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Godina 3. Semestar 6. ECTS 4 

Izvedba nastave (P + V + S) 30+15+0 
P 

V 
S 

AV LV 

30 0 15  

Ciljevi predmeta 

1. Upoznati algoritme za pred obradu i analizu slike 
2. Ovladati alatima za dobivanje korisnih informacija iz slike na računalu 

Uvjeti za upis predmeta 

Nema uvjeta 

Očekivani ishodi učenja za predmet   

 
Nakon uspješno završenog predmeta student će moći: 

I1: Razlikovati metode za upravljanje digitalnom slikom, formatima i modelom kamere 
I2: Primijeniti osnovne algoritme i operacije za obradu digitalne slike  
I3: 
I4: 
I5:  

Primijeniti osnovne algoritme za analizu slike iz područja računalnog vida  
Analizirati programska rješenja zasnovana na algoritmima obrade slike i računalnog vida 
Implementirati programsko rješenje zasnovano na algoritmima obrade slike i računalnog vida 
 

 

Sadržaj predmeta 

1. Uvod (Ishod I1) 
Fizika vida. Uvod u računarski vid. Pregled softverske podrške za analizu slike (Tensorflow, PyTorch, 
OpenCV). Prikaz slike u računalu. 
2. Kamera i akvizicija (Ishod I1, Ishod I2) 
Pregled hardverske podrške za akviziciju slike. Tipovi kamera. Komunikacijski protokoli za prijenos slike. 
Osvjetljenje. Parametri slike prilikom akvizicije. Matematički model kamere. Kalibracija kamere.  
3.Obrada slike (Ishod I2) 
Regija interesa. Osnovni operatori na slici. Rotiranje slike. Zrcaljenje slike. Deformacija slike. Filtriranje slike. 
Zaglađivanje slike. Značajke slike.  
4. Analiza slike (Ishod I3, Ishod I4) 
Morfološka obrada slike. Izdvajanje rubova. Detekcija oblika. Histogrami. Detekcija lica.  
5. OpenCV (Ishod I2, Ishod I3, Ishod I5) 
Pregled OpenCV biblioteke za predobradu i analizu slike. Akvizicija slike. Obrada i analiza slike. Primjeri iz 
prakse. 
6. Napredne aplikacije i primjena (Ishod I4, Ishod I5) 
Robotski vid. Dobivanje dubinske slike iz jedne kamere. Dobivanje dubinske slike iz dvije kamere (stereo vid). 
OCR. Detekcija objekata. Klasifikacija slika. 

Vrste izvođenja  
nastave  

 predavanja 
 auditorne vježbe   
 seminari i radionice   
 obrazovanje na daljinu 
 terenska nastava 

 samostalni zadaci   
multimedija i mreža   
 laboratorij 
 mentorski rad 
 ostalo: obrnuta učionica 

Komentari Ovaj predmet izvodi se u obliku obrnute učionice  



Obveze studenata 

Projektni zadatak 
6 laboratorijskih vježbi 

Ocjenjivanje, vrednovanje i praćenje rada studenata tijekom nastave i na završnom ispitu 

 
Kontinuirana provjera: 
 

 
Projektni 
zadatak 

Prag Max 

I1 20% 10% 20% 
I2 20% 10% 20% 
I3 20% 10% 20% 
I4 20% 10% 20% 
I5 20% 10% 20% 

Udio u ECTS 4   
Ukupno 100% 50% 100% 

 
Student je položio predmet ako je za svaki ishod učenja ostvario postotak bodova koji je veći i jednak 
definiranom pragu. 
 
Ispitni rok: 
 

 
Projektni 
zadatak 

Prag Max 

I1 20% 10% 20% 
I2 20% 10% 20% 
I3 20% 10% 20% 
I4 20% 10% 20% 
I5 20% 10% 20% 

Udio u ECTS 4   
Ukupno 100% 50% 100% 

 
 

Student je položio predmet ako je za svaki ishod učenja ostvario postotak bodova koji je veći i jednak 
definiranom pragu. 
 
 
Ocjenjivanje ispita: 
 

Raspon bodova Ocjena ispita 

0,00 – 49,99 nedovoljan (1) 
50,00 – 59,99 dovoljan (2) 
60,00 – 74,99 dobar (3) 
75,00 – 89,99 vrlo dobar (4) 

90,00 – 100,00 izvrstan (5) 
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