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Descricao da Disciplina

Horario das aulas

Turmas | Dia | Horario Sala
A 22 21 — 22:40 | CBO7
4a 19 — 20:40 | CB10

Atendimento

Alunos que precisarem de atendimento extra-classe devem enviar um e-mail com 24 horas de antecedéncia.

Avaliacao
A avaliagdo dessa disciplina se daré a partir de quatro trabalhos:
1. As equipes deverao ser de quatro a cinco pessoas;

2. Cada trabalho tera 30 dias para ser resolvido e devera ser apresentado & turma em um seminario
de cerca de 20 a 25 minutos. A cada trabalho, teremos no maximo 3 aulas para apresentacoes dos
resultados;

3. Os trés primeiros trabalhos serdo definidos pelo professor e o quarto, de conclusao da disciplina, deve
ser definido por cada grupo e discutido previamente com o professor;

4. Cada trabalho e sua apresentacao valerao, no conjunto, 25% da nota na disciplina;

5. A entrega de cada trabalho contara com um relatério (maximo de seis paginas) descrevendo o problema
e sua solugao adotada bem como um video de 10min apresentando a solugao disponibilizado via Youtube
como “unlisted”.

Nota final e conceitos

A nota final Ny sera simplesmente a soma das notas das diferentes atividades. Se maior que 50%, aprovado.
Para os alunos de Pos-Graduagao e Especiais:

e Conceito A. Se Ny > 85.0,
e Conceito B. Se 75.0 < Ny < 85.0,
e Conceito C. Se 60.0 < Ny < 75.0,
e Conceito D. Se 50.0 < Ny <60.0,
e Conceito E. Se Ny < 50.0.

Datas de entrega dos trabalhos

Serdo marcadas més a més, sempre buscando a primeira semana do més seguinte para as apresentagoes.


arrocha@unicamp.br

Programa do Curso

Os topicos a serem discutidos no curso serao:

1.
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Fundamentos de Visao Computacional. Introducao, Filtragem, Deteccao de Bordas, Reamostra-
gem;

Deteccao de Pontos de Interesse e Invariancia. Detector de Harris, Invaridncia, Descritores e
Correspondéncia;

Geometria e Transformagoes. Transformagdes, Alinhamento, RANSAC;

Modelos de Camera e Projegao. Modelos de Cameras, Single View Geometry, Panoramas;
Estéreo e Reconstrucao Tridimensional. Estéreo, Luz, Reconstrugdo Multiview - MVS)
Fotometria e SfM. Fotometria, Structure from Motion - SfM;

Reconhecimento de Padroes. Introdugao ao Reconhecimento, Redes Convolucionais - CNNs;
Redes Neurais e Aprendizado Profundo. Redes Neurais, Vision Transformers;

Geragao de Imagens com Deep Learning. Geracao de Imagens, NeRF, Modelos de Difusao;

Etica e Impactos Sociais. Etica em Visao Computacional.

Grupo do Curso — Slack

Todas as discussoes do curso ocorrerao via Slack. Para entrar, clique em https://tinyurl.com/rocha2025s2
ou leia 0 QR-code abaixo.
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Bibliografia

A seguir, encontram-se algumas referéncias consideradas importantes para o cumprimento do conteudo pro-
posto. As referéncias estao listadas na ordem de importdncia para o curso.

Livros
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2
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Computer Vision: Algorithms and Applications. Richard Szeliski. Springer. (2022, 22ed.)

. Deep Learning. Tan Goodfellow e Yoshua Bengio. MIT Press. (2016)

. Pattern Recognition and Machine Learning. Christopher M. Bishop. Springer. (2006)

. Artificial Intelligence — A Modern Approach. Stuart Russell and Peter Norvig. Pearson. (2020, 42ed.)
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