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2.3.14 可以有纯虚部的 DFT 吗？ 
2.3.15 一幅图像可以有纯实部或纯虚部值的 DFT 吗？ 
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*B2.12：推导 1-D 逆奇离散正弦变换 
2.7.2 2-D 时的逆奇正弦变换是怎样的？ 
2.7.3 用奇正弦变换扩展一幅图像时的基图像是怎样的？ 
2.7.4 本章要点 

第 3 章　图像的统计描述 
3.0.1 本章概况 
3.0.2 为什么需要对图像的统计描述？ 

3.1 　随机场 
3.1.1 什么是一个随机场？ 
3.1.2 什么是一个随机变量？ 
3.1.3 什么是一个随机试验？ 
3.1.4 如何用计算机做一个随机试验？ 
3.1.5 如何描述随机变量？ 
3.1.6 一个事件的概率是多少？ 
3.1.7 什么是一个随机变量的分布函数？ 
3.1.8 什么是一个随机变量取一个特殊值的概率？ 
3.1.9 什么是一个随机变量的概率密度函数？ 
3.1.10 如何描述许多随机变量？ 
3.1.11 n 个随机变量互相之间有什么联系？ 
3.1.12 如何定义一个随机场？ 
3.1.13 如何能将在同一个随机场中的两个随机变量联系在一起？ 
3.1.14 如何能将在两个不同随机场中的两个随机变量联系在一起？ 
3.1.15 如果仅有系综图像中的一幅图像，可以计算期望值吗？ 
3.1.16 何时一个随机场相对于均值均匀？ 
3.1.17 何时一个随机场相对于自相关函数均匀？ 
3.1.18 如何计算一个随机场的空间统计？ 
3.1.19 实际中如何计算一幅图像随机场的空间自相关函数？ 
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3.1.20 什么时候一个随机场相对于均值遍历？ 
3.1.21 什么时候一个随机场相对于自相关函数遍历？ 
3.1.22 什么是遍历性的含义？ 
*B3.1： 遍历性，模糊逻辑和概率理论 
3.1.23 如何可以构建一个基元图像的基，从而用最优的方式描述完整的图像集合？ 

3.2 　卡洛变换 
3.2.1 什么是卡洛变换？ 
3.2.2 为什么一个图像集合的自协方差矩阵对角化定义了描述集合中图像所需的基？ 
3.2.3 如何变换一幅图像以使其自协方差矩阵成为对角的？ 
3.2.4 如果系综相对于自相关是平稳的，一组图像的系综自相关矩阵的形式是怎么样

的？ 
3.2.5 如何根据一幅图像的矢量表达，从 1-D 自相关函数得到其 2-D 自相关矩阵？ 
3.2.6 如何能变换图像使其自相关矩阵成为对角的？ 
3.2.7 实际中如何计算一幅图像的卡洛变换？ 
3.2.8 如何计算系综图像的卡洛（K-L）变换? 
3.2.9 遍历性假设切合实际吗？ 
*B3.2： 当一幅图像被表示成一个矢量时，如何计算该图像的空间自相关矩阵？ 
3.2.10 期望变换后图像的均值真正为 0 吗？ 
3.2.11 可以用卡洛变换来近似一幅图像吗？ 
3.2.12 当将卡洛变换截断而近似一幅图像的误差是怎么样的？ 
3.2.13 用卡洛变换展开一幅图像的基图像是什么样的？ 
*B3.3： 使用卡洛变换近似一幅图像的误差是多少？ 

3.3 　独立分量分析 
3.3.1 什么是独立分量分析（ICA）? 
3.3.2 什么是鸡尾酒会问题？ 
3.3.3 如何解鸡尾酒会问题？ 
3.3.4 中心极限定理说些什么？ 
3.3.5 当讨论鸡尾酒会问题时说“x1(t)的采样比 s1(t)或 s2(t)的采样更趋向于高斯分布”

