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پردازش تصاوير ديجيتالیپردازش تصاوير ديجيتالی

ترميم و بازسازی تصوير: فصل پنجم

موضوعات فصل

مقدمه

مدل خرابی

کاهش نويز در تصوير

حذف خرابی در حالت عدم وجود نويز

حذف خرابی در حضور نويز

بازسازی تصوير
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مقدمه

ترميم تصوير  در مقابل بهبود تصوير

 بهبود:
 خرابی  در بعضی موارد اصلاً (لزومی به داشتن دانش پيشين در مورد عامل خرابی تصوير نيست

)وجود ندارد

ندرويه ها اکتشافی هستند و از جنبه های روان بصری سيستم بينايی انسان استفاده می کن

 ترميم:
تصاوير خراب شده اند

با استفاده از دانشی که نسبت به عامل خرابی وجود دارد سعی در بازيابی تصاوير دارد
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مدل خرابی

دو نوع خرابی
 تکنيک های ترميم در حوزه مکان ترجيح داده می شوند : نويز جمع شونده)de-noising(
 روشهای حوزه فرکانس ترجيح داده می شوند: محوشدگی تصوير

 فرايند خرابی را با تابع خرابیh(x,y)  و يک عبارت نويز جمع شونده(x,y)   به اين
مدل می کنيم )x,y()+ x,yf(*)x,y)=h(x,yg(صورت 

f(x,y) تابع ورودی بدون عامل هيچ گونه خرابی است
g(x,y) تصوير خراب شده است
* نشاندهنده ی عملگر کانولوشن است
 هدف بدست آوردن تخمينی ازf(x,y)  با توجه به دانشی در مورد تابع خرابیh  و نويز جمع شونده

 است
در حوزه ی فرکانس :G(u,v)=H(u,v)F(u,v)+N(u,v)

سه حالت در اين فصل پوشش داده شده است
g(x,y)=f(x,y)+ (x,y)
)x,yf(*)x,y)=h(x,yg(
)x,y()+x,yf(*)x,y)=h(x,yg(
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مدل خرابی
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کاهش نويز

ابتدا فقط خرابی ناشی از نويز در نظر می گيريم:
h   فعلاً يکimpulse   است)H ثابت است(

 نويز سفيد
تابع خود همبستگی يک تابع ضربه است که در يک مقدار ثابت ضرب شده است.

.به اين معنی که در تصوير نويز هيچ دو پيکسل با يکديگر همبستگی ندارند
هيچ راهی برای پيش بينی مقدار بعدی نويز وجود ندارد

يا ) يزدر تصوير نو(را می توان بر اساس توزيع مقادير پيکسل های آن ) تصوير(نويز
.آن طبقه بندی کرد) نرماليزه شده(هيستوگرام 
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نويز گوسی–نويزکاهش 

 نويز گوسی بوسيله دو پارامتر ميانگين  2و واريانسσ شود توصيف می

70 % مقاديرz  در بازه ی[(-σ),(+σ)]قرار می گيرند .

95 % مقاديرz  در بازه ی[(-2σ),(+2σ)]  قرار می گيرند  .
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نويز گوسی–کاهش نويز
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(Rayleigh)رايلی نويز  –کاهش نويز

ميانگين و واريانس اين توزيع به اين صورت داده شده اند:

پارامترهایa  وb را می توان از روی ميانگين و واريانس بدست آورد
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(Erlang)نويز ارلانگ  يا گاما  –کاهش نويز

ميانگين و واريانس اين توزيع به اين صورت داده شده اند:

پارامترهایa  وb را می توان از روی ميانگين و واريانس بدست آورد
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نويز نمايی –کاهش نويز

ميانگين و واريانس اين توزيع به اين صورت داده شده اند:

 حالت خاصی از توزيع ارلانگ باb=1
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نويز يکنواخت –کاهش نويز

ميانگين و واريانس اين توزيع به اين صورت داده شده اند:
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)نمک و فلفل(نويز ضربه  –کاهش نويز

 اگر هر کدام از مقاديرPs   ياPp صفر باشند نويز ضربه تک قطبی ناميده می شود.

s   وp لاً با معمولاً مقادير نهايی در نظر  گرفته می شوند چرا که ميزان خرابی ضربه ای معمو
.قدرت سيگنال تصوير سنجيده می شود

تنها نوع نويزی است که با چشم قابل تشخيص است.
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افزودن نويز به تصوير -کاهش نويز
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افزودن نويز به تصوير -کاهش نويز
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افزودن نويز به تصوير -کاهش نويز
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افزودن نويز پريوديک به تصوير -کاهش نويز

ير ايجاد اين نويز از تداخلات الکتريکی يا الکترومغناطيسی در طی فرايند اخذ تصو
می شود

هم در حوزه ی مکان و هم در حوزه ی فرکانس با بررسی چشمی قابل مشاهده است
تنها نويز وابسته به مکان تلقی می شود.
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زشناسايی نوي -کاهش نويز

