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1- FILTRAGE D’IMAGES DANS LE DOMAINE 
DE FOURIER 
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Rappel sur les nombres complexes 
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• Si 𝑥 est un nombre complexe, alors : 𝒙 =  𝒂 +  𝒊𝒃      𝒂, 𝒃 ∈ 𝑹 𝒆𝒕 𝒊𝟐 = −𝟏 
 
 
 
 
 
 

 
Formule d'Euler : 𝑥 =  𝑟𝑒𝑖𝜃  =  𝑟(cos 𝜃 +  𝑖 sin 𝜃 ) 
 
Notations: 
 Algébrique : 𝑥 =  𝑎 + 𝑖𝑏 
 Cartésienne : 𝑥 = (𝑎, 𝑏) 
 Polaire: 𝑥 =  (𝑟, 𝜃) 
 Géométrique : 𝑥 =  𝑟𝑒𝑖𝜃  
 Trigonométrique : 𝑥 = 𝑟(cos 𝜃 +  𝑖 sin 𝜃 ) 



Rappel sur les nombres complexes 
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Quelques fonctions utiles 

• Fonction porte : 

 

 

 

 

• Fonction Gaussienne : 
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𝑁(𝑥; 𝜇, 𝜎) =
1

𝜎 2𝜋
exp −

𝑥 − 𝜇 2

2𝜎2  



Quelques fonctions utiles 

• Fonction Dirac : 

 

 

 

 

 

Propriétés: 

  𝛿 𝑥 𝑑𝑥 = 1
+∞

−∞
 

  𝑓 𝑥 𝛿 𝑥 𝑑𝑥 =
+∞

−∞
𝑓(0) 

  𝑓 𝑥 𝛿 𝑥 − 𝑎 𝑑𝑥 =
+∞

−∞
𝑓(𝑎) 
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Notion de spectre 

Soit un signal 𝒈 de période 𝑻 et de fréquence 𝒇𝟎 =
𝟏

𝑻
: 𝑔 𝑥 = 𝑟𝑐𝑜𝑠(2𝜋𝑓0𝑥) 
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Séries de Fourier 

Soit un signal périodique 𝒈 de fréquence 𝑓0 =
1

𝑇
 

Le signal 𝒈 peut être décomposé en une somme dénombrable (parfois 
infinie) de sinus et et de cosinus. 

• Exemple: 
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Décomposition de 𝒈 (à gauche) en sinusoïdales de base. 

𝒈(𝒙) 



Séries de Fourier 
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Soit un signal périodique 𝒈 de fréquence 𝒇𝟎 =
𝟏

𝑻
 

 
Exprimer un signal g(x) de période T comme une combinaison linéaire de 

fonctions sinusoïdales de fréquences multiples de 𝒇𝟎 =
𝟏

𝑻
 dite fréquence 

fondamentale. 
 

𝑔 𝑥 = 𝑅0 +  𝑎𝑛𝑐𝑜𝑠(2𝜋𝑛𝑓0𝑥)

∞

𝑛=1

+  𝑏𝑛𝑠𝑖𝑛(2𝜋𝑛𝑓0𝑥)

∞

𝑛=1

 

 
Coefficients de la série: 

𝑎𝑛 =
2

𝑇
 𝑔 𝑥 cos 2𝜋𝑛𝑓0𝑥 𝑑𝑥

+𝑇 2 

−𝑇 2 
 𝑏𝑛 =

2

𝑇
 𝑔 𝑥 sin 2𝜋𝑛𝑓0𝑥 𝑑𝑥

+𝑇 2 

−𝑇 2 
 

𝑅0 =
1

𝑇
 𝑔 𝑥 𝑑𝑥

+𝑇 2 

−𝑇 2 
 



Séries de Fourier 
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𝑔 𝑥 = 𝑅0 +  𝑎𝑛𝑐𝑜𝑠(2𝜋𝑛𝑓0𝑥)

∞

𝑛=1

+  𝑏𝑛𝑠𝑖𝑛(2𝜋𝑛𝑓0𝑥)

∞

𝑛=1

𝑔 𝑥

=
4

𝜋

sin (𝑥)

1
+

sin (3𝑥)

3
+

sin (5𝑥)

5
+

sin (7𝑥)

7
+ ⋯  



Séries de Fourier 
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Si 𝒈(𝒙) est un signal réel, ce qui est la plupart du temps le cas, alors 𝐶𝑛 = 𝐶−𝑛: 

