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Competéencies de la titulacié a les quals contribueix I'assignatura

Especifiques:
1. L'estudiant / a sabra seleccionar els elements programari i maquinari adequats per implementar una solucié en un
sistema encastat.
2. L'estudiant / a sera capac de reconéixer i representar problemes en I'area d'automatica i robotica mitjancant
técniques d'optimitzacid, per després aplicar metodes analitics / numeérics per a la seva resolucio.
3. L'estudiant / a sera capag de seleccionar, programar, i avaluar diferents técniques que permetin detectar, extreure i
analitzar dades d'una imatge o seqiiéncia d'imatges.

Genériques:
4. Tenir els adequats coneixements matematics, analitics, cientifics, instrumentals, tecnologics, d'informacié i de
gestio.
5. Capacitat de fer recerca, desenvolupament i innovacié en I'ambit de I'enginyeria de sistemes, de control i la
robotica, aixi com de dirigir el desenvolupament de solucions d'enginyeria en entorns nous 0 poc coneguts,
relacionant creativitat, innovacio i transferéncia de tecnologia
6. Capacitat de raonar i actuar sobre la base de I'anomenada cultura de la seguretat i la sostenibilitat

Transversals:
7. SOSTENIBILITAT | COMPROMIS SOCIAL: Congixer i comprendre la complexitat dels fendmens econdmics i socials
tipics de la societat del benestar; tenir capacitat per relacionar el benestar amb la globalitzacié i la sostenibilitat;
assolir habilitats per usar de forma equilibrada i compatible la técnica, la tecnologia, I'economia i la sostenibilitat.
8. TERCERA LLENGUA: Coneixer una tercera llengua, preferentment I'anglés, amb un nivell adequat oral i escrit i en
consonancia amb les necessitats que tindran els titulats i titulades.
9. TREBALL EN EQUIP: Ser capag de treballar com a membre d'un equip interdisciplinari, ja sigui com un membre més
o duent a terme tasques de direccid, amb la finalitat de contribuir a desenvolupar projectes amb pragmatisme i sentit
de la responsabilitat, tot assumint compromisos considerant els recursos disponibles.
10. US SOLVENT DELS RECURSOS D'INFORMACIO: Gestionar I'adquisicio, I'estructuracio, I'analisi i la visualitzacio de
dades i informacio de I'ambit d'especialitat, i valorar de forma critica els resultats d'aquesta gestio.
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Metodologies docents

La metodologia del curs sera a través de classes magistrals de 2 h / sessié, on el professor explicara la teoria i introduira
exercicis per millorar la comprensié de la matéria. A més, hi haura classes de laboratori de 2 h / sessio, en que I'estudiant
utilitzara les cameres i els sistemes d'il - luminacié i practicarda amb programaris de técniques de visié per computador
amb les imatges predefinides.

Objectius d'aprenentatge de I'assignatura

L'objectiu de la visié per computador és modelar el mén real i reconéixer els objectes a partir d'imatges digitals. Aquestes
imatges poden ser adquirides a tarvés d'instantanies i cameres de video, cameres d'infrarojos, radars ,0 sensors
especialitzats, com ara els utilitzats en el camp de la medicina. Els estudiants aprendran els fonaments del disseny de
técniques de visi6 per ordinador i les seves aplicacions per a la detecci6, identificacid, reconeixement ,classificacio
,seguiment, etc . Els estudiants adquiriran coneixements teorics i practics en técniques de visid per computador per
processar i analitzar les imatges i sequiéncies d'imatges (videos). S'aplicaran algunes d'aquestes tecniques en un breu
projecte, on hauran de demostrar els coneixements adquirits.

Resultats de I'aprenentatge:

- Usar models probabilistics aplicats a la robotica i la visié per computador .

- Coneixer els mecanismes de la imatge digital i les caracteristiques de processament digital dels mateixos.

- Extreure informacio a partir d'imatges digitals que s'estan processant i segmentar-les per extreure'n les
caracterisitciques.

- Utilitzar les tecniques per a l'analisi i la interpretacio dels objectes en les imatges i el seguiment d'objectes en moviment.

Contingut obligatori :

- Projecci6 d'imatge i processament digital

- Segmentacio de la imatge

- Deteccio i descripcid de les caracteristiques
- Modelatge d'objectes 2D i 3D

- La visio estéreo

- La correspondéncia i deteccié de moviment

Hores totals de dedicaci6 de I'estudiantat

Dedicaci6 total: 104h 24m Hores grup gran: 22h 30m 21.55%
Hores grup petit: 9h 54m 9.48%
Hores activitats dirigides: Oh 0.00%
Hores aprenentatge autonom: 72h 68.97%
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Continguts
Domini del problema Dedicacid: 4h
Grup gran/Teoria: 2h
Grup mitja/Practiques: Oh
Aprenentatge autonom: 2h
Descripcio:

Aguest tema s'ocupa de:
- Conceptes basics
- Formaci6 de la imatge

Activitats vinculades:
Llicons

Objectius especifics:
CB1, CB2, CB3, CB4, CB5, CG1, CG3, CG8, CT2, CT3, CT4, CT5, CT7, CE7, CE9, CE13

Processament d'imatges digitals Dedicacié: 11h

Grup gran/Teoria: 4h
Grup mitja/Practiques: 1h
Aprenentatge autonom: 6h

Descripcio:

Aquest tema s'ocupa de:

- Transformacions geometriques

- Filtrat lineal i no lineal

- Millora de la imatge i el suavitzat
- Espai Escala

- Morfologia matematica

Activitats vinculades:
Classe magistral, resolucié de problemes i aprenentatge autonom a través d'exercicis.

