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种新的保边缘滤波算法 ‘

由于这一类滤波器 比低通滤波器能较好地保持图像边缘
,

因此被广泛采用 第 类是自适用滤
波器

,

如方向平滑滤波器
,

这种滤波器就结合了图像边缘方向 冈 来滤波 本文的算法的第一个

出发点与之类似
,

但本文的梯度方向是连续的
,

而不是文献 〕中的离散的 个方向
,

效果也

比较好
,

本文算法属于第 类
。

在实际应用中我们常遇到的图像噪声之间由于不相关 本算法只适合这种假设
,

所以呈现

各向同性
,

而信号则常常呈现明显的各向异性
。

在进行滤波时
,

如果设计的滤波器能够保证沿

着图像边缘的方向的加权值大
,

而沿着垂直边缘方向的加权值小
,

就能较好地保证边缘的不模

糊 而垂直边沿的方向就是考察的图像区域的梯度方向
,

所以确定支撑集内某点的加权值大小

的一个因素是该点的坐标增量方向和该像素点附近的图像梯度方向的内积的绝对值 另一个在

设计滤波器时应该考虑的因素是支撑集的大小和局部方差的关系
,

方差越大
,

说明高频分量越

多
,

支撑集就应该越小
,

这样就能保证在高频区域滤波器的截止频率 自动的提高
。

这就是本文

提出的滤波算法的两个基本出发点
。

本文第 节先介绍图像梯度的计算公式
,

第 节详细说明本文的算法
,

第 节给出了实验

结果和讨论
。

图像梯度的计算

本文的一个核心问题是要准确地计算出图像支撑集内的梯度
。

支撑集不固定大小
,

这是本

文算法的一个特点
。

在平滑区域
,

支撑集大
,

并且没有方向选择性 在方差比较大的区域
,

支撑
集小并且会有明显的方向选择性

。

以下详细介绍两种求梯度的方法
。

全平面 拟合法 全平面拟合法就是在给定的区域比如 十 十 内的所有点

的亮度值都用来计算中心位置的梯度
,

确定平面拟合误差 二 乞
,

力一 艺
,

力
,

其中 侧乞
,

指

一 一

收到
, 一 一

改回
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的是 “
,

力位置处的亮度
,

落
,

力表示用平面拟合后在 以
,

处的亮度值
。

这种方法实际上是用

一阶泰勒展开来近似表示二维亮度函数
。

。 该
, 一 。 一 艺一 。 从 一 一 司偏 二 一 。 一

、

飞了⋯。 二 艺 艺 , 一
艺 艺 砷

,

乞 一 孔 葱 一 夕 几一

算法步骤

在叙述算法步骤之前先解释其中的几个地方
,

在下述步骤 中之所以考虑梯度的幅度门限

是因为第 步中要对梯度进行归一化
,

梯度小于某个门限相当于无方向选择性
。

因此无须考虑
,

直接中值滤波是比较理想的 梯度和方向矢量 二者都是归一化的矢量 的内积 甲
·

二 反映

二者的夹角的大小 如图
,

可以构造一个以 为 自变量的函数
,

它随着梯度和方向矢量的内

积的值增大而减小直至为
,

如图
。

一
,

图 中 弋
, 其它
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步骤 使用 中心点附近 区域内的点的亮度值计算出
二 , , ,

并使用公式 一

「 二 一 确定支撑集大小
,

其中 「
·

表示上取整
,

表示 二二

和 ,
。

步骤 在支撑集内求出梯度
,

如果梯度幅度小于门限
,

则执行步骤
,

否则执行步骤
。

表

本文算法

中值滤波

加归 化方差为 的高斯噪声的滤波结果

访
,

图 至图 分别显示了经中值滤波器和本文算法处理前后的图像
。

从滤波结果看
,

经本文

算法处理过的图像的 值明显高于经中值滤波器处理过的图像
,

对细节比较丰富的图像
,

两种方法处理过的图像的 之差高于近
。

而且从图像上看
,

边缘保持较好
,

在 比较

复杂的图像区域优越性更明显
。

尤其这几幅图像的高频细节都是比较多的
,

能充分说明本算法
的保边缘性 但在处理受椒盐噪声污染的图像的时候会有少数椒盐噪声点不能完全滤除 见图

。

尽管此时的 值仍然显著好于中值滤波器
。

图 原始

图像 部分

图 高斯噪声污染的

图像 部分

图 中值滤波后的

图像 部分

图 本文算法滤波

后的图像

图 原始

图像 部分

图 椒盐噪声污染的

图像 部分

图 中值滤波后的

图像 部分

图 本文算法滤波

后的图像
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