Spracovanie farebného
obrazu

<cia hran
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e SUM

Ako tento problém mozeme riesit?
e Vyhladenie obrazka
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* Aké typy detekcie hran poznate?



Detekcia hran

* Sobel
* Obrazky Gx a Gy konvoluciou z
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Detekcia hran

* Prewitt filter, Roberts

* Prewitt
1 0 +1] 1 —1 —1]
Gy=|-1 0 +1{*A and G,=|0 0 0]|=xA
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Metody
 Sobel (Sobelova aproximacia derivacie)
e Canny (Noise red., 4 filters, hister. thres)
e Roberts (Robertsova aprox. derivacie)
e Prewitt (Prewitt aprox. derivacie)
e Log (Laplacian of Gaussian method)

e Zero crossingge(I)
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Detekcia hran vo farebnom obraze

Ako mézme detekovat hrany vo farebnom obraze?
e previest na Sedoténovy a pouzit niektory z
predchadzajicich metod
Problém
e ak je hrana medzi dvomi farbami s rovnakym jasom
Riesenie
 vo farebom obraze vieme urcit go% hran z Sedoténového
obrazu

e zvySnych 10% hran z farebného obrazu
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Detekcia hran vo farebnom obraze

* Sekvencny pristup:

¢ Jednotlivé kanaly samostatne

G(x' y) = \/(Gzred +GZ
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Vektorovy pristup

* Difference vector operators
* vypocitame gradient v 4 smeroch

Ve = [¥oe = Xoe
IVf |90° - |Y90° - X90°H

IVf|45° - lY45° o X45° “

V1350 = [¥1350 = X35

DV = max([Vfg.. Vf|ss.. VFlgge. [V Fy35:)

* X, Y su 3D vektorové konvolu¢né masky



/\,OC‘ — l'(X 1 yo ‘), YOC‘ - ‘,(X1’y0 )

Zakladna maska pre okno 3x3 Xyse =v(X 1Y) Yage =v(X3,Y 1)

v(x,y) — pixel | |
( = Sae Xggo = v(Xg, Y1), Yoo = v(X0, Y1)
v(x0,yo0) - stredny pixel
Xiase = v(Xq, 1), Yigse = v(X_1,¥ 1)

Pred detekciou mozeme obraz filtrovat - treba pouzit
vacsiu masku
Ak okno W je velkosti n x n (n=2k+1) vytvorime sub-okno

velkosti N = (n2-1)/2

X45° Xap- X135¢

xD; yo‘: o - i
Yis: Yoo Yizs:

Configuration of sub-windows for VD filters



Zasumeny obraz

Vector median filter Falvr, vz, on )=
e Efektivny pri redukovani impulzného sSumu
1 N
f—(vy, vy Wy ——Zi
. vm\t 1 / i
Vector mean filter NS

e Efektivny pri redukovani Gaussovho Sumu

N(1 20)
fa trim("1’ L

o-trimmed mean filter

where: a is within [0, 0,5) interval.

Adaptive nearest neighbour filter o
fagap (v1v. vn) = Z Wi



Uloha

Pre kazdy farebny kanal R, Ga B

e Vytvorit obrazky Gx a Gy konvoluciou

« Konvoltciou masiek Sobela a jednotlivych kanalov (conv2)

+1 42 <1 +1 0 -1
G,=10 0 0]xA and G,=|4+2 0 -2|xA

-1 -2 -1 +1 0 -1

e Nasledne urcit hrany
. Gred = \/(GXZ + GYZ),...
Detekovat hrany vo farebnom obraze:

G(X, y) = \/(Gzred +G2 = szlue)

green



