
(*)15 horas/aulas teóricas = 1 crédito 
15 horas/aulas práticas = 1 crédito 

 
M INISTÉRIO DA EDUC AÇÃO  

UNIVERSIDADE FEDERAL DE LAVR AS  

P R Ó - R E I T O R I A  D E  P Ó S - G R A D U A Ç Ã O  
DEPARTAMENTO DE REGISTRO E CONTROLE ACADÊMICO 

EMENTA DE DISCIPLINA 

 

DISCIPLINA 

 

Código 

 

Denominação Crédito(s)  
Carga Horária 

Teórica Prática Total 

PSI533 Visão Computacional 4 30 

 

30 

 

60 

 

 

DEPARTAMENTO 

 

PROFESSOR(ES) 

 

 

ENGENHARIA 

 

 

 

Arthur de Miranda Neto 

Roberto A Braga Jr 

 

 
 

EMENTA: (Síntese do Conteúdo) 
 

Introdução à visão computacional, aplicações industriais, processamento de imagens, técnicas de 

análise de imagens, ruído e filtros. Visão robótica, aspectos geométricos e fotométricos, modelo de 

câmera, calibração de câmeras, perspectiva inversa, visão estéreo. 
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CONTEÚDO PROGRAMÁTICO 

 

 

1. Visão computacional 

1.1 Introdução à visão computacional 

1.2 Aplicações – exemplos 

1.3 Métodos de processamento de imagens (limiarização, segmentação, contraste, 

identificação de bordas, mudança de escala, rotação, ajuste do histograma, entre outras) 

1.4 Técnicas de análise de imagens (medições de parâmetros na imagem, identificação de 

forma, histograma, movimento, velocidade de elementos das imagens no tempo, entre 

outras) 

1.5 Ruídos e filtros 

1.6 Estudo de casos 

 

2. Visão Robótica 

2.1 Formação da imagem, aspectos geométricos e fotométricos; 

2.2 Modelo de Câmera 

2.3 Calibração de câmeras: parâmetros intrínsicos e extrínsicos 

2.4 Calibração de câmeras: métodos implicitos e explícitos 

2.5 Perspectiva inversa 

2.6 Visão estéreo 

2.7 Correlação de imagens 

2.8 Estudo de casos 
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