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 . ینیماش یینایروشها و کاربرد هاي ب  م، یارشد با مفاه یکارشناس انیدانشجو ییآشنا: هدف

 

مطالب درس ی،  ینایب  ستم یدر س  ی و محاسبات  کیولوژیب  کردهايی رو،  یینایب  ستمینظري س  ی مبان)  هیپا  فیتعار:  سرفصل 

  ري یهاي تصو  یژگ یاستخراج و،  (ینیماش  یینایکاربردهاي ب،  یبیرونده و ترک   نییراهبردهاي بالارونده، پا،  Marrنظزیه  

نامحدود  لترهايیف) و  محدود  دوره  تغ،  ریپذ  کیتفک  لترهايیف،  با  حساب  ،  (calculus of variation)  راتییمرور 

لبه روش  ،  ریمرزهاي فعال و مدل هاي فرم پذ،  و جهت  اسیهاي مسقل از مق  یژگیو،  ی ابیگوشه  ،  انحنا،  آشکارسازي 

تراز افکنش(،  سطوح  همگن)  یهندسه  اف،  یافکنش  لات یتبد،  مختصات  افکنش،  یکنشخط  افکنشی(،  یصفحه  فضاي   ،

مختصات    ستمیس،  نیدورب  یپارامترهاي خارج،  نی دورب  یپارامترهاي داخل،  روزنه اي  نیمدل دورب )  نیدورب   ونیبراسیکال

خط،  زه ینرمال  ریتصو غ،  هان یدورب   ونیبراسیکال  یروشهاي   یدوچشم  یینایب (،  هانیدورب  ونیبراسیکال  یخط  ری روشهاي 

تناظر  ها یژگیو  یابیتناظر) در  ابهام  مساله  تناظر  تی محدود،  یابیو  مساله  به  اعمال  قابل  ،  دوربینها  موازیسازي،  یابیهاي 

،  تصویر  بازسازي  خطی  روشهاي ،  تصویر  بازسازي،  دوربین  سه   از   استفاده ،  همبستگی  بر   مبتنی   تناظریابی  روشهاي 

  از   استفاده )  صحنه   و   دوربین   سخت  نسبی  حرکت  پارامترهاي  استخراج(،  تصویر  بازسازي(  مقاوم)  غیرخطی  روشهاي 

 بازیابی،  ممکن  هايپاسخ  تعداد  اي،نقطه   5  الگوریتم،  اساسی  ماتریس  خواص،  اساسی  ماتریس،  نقاط  تناظریابی

  هشت   الگوریتم  حل  غیرخطی  و   خطی  روشهاي ،  پاسخ  وجود   شرط  اي،نقطه   هشت  الگوریتم ،  حرکتی  پارامترهاي

 مربعات  حداقل  روش)  تصاویر  رشته   در  اهداف  ردیابی(،  تصاویر  قطعه  و   خطوط   قطعه  تناظریابی  از  استفاده ،  نقطهاي

(،  استریو  هاي   سیستم  در  اهداف   ردیابی ،  ذرات  فیلتر  روش،  یافته  توسعه  کالمن   فیلتر  روش،  فیلترکالمن  روش،  بازگشتی

،  گرادیان  بر  مبتنی  بازگشتی  روشهاي،  دوربین  دهانه  مساله ،  نوري  شار  محدودیت  معادله)  حرکتی  هايمیدان   استخراج

  توزیع ،  مارکوف  تصادفی  میدان ،  فرکانس  حوزه   روشهاي ،  تناظریابی  پارامتري   روشهاي،  تناظریابی  بر  مبتنی   روشهاي 

  چارچوب،  کلیکها  و  سایتها  همسایگی،  گراف،  گذاري  برچسب  مساله  بصورت  ماشینی  بینایی  مسایل  معرفی،  گیبس

MAP-MRF  ،کلی  ساختار،  پیچشی  عصبی  هاي   شبکه   تاریخچه)   پیچشی   عصبی   هاي   ه(، شبک مارکوف  مدلهاي  معرفی 

  از  استفاده   تصاویر  معنایی  بندي  ناحیه ،  پیچشی  عصبی  هاي   شبکه   از  استفاده   با  تصاویر  دستهبندي ،  پیچشی  عصبی  شبکه

 (.GANهاي ، شبکه پیچشی عصبی هاي  شبکه
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