𝑔 𝑥 = 𝑅0 +  𝑎𝑛𝑐𝑜𝑠(2𝜋𝑛𝑓0𝑥)

∞

𝑛=1

+  𝑏𝑛𝑠𝑖𝑛(2𝜋𝑛𝑓0𝑥)

∞

𝑛=1

 (Série de Fourier) 

𝑔 𝑥 = 𝑅0 +  𝐶𝑛𝑒
𝑖2𝜋𝑛𝑓0𝑥 + 𝐶𝑛𝑒

−𝑖2𝜋𝑛𝑓0𝑥

∞

𝑛=1

 𝐶𝑛 =
1

𝑇
 𝑔 𝑥 𝑒−𝑖2𝜋𝑛𝑓0𝑥𝑑𝑥

+𝑇 2 

−𝑇 2 

 

𝑔 𝑥 = 𝑅0 +  𝐶𝑛𝑒
𝑖2𝜋𝑛𝑓0𝑥

∞

𝑛=−∞

 

𝐶𝑛 =
1

𝑇
 𝑔 𝑥 𝑒−𝑖2𝜋𝑛𝑓0𝑥𝑑𝑥

+𝑇 2 

−𝑇 2 

 𝐶0 = 𝑅0 =
1

𝑇
 𝑔 𝑥 𝑑𝑥

+𝑇 2 

−𝑇 2 

 



Séries de Fourier d’un signal apériodique 
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Évidemment, plus la période d’un 
signal périodique est élevée et plus la 
fréquence fondamentale (ainsi que la 
distance entre les harmoniques) est 
petite. 
 
Mathématiquement, on peut voir un 
signal apériodique comme un signal 
périodique de période infinie. 
 
La série de Fourier d’un tel signal est 
une suite infinie et indénombrable 
de sinusoïdes. En d’autres mots, la 
somme est remplacée par une 
intégrale. 

Spectre de raies 



Transformée de Fourier 
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𝑔 𝑥 =  𝐶𝑛𝑒
𝑖2𝜋𝑛𝑓0𝑥

∞

𝑛=−∞

 𝐶𝑛 =
1

𝑇
 𝑔 𝑥 𝑒−𝑖2𝜋𝑛𝑓0𝑥𝑑𝑥

+𝑇 2 

−𝑇 2 

 

Pour un signal apériodique 𝑇 → ∞ et 𝑛𝑓0 = 𝑛 𝑇 → 𝑢. En remplaçant la 
somme par une intégrale et 𝐶𝑛 par 𝐺(𝑢) on obtient une transformée 
de Fourier (TF) et son inverse : 

𝔉 𝑔 𝑥 = 𝐺 𝑢 =  𝑔(𝑥)𝑒−𝑖2𝜋𝑢𝑥𝑑𝑥

+∞

−∞

 

𝔉−1 𝐺 𝑢 = 𝑔 𝑥 =  𝐺(𝑢)𝑒𝑖2𝜋𝑢𝑥𝑑𝑢

+∞

−∞

 



Transformée de Fourier 
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𝑔 𝑥 =  𝐶𝑛𝑒
𝑖2𝜋𝑛𝑓0𝑥

∞

𝑛=−∞

 𝐶𝑛 =
1

𝑇
 𝑔 𝑥 𝑒−𝑖2𝜋𝑛𝑓0𝑥𝑑𝑥

+𝑇 2 

−𝑇 2 

 

𝔉 𝑔 𝑥 = 𝐺 𝑢 =  𝑔(𝑥)𝑒−𝑖2𝜋𝑢𝑥𝑑𝑥

+∞

−∞

 𝔉−1 𝐺 𝑢 = 𝑔 𝑥 =  𝐺(𝑢)𝑒𝑖2𝜋𝑢𝑥𝑑𝑢

+∞

−∞

 

Résumé 
Soit 𝒈(𝒙) est un signal périodique 

𝑔 𝑥 = 𝑅0 +  𝑎𝑛𝑐𝑜𝑠(2𝜋𝑛𝑓0𝑥)

∞

𝑛=1

+  𝑏𝑛𝑠𝑖𝑛(2𝜋𝑛𝑓0𝑥)

∞

𝑛=1

 

