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SISTEME DE VEDERE ARTIFICIALĂ 

1. Date despre unitatea de curs/modul 

Facultatea Calculatoare, Informatică și Microelectronică 

Departamentul Informatică și ingineria Sistemelor 

Ciclul de studii Studii superioare de licență, ciclul II 

Programul de studiu 714.7 Robotică și Mecatronică 

Anul de studiu Semestrul Tip de 

evaluare 

Categoria 

formativă 

Categoria de 

opționalitate 

Credite 

ECTS 

IV (învățămînt cu frecvență); VII 

E 

S – unitate de 

curs de 
specialitate 

O - unitate de 

curs 
obligatorie 

4 

2. Timpul total estimat 

Total ore în 

planul de 
învățămînt 

Din care 

Ore auditoriale Lucrul individual 

Curs Laborator/ptactice 
Proiect de 

an 

Studiul materialului 

teoretic 
Pregătire aplicații 

120 30 30  30 30 

3. Precondiții de acces la unitatea de curs/modul 

Conform planului de învățămînt Analiza matematică, Algebra liniarp si geometria analitică, Grafica 

inglnerească, Programarea calculatoarelor, Structuri de date si algoritmi, 
Grafica pe calculator, Circuite si dispozitive electronice,  Interfete de 

comunicare, Medii integrate de proiectare interactivd, Proiectarea 

sistemelor incorporate, Achiziţii de date şi instrumentaţii virtuale 

Conform competențelor Însușirea de către studenți a principiilor de achiziție, procesare și 
reprezentare a informaţiei vizuale, proiectării sistemelor cu vedere 

artificială. 

4. Condiții de desfăєurare a procesului educațional pentru 

Curs Pentru prezentarea materialului teoretic în sala de curs este nevoie de proiector și calculator. 

Nu vor fi tolerate întîrzierile studenților, precum și convorbirile telefonice în timpul 

cursului. 

Laborator/practice Studenții vor perfecta rapoarte conform condițiilor impuse de indicațiile metodice. 
Termenul de predare a lucrării de laborator – o săptămînă după finalizarea acesteia. Pentru 

predarea cu întîrziere a lucrării aceasta se depunctează cu 1pct./săptămînă de întîrziere. 

5. Competențe specifice acumulate 

Competențe 
profesionale 

CP 4. Utilizarea metodelor și tehnicilor inovative în proiectarea sistemelor robotice și 
mecatronice. 

 identifica și utiliza metode și tehnici inovative în conformitate cu obiectivele și cerințele 

specifice ale sistemului proiectat 

 elabora și implementa metode și tehnici inovative pentru a crește eficiența, flexibilitatea și 
adaptabilitatea sistemelor proiectate 

 
 

Competențe 

transversale 

CT 1. Gestionarea timpului și autodisciplină 

CT 2. Luarea deciziilor și leadership 

CT 3. Demonstrarea integrității, eticii și transparenței 

CT 4. Manifestarea flexibilității, adaptabilității și rezilienței 

CT 5. Empatizarea și inteligența emoțională 

CT 6. Comunicarea eficientă, lucru în echipă și colaborarea 

CT 7. Orientarea spre învățare 

CT 8. Gestionarea informațiilor și TIC 
 

http://www.utm.md/
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6. Obiectivele unității de curs/modulului 

Obiectivul general Studierea problemelor de proiectare și dezvoltare a sistemelor cu vedere artificială pentru 
prelucrarea eficientă a datelor numerice, obţinerea cunoştinţelor despre realizarea 

practică a sistemelor cu vedere artificială și implementarea acestora în procesele 

industriale. 

Obiectivele specifice  Să însuşească particularităţile achiziției datelor de la dispozitive foto și video; 

 Să însuşească particularităţile procesării datelor foto și video; 

 Să însuşească particularităţile proiectării sistemelor cu vedere artificială; 

 Să însuşească particularităţile implementării sistemelor cu vedere artificială; 

 Să însuşească particularităţile organizării proceselor cu vedere artificială. 

7. Conținutul unității de curs/modulului 

Tematica activităților didactice 

Numărul de ore 

învățămînt cu 

frecvență 

Tematica prelegerilor 

T.1. Introducere. Sisteme de vedere artificială. Clasificarea sistemelor de vedere artificială. 

Aplicații ale vederii artificiale. 

2 

T.2. Formarea și reprezentarea imaginilor 2D. Optica sistemelor cu vedere artificială Etapa 

senzorială. Formarea imaginilor. Digitizarea imaginii. Reprezentarea imaginilor. Tipuri de 
imagini. 

4 

T.3. Preprocesarea primară a imaginilor. Etapele prelucrării imaginilor. Transformari ale 

nivelurilor de gri. Preprocesarea locala. Procesarea imaginilor color. 

4 

T.4. Preprocesarea de nivel înalt (segmentarea) a imaginilor. Extragerea trasaturilor. 
Segmentarea prin metode de prag. Segmentarea bazata pe muchii. Segmentarea imaginilor 

prin formarea regiunilor. 

4 

T.5. Descrierea şi reprezentarea formelor. Descrierea formelor bazata pe contur. Descrierea 

formelor bazate pe regiuni. Descrierea statistică. 
 

6 

T.6. Recunoaşterea statistică a formelor. Metoda deciziilor teoretice. Metoda distanței minime. 

Metoda bazată pe corelație. 

4 

T.7. Aplicatii ale vederii artificiale în robotică. Tehnici de procesare. Sisteme cu vedere 
artificială pentru conducerea roboților. Modelul și poziția camerei. Arhitecturi ale 

sistemelor servoing vizuale. Controlul bazat pe imagini. 

4 

T.8. Încheiere. Tendinţele de dezvoltare arhitecturală și conceptuală a sistemelor cu vedere 
artificială. Recapitularea materialului studiat. 

2 

Total prelegeri: 30 
 

Tematica activităților didactice 

Numărul de ore 

învățămînt cu 

frecvență 

Tematica lucrărilor de laborator/seminarelor 

LL1.Achizitia imaginilor de la camerele de luat vederi 8 

LL2.Preprocesarea imaginilor I: transformări geometrice, transformări ale nivelurilor de gri şi 

tehnici de filtrare.  

8 

LL3.Preprocesarea imaginilor II: Calculul si interpretarea transformatei Fourier a imaginii. 

Interpretarea histogramelor de imagine si segmentarea imaginii. 

8 

LL4. Implementarea unor algoritmi de extragere a trasaturilor din imagini. 6 

Total lucrări de laborator/seminare: 30 
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9. Evaluare 

Forma de 

învățământ   

Periodică    
Curentă    Lucrul individual   Examen final   

Atestarea 1   Atestarea 2   

Cu frecvență   15%   15%   15%   15%   40%   

Standard minim de performanţă   

Prezenţa şi activitatea la prelegeri şi lucrări de laborator   

Obţinerea notei minime de „5” la fiecare dintre evaluări şi lucrări de laborator  

  

 

   


