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1. Оценить влияние системы регистрации на корреляцию 

шумов полученного изображения; 

 

2. Разработать алгоритм фильтрации для ситуации, когда 

помеха обусловлена в основном шумами системы; 

 

3. Для различных входных данных исследовать качество 

разработанного алгоритма по сравнению с оптимальным 

алгоритмом обнаружения на основе фильтра, 

согласованного с формой объекта и фоновой текстурой. 

 

Постановка задачи 
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Общая схема алгоритма фильтрации 
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1.Расчёт ковариационной матрицы 

Исходная текстура Ковариационная матрица 

𝑲𝒏 = 𝔼 𝒏 𝒏𝑻  
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2. Расчет согласованного фильтра 

Ковариационная матрица 

𝒎 = 𝑲𝒏
−𝟏𝒐 

Объект Фильтр 



3. Согласованная фильтрация синтезированным фильтром  
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Исходные данные 

Для исследования рассмотренных алгоритмов фильтрации были использованы 
изображения Земли, полученные со спутника Электро-Л №1 
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Сравнение алгоритмов 

Текстура 𝑨𝟎 𝝈𝟎 𝑨𝟎
𝝈𝟎
  

Тип 

фильтра 
𝑨𝟏 𝝈𝟏 𝑨𝟏

𝝈𝟏
  𝛾 

t1.tif 6.561 1.312 5.0 

1 9.51483 1.66611 5.71079 1,14 

2 3.28271 0.69592 4.71702 0,94 

3 6.69626 1.183 5.66039 1,13 

t2.tif 12.148 2.4296 5.0 

1 715.924 73.0568 9.79954 1,96 

2 6.07747 2.13822 2.8423 0,57 

3 12.3972 2.36447 5.2431 1,05 

t3.tif 78.208 15.641 5.0 

1 667.457 15.7669 42.3329 8,47 

2 39.1262 15.4691 2.52931 0,51 

3 79.8119 15.6586 5.09701 1,02 

Фильтр 1 – 𝐾 = 𝐾𝑒𝑠𝑡;  фильтр 2 –  𝐾 = 𝐸 ;  фильтр 3 – 𝐾 = 𝐾𝑠𝑦𝑠. 

Таблица. Сравнение алгоритмов фильтрации 
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График зависимости 𝛾 от отношения СКО текстуры и шума датчиков 

Результаты фильтрации при различном отношении СКО текстуры и шума 
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Заключение 

 

В результате проведенных экспериментов выявлена необходимость 

учета корреляции случайных шумов, возникающих в процессе 

кругового микросканирования в задаче обнаружении объектов.  

 

 

Показано, что алгоритм подавления фона, основанный на 

использовании предварительно оцененной матрицы ковариации, 

характерной для заданной системы регистрации данных, позволяет 

эффективно проводить фильтрацию в ситуации, когда основной 

помехой является шум датчиков регистрации изображения. 
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СПАСИБО ЗА ВНИМАНИЕ! 


