Deétection des Contours

Filtres Contours
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Methode Globale

Filtre Optimal de Canny

. Problématique - Trouver le dérivateur optimal meme en présence
de bruit

Modeélisation d’un coutour bruité en marche

o Soit le signal bruité : C(x) =A.x +n(x)
o On cherche le filtre f dérivateur, tel que

fxC=A (C"=A)
o
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Methode Globale

Filtre Optimal de Canny

® Critere d’optimaliteé :
Bonne détection >
Bonne localisation A

Unicite de la réponse

* Le filtre da Canny cherche le dérivateur f qui maximise }; et /A sous

la contrainte d’unicité de réponse.

e La solution trouvée est l’approximation de la dérivée d’une Gaussienne :
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Methode Globale

Filtre Optimal de Canny

En 2D : action de 2 filtres croisés
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Le filtre de Canny est une approximation
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numerique de ce systeme d equations.

I est applique a I'image, tout comme les

filtres locaux differentiel, tel que :

Ml = fx(X;Y) et MZ = fy(X;Y)

| g approximation est sous forme de filtre
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Methode Globale
Filtre Optimal de Canny

norme du gradient
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filtre horizontal (¢«

Résultats

ntours verticaux ) filtre vertical

Contours (norme du gradient, senillé et aminci)
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Methode Globale
Filtre Optimal de Canny Resultats

¢ Influence du facteur d’echelle :
® O fort : peu de robustesse au bruit mais bonne localisation

® O faible : bonne robustesse au bruit mais mauvaise localisation

—> adapter 0 au RSB de I'image,
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