نويز پريوديک:
پارامترها با وارسی در فضای فرکانس انجام می شود

تابع چگالی احتمال نويز:
مشخصات حسگر: بر اساس مدل کردن
تدر صورت در دسترس بودن دوربين، تهيه تصاويری از يک صحنه يکنواخ: بر اساس آزمايش
بوط به از تصوير که مربخشی اگر تنها تصوير نويزی در دسترس است، انتخاب : بر اساس مشاهده

يک صحنه يکنواخت باشد
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زشناسايی نوي -کاهش نويز

 از تصويربخشی انتخاب:
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تخمين پارامترهای نويز -کاهش نويز

ا را می توان و بقيه پارامتره. نياز به تخمين ميانگين و واريانس است، فقط در بيشتر موارد
با استفاده از ميانگين و واريانس تخمين زد

 فرض کنيد يک زير تصوير با صحنه ای ساده در دسترس است و باS نشان داده می شود:
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ميانگين فيلترهای –ترميم تصوير در حضور فقط نويز

فيلتر ميانگين حسابی
 )x,yg(  تصوير خراب شده وx,yS ماسک است

فيلتر ميانگين هندسی
جزئيات بيشتری را حفظ می  کند

فيلتر ميانگين هارمونيک
بد  برای نويز نمک خوب کار می کند اما برای نويز فلفل

جواب می دهد
فيلتر ميانگين کنترا هارمونيک

Q:مرتبه ی فيلتر
Q  مثبت برای نويز فلفل کار می کند
Q منفی برای نويز نمک کار می کند
Q=0 فيلتر ميانگين حسابی
Q=-1 هارمونيکفيلتر ميانگين
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ميانگين فيلترهای –ترميم تصوير در حضور فقط نويز

خرابی با نويز گوسی

ين فيلتر ميانگ
فيلتر ميانگينهندسی
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گينفيلترهای ميان –ترميم تصوير در حضور فقط نويز 

لخراب شده با نويز فلف خراب شده با نويز نمک

3x3  کنتراهارمونيک
Q=1.5  

3x3 کنتراهارمونيک 
Q=-1.5  
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گينفيلترهای ميان –ترميم تصوير در حضور فقط نويز 

 انتخاب نادرستQ

لخراب شده با نويز فلف خراب شده با نويز نمک

3x3  کنتراهارمونيک
Q=1.5  

3x3 کنتراهارمونيک 
Q=-1.5  
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ه آماریفيلترهای مرتب –ترميم تصوير در حضور فقط نويز

فيلتر ميانه

ميانه نشاندهنده ی عنصر وسط مجموعه ی مرتب شده از اعداد است

فيلترهای ماکزيمم ومينيمم
ستماکزيمم بزرگترين عنصر مجموعه ی مرتب شده از اعداد است و برای رفع نويز فلفل مناسب ا
مينيمم کوچکترين عنصر مجموعه ی مرتب شده از اعداد است و برای رفع نويز نمک مناسب است

ی ميانی فيلتر نقطه

 برای نويز هايی با تابع چگالی احتمال متقارن مانند گاوسی خوب جواب می دهد
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ه آماریفيلترهای مرتب –ترميم تصوير در حضور فقط نويز

خراب شده با نويز 
نمک و فلفل

يلتر يکبار استفاده از ف
ميانه

سه بار استفاده از 
فيلتر ميانه

لتر دوبار استفاده از في
ميانه
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ه آماریفيلترهای مرتب –ترميم تصوير در حضور فقط نويز

استفاده از فيلتر 
ماکزيمم

ينيمماستفاده از فيلتر م

27

ه آماریفيلترهای مرتب –ترميم تصوير در حضور فقط نويز

فيلتر آماری مناسب برای پوشش هر سه فيلتر ميانه، ماکزيمم و مينيمم
وع بجای استفاده از عنصر اول، ميانه و يا آخر در اعداد مرتب شده، انتخاب عدد بر اساس احتمال وق

.نويزهای نمک و فلفل انتخاب شود

 برای يک فيلترnxn  2و ماکزيمم با  1مينيمم با (آماری، بهترين نمونه در نمونه های مرتب شدهn 
:عبارتست از) مشخص می شود
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ه آماریفيلترهای مرتب –ترميم تصوير در حضور فقط نويز

فيلتر ميانه وزن دار
وليد مجموعه داده های ت. در اين فيلتر، هر پيکسل متناسب با فاصله از مرکز چند بار تکرار می شود

.شده مرتب و ميانه آن به عنوان نتيجه ی اعمال فيلتر استفاده می شود
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Alpha-Trimmedميانگين فيلتر  –ترميم تصوير در حضور فقط نويز

 فيلتر ميانگينAlpha-trimmedپس از حذف پيکسل های باd/2  مقدار کمترين سطح
ل هايی  را که پيکسل هايی با مقدار بيشترين سطح خاکستری ميانگين پيکس d/2خاکستری و 

.محدود شده اند را بدست می آورد m×nدر ماسک 

) s,t(rg  نشاندهنده یd-mn پيکسل باقيمانده است

در مواقعی که نويز شامل چند نوع نويز مثلاً ترکيبی از نويز نمک و فلفل و گاوسين است





xySts

r tsg
dmn

yxf
),(

),(
1

),(ˆ

30