𝑎𝑛 =
2

𝑇
 𝑔 𝑥 cos 2𝜋𝑛𝑓0𝑥 𝑑𝑥

+𝑇 2 

−𝑇 2 

 𝑏𝑛 =
2

𝑇
 𝑔 𝑥 sin 2𝜋𝑛𝑓0𝑥 𝑑𝑥

+𝑇 2 

−𝑇 2 

 𝑅0 =
1

𝑇
 𝑔 𝑥 𝑑𝑥

+𝑇 2 

−𝑇 2 

 

En remplaçant les 𝒄𝒐𝒔 et 𝐬𝐢𝐧 par des 𝒆𝒙𝒑 

En tendant à l’infini la période 𝑻 du signal 



Transformée de Fourier 

Définition de la TF 

Soit signal 𝒈(𝒙) un signal non périodique. La TF de 𝒈(𝒙), si elle existe, est: 

𝔉 𝑔 𝑥 = 𝐺 𝑢 =  𝑔(𝑥)𝑒−𝑖2𝜋𝑢𝑥𝑑𝑥

+∞

−∞

 

 𝑮 𝒖  indique la "quantité" de fréquence 𝒖 présente dans le signal 𝒈(𝒙) 
sur l'intervalle −∞,+∞  . 𝐺 𝑢  donne des informations fréquentielles sur 
𝒈(𝒙). 

𝐺(𝑢)  =  𝑅𝑒[𝐺(𝑢)] +  𝑖 𝐼𝑚[𝐺(𝑢)] 

 

 𝐺 𝑢  : fonction complexe (de la variable réelle 𝑢) qui admet 

 Un spectre d'amplitude: 𝐺 𝑢 = 𝑅𝑒2 𝐺 𝑢 + 𝐼𝑚2 𝐺 𝑢  

 Un spectre de phase: 𝜃 𝑢 = 𝑎𝑟𝑐𝑡𝑔
𝐼𝑚 𝐺 𝑢

𝑅𝑒 𝐺 𝑢
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Partie imaginaire Partie réelle 



Transformée de Fourier 

Transformée de Fourier inverse 

Soit signal 𝒈(𝒙) un signal non périodique. Si elle existe, la TF inverse est 
définie par: 

𝔉−1 𝐺 𝑢 = 𝑔 𝑥 =  𝐺(𝑢)𝑒𝑖2𝜋𝑢𝑥𝑑𝑢

+∞

−∞

 

 

Notations 

 

 

𝒈(𝒙) et 𝑮(𝒖) sont deux descriptions équivalentes (temporelle ou 
fréquentielle) du même signal. On écrit : 𝒈(𝒙) ↔ 𝑮(𝒖)  
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 𝔉 𝑔 𝑥 = 𝐺 𝑢   𝔉−1 𝐺 𝑢 = 𝑔 𝑥  



Propriétés de la Transformée de Fourier 

• Linéarité: 

 

 

• Changement d’échelle: 

 

 

• Translation: 

 

 

• Dérivées: 
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𝔉 𝑎𝑓 𝑥 + 𝑏𝑔 𝑥 = 𝑎𝐹 𝑢 + 𝑏𝐺 𝑢  
𝑎, 𝑏 ∈ ℝ 

𝔉−1 𝑎𝐹 𝑢 + 𝑏𝐺 𝑢 = 𝑎𝑓 𝑥 + 𝑏𝑔 𝑥  

𝔉 𝑓 𝑎𝑥 =
1

𝑎
𝐹

𝑢

𝑎
 𝑎 ∈ ℝ∗ 

𝔉 𝑔 𝑥 − 𝑎 = 𝑒−𝑖2𝜋𝑢𝑎𝐺 𝑢  
𝑎 ∈ ℝ 

𝔉−1 𝐺 𝑢 − 𝑎 = 𝑒𝑖2𝜋𝑥𝑎𝑏𝑔 𝑥  

𝔉
𝜕𝑛𝑔 𝑥

𝜕𝑥𝑛 = (𝑖2𝜋𝑢)𝑛𝐺 𝑢  

𝑎 ∈ ℝ 

𝔉−1
𝜕𝑛𝐺 𝑢

𝜕𝑢𝑛 = (−𝑖2𝜋𝑥)𝑛𝑔 𝑥  



Propriétés de la Transformée de Fourier 

• Si g(x) est une fonction paire, alors G(u) est réelle (i.e., Im[G(u)] = 0 ) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Si 𝒈(𝒙) est impaire, alors 𝑮(𝒖) est imaginaire (i.e., 𝑹𝒆[𝑮(𝒖)]  =  𝟎 ) 

