
Lab. Image Restoration



Adding Noise with Function imnoise

ฟังก์ชนัที่ใช้ใสส่ญัญาณรบกวนให้กบัรูปภาพคือ imnoise ซึง่มีรูปแบบการ
ใช้ดงันี ้

g = imnoise(f, type, parameters)
• f is the input image, 
• type เป็นชนิดของสญัญาณรบกวน
• parameters เป็นคา่ตวัแปรของแตล่ะชนิดของสญัญาณรบกวน
ฟังก์ชนั imnoise จะแปรข้อมลูภาพ f เป็นชนิด double ที่มีคา่อยูใ่นชว่ง
[0, 1] ก่อนที่จะเพิ่มสญัญาณรบกวน ดงันัน้คา่พารามิเตอร์จะต้องสอดคล้อง
กบัข้อมลู เชน่ Gaussian noise มีคา่เฉลี่ย 64 และความแปรปรวน 
400 ในคลาส uint8 ก็ต้องสเกลคา่นีเ้ป็น 64/255 และความแปรปรวน
เทา่กบั 400/(255)2 เป็นต้น



การใช้ imnoise
• g =imnoise (f, 'gaussian', m, var) adds Gaussian noise of 

mean m and variance var to image f. The default is zero 
mean noise with 0.01 variance.

• g=imnoise (f, 'localvar' , V) adds zero‐mean, Gaussian noise 
of local variance, V, to image f, where V is an array of the 
same size as f containing desired variance values at each 
point.

• g = imnoise(f, 'localvar', image_intensity, var) adds zero‐
mean, Gaussian noise to image f, where the local variance 
of the noise, var, is a function of the image intensity values 
in f. The image_intensity and var arguments are vectors of 
the same size, and plot (image_intensity, var) plots the 
functional relationship between noise variance and image 
intensity. The image_intensity vector must contain 
normalized intensity values in the range [0, 1].



• g =imnoise (f, I salt & pepper', d) corrupts image 
f with salt and pepper noise, where d is the noise 
density (i.e., the percent of the image area 
containing noise values). Thus, approximately 
d*numel (f) pixels are affected. The default is 
0.05 noise density.

• g =imnoise (f, 'speckle', var) adds multiplicative 
noise to image f, using the equation g =f + n*f, 
where n is uniformly distributed random noise 
with mean 0 and variance var. The default value 
of var is 0.04.

การใช้ imnoise



• g=imnoise (f, ‘poisson’) สร้างสญัญาณรบกวนที่มีการ
กระจายแบบ Poisson จากข้อมลูโดยตรง เพื่อให้คา่ความเข้มของ
จดุภาพเป็นไปตามตวัสถิติของ ซึง่รองรับคลาส uint8 และ uint16 
ที่สอดคล้องกบัโอกาสการเกิดขึน้ของแตล่ะคา่ความเข้ม ในกรณีที่

จํานวนคา่ความเข้มซํา้กนัมากกวา่ 65535 (แตน่้อยกวา่ 1012) ก็
จะใช้คลาส Double โดยคา่ความเข้มจะอยูร่ะหวา่ง 0 และ 1 
เนื่องจากคา่ความถี่สะสมจะถกูหารด้วย 1012

การใช้ imnoise



การสร้างสญัญาณรบกวนแบบสุม่ในสปาเทียลโดเมน

• สญัญาณรบกวนในสปาเทียลโดเมนเป็นตวัแปรสุม่ที่กํากบัด้วยฟังก์ชนั

ความหนาแน่นความน่าจะเป็น (Probability Density 
Function: PDF) หรืออาจจะใช้ฟังก์ชนัการแจกแจงแบบสะสม 

(Cumulative Distribution Function: CDF)
• มีตวัสร้างเลขสุม่ที่สอดคล้องกบัรูปแบบการกระจายของสญัญาณ

รบกวน โดยใช้ CDF แบบยนูิฟอร์มที่มีคา่อยูใ่นช่วง (0,1, rand) 
แตก่็มีบางกรณีที่มีการสร้างเลขสุม่จากเกาส์เซียนที่มีคา่เฉลี่ยเทา่กบั

