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GORUNTU ISLEME YARDIMCI NOTLARI -GUZ 2021-2022

GORUNTU FILTRELEME -2
Gri Seviye Doniisiimleri

Herhangi bir gorintli isleme operasyonu, goriintiideki pikselin gri seviye degerlerini
donistirme islemidir. Ancak, goriinti isleme operasyonlari; dontsiimi gerceklestirmek igin,
ihtiyac duyacagi bilgilere gore 3 sinifa ayrilabilir. Bunlar en zordan en basite gore;

1- Transformlar (Donlsumler): degisik domainlere donlisim yapilarak goriinti isleme
islemidir. (Bu derste uzaysal domain(Spatial domain) ve frekans domaininde (frequency
domain) islemler yapilacaktir.) Cok etkili ve verimli algoritmalar bu sekilde calistirilir. Bir
dondsimi  kullanarak, tim goérintinin tek bir blytuk blok gibi islenmis oldugunu
dustnebilirsiniz.

2- Komsuluk iliskili (Neighbourhood processing-Bolgesel) islemler: Belirli bir pikselin gri
dizeyini degistirmek icin bilmemiz gereken tek sey verilen piksel etrafinda kiglk bir
bolgedeki (komsuluk iliskisinin oldugu yerde) gri diizeylerinin degeridir.

3- Noktasal islemler: Bir pikselin yeni gri seviye degerini, bagimsiz olarak, etrafindaki piksel
bilgilerine ihtiya¢ olmadan elde etme islemidir. Noktasal islemler en basit islemler olmasina
ragmen bircok gériintii isleme operasyonlarinda kullanilirlar. Ozellikle bir gériintiiniin; ana
islemlerden gecirilmesine hazirlamak tizere kullanilirlar.

Uzaysal domain (Spatial Domain): Gunluk hayatta kullandigimiz sayisal resimlerin
olusturuldugu domaindir. Bu domaindeki resimlerin pikselleri dogrudan dogruya islenebilir.

Uzaysal Domain'de gériintii islemleri

Herhangi bir fonksiyonda oldugu gibi, cesitli operatorleri bir gértintliye uygulayabiliriz

g(xy)=f(x»y)+20 g (xy)=f(=xy)

Uzaysal domain teknikleri, bir goriintinin pikselleri {izerinde dogrudan islem yapar. Bu
domendeki islemler asagidaki denklemle ifade edilir. Burada f(x, y) giris gortnttsudar. g(x, y)
ise cikis (islenmis) gortntisuddar.
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a(x, y) = T [f(x, y)]

T ise f'de belirli bir (x,y) komsuluk iliskisi bolgesinde islem yapan bir operatordiir. Ornegin T
operatoéri; K goéruntilerinde guriltl azaltmak igin, bir gorlintl seti islemi olarak ta galigabilir.

T ile belirtilen operasyonlar, Noktasal, Lokal(yerel) ve Global olarak yapilabilir. Noktasal
Operasyon: Sadece 1x1 lik bolgede vyapilan islemlerdir. Nokta operasyonlarinda, bir
resimdeki her pikselin gri seviyesi yalnizca onun_orijinal gri seviyesinden(parlaklk
degerinden) hesaplanir. Bu sebeple bu islemlere "piksel degeri haritalama" yeya "gri ton
degisikligi" (modification) gibi isimler verilir.

Nokta operasyonlari genellikle 'resim onarimi" (manipulation) icin kullanilir. Mesela, bir
resmin kontrastinin /ytkseltilmesi gibi. Nokta operasyonlari sifir hafiza operasyonlaridir.

Bolgesel (lokal-Komsuluk iliskili) islemlerde merkez pikselin degeri komsu piksellerin degeri
ile belirlenir. Filtreleme islemlerinde cok kullanilir. Konvoliisyon teknigi en cok kullanilan
tekniktir.
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Yerel gorlintl Modifiye edilmis
Verisi goruntu verisi

Global islemlerde ise Domain déniisiimii ( uzaysaldan frekans domenine veya tersi) yapilarak
imge lzerinde islem yapllir.