是什么含义？是谈论 x1(t)的时间采样还是谈论在给定时间 x1(t)的所有可能版本？ 
3.3.6 如何测量非高斯性？ 
3.3.7 如何计算一个随机变量的矩？ 
3.3.8 峰度是如何定义的？ 
3.3.9 负熵是如何定义的？ 
3.3.10 熵是如何定义的？ 
*B3.4： 在所有方差相同的概率密度函数中，高斯函数具有最大的熵 
3.3.11 如何计算负熵？ 
*B3.5： 用矩对负熵的近似推导 
*B3.6： 用非二次函数近似负熵 
*B3.7： 选择非二次函数以近似负熵 
3.3.12 如何使用中心极限定理来解鸡尾酒会问题？ 
3.3.13 ICA 如何用于图像处理？ 
3.3.14 如何搜索独立分量？ 
3.3.15 如何白化数据？ 
3.3.16 如何从白化数据中选取独立分量？ 
*B3.8： 拉格朗日乘数法如何工作？ 
*B3.9： 如何选择一个能最大化负熵的方向？ 
3.3.17 实际中如何在图像处理中进行 ICA? 
3.3.18 如何将 ICA 用于信号处理？ 
3.3.19 什么是独立分量分析的主要特点？ 
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3.3.20 将 ICA 应用于图像处理和信号处理有什么不同？ 
3.3.21 本章要点 

第 4 章　图像增强 
4.0.1 什么是图像增强？ 
4.0.2 如何能增强一幅图像？ 
4.0.3 什么是线性滤波器？ 

4.1 　线性滤波器理论基础 
4.1.1 如何定义一个 2-D 滤波器？ 
4.1.2 频率响应函数和滤波器的单位采样响应是如何联系的？ 
4.1.3 为什么关心在实域中的滤波器函数？ 
4.1.4 h(k, l)需要满足什么条件才能用作卷积滤波器？ 
*B4.1： 2-D 理想低通滤波器的单位采样响应是什么样的？ 
4.1.5 1-D 和 2-D 理想低通滤波器之间有什么联系？ 
4.1.6 如何可在实域中实现无穷延伸的滤波器？ 
*B4.2： z-变换 
4.1.7 可以为了方便而在实域中直接定义一个滤波器吗？ 
4.1.8 可以在实域中定义一个滤波器，但在频域中没有旁瓣吗？ 

4.2 　消减高频噪声 
4.2.1 一幅图像中会有什么种类的噪声？ 
4.2.2 什么是脉冲噪声？ 
4.2.3 什么是高斯噪声？ 
4.2.4 什么是加性噪声？ 
4.2.5 什么是乘性噪声？ 
4.2.6 什么是齐次噪声？ 
4.2.7 什么是零均值噪声？ 
4.2.8 什么是有偏噪声？ 
4.2.9 什么是独立噪声？ 
4.2.10 什么是不相关噪声？ 
4.2.11 什么是白噪声？ 
4.2.12 零均值不相关噪声与白噪声间有什么联系？ 
4.2.13 什么是 iid 噪声？ 
4.2.14 可能有不是独立同分布的白噪声吗？ 
*B4.3： 一个随机变量的函数的概率密度函数 
4.2.15 为什么噪声常与高频有关？ 
4.2.16 如何对待乘性噪声？ 
*B4.4： 德尔塔函数的傅里叶变换 
*B4.5： 维纳-辛钦定理 
4.2.17 对高斯噪声的假设在图像中合理吗？ 
4.2.18 如何消除散粒噪声？ 
4.2.19 什么是排序滤波器？ 
4.2.20 什么是中值滤波器？ 
4.2.21 什么是最频值滤波？ 
4.2.22 如何减小高斯噪声？ 
4.2.23 可以像加权平均滤波器那样对中值滤波器和最频值滤波器加权吗？ 
4.2.24 可以使用第 2 章中的线性方法来对图像滤波吗？ 
4.2.25 如何处理图像中的混合噪声？ 
4.2.26 能在平滑图像时避免模糊它吗？ 
4.2.27 什么是边缘自适应平滑？ 
*B4.6： 有效计算局部方差 



 vi

4.2.28 均移算法是如何工作的？ 
4.2.29 什么是非各向同性扩散？ 
*B4.7：尺度空间和热力方程 
*B4.8：梯度，散度和拉普拉斯 
*B4.9：对一个积分相对于一个参数求导 
*B4.10：从热力学方程到非各向同性扩散算法 
4.2.30 实际中如何实现非各向同性扩散？ 