Si 𝒈(𝒙) est paire, alors 𝔉[𝒈(𝒙)] =  𝔉−𝟏[𝒈(𝒖)] 
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𝐺 𝑢 =  𝑔(𝑥)𝑒−𝑖2𝜋𝑢𝑥𝑑𝑥

+∞

−∞

 

=  𝑔(𝑥) cos 2𝜋𝑢𝑥 + 𝑖 𝑠𝑖𝑛(2𝜋𝑢𝑥)  𝑑𝑥

+∞

−∞

 

 𝑔(𝑥) cos 2𝜋𝑢𝑥 𝑑𝑥

+∞

−∞

+ 𝑖  𝑔(𝑥)𝑠𝑖𝑛(2𝜋𝑢𝑥)𝑑𝑥

+∞

−∞

 = 

 𝑔(𝑥) cos 2𝜋𝑢𝑥 𝑑𝑥

+∞

−∞

 

 

= 



Propriétés de la Transformée de Fourier 

• Fonction Dirac: 

 

 

 

 

 

• Fonction porte: 
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𝔉 𝛿(𝑥) = 1 

𝔉−1 𝛿(𝑢) = 1 

𝔉 Π(𝑥) =
sin (𝑢)

𝑢
= 𝑠𝑖𝑛𝑐(𝑢) 

𝔉−1 Π(𝑢) =
sin (𝑥)

𝑥
= 𝑠𝑖𝑛𝑐(𝑥) 



Propriétés de la Transformée de Fourier 

• Fonction Gaussienne: 
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𝔉
1

𝜎 2𝜋
𝑒
−

𝑥2

2𝜎2 = 𝑒−2𝜋2𝑢2𝜎2
 𝔉−1 𝑒−2𝜋2𝑢2𝜎2

=
1

𝜎 2𝜋
𝑒
−

𝑥2

2𝜎2 



Convolution spatiale 

• Concept fondamental en traitement 
d’images, à la base de nombreux filtres. 
Soit deux signaux 1D g(x) et h(x) : 
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𝒈 ∗ 𝒉 𝒙 =  𝒈 𝝉 𝒉 𝒙 − 𝝉 𝒅𝝉

+∞

−∞

 



Convolution et transformée de Fourier 

• On peut facilement démontrer que: 

 
𝕱 𝒈 ∗ 𝒉 𝒙 = 𝑮 𝒖 × 𝑯 𝒖  

 

où 𝕱 𝒈 𝒙 = 𝑮 𝒖  et 𝕱 𝒉 𝒙 = 𝑯 𝒖  

 

• De même: 
𝕱−𝟏 𝑮 ∗ 𝑯 𝒖 = 𝒈 𝒙 × 𝒉 𝒙  
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Autres propriétés 

• Commutativité: 
(𝑔 ∗  𝑕)(𝑥)  =  (𝑕 ∗  𝑔)(𝑥) 

• Associativité: 
(𝑓 ∗ (𝑔 ∗  𝑕))(𝑥)  =  (  𝑓 ∗ 𝑔 ∗  𝑕 )(𝑥) 

• Distributivité: 
( 𝑓 ∗ (𝑔 + 𝑕))(𝑥)  =  (( 𝑓 ∗ 𝑔)  + (𝑓 ∗ 𝑕) )(𝑥) 

• Multiplication par un scalaire: 
𝑎(𝑔 ∗ 𝑕)(𝑥)  =  (𝑎𝑔 ∗ 𝑕)(𝑥)  =  (𝑔 ∗ 𝑎𝑕) )(𝑥)           𝑎 ∈  𝑅 
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Transformée de Fourier 2D 

• Cas 1D: 

 

 

• Cas 2D: 

 

 

 

où 𝑥, 𝑦 sont des coordonnées spatiales et 𝑢, 𝑣 des coordonnées spectrales 

 
𝐺(𝑢)  =  𝑅𝑒[𝐺(𝑢, 𝑣)] +  𝑖 𝐼𝑚[𝐺(𝑢, 𝑣)] 

 spectre d'amplitude: 𝐺 𝑢, 𝑣 = 𝑅𝑒2 𝐺 𝑢, 𝑣 + 𝐼𝑚2 𝐺 𝑢, 𝑣  

 spectre de phase: 𝜃 𝑢, 𝑣 = 𝑎𝑟𝑐𝑡𝑔
𝐼𝑚 𝐺 𝑢,𝑣

𝑅𝑒 𝐺 𝑢,𝑣
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𝔉 𝑔 𝑥 = 𝐺 𝑢 =  𝑔(𝑥)𝑒−𝑖2𝜋𝑢𝑥𝑑𝑥
+∞