Point Local

1\ & = [=g, M=y




AKU TEKNOLOJi FAKULTESI
MEKATRONIK MUHENDISLIGi BOLUMU \
M,

FiLTRELEME TEKNIKLERI

LOKAL (BOLGESEL) ISLEMLER

Dogrusal Filtreleme:
105 | 3 01010
4 16 |1 01050 > 8

Yerel goriintl

Verisi

(f)

Maske ya da filtre Modifiye edilmis
matrisi ya da gekirdek goruntil verisi

(w) (8)

Matlab ortaminda goriintii filtreleme islemleri

g = imfilter ( f, w, filtering_mode , boundary_options , size_options)

P

‘replicate’

'symmetric’

‘circular’

Size Options
"full'

'same’

Options Description
Filtering Mode
‘corr' Filtering is done using correlation (see Figs. 3.14 and 3.15). This is
the default.
‘conv'

Filtering is done using convolution (see Figs. 3.14 and 3.15).

Boundary Options

The boundaries of the input image are extended by padding with
a value, P (written without quotes). This is the default, with value 0.

The size of the image is extended by replicating the values in its
outer border.

The size of the image is extended by mirror-reflecting it across its
border.

The size of the image is extended by treating the image as one
period a 2-D periodic function.

The output is of the same size as the extended (padded) image
(see Figs. 3.14 and 3.15).

The output is of the same size as the input. This is achieved by
limiting the excursions of the center of the filter mask to points
contained in the original image (see Figs. 3.14 and 3.15). This is
the default.
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Matlab standart dogrusal uzaysal filtreleri

Maske ya da Filtre matrisi olarak da isimlendirilen matrisleri olusturmak igin
asagidaki komut kullanilir. Ancak 6zellestirilmis pek ¢ok filtrenin kendisine 6zel
fonksiyonlari da mevcuttur.

w=fspecial('type', parameters)

Type Syntax and Parameters

'average' fspecial('average', [r c]).A rectanpgular averaging filter of
size.r, X ¢ The default is 3 3 . A single number instead of
Ar c] specifies a square filter.

'disk’ fspecial('disk", r).A circular averaging filter {(withina square
of size 2r + 1) with radius r. The default radius is 5.

‘gaussian’ fspecial( 'gaussian’, [r c], sig).A Gaussian lowpass filter
of size r % ¢ and standard deviation sig (positive). The defaults are
3x 3 and 0.5. A single number instead of [r ¢] specifies asquare filter.

‘laplacian’ fspecial('laplacian', alpha).A 3x 3 Laplacian filter whose
shape is specified by alpha, a number in the range [0, 1]. The
default value for alpha is 0.2,

‘log* fspecial({'leg', [r c], sig).Laplacian of a Gaussian { LoG)
filter of size r X ¢ and standard deviation sig {positive). The
defaults are 5x 5 and 0.5. A single number instead of [r ¢] speci-
fies a square filter.

‘motion’ fspecial{'motion', len, theta).Outputs a filter that, when
convolved with an image, approximates linear motion {of a camera
with respect to the imape) of len pixels. The direction of motion is
theta,measured in deprees, counterclockwise from the horizontal.
The defaultsare 9 and 0, which represents a motion of 9 pixels in
the horizontal direction.

"prewitt’ fspecial('prewitt').Qutputs a 3 % 3 Prewitt filter, wv, that
approximates a vertical pradient A filter mask for the horizontal
gradient is obtained by transposing the result:wh = wv'.

'sobel’ fspecial( 'sobel'). Outputs a 3 X 3 Sobel filter, sv, that approxi-
mates a vertical pradient. A filter for the horizontal gradient is
obtained by transposing the result sh = sv'.

