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Introdug@o a visdo computacional, aplicagdes industriais, processamento de imagens, técnicas de
andlise de imagens, ruido e filtros. Vis@o robotica, aspectos geométricos e fotométricos, modelo de

camera, calibragdo de cdmeras, perspectiva inversa, visdo estéreo.
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hefe do Departamento

{*}15 horas/aulas tedricas = 1 crédito
15 horas/aulas praticas = 1 crédito



CONTEUDO PROGRAMATICO

1. Visdo computacional

1.1 Introdugiio a visdo computacional

1.2 Aplicagdes — exemplos

1.3 Métodos de processamento de imagens (limiarizac¢io, segmentacio, contraste,
identificagdo de bordas, mudanca de escala, rotacio, ajuste do histograma, entre outras)
1.4 Técnicas de analise de imagens (medigGes de parimetros na imagem, identificaciio de
forma, histograma, movimento, velocidade de elementos das imagens no tempo, entre
outras)

1.5 Ruidos e filtros

1.6 Estudo de casos

2. Visdo Robdtica

2.1 Formagiio da imagem, aspectos geométricos e fotométricos;
2.2 Modelo de Cimera

2.3 Calibragiio de cimeras: parimetros intrinsicos e extrinsicos
2.4 Calibraciio de cimeras: métodos implicitos e explicitos

2.5 Perspectiva inversa

2.6 Visiio estéreo

2.7 Correlacdo de imagens

2.8 Estudo de casos
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