
INTRODUCTIONRe
onstru
tion 3D de la Colonne Vertébrale
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INTRODUCTIONRe
onstru
tion Angiographique
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TRANSFORMÉ DE FOURIERAliasing & Antialiasing

3



TFDPériodisation Impli
ite de l'Image
TFD 
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TP1Algorithmiquement
f(x, y)

F
⇋ F (u, ν) = R(u, ν) + jI(u, ν)
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Réel
Imaginaire
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R(u, ν)

I(u, ν)
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TFD−1
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R(u, ν) ave
 
entre informatique
I(u, ν) ave
 
entre informatique




















=




















Image traitée
Abstra
tion
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TP1Modi�
ation et Visualisation du Module
|F (u, ν)| =

√

R2(u, ν) + I2(u, ν)
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⇔ |F (u, ν)| ⊲

Exemples
|F (u = 3, ν = 3)| = 0 ⇔ R(u = 3, ν = 3) = 0

I(u = 3, ν = 3) = 0

|F (u = 3, ν = 3)| × 2 ⇔ R(u = 3, ν = 3) × 2
I(u = 3, ν = 3) × 2Nota -1- Mult et (1 + log)

◮ seulement pour la visualisation d'un module de spe
tre !Nota -2-dis
ontinuités horizontales F
⇋ dis
ontinuités verti
ales6



TP1Re
ouvrement Spatial

∗En utilisant la TFD
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TP1Re
ouvrement Spatial

∗En utilisant la TFD
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TP1Sous-É
hantillonnage
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TF DISCRÈTETF dis
rète 2D (Interprétation)
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FILTRAGE FRÉQUENTIELFiltrage Homomorphique
f(x, y) = i(x, y) · r(x, y)

= ×
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RESTAURATIONDé
onvolution de Fon
tion d'Appareil

laser

Eau de mer 

Fibre optique

Difracteur
optique

LOE (Ifremer)

Spectre

f

12



RESTAURATIONMars Curiosity
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RESTAURATIONEstimation de la PSF
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RESTAURATIONEstimation de la PSF
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RESTAURATIONMéthodes ItérativesMéthodes Itératives & Problèmes Inverse Mal-PosésFon
tion de 
oût :
f̂(x, y) = argmin

f̂

{

‖ f̂(x, y) − f(x, y) ‖2
}

f̂(x, y) = argmin
f

{

‖g(x, y) − h(x, y) ∗ f̂(x, y)‖2
}

16



TOMOGRAPHIEAppli
ations (1)
Re
onstru
tion fa
iale de l'interieur d'une momie
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TOMOGRAPHIEAppli
ations (2)
Dete
tion de 
hambre mortuaires
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TOMOGRAPHIEAppli
ations (3)
Tomographie Radar des sols
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SEGMENTATION D'IMAGESICM : Exemple de Cal
ul
x̂MAP = argmin

x

{
∑

s∈S

[

ln(
√

2πσxs) +
(ys − µxs)

2

2σ2
xs

]

︸ ︷︷ ︸

V (x,y)

+
∑

c∈C

βc[1 − δ(xs, xt)]

︸ ︷︷ ︸

U(x)

}

Voisinage du 2nd ordre ave
 
liques binaires
U(x) =

∑

c∈C

Vc(x) ave
 Vc(x) = [1 − δ(xs, xt)]

• A PRIORI
PXs

(xs = � ) =
1

Z
exp

{
−
∑

c∈C
Vc(xs = � )

}
= . . . . .

PXs
(xs = ) =

1

Z
exp

{
−
∑

c∈C
Vc(xs = )

}
= . . . . .

• VRAISSEMBLANCE
pYS/XS

(ys/xs = ) = N (200,10) & pYS/XS
(ys/xs = � ) = N (100,10)

• ys = 160 ⊲

• ys = 155 ⊲ 20



SEGMENTATION D'IMAGESRS : E�et de la Température
PXs/Xνs,Ys

(xs/ηs, ys) =
1

Zs
exp

{

− 1

Tk

(
U(.)

)
}

U� = 0.85 U = 0.15

T=1 ⊲

P(�/ys) =
e−0.85

e−0.85 + e−0.15
= P( /ys) =

e−0.15

D =

T=10 ⊲

P(�/ys) =
e−0.85/10

e−0.85/10 + e−0.15/10
= P( /ys) =

e−0.15/10

D =

T=0.1 ⊲

P(�/ys) =
e−0.85/0.1

e−0.85/0.1 + e−0.15/0.1
= P( /ys) =

e−0.15/0.1

D =
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COULEURSGAMUT
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COULEURSCUBE RGB

Rouge

Rouge

Rouge

blanc

bleu

cyan
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COMPRESSIONDCT

TCD ( )

= TFD { }
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RECONAISSANCE DES FORMESPROJET SETI
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RECONAISSANCE DES FORMESDESCRIPTEUR DE FOURIER

26



RECONAISSANCE DES FORMESALGORITHME DES K-MOYENNES (1)
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RECONAISSANCE DES FORMESALGORITHME DES K-MOYENNES (2)
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RECONAISSANCE DES FORMESALGORITHME DES K-MOYENNES (3)
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RECONAISSANCE DES FORMESALGORITHME DES K-MOYENNES (4)
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