4. Restauracion de imagenes

4.1 Restauracion en presencia de ruido
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M es un ruido, que muchas veces se considera como

gaussiano, debido a que la transformada de Fourier de su

auto-correlacion (densidad espectral) es constante (al igual
qus la gral%f%%%da de Fourier de la luz blanca.)
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La densidad espectral es la transformacion de Fourier de la auto-
correlacion
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Si la sefial no esta auto-correlacionada (como el ruido blanco

gaussiano), su auto-correlacion es un delta de Dirac&"({.«) , Y su
transformada de Fourier es una constante.

Volviendo al sistema con ruido aditivo:

( G Uwh«j "") = “()‘w. ) )W3) ’:('Jw‘oj“") + “(:)""ui“’t—)

4.2 Distribuciones de ruido

Diferentes distribuciones con este tipo de ruido no auto-
correlacionado segun su densidad de probablhdad (PDF)
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4.3 Estimacion de la degradacion por experimentacion

Si no se considera el ruido (o su valor es nulo), se mide la respuesta al
impulso, donde la transformada de Fourier del impulso es A:
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4.4 Filtro inverso:
A

Supongamos que tenemos el filtro de degradacion A(+). F se puede calcular

al dividir la imagen obtenida por la degradacion
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Al reemplazar en la ecuacion (*)
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Aunque se supiera la funcion H, la transformada de Fourier del ruido es
desconocida, por lo que se necesitan supuestos adicionales para poder
restaurar la imagen original.

Por ejemplo si la funcién de degradacion fuera una funcioén gaussiana,
tenemos que la transformada de Fourier del kernel de convolucién gaussiano
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Amplifica las altas frecuencias, por lo que el
filtro inverso es inestable (amplifica las altas
frecuencias del ruido)
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4.5 Filtro de minimo error cuadratico (Wiener)

Si se consideran el ruido y la imagen como ruido como procesos

aleatorios
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Cuando no se sabe la imagen original
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4.6 Filtro de Minimos Cuadrados Restringido

Formulacion vectorial
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Solucion: hay que encontrar el av' optimo
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4.7 Filtros de orden estadisticos

4.7.1 Filtro de Mediana
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4.7.2 Filtros max y min
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4.7.3 Filtro de punto medio
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Este filtro tiene un buen desempeﬁo para imagenes con ruido
distribuido en forma aleatoria, como en el caso de ruido
gaussiano y ruido uniforme

4.7.4 Filtros de reduccion local del ruido
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4.8 Filtros Homomorficos

Como el modelo de iluminacion es
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4.9 Ejemplo de wavelets con B-spline Ejemplo Wavelet con B-spline de orden mayor

La descomposicion por wavelets se basa en filtros pasa-bajos y filtros pasa-

altos que se aplican en forma progresiva y que se basan en funciones de Decomposicic')n en 12
soporte local

diferentes canales de ; W
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