Objectius especifics:
CB1, CB2, CB3, CB4, CB5, CG1, CG3, CG8, CT2, CT3, CT4, CT5, CT7, CE7, CE9, CE13
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Segmentacio i extracci6 de caracteristiques Dedicacio: 10h

Grup gran/Teoria: 3h
Grup mitja/Practiques: 1h
Aprenentatge autonom: 6h

Descripcio:
Aquest tema s'ocupa de:

- Segmentacio basada per regié (binaritzaciod, punt d'inflexio, mean-shift, talls normalitzats)
- Detecci6 de Contour (Canny, LoG, DoG)

- Analisi de la connectivitat i I'etiquetatge

- Vora basic i la regié d'extraccio de caracteristiques

Activitats vinculades:

Classe magistral, resolucié de problemes i aprenentatge autdbnom a través d'exercicis
Objectius especifics:

CB1, CB2, CB3, CB4, CB5, CG1, CG3, CG8, CT2, CT3, CT4, CT5, CT7, CE7, CE9, CE13

Deteccio i descriptors de funcions Dedicacio: 11h

Grup gran/Teoria: 4h
Grup mitja/Practiques: 1h
Aprenentatge autonom: 6h

Descripcio:

Aquest tema s'ocupa de:

- Conceptes sobre caracteristiques invariants.

- Punt de deteccid i descriptors (Harris, porc, Falgueres atzar, SIFT) caracteristics
- Linia caracteristica de deteccié i de descriptors (transformada de Hough)

Activitats vinculades:
Lligé magistral, resolucio de problemes i aprenentatge autonom a través d'exercicis

Objectius especifics:
CB1, CB2, CB3, CB4, CB5, CG1, CG3, CG8, CT2, CT3, CT4, CT5, CT7, CE7, CE9, CE13
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Representacio i descripcio Dedicacio: 7h
Grup gran/Teoria: 2h
Grup mitja/Practiques: 1h
Aprenentatge autonom: 4h

Descripcio:

Aquest tema s'ocupa de:

- Descriptors de nivell (cadena Freeman, els descriptors de Fourier, el context de forma)
- Regid i textura de descripcio (matriu de concurréncia, moments d'imatge, PCA)

Activitats vinculades:

Llicé magistral, resolucié de problemes i aprenentatge autonom a través d'exercicis
Objectius especifics:

CB1, CB2, CB3, CB4, CB5, CG1, CG3, CG8, CT2, CT3, CT4, CT5, CT7, CE7, CE9, CE13

Classificacié i Reconeixement Dedicacio: 11h

Grup gran/Teoria: 4h
Grup mitja/Practiques: 1h
Aprenentatge autonom: 6h

Descripcio:

Aquest tema s'ocupa de:

- Conceptes basics

- Tipus de classificadors

- Matching

- Classificadors (Bayes, Mahalanobis, Fisher, K-nearest neighborhood)
- Impuls

Activitats vinculades:

Lligé magistral, resolucio de problemes i aprenentatge autonom a través d'exercicis
Objectius especifics:

CB1, CB2, CB3, CB4, CB5, CG1, CG3, CG8, CT2, CT3, CT4, CT5, CT7, CE7, CE9, CE13
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Deteccié de Moviment Dedicacié: 11h

Grup gran/Teoria: 4h
Grup mitja/Practiques: 1h
Aprenentatge autonom: 6h

Descripcio:

Aguest tema s'ocupa de:

- Conceptes basics

- Diferéncia d'Imatge

- Flux optic

- Punts de correspondéncia
- Seguiment

Activitats vinculades:
Llic6 magistral, resolucidé de problemes i aprenentatge autonom a través d'exercicis

Objectius especifics:
CB1, CB2, CB3, CB4, CB5, CG1, CG3, CG8, CT2, CT3, CT4, CT5, CT7, CE7, CE9, CE13

Sistema de qualificaci6

Durant el curs, I'alumne haura de resoldre exercicis especifics dels diferents temes de I'assignatura. Els exercicis seran
avaluats pel professor. També hi haura un projecte breu que sera seleccionat per I'estudiant, on ell/a haura de demostrar
els coneixements adquirits. Aquest breu projecte sera presentat i avaluat en una presentacié oral. Per a la solucié
d'alguns dels exercicis i el projecte complet, els alumnes utilitzaran un llenguatge de programacio.

El sistema d'avaluacié consistira en els seglients elements:
- Avaluacié dels exercicis: (20% de la puntuacié del curs)

- Avaluacié d'un examen final: (40% de la puntuacié del curs)
- Avaluacié del projecte curt: (40% de la puntuacié del curs)
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