ศนูย์และความแปรปรวนเทา่กบัหนึง่ (การแจกแจงปกติมาตรฐาน, 
randn)



• สมมตุิฐานในการสร้างสญัญาณรบกวน จะกําหนดให้ w เป็นตวัแปรสุม่ที่มีการแจก
แจงแบบยนูิฟอร์ม ที่มีคา่อยูใ่นช่วง (0,1) ดงันัน้ตวัแปรสุม่ z ของสญัญาณรบกวน
ของการแจกแจงแบบตา่งๆ ใน CDF สามารถกําหนดได้โดย
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• เช่นเมื่อต้องการสร้างสญัญาณรบกวนแบบเรเล
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การสร้างสญัญาณรบกวนแบบสุม่ในสปาเทียลโดเมน
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• จะเห็นวา่คา่   บางครัง้ก็จะเรียกวา่ 

“Random number generator equation” หรือ
สมการสร้างเลขสุม่ เนื่องจากสมการนีไ้ด้บอกวา่จะสร้างเลขสุม่ได้

อยา่งไรจากตวัแปร w
• ตารางที่จะแสดงตอ่ไปได้สรุป ตวัแปรสุม่ที่กําลงัสนใจที่ประกอบด้วย 

PDF, CDF, และสมการสร้างเลขสุม่ จากตารางจะเห็นวา่ตวัแปรสุม่

จาก PDF บางตวัสามารถหาสมการสร้างเลขสุม่ได้เช่น เรเลและเอก็โพ

เน็นเทียล แตบ่าง PDF ก็ไมส่ามารถกําหนดได้ เช่น Gaussian 
และ lognormal

การสร้างสญัญาณรบกวนแบบสุม่ในสปาเทียลโดเมน



ตารางตวัแปรสุม่ที่ใช้สร้างสญัญาณรบกวน z



• ตวัสร้างเลขสุม่ที่มีอยูใ่น imnoise และที่แสดงไว้ในตาราง จะมีบทบาท
สําคญัในการจําลองพฤตกิรรมของสญัญาณรบกวนเชิงสุม่ ดงัทีได้แสดงการ
ใช้การแจกแจงยนูิฟอร์ม

• สญัญาณรบกวนแบบเกาส์เซียน ถกูใช้ในการจําลองการเกิดขึน้ของ
สญัญาณรบกวนในตวัรับรู้สญัญาณภาพในที่ที่มีระดบัความเข้มของแสดง
ตํ่า

• แบบจําลองการเกิดสญัญาณรบกวนแบบ salt&pepper เกิดขึน้
เนื่องจากความผิดพลาดในการสบัสวชิต์

• แบบจําลองการเกิดสญัญาณรบกวนเรเลจะเกิดขึน้ใน range imaging 
ในขณะที่ Erlang noise ใช้จําลองสญัญาณรบกวนใน Laser 
imaging

การสร้างสญัญาณรบกวนแบบสุม่ในสปาเทียลโดเมน



ตวัอยา่งการสร้างสญัญาณรบกวนแบบเรเล

• จากสมการที่ใช้สร้างตวัแปรสุม่เรเล

• w เป็นตวัแปรสุม่แบบยนูิฟอร์มที่สร้างจากฟังก์ชนั rand เมื่อต้องการ
สร้างสญัญาณรบกวนที่มีขนาด M N ก็สามารถกําหนดได้ดงันี ้

• จากคณุสมบตัิของการแจกแจงเรเล เมื่อกําหนดคา่ของตวัแปร a และ 

b ก็จะได้ตวัแปรสุม่ z ที่แทนสญัญาณรบกวนขนาด M N ได้ดงันี ้



• เมื่อให้ a=0, b=0.25, M=N=256

ตวัอยา่งการสร้างสญัญาณรบกวนแบบเรเล
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• เมื่อนําสญัญาณรบกวน z ไปรวมกบัข้อมลูภาพตามแบบจําลองของ 
additive noise ก็จะได้ ภาพที่มีสญัญาณรบกวนแบบเรเลดงันี ้

>> f=imread(‘cameraman.tif’);

>>g = im2double(f);

>>gn = g+z;

ตวัอยา่งการสร้างสญัญาณรบกวนแบบเรเล
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Restoration(Spatial domain)


