INTRODUCTION

Reconstruction 3D de la Colonne Vertébrale




INTRODUCTION

Reconstruction Angiographique




TRANSFORME DE FOURIER
Aliasing & Antialiasing
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TFD

Périodisation Implicite de I'Image
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Algorithmiquement
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TP1

Modification et Visualisation du Module

|F(u,v)| = \/RQ(u, V) + I?(u, v)
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Exemples

. . . Rlu=3,r=3)=0
|F(lu=3,v=3)|=0 < (u=3v=3)=0

. . R(u=3,v=3) x2

Nota -1-

Mult et (1 4 109)

» seulement pour la visualisation d'un module de spectre!

Nota -2-

discontinuités horizontales = discontinuités verticales
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Recouvrement Spatial
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En utilisant la TFD




TP1

Recouvrement Spatial
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En utilisant la TFD
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Sous-Echantillonnage




TF DISCRETE
TF discréte 2D (Interprétation)
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FILTRAGE FREQUENTIEL

Filtrage Homomorphique
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f(z,y)

X
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RESTAURATION

Deéconvolution de Fonction d’Appareil
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RESTAURATION

Mars Curiosity
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Spectiomelers ILLUSTRATION BY
STEVE KARP
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RESTAURATION
Estimation de la PSF




RESTAURATION
Estimation de la PSF
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RESTAURATION

Meéthodes Itératives

Meéthodes Itératives & Problémes Inverse Mal-Posés

Fonction de colt :

fly) = argmin {|| f(e,v) ~ f(e,0) I}
fe.y) = argmin {|lg(e,y) — h(z.) * ()|}




TOMOGRAPHIE
Applications (1)

Reconstruction faciale de l'interieur d’'une momie
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TOMOGRAPHIE

Applications (2)

Detection de chambre mortuaires
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TOMOGRAPHIE
Applications (3)

Tomographie Radar des sols

WITTEN TECHNOLOGIES, INC

RADAR TOMOGRAPHY IMAGE OF UTILITIES AT 23" OF DEPTH
160' X 40'

Jax - Courthouse Slice 23  Depth = 23 inches

CURB
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SEGMENTATION D'IMAGES
ICM : Exemple de Calcul

- _ : (ys N:c )° B
Zyap = arg min Z[In(\/_ax ) + ] —|—ZB [1— 6(zs, 20)]

éES B CEC
V(z,y) U(x)

Voisinage du 2nd ordre avec cliques binaires oo 80\0cp
U(x) =) V(z) avec  Vi(x) = [1—6(zs,a0)]
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ceC
e | A PRIORI
Px(rxs=M1) = —eXD{ ZV(CUS =N )} =
ceC
PXS(CIZS :D) = —exp{ Zv(xs —D)} —
ceC

e |VRAISSEMBLANCE
Py, xs(ys/ws =) = N(200,10) & py,/x,(ys/zs =W ) = N (100, 10)

e y; = 160 >

o y, = 155 p
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SEGMENTATION D'IMAGES
RS : Effet de la Tempeérature

PXS/XUS,YS(CBS/U& Ys) =

Fexo{ w0}

Um = 0.85

T=1»p>

6_0'85

P(/ys) = e—0.85 | ¢—0.15 =

T=10 >

o—0.85/10

P(./yS) - ¢—0.85/10 + ¢—0.15/10 _

T=0.1»>

o—0.85/0.1

P(l/ys) = ¢—085/01 1 o—015/01

UD = 0.15

6_0'15
6_0'15/10
6_0'15/0'1
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COULEURS
GAMUT

Samsung
SyncMaster 275T
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COULEURS

CUBE RGB
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COMPRESSION
DCT

Teo ([20) - TFD [ 28




RECONAISSANCE DES FORMES
PROJET SETI

The Search tor . Preaz F1 tor nfo Warsion 2.04
Extraterrestrial Intelligence at HOME hittpe zetistiome berkelay. adu

Data Amaly=ia | Data ol
ll||||||r|1F1 I Fourer Trsns | W Tigy From 13 b 32 38" RA, + 13 deg B 0" De
appler drift rabe 01331 Helees Resghdian: 0,143 HE X o] i b 1100 0 19T CIRAT
Eli:.:.' '.:.'.'J Jrsimy power 10 I|1 FREL:

Umer Info
Mame: Marzhed Bram
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RECONAISSANCE DES FORMES

DESCRIPTEUR DE FOURIER
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RECONAISSANCE DES FORMES
ALGORITHME DES K-MOYENNES (1)

4 N

Algorithme des K-moyennes (K-means)

Exemple schématique de 1’algorithme des K-moyennes

Poids
V' S
A A A A
A abd A A“A
A AD A, A b oa
A AD B, A A A A A
A A AA A A A A AL A
A ad &, AAA Ay
A A AT A
A
»

»

Longueur

Voici 60 observations. Comment faire pour grouper ces données en deux classes et estimer la
moyenne (ou le centre de masse) de ces classes ?
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Algorithme des K-moyennes (K-means)

Exemple schématique de 1’algorithme des K-moyennes

Poids
A .
A A A A
A aAb 2 N AA
A Ad A, N
A aAd A, A A A A A
A A aAA A A A A aAd A
A ADA B2, AAA A,
A A AT A
@ A

»

o Longueur
On initialise le centre des deux classes au hasard @ @

N T
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RECONAISSANCE DES FORMES
ALGORITHME DES K-MOYENNES (2)

/

Algorithme des K-moyennes (K-means)

Exemple schématique de I’algorithme des K-moyennes

: . ’ Longueur
On associe chaque donnée A au centre le plus pres
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Algorithme des K-moyennes (K-means)

Exemple schématique de I'algorithme des K-moyennes

a

Longueur
On déplace les deux centres sur la moyenne des données de chaque classe
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RECONAISSANCE DES FORMES
ALGORITHME DES K-MOYENNES (3)

e
Algorithme des K-moyennes (K-means)

Exemple schématique de ’algorithme des K-moyennes

Poids

L

. ] . Longueur
On associe chaque donnée A au centre le plus prés
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Algorithme des K-moyennes (K-means)

Exemple schematique de I’algorithme des K-moyennes

Poids

-~

i . Longueur
On deplace les deux centres sur la moyenne des données de chaque classe
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RECONAISSANCE DES FORMES
ALGORITHME DES K-MOYENNES (4)

4 N\

Algorithme des K-moyennes (K-means)

Exemple schématique de I’algorithme des K-moyennes

Poids

-~

»
L

Longueur

On associe chaque donnée A au centre le plus prées

L v
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Algorithme des K-moyennes (K-means)

Exemple schematique de I’algorithme des K-moyennes

Poids

-~

[
Ld

Longueur
On déplace les deux centres sur la moyenne des données de chaque classe

Lorsque ’algorithme converge, @ et @ correspondent a la moyenne de chaque classe
o v
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