3.4. Snimanie obrazu — Bayerovo pole

CCD A CMOS fotocitlivé €ipy - snimacie senzory

CCD technoldgia (z angl. Charged Coupled Device)

CMOS technoldgia (z angl. Complementary Metal Oxide Semiconductor)
Cipy obsahuiju pole s elementmi citlivymi na svetlo.

Jeden takyto element sa nazyva pixel

Pole senzorov - miliony drobnych pixelov (picture element) vytvara vysledny obraz.

Digitalny fotoaparat ma pole senzorov - miliony drobnych pixelov (picture element),

kde vytvara vysledny obraz (http://www.cambridgeincolour.com/tutorials/camera-

sensors.htm).

Ked stlaCite spust a zaCne expozicia, odkryje sa "fotopléska" kazdého pixelu a zbieraju
a ukladaju sa v nej fotony. Ked' expozicia skonci, fotopldSky sa uzavru a snazia sa
odhadnut (spocitat), kolko fotonov zachytili. Relativny pocet fotonov v kazdej Strbine
(pixeli) sa potom triedi podla urovni intenzity. Presnost rozliSenia jednotlivych urovni
je podmienena "bitovou hibkou® (0 - 255 pre 8-bitovy obraz).

Fotodiody pouzivané v CCD cipoch (ale aj v CMOS c€ipoch) nie su rovnako citlivé na
vSetky frekvencie svetla. BeZny rozsah tvoria vinové dizky od 400 do 1000 nm.
Délezité je, ze fotodidody su menej citlivé na ultrafialovu oblast spektra (napriklad
modra farba) a viac citlivé na infratervenu €ast' (napriklad na teplo). Tento jav sa
kompenzuje zosilnenim pri merani modrej oblasti spektra, ¢im dochadza ku vzniku

vacsSieho absolutneho Sumu pre modré svetlo.
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Obr. 3.17 Snimacie senzory: (a) pole fotocitlivych senzorov, (b) vznik Sedouroviiového

obrazu podfa urovni intenzity — poctu foténov v jednotlivych Strbinach mriezky, [Digil7].
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Jednotlivé Strbiny na Obr. 3.17 nie su schopné rozlisit farby, t.j. ilustracia popisuje len
vznik Sedouroviiového obrazu. Aby sme ziskali farebny obraz, potrebujeme filtre -
prikryjeme jednotlivé Strbiny tak, aby prepustali len svetlo urcitej farby. Sucasné
digitalne fotoaparaty vedia zachytavat’ do kazdej Strbiny len jednu z troch zakladnych
farieb (RGB). To znamenda, Ze asi 2/3 svetla pri expozicii zostavaju nevyuZité.
Vysledkom je, ze vo fotoaparate treba dopocitat’ (aproximovat) zvysné 2 zakladné
farby, aby sme ziskali 3 farby pre kazdy pixel.

Najbeznejsi typ farebného filtra sa nazyva Bayerovo pole "Bayer array”

Bayerovo pole (Obr. 3.18) pozostava zo striedajucich sa riadkov. Striedaju sa tu

filtre : Cerveny-zeleny a zeleny-modry.

Pole farebnych filtrov

Obr. 3.18 Snimacie senzory: (a) pole farebnych filtrov, (b) senzor zelenej farby, [Digil7].

Farebny filter

VSimnime si, Ze zelenych senzorov je 2-krat viac. Pritom vychadzame zo skuto¢nosti,
ze ludské oko je citlivejSie na zelenu farbu, nez na ¢ervenu a modru. Nadbyto&nost
(redundancia) zelenych pixelov produkuje obraz, ktory sa javi menej zaSumeny

a obsahuje jemnejsSie detaily, nez by sme dosiahli rovhomernym rozloZzenim senzorov

vSetkych troch farieb.

Vysledna farba kazdého pixelu sa potom vypocitava z okolitych hodnét senzorov na
priklad ich priemerovanim.

Napriklad vezmeme pole 2x2 pixely:1 €erveny, 1 modry a 2 zelené, (Obr. 3.19).



Obr. 3.19 Vypocet realnych farieb z okolitych farebnych senzorov, [Digil7].

Pokial aplikujeme uvedeny postup postupne na prekryvajuce sa okolia pixelov,

mobdZeme vypocitat vacsi poCet bodov a dosiahnut vacésie rozliSenie obrazu (Obr.

Obr. 3.20 Vypocet realnych farieb v prekryvajucich sa oknach z okolitych farebnych

senzorov, [Digil7].



|.:-'-
#s

Obr. 3.21 Vypocet realnych farieb (a) realne farby vypocitane z rastra farebnych filtrov (b)

nasnimané hodnoty v rastri — je zrejmy dvojnasobny pocet zelenych filtrov, [Digil7].