"unsharp'’ fspecial( "unsharp', alpha).Outputsa 3x3 unsharp filter; alpha
controls the shape;it must be in the range [0,1];the default is 0.2.
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Filtreleme Ornek islemleri
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Kaynak: D. Lowe

%average filtre kullanimi;

>> x=imread('cameraman.tif');

>> filtre=fspecial('average', [5 5]);
>> g=imfilter(x,filtre);

>> figure

>> imshow(g)

% disk filtresi kullanimi
>> b1=fspecial('disk',3);
>> gl=imfilter(x,b1);

>> figure

>> imshow(g1)

%unsharp filtresi

orj = imread('moon.tif');

F = fspecial('unsharp');
unsharpF = imfilter(orj, F);
figure;

subplot(1,2,1);
imshow(orj);
title('Resmin Orjinal Hali');
subplot(1,2,2);
imshow(unsharpF);
title('Unsharp Filtresi');

%log filtresi
b4=fspecial('log')
gad=imfilter(x,b4);
figure
imshow(g4)

g4_1=g4>100;
figure,imshow(g4_1);
g4_2=bwareaopen(g7_1,10);
figure,imshow(g4_2)

Kenar Bulma:

%Prewitt yontemi kenar bulma 1
prewitt=fspecial('prewitt');
g5=imfilter(t, prewitt);

figure

imshow(g5)

%Prewitt yontemi kenar bulma 2
prewittF=edge(t,'prewitt');
figure

imshow(prewittF)

%Sobel yontemi kenar bulma 1
sobel=fspecial(‘sobel’);
g6=imfilter(t,sobel);

figure

imshow(g6)

%Sobel yontemi kenar bulma 2
sobelFiltresi=edge(t,'sobel');
figure

imshow(sobelFiltresi)

%Log yontemi kenar bulma
logFiltresi=edge(t,'log');

%canny yontemi
cannyFiltresi=edge(t,'canny');
figure

imshow(cannyFiltresi)

%roberts yontemi
robertsFiltresi=edge(t,'roberts');
figure

imshow(robertsFiltresi)
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Subplot ile gizim:

o
Il o

t=imread('cameraman.tif');
subplot (3,3,1)
imshow (t)
title('Orjinal Goruntiu')
canny=edge (t, 'canny') ;
subplot (3, 3,2)
imshow (canny)
title('Canny Gorinti')
roberts=edge (t, 'Roberts');
subplot (3,3, 3)
imshow (roberts)
title ('Roberts Goruntiu')
prwt=edge (t, 'prewitt');
subplot (3,3, 4)
imshow (prwt)
title('Prewitt Goruntiu')
sobel=edge (t, "sobel");
subplot (3, 3,5)
imshow (sobel)
title('Sobel Goruntu'")
gaus=fspecial ('gaussian');
gl=imfilter (t,gaus, 'replicate');
subplot (3,3, 6)
imshow (gl)
title('Gaussian Gorunta'")

laplace=fspecial ('laplacian');
g2=imfilter(t, laplace, 'replicate');
subplot (3,3,7)
imshow (g2)
title('Laplacian Gorinti')

log=fspecial('log');
g3=imfilter(t,log, 'replicate');
subplot (3,3, 8)
imshow (g3)
title('Log Gortintid'")
%%
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Filtreler Kullanilarak imge iyilestirme

Asagidaki islemlerin 4 asamasini takip ediniz.

1.)%Imgenin bir bdéliimi orjinalinden | 2.)%Yeni imge 5x5 lik ortalama

skirpilip alindzi. filtre %$ile blurlastirildl
clear;close all;clc; avgb=ones (5) /25;
x=imread ('cameraman.tif'); zDouble=double (z) ;
y=imcrop (x, [91,31,51,511); z_avgb=conv2 (zDouble, avg5, 'same"') ;
z=imresize(y,5); figure (2);imshow (uint8(z_avgb));
figure (1) ;imshow (z) title('Figure2')

