Tema 3.

Transformaciones de

imagenes

Operaciones Puntuales
m Operaciones Locales
m Operaciones Globales

m Operaciones Geomeétricas




m Caracteristica
O El resultado de aplicarlas a un pixel depende

unicamente del valor de intensidad de ese
pixel
m Pueden ser:
O Independiente de las caracteristicas globales

m Con una sola imagen

m Transformaciones de una imagen segun una
funcion
m Entre varias imagenes
O Dependiente de la imagen
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m Independientes de las Caracteristicas
Globales

O Operaciones de UNA imagen con una
CONSTANTE
= Suma
= Resta
= Multiplicacion
m Divisién
= Maximo
= Minimo
= Umbralizacién
= Inversa




m Ejemplo

Original Inversa

m Independientes de las Caracteristicas
Globales

O Transformaciones segin una FUNCION
racional o irracional
m Valor absoluto de una imagen con signo
= Transformacién logaritmica
m Transformacién exponencial
O Operaciones entre varias imagenes
m suma, resta, multiplicacion, division
® maximo, minimo
= AND, OR, XOR




m Ejemplo

Original con
Ruido
Gaussiano

Resta
X6

Umbralizada
128

Minimo:
Original
Umbr. 128

Original




- Operaciones Puntuales = §g |
m Dependientes de las Caracteristicas Globales™
O Manipulacion del Histograma
O Autoescalados de la imagen
: \ 2

. Original

Ecualizacion @S
Histograma

" Origen Origen
(. B Max: 182 _e5

Min: 55

Escalada




m Operaciones Puntuales
Operaciones Locales
m Operaciones Globales

m Operaciones Geomeétricas
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m Laimagen se transforma en funcién de ™
los niveles de gris de cada pixel
considerado y de los de su entorno (Filtro)

m Pueden ser:
O Lineales

O No lineales:
m Estadisticas
= Analiticas
O Media geométrica

o Media armoénica
O ....

m Morfoldgicas




O Convolucion
ag(x,y) = wl*f(x-1,y-1)+ w2*f(x,y-1)+ w3*f(x+1,y-1)+
wa*f(x-1,y)+ wh*f(X,y)+ we*f(x+1,y)+
w7*f(x-1,y+1)+ w8*f(X,y+1)+ wO*f(x+1,y+1)

Mascara

O Convolucidén
— f(1,1)*wi+

f(2,1)*w2+
f(3,1)*w3+

f(1,2)*wa+

f(2,2)*W5+
(3,2)*W6+

f(1,3)*w7+

f(2,3)*W8+

(3,3)*w9
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1 1
1 1
1 1
-1 1
-1 1
-1 1

O No Lineales
m Estadisticas

Original +
Ruido Aleatorio

Filtro Mediana




O No Lineales

m Analiticas
o Media Geométrica
O Media Armonica
O ...

M i :l\:llz 2.d(r.c) Meom. = H[d(l’,c)]ﬁ

(r.c)ew (r,c)ew

2
M = N

armoénica 1

(r.c)ew d(r,C)

O No Lineales

= Morfoldgicas

O Relacionadas con la estructura geométrica de los
objetos

o Depende del elemento estructurante
o Enimagenes binarias:
» Erosion
» Dilatacion
» Adelgazamiento y esqueletizacion
» Opening
» Closing
o Enimagenes multinivel:
» Extension de las mismas operaciones




O Erosién y dilatacion:
m Dependen de la forma del elemento estructurante
y de la imagen

Elemento estructurante
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O Dilatacién de imagenes binarias
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m Operaciones Puntuales
m Operaciones Locales

Operaciones Globales

m Operaciones Geomeétricas
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m Operaciones globales
O La imagen se transforma globalmente sin

considerar los pixeles de forma individual,
realizandose un cambio de dominio

O Entre las mas empleadas:
Transformada de Fourier
Transformada de Hadamard-Walsh
Transformada de Karhunen-Loeve
Transformada discreta del coseno
m Transformada de Hough

s Cambio entre modelos de color

O También se definen sus transformadas
inversas

b3

O Transformada de Fourier

nex) Dominio
—
fey) o~ 9(xy) Espacio
7 =

H(u,v) Dominio
———— :
F(uv) QOE G(u,v) Frecuencia

-
M

](Ur+VC)27I

F(u,v) = —Nifl(r c)e

c=0

EHEE
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m Operaciones Puntuales
m Operaciones Locales
m Operaciones Globales

Operaciones Geométricas

m Operaciones geométricas

O La posicién de cada pixel en la imagen
resultado depende de la posicion en la
imagen origen

O Las mas usadas:

Homotecia, zoom

Traslacién

Rotacion, transformada de Hotelling

Warping, correccion de distorsiones

Morphing
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O Warping
m Correspondencia entre las posiciones de los

pixels en la imagen de entrada y posiciones de los
pixels en la imagen de salida

Transformacion
Geométrica
r' = R(r,c)
¢’ =C(r,c)

m Para determinar las ecuaciones es necesario
identificar un conjunto de puntos de la imagen de
entrada que tengan correspondencia con un
conjunto de puntos de la imagen de salida
(tiepoints)

m Estas ecuaciones suelen ser bilineales

1. Definir los cuadrilateros sobre la imagen con
unos puntos ‘tiepoints’ conocidos

2. Encontrar las ecuaciones R(r,c) y C(r,c) para
estos puntos
3. Establecer una correspondencia entre los

puntos dentro de este cuadrilatero y la imagen
final

d(r,c) I(r.c)
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Warping

O Morphing
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