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ｼｰﾝ･物体認識とｲﾝﾀﾗｸﾃｨﾌﾞﾋﾞｼﾞｮ ｼｰﾝ･物体認識とｲﾝﾀﾗｸﾃｨﾌﾞﾋﾞｼﾞｮﾝ技術について理解する。

汎用画像処理ツール 汎用画像処理ツールについて理解する。

車載カメラにおける道路認識 車載カメラにおける道路認識技術について理解する。

移動ロボットにおける視覚誘導技術について理解する。

概要

画像物体モデリング

本講義のシラバス説明

画像信号処理システムの構成について理解する。

超解像画像処理技術について理解する。画像センシング技術①

移動ロボットにおける視覚誘導① 移動ロボットにおける視覚誘導技術について理解する。

物体の検出と追跡

画像センシング技術② レンジセンシング画像処理技術について理解する。

人の身体形状モデリング 人の身体形状モデリング技術について理解する。

授業概

要、方

針、履

修上の

注意

移動ロボットにおける視覚誘導②

３次元運動と形状の復元 ３次元運動と形状の復元技術について理解する。

人の３次元姿勢・運動復元 人の３次元姿勢・運動復元基礎技術について理解する。

高  専

目  標

物体の検出と追跡の基礎技術について理解する。

JABE Eプログラム教育目標 （A-3）

物体モデリングの基礎技術について理解する。

授　　業　　内　　容

授　　業　　計　　画

目標項目

メディア情報工学科 選 学修

授　　業　　項　　目

画像信号処理概論

教科

書・教

材

都度，教材(文献，資料)を提示する。

2011/3/25

授業形

態
授業期間必・選

履修・学

修
単位数

メディア情報工学

　ディジタル画像信号処理基本技術および応用技術を正しく理解する。本科目では、

画像ディジタルフィルタの設計手法や、適応等化処理・画像モデリング手法等を学ぶ。

離散数学を基礎とする画像信号表現、各種フィルタの設計手法、画像解析手法、

レンジセンサ等各種画像入力ハードを用いた画像処理手法について理解し、

画像信号処理ハードウェア・ソフトウェアの、システムへの適用法について学ぶ。

　さらに、コンピュータビジョン各種分野の概要を学び、

各分野に適応したシステム化手法について学ぶ。

③各種分野に適応したディジタル画像処

理手法とその応用について説明できる。

JABE Eプログラム名称

科目コー

ド

6318

教員名：姉崎　隆
修正

技術職員名：

目標

及び

評価方

法

評価方法及びその割合

①ディジタル画像信号処理基本技術が理

解でき，その特徴について説明できる。

予　習　項　目

①報告書の提出/受付（60%）および

課題発表（内容、提示資料）（40%）

の合計点で評価する。

②画像処理組込みシステムのソフトウェ

アとハードウェアによる機能分割につい

て説明できる。

科目名 適応処理特論
英文表記

Advanced Adaptive
Processing

対象学科／専攻コース

2単位 講義 後期



15 2

30

学習時間は、実時間ではなく単位時間で記入する。（５０分＝１、１００分＝２）

画像処理データベース 画像処理データベースについて理解する。

学修単位における自学自習時間の保証（レポート頻度など）

・講義内容についての予習・復習を前提に授業を進めます。

・各人授業５回につき1回程度、授業内容を基にした課題を課し、

　　そのまとめ内容の発表および討議を授業にて行う。

実時間学習時間合計 25


