DIP复习
第一章 绪论
1.图像处理的研究内容，发展过程以及应用，本课程的基本内容。
图像变换、图像增强和复原、图像分割、图像压缩编码、图像重建
第二章 视觉与图像基础
1. 视觉现象及解释（主观亮度，马赫带，同时对比度）
· 人类视觉所感知的主观亮度并不是物体表面照度的简单函数。
· 马赫带效应：视觉系统有趋向于过高或过低估计不同亮度区域边界值的现象。
· 同时对比度：人眼对某个区域感觉到的亮度并不仅仅依赖于它的强度。
2. 灰度图像数学表示，彩色图像的表示（RGB,HSI）
RGB：R(red)红、G(green)绿、B(blue)蓝；
HSL：H(Hue)色相、S(Saturation)饱和度、L(Lightness)明度；
RGU： 本质与RGB相同，不常用； 
ESL：色调、饱和度、明度。
3. 图像的统计特性，频率特性. 
像素间联系紧密，差值小
第三章 图像变换
1.各种图像变换（DFT, DCT, Hadamard, Walsh, Haar, KLT）的特性，变换系数的分布，及其应用。
DCT 只有实数
Hadamard, Walsh无浮点数
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Haar 很多0，分块
KLT 自适应
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信息压缩能力，计算复杂度
2.DFT 和 KLT 的性质。
KLT自适应和原图有关
第四章 图像增强
1. 图像直方图的定义，与图像对比度的关系。（必考）
图像直方图是反映一个图像像素分布的统计表，其实横坐标代表了图像像素的种类，可以是灰度的，也可以是彩色的。纵坐标代表了每一种颜色值在图像中的像素总数或者占所有像素个数的百分比。
直方图均匀，图像对比度高
2. 直方图均衡算法（必考）
3. 图像平滑：局部平均，统计排序(最大值滤波，最小值滤波，中值滤波) 
4. 图像锐化：梯度法（Robert, Prewitt, Soble,算子）
[bookmark: _GoBack]5. 彩色图像增强：反色，直方图均衡。（必须会）
· 取出RGB三通道，分别进行直方图均衡化，最后进行合成，再输出。会偏色
· 根据联合概率密度进行均衡：加大了算法的复杂度, 运算十分困难.
· HSI 模型对亮度分量进行均衡，这种方法将彩色图像从RGB彩色模型转化到HIS彩色模型, 然后对亮度分量I进行直方图均衡增强, 再还原到 RGB 模型中, 该方法使均衡次数从 3 次简化到1 次, 但是需要对图像进行彩色模型的相互转化, 仍需要一定的计算量, 并且增强后的图像也会存在过增强的现象。
第五章 图像恢复
1. 变质模型（必须会）
2．逆滤波恢复算法及其特点
3. 维纳滤波恢复算法及其特点
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4．点扩展函数的估计
知道有哪几种方法，匀速运动会算
先验估计法：大气湍流、光学、运动
后验估计法：不知道退化的物理过程
误差-参数曲线估计法
5．几何变换的基本步骤
[image: IMG_256]
第六章 图像重建
1. 投影定理
2．Fourier 重建算法
第七章 图像压缩
1. 信源熵
零阶熵：零阶熵是无记忆信息源(在无失真编码时)所需码率的下界
2. Haffman 编码和算术编码
都属于熵编码，算数编码的压缩率通常比哈夫曼编码略高
3. 预测编码的基本过程和原理
预测编码是数据压缩理论的一个重要分支。根据离散信号之间存在一定相关性特点，利用前面的一个或多个信号对下一个信号进行预测，然后对实际值和预值的差（预测误差）进行编码。如果预测比较准确，那么误差信号就会很小，就可以用较少的码位进行编码，以达到数据压缩的目的。
4. 变换编码的基本过程和原理
变换编码的原理：将空间域的图像信号映射变换到另一个正交矢量空间，产生一批变换系数，去除图像的空间冗余度，然后对这些系数进行编码处理。具体来讲就是讲图像的每一个像素定为一个字块，然后将这n*n个像块各自正交变换，再通过滤波、量化，再统一编码。它的性能取决于子图像的大小、正交变换的类型、样本的选择和量化器的设计。
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3.3.5 Haar transform: definitions

G =HF
F=H'G

3. Haar transform
Direct transform:
Inverse transform:
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7.5 Transform Coding

7.5.3 Transform selection

Information packing ability:  KL7>DCT>DFT>WHT

Computational complexity:
7.5.4 sub-image size selection

*Computational complexity
increase as the subimage
size increase

«Correlation decrease as the
subimage size increase

*The most popular subimage
size are 8*8, and 16*16
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3.2.2 definitions: 2D-DET

The Two-Dimensional Discrete Fourier Transform and its Inverse

M-1 N-l u=0,1,---M -1
F(u,v)= S (x, y)e2raaMawiN) 1. N<1
x=0 y=0
Sy x=0,1,---M—1

X, —_ F u, vejer(ux/M+vy/N)
J(x,y) Z(; Zo: (u,v) y=OL N1
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3.3.1 Discrete Cosine Transform (DCT)

The 1-D DCT pair is given by the expression:

C(u)=a(u)§f(x)cos[%} +=0.1,..N-1
f)= NZAa(u)C(u)cos[(zx;];)uﬂ] u=0,1,...N-1

where

JI/N when u=0
a(u)=
J2/N when u=12,---,N-1
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3.3.2 Discrete Cosine Transform (DCT)

The 2-D DCT pair is given by the expression:

Cu,v) = a(w)a (v)f E f(x,y)cos [ (2x 2Jrj\ll)uzr ] cos [ 2y ;1\1)‘)”]

x=0 y=0
u,v=0,1,...N-1

FEN=3'S a@@at)CowY) cos[(zx;]\ll)””]cos[(zy;]\?v”]

u=0 v=0

x,y=0,1,...N-1
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3.3.4 Hadamard transform: 2-D transform

And the 2-D Hadamard transform is defined as:

Hu,v)=—
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3.3.2 Walsh transform: 2-D transform

The direct and 1 1nverse kernel functions are expressed as:
g(x y,u V)— l_[( 1)['7 1 (X)by-i () +5; (9) by (V)]

1 al
h(x, AR v) - 71_1(_1)['7.(*)'4.47.(")#1. (b ]
Nig

And the direct and inverse transforms are:

lNlNl

W(u, v) — ZZf(x y)H( 1)[b ()b, ()b, ()b, (V]

NS
N-1N-1

f(x, y) ZZ W (u, V)H( 1)[" ()b (W) +b, ()b, (V)]

u=0 v=0




