w
kompresji obrazu. Wybrane techniki segmentacji obrazu. Podstawowe metody reprezentacji i analizy
ksztattow na obrazach. Ztozone techniki rozpoznawanie obrazu, algorytm SIFT. Model kamery oraz
procedura kalibracji kamery. Charakterystyka elementéw sktadowych systemdéw wizyjnych i
projektowanie sprzezenia wizyjnego. Przemystowe systemy wizyjne i inteligentne kamery. Techniki
akwizycji obrazu, narzedzia do akwizycji i przetwarzania obrazu.

Projekt odbywa sie w laboratorium. Wybrane zadania projektowe realizowane sg przez zespoty
dwuosobowe. Projekty obejmujg zagadnienia zwigzane z kalibracjg kamer i wizyjnych systemoéw
pomiarowych. Akwizycjg obrazu, rozpoznawaniem znacznikdw, lokalizacjg robotéw mobilnych.
Wykorzystaniem informacji wizyjnej w sterowaniu robotdw mobilnych i manipulatorow.
Wykorzystaniem przemystowych systemow wizyjnych do wybranych zadan.

Metody dydaktyczne
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1. wyktad: w postaci prezentacji z przyktadami z wykorzystaniem pakietu Matlab oraz innych aplikacji
demonstrujgcych wybrane metody przetwarzania obrazu i aplikacje systeméw wizyjnych

2. projekt: praca zespotowa w realizacji wybranych zadan projektowych
Literatura

Podstawowa
1. Gonzalez R.C., Woods R.E., Digital Image Processing, Prentice Hall, SE, 2002

2. B. Siciliano, O. Khatib (Eds.) Springer Handbook of Robotics, Springer-Verlag 2008

Uzupetniajaca
1. Fu K.S., Gonzalez R.C., Lee C.S.G., ROBOTICS, Control, Sensing, Vision, and Intelligence, McGraw-Hill
1987

Bilans nakfadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 120 4,0
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 77 2,5
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 43 1,5
projektowych, przygotowanie do egzaminu, wykonanie projektu i
opracowanie raportu)?

! niepotrzebne skreéli¢ lub dopisa¢ inne czynnosci



