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INTRODUCTIONIMAGERIE NUMÉRIQUE

Image

Traitements
d’images
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INTRODUCTIONTRAITEMENT D'IMAGES VS VISION
Bas Niveau

d’images

Traitement

Vision 

Haut Niveau

Acquisition

Transmission, Compression

Super−résolution

Detection contours, Segmentation

Suivi de forme

Reconnaissance des formes

Compréhension de l’image

Stéréovision

Rehaussement, Restauration
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INTRODUCTIONAPPLICATIONS
• Robotique - Industrie� Assemblage, Re
onnaissan
e de piè
es.� Contr�le de qualité� Véhi
ule autonome� et
.
• Télédéte
tion� Météo� Cartographie� Analyse des ressour
es terrestres� Astronomie� Restauration� et
.
• Appli
ation militaire� Guidage de missile� Re
onnaissan
e (aérienne, sous-marine, et
.)� et
.
• Imagerie médi
ale� Tomographie� Aide au diagnostique� Comptage (nombre de 
ellules)� Suivi de formes anatomiques� Restauration� et
.
• Sé
urité� Re
onnaissan
e (d'empreintes, visages,signatures)� Déte
tion de mouvement� et
. Et
. ... 4



INTRODUCTIONEXEMPLES DE TRAITEMENT D'IMAGES (1)

Compréssion Restauration

Dé
onvolution Segmentation

Re
onnaissan
e Suivi de formes
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INTRODUCTIONEXEMPLES DE TRAITEMENT D'IMAGES (2)

Rehaussement & dé
onvolution

Re
onstru
tion tomographique 6



INTRODUCTIONL'IMAGE NUMÉRIQUE EN NIVEAUX DE GRIS

• Image : Proje
tion 2D d'une s
ène 3D. Dé�nit 
ommeune fon
tion f(x, y). Pour 
haque (x, y), I(x, y) repré-sente l'intensité de la lumière en 
e point.
• Image Numérique en niveau de gris : Matri
e où lavaleur de 
haque élément (pixel) représente l'intensitédis
rète de la lumière au point (x, y) (0 : noir, 255 :blan
 pour un 
odage des niveaux de gris sur 8 bits).7



INTRODUCTIONÉCHANTILLONNAGE & RÉSOLUTION

• Une résolution trop faible peut 
auser des problèmesd'aliasing (
f. TP et Chapitre suivant). 8



INTRODUCTIONQUANTIFICATION

• Typiquement 8 bits pour une image en niveau de gris.
• Une quanti�
ation trop faible peut 
auser des pro-blèmes de faux 
ontours. 9



INTRODUCTIONTYPES D'IMAGES

3 types d'images :
• Image binaire : I(x, y) ∈ {0,1}

• Image en niveaux de gris : I(x, y) ∈ [0,255]

• Image en 
ouleurs : IR(x, y), IV (x, y), IB(x, y)Taille de l'image : souvent 2k (ar
hite
ture, FFT, et
.).Nombre de niveaux de gris : souvent 2k (
odage sur1, 8, 16, 32 bits et
.).
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INTRODUCTIONSYSTÈME VISUEL HUMAIN (1)
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INTRODUCTIONSYSTÈME VISUEL HUMAIN (2)

12



INTRODUCTIONILLUSIONS

13



INTRODUCTIONINTENSITÉ VS BRILLANCE
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INTRODUCTIONLOI DE WEBER

Limite de per
eption d'une di�éren
eentre I et I + ∆I (
ontraste minimum).

Loi de Weber :
∆I

I
= Constante,Brillan
e perçue ∝ log I.
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INTRODUCTIONCORRECTION GAMMA - BANDES DE MACHCORRECTION GAMMA

• Corre
tion gamma des é
rans (
f. TP).BANDES DE MACH
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INTRODUCTIONVOISINAGE, CONNEXITÉ ET DISTANCE
4-voisins

du pixel (x,y)
4-voisins diagonaux

du pixel (x,y)

8-voisins

Voisinage

A A A

B B B

Chemin 4-connecté 8-connecté m-connecté

Connexité

Distance

Soit P = (x, y) et Q = (u, v),
de =

√

(x − u)2 + (y − v)2 ≈ 7.07

d4 = |x − u| + |y − v| = 8

d8 = max(|x − u|, |y − v|) = 7 17



INTRODUCTIONAFFICHAGE GRAPHIQUE

• Contr�leur : pour rafraî
hir l'é
ran à partir de lamémoire vidéo (N/A).
• Convertisseur : pour 
onvertir le signal analogique(Exemple : NTSC) (A/N).
• A

élérateur graphique possible : pour réduire lata
he du CPU (traçage de ligne, polygones, et
.).
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