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CAPACITATS PRÈVIES

- Àlgebra vectorial i matricial

COMPETÈNCIES DE LA TITULACIÓ A LES QUALS CONTRIBUEIX L'ASSIGNATURA

Específiques:
CEAU10. Aplicar mètodes d'aprenentatge automàtic i mineria de dades a problemes de conducció asistida tals com planificació de
rutes  eficients  i  a  problemes  d'interfícies  home/màquina,  tals  com la  interpretació  i  generació  de  comunicació  parlada  o  la
interpretació d'escesnes (competència específica de l'especialitat Vehicle Conectat i Conducció Assistida).
CEAU 9. Aplicar el funcionament de sensors tals com vídeo, infrarrojos, RADAR, LIDAR en l'àmbit de l'automoció, així com validar la
seva comptatibilitat electromagnètica.

METODOLOGIES DOCENTS

- Classes presencials
- Treball individual (no presencial)
- Exàmens parcials

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

L’objectiu d’aquest curs és proporcionar una visió general dels conceptes i aplicacions de la intel·ligència artificial en l'entorn de
l'automoció. Introduirem tècniques de aprenentatge automàtic
i de visió per computador rellevants en l'àmbit de l'automoció, com ara el càlcul del flux òptic, la segmentació de vídeo i la detecció i
seguiment d’objectes. A continuació, es mostraran exemples d’aplicació.

Resultats d'aprenentatge de l'assignatura:

- Capacitat per comprendre i utilitzar tècniques d'aprenentatge automàtic i d’anàlisi d’imatges i vídeos.
- Capacitat d’utilitzar algoritmes d'aprenentatge automàtic i de visió per computador per implementar aplicacions d’alt nivell.



Data: 26/07/2023 Pàgina: 2 / 3

CONTINGUTS

1. Introducció

Descripció:
- Motivació, us de la IA en automoció
- Problemes i solucions

Dedicació: 1h
Grup gran/Teoria: 0h 30m
Aprenentatge autònom: 0h 30m

2. Visió per Computador

Descripció:
- Formació d’imatges, percepció, sensors 3D
- Filtres lineals, detecció de contorns, detecció de característiques: corners, descriptors
- Lines i formes: transformada de Hough.
- Segmentació
- Optical Flow i tracking
- 3D

Dedicació: 40h
Grup gran/Teoria: 20h
Aprenentatge autònom: 20h

3. Intel·ligència Artificial i aprenentatge automàtic

Descripció:
- Introducció a l’aprenentatge automàtic
- Models supervisats
- Regressió lineal
- Regressió logística
- Overfitting i underfitting
- Compensació de biass-variança
- Mètriques d’avaluació
- Validació creuada
- Supoor Vector Machines
- Xarxes neuronals
- Regularització
- Introducció a l’aprenentatge profund
- Xarxes neuronals convolucionals

Dedicació: 20h
Grup gran/Teoria: 10h
Aprenentatge autònom: 10h
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4. Aplicacions

Descripció:
- Sistemes d’imatge Lidar per a vehicles autònoms
- Estèreo, lidar i pseudo lidar.
- Models de fusió i calibració de dades
- Aplicacions de visió a la indústria de l’automòbil: detecció, SLAM
- Experiència en FS Driverless UPC (percepció i control)

Dedicació: 20h
Grup gran/Teoria: 10h
Aprenentatge autònom: 10h

SISTEMA DE QUALIFICACIÓ

Primer parcial: 40%
Segon parcial: 40%
Exercicis: 20%
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Complementària:
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Recognition  Using  On-vehicle  LIDAR".  IEEE  Intelligent  Vehicles  Symposium [en  línia].  Tokyo,  2006,  pp.  120-125  [Consulta:
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RECURSOS

Enllaç web:
-  Google  Colab.  https://co lab.research.google.com/notebooks/ intro. ipynb-  Google  Python's  c lass:.
https://developers.google.com/edu/python/
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