−∞

 

𝔉−1 𝐺 𝑢 = 𝑔 𝑥 =  𝐺(𝑢)𝑒𝑖2𝜋𝑢𝑥𝑑𝑢
+∞

−∞

 

𝔉 𝑔 𝑥, 𝑦 = 𝐺 𝑢, 𝑣 =   𝑔(𝑥, 𝑦)𝑒−𝑖2𝜋(𝑢𝑥+𝑣𝑦)𝑑𝑥
+∞

−∞

𝑑𝑦
+∞

−∞

 

𝔉−1 𝐺 𝑢, 𝑣 = 𝑔 𝑥, 𝑦 =   𝐺(𝑢, 𝑣)𝑒𝑖2𝜋(𝑢𝑥+𝑣𝑦)𝑑𝑢
+∞

−∞

𝑑𝑣
+∞

−∞

 



Transformée de Fourier 2D 
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Exemple: 



Transformée de Fourier discrète 2D 

• Cas continu: 

 

 

 

 

• Cas discret: 

 

 

 

 

 

 

où 𝑔(𝑥, 𝑦) est une image numérique de taille N × M. 
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𝔉 𝑔 𝑥, 𝑦 = 𝐺 𝑢, 𝑣 =   𝑔(𝑥, 𝑦)𝑒−𝑖2𝜋(𝑢𝑥+𝑣𝑦)𝑑𝑥
+∞

−∞

𝑑𝑦
+∞

−∞

 

𝔉−1 𝐺 𝑢, 𝑣 = 𝑔 𝑥, 𝑦 =   𝐺(𝑢, 𝑣)𝑒𝑖2𝜋(𝑢𝑥+𝑣𝑦)𝑑𝑢
+∞

−∞

𝑑𝑣
+∞

−∞

 

DFT: 𝐺 𝑢, 𝑣 =   𝑔(𝑥, 𝑦)𝑒−𝑖2𝜋 𝑢𝑥 𝑁 +𝑣𝑦 𝑀 
𝑀−1

𝑦=0

𝑁−1

𝑥=0
 

𝑢 = 0,1,2, … ,𝑁 − 1 

𝑣 = 0,1,2, … ,𝑀 − 1 

IDFT: 
𝑔 𝑥, 𝑦 =

1

𝑁𝑀
  𝐺(𝑢, 𝑣)𝑒𝑖2𝜋 𝑢𝑥 𝑁 +𝑣𝑦 𝑀 

𝑀−1

𝑣=0

𝑁−1

𝑢=0
 

 

𝑥 = 0,1,2, … , 𝑁 − 1 

𝑦 = 0,1,2, … ,𝑀 − 1 



Transformée de Fourier discrète 2D 

• Exemple: 

 

 

 

 

 

 

 

Remarques: 

• Puisque les hautes fréquences sont beaucoup plus faibles que les basses 
fréquences, on utilise fréquemment un recalage logarithmique: 

• On positionne l’origine au centre de l’image à l’aide d’un recalage cyclique. 

• Les propriétés de la TF 2D sont les mêmes que pour la TF 1D. 
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𝑔(𝑥, 𝑦) 𝐺(𝑢, 𝑣) 255log (1 + 𝐺 𝑢, 𝑣 ) 



Transformée de Fourier discrète 2D 

Un pixel isolé peut être vu 
comme un delta de Dirac en x et 
en y. 

 

 

Un carré peut être vu comme une 
fonction porte en x et en y. 

 

 

Un trait vertical d’un pixel d’épais 
peut être vu comme un delta de 
Dirac en x et comme un signal 
continu en y. 
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𝑔(𝑥, 𝑦) 𝐺(𝑢, 𝑣)  



Transformée de Fourier discrète 2D 

Application de la propriété du 
changement d’échelle vue 
précédemment. 
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Transformée de Fourier discrète 2D 

 

Application de la propriété du 
changement d’échelle vue 
précédemment. 