Figure1 Figure2

3.)%1I1k imgeden blurlastirilan 4.)%0lusan farkin alfa kati ile
%$imge cikartilda. ilk imge toplanarak
fark=(zDouble-z avgb); $daha keskin bir imge elde
figure (3) ; imshow (uint8 (fark)); edildi.Yani ilk imge
title('Figure3") $keskinlestirildi.

alfa=2.2;

farkAlfa=alfa.*fark;
zYeni=z+uint8 (farkAlfa) ;
figure (4) ;imshow (zYeni) ;
title('Figured');

Figure3 Figure4

Gauss filtreleri, imgedeki yliksek frekansh bilesenleri baskilarken, alcak frekansli bilesenleri
geciriri. Yani bir cesit alcak geciren filtre gorevi gorur.
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LINEER OLMAYAN FiLTRELEME

Dogrusal olmayan uzaysal filtreleme, komsuluk islemlerine de dayanir ve bir m x n filtrenin merkez
noktasini bir goriintii boyunca kaydirmanin mekanigi, dnceki bélimde anlatilanla aynidir. Bununla
birlikte, lineer uzamsal filtreleme, (lineer bir islem olan) carpimlarin toplaminin hesaplanmasina
dayansa da, adindan da anlasilacag lizere dogrusal olmayan uzamsal filtreleme, piksel komsuluklari
icindeki filtre tarafindan kapsanan pikselleri iceren dogrusal olmayan islemlere dayanir. Ornegin,
maksimum filtresinde her orta noktadaki filtrelenmis deger kendi komsulugundaki maksimum piksel
degerine esittir. Bu da dogrusal olmayan bir islemdir. Bir diger temel fark ise, maske kavraminin
dogrusal olmayan islemde yaygin olmadigidir.

“ordfilt2” fonksiyonu, siralama-istatistik filtreleri (sira filtreleri olarak da bilinir) olusturur. Bunlar,
islem yapilan noktadaki piksellerin siralanmasina (siralamaya) ve daha sonra ¢evredeki merkez piksel
degerinin siralama sonucu tarafindan belirlenen deger ile degistirilmesine dayanan dogrusal olmayan
uzaysal filtrelerdir.

g = ordfilt2(f, order, domain)

Burada ordfilt2 filtresi f gorlinti matrisi icinde “domain” kisminda belirtilen biyulklikte filtre

matrisinin “order” ‘nci elemanini yanit olarak belirler.

Type of Filtering Operation MATLAB code Neighborhood
Median filter B = ordfilt2(A,5,ones(3,3)) 111
7
1401
1 | 1
Minimum filter B = ordfilt2(A,1,ones(3,3)) ('_ j 111
Ik —_
1 1
1111
Maximum filter B = ordfilt2(A,9,ones(3,3)) ERE
1 1|1
1I 111

t=imread('cameraman.tif');
tg=imnoise (t, 'salt & pepper'):;
figure, imshow (tg)
m=ordfilt2(t,5,ones(3));
figure, imshow (m)

mx=ordfilt2(tg, 9,ones (3));
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figure, imshow (mx)
mn=ordfilt2 (tg,1l,ones(3));

figure, imshow (mn)
Median Filtreleme
Median filtreleme, tuz-biber giriltiisiini yok etmek icin cok uygundur. Medyan filtreler nonlineer uzaysal

filtrelerdi. Maskeyi olusturan boyuttaki resim piksel degerlerinin kiictkten biyiige siralamp ortadaki degeri merkez
piksele atama islemiydi. Ornegin;

S50 | 65 | 52

G3 | 2566 | 68 |— 30 52 57 58 61 63 65 255 —> GO
Gl Gl o7

>>t=imread('cameraman.tif');
>>c=imnoise(t,'salt & pepper’,0.1);
>> imshow(c)

>> d=medfilt2(c);

>> imshow(d)

%kendi komutuyla medyan filtreleme
md=medfilt2 (tg);

figure, imshow (md)