 

 

 

 

 

Rotation dans le domaine spatial 
= rotation dans le domaine 
spectral. 
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Transformée de Fourier discrète 2D 

31 



Convolution 2D 

• Cas continu: 

 

 

 

 

• Cas discret: 

 

 

 

 

 

• Rappel théorème de la convolution: 
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𝑔 ∗ 𝑕 𝑥 =  𝑔 𝜏 𝑕 𝑥 − 𝜏 𝑑𝜏

+∞

−∞

 

𝑔 ∗ 𝑕 𝑥, 𝑦 =   𝑔 𝜏, ℓ 𝑕 𝑥 − 𝜏, 𝑦 − ℓ 𝑑𝜏

+∞

−∞

𝑑ℓ

+∞

−∞

 

𝑔 ∗ 𝑕 𝑥 =  𝑔 𝜏 𝑕 𝑥 − 𝜏
𝜏=+∞

𝜏=−∞
 

𝑔 ∗ 𝑕 𝑥, 𝑦 =   𝑔 𝜏, ℓ 𝑕 𝑥 − 𝜏, 𝑦 − ℓ
ℓ=+∞

ℓ=−∞

𝜏=+∞

𝜏=−∞
 

𝔉 𝑔 ∗ 𝑕 𝑥 = 𝐺 𝑢 × 𝐻 𝑢  𝔉−1 𝐺 ∗ 𝐻 𝑢 = 𝑔 𝑥 × 𝑕 𝑥  

𝔉 𝑔 ∗ 𝑕 𝑥, 𝑦 = 𝐺 𝑢, 𝑣 × 𝐻 𝑢, 𝑣  𝔉−1 𝐺 ∗ 𝐻 𝑢, 𝑣 = 𝑔 𝑥, 𝑦 × 𝑕 𝑥, 𝑦  



2- MODÈLES DE DÉGRADATION D’IMAGES 
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Modèle de dégradation 
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Dans le reste de ce cours, on s’intéresse seulement aux dégradations de type bruits. 

𝑔 𝑥, 𝑦 = (𝑕 ∗ 𝑓) 𝑥, 𝑦 + 𝜂(𝑥, 𝑦) Domaine spatial 

𝐺 𝑢, 𝑣 = 𝐻 𝑢, 𝑣 ∗ 𝐹 𝑢, 𝑣 + 𝑁(𝑢, 𝑣)  Domaine fréquentiel 

TF 



Modèle de dégradation 
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Modèles de bruit 
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Modèles de bruit 
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Modèles de bruit 
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Modèles de bruit 
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Modèles de bruit 
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Modèles de bruit 
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Estimation des paramètres du bruit 

• Les paramètres du bruit peuvent être estimé par les spécifications du 
capteur (sensor), ou bien directement sur une image. 

• Sur une image, il suffit de voir le profil d’une zone complètement 
homogène pour estimer la forme (distribution) du bruit. 

 

• Exemple: 
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3- RESTAURATION D’IMAGES BRUITÉES 
(FILTRES SPATIAUX) 
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Filtres basés sur la moyenne 
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Filtres basés sur la moyenne 
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Filtres basés sur la moyenne 
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Filtres basés sur la moyenne 

47 



Filtres basés sur la moyenne 
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Filtres basés sur les statistiques d’ordre 
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Filtres basés sur les statistiques d’ordre 
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Filtres basés sur les statistiques d’ordre 
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Filtres adaptatifs 
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Filtres adaptatifs 
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Filtres adaptatifs 
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Filtres basés sur les statistiques d’ordre 
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4- RESTAURATION D’IMAGES BRUITÉES 
(FILTRES FRÉQUENTIELS) 
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Filtre par élimination de bande de fréquence 
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Filtre par élimination de bande de fréquence 
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Filtre par élimination de bande de fréquence 
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Filtre par élimination de bande de fréquence 
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5- RECONSTRUCTION D’IMAGES À PARTIR DE 
PROJECTIONS 
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Introduction 
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Principe de la CT 
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Principe de la CT 
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Transformée de Radon 
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Transformée de Radon 
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Fonction impulsion 

• dans l'équation précédente δ représente la fonction impulsion. Cela 
indique que l’intégrale est calculée seulement sur les points de la ligne 
(ρj, θk). 

• La fonction impulsion d’une variable 𝑡 est définie comme suit: 

𝜹 𝒕 =   
𝟏 𝒔𝒊 𝒕 = 𝟎
𝟎    𝒔𝒊𝒏𝒐𝒏
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Transformée de Radon 
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Transformée de Radon 
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Transformée de Radon 
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Reconstruction à partir de projections 
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Reconstruction à partir de projections 
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Reconstruction à partir de projections 
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Reconstruction à partir de projections 
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Chapitre suivant 

Chapitre 05 

Modèles de couleur de l’image 
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