4.3 　消减低频干扰 
4.3.1 什么时候会产生低频干扰？ 
4.3.2 变化的照明在高频也有体现吗？ 
4.3.3 还有哪些其他情况需要减少低频？ 
4.3.4 理想高通滤波器是什么样的？ 
4.3.5 如何用非线性滤波器来增强图像中的小细节？ 
4.3.6 什么是非锐化掩膜？ 
4.3.7 如何局部地使用非锐化掩膜算法？ 
4.3.8 局部自适应非锐化掩膜是如何工作的？ 
4.3.9 视网膜皮层理论算法是如何工作的？ 
*B4.11： 用视网膜皮层理论算法对哪些灰度值拉伸的最多？ 
4.3.10 如何增强受到变化照明影响的图像？ 
4.3.11 什么是同态滤波？ 
4.3.12 什么是光度立体视觉？ 
4.3.13 平场校正是什么意思？ 
4.3.14 平场校正是如何进行的？ 

4.4 　直方图操作 
4.4.1 什么是一幅图像的直方图？ 
4.4.2 什么时候需要改变图像的直方图？ 
4.4.3 如何改变一幅图像的直方图？ 
4.4.4 什么是直方图操作？ 
4.4.5 什么会影响一幅图像的语义信息内容？ 
4.4.6 如何能执行直方图操作并同时保留图像的信息内容？ 
4.4.7 什么是直方图均衡化？ 
4.4.8 为什么直方图均衡化程序一般并不产生具有平坦直方图的图像？ 
4.4.9 实际中如何进行直方图均衡化？ 
4.4.10 可能得到具有完全平坦直方图的图像吗？ 
4.4.11 如果不希望图像具有平坦的直方图应如何做？ 
4.4.12 实际中如何进行直方图双曲化？ 
4.4.13 如何结合随机加法进行直方图双曲化？ 
4.4.14 为什么在直方图均衡化外还需要其他处理？ 
4.4.15 如果图像具有不均匀的对比度怎么办？ 
4.4.16 可以在增加纯粹亮度过渡区的对比度时避免损坏平坦结构吗？ 
4.4.17 如何能通过仅拉伸纯粹亮度过渡区的灰度值来增强一幅图像？ 
4.4.18 实际中如何执行成对的图像增强？ 

4.5 　通用去模糊算法 
4.5.1 最频值滤波如何帮助去图像模糊？ 
4.5.2 可以在最频值滤波器中使用边缘自适应窗吗？ 
4.5.3 如何可使用均移作为通用的去模糊算法？ 
4.5.4 什么是滑降对比度增强？ 
4.5.5 实际中如何进行滑降对比度增强？ 
4.5.6 本章要点 
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第 5 章　图像恢复 
5.0.1 什么是图像恢复？ 
5.0.2 为什么图像需要恢复？ 
5.0.3 什么是图像配准？ 
5.0.4 图像恢复是如何进行的？ 
5.0.5 图像增强和图像恢复的区别是什么？ 

5.1 　齐次线性图像恢复：逆滤波 
5.1.1 如何对齐次线性图像退化建模？ 
5.1.2 图像恢复问题可如何解决？ 

5.1.3 如何可以获得退化过程的频率响应函数 Ĥ (u, v)的信息？ 
5.1.4 如果已知退化过程的频率响应函数，解决图像恢复的问题是否很容易？ 
5.1.5 在频率响应函数为零处，频率会发生什么情况？ 
5.1.6 频率响应函数和图像的零点总相同吗？ 
5.1.7 如何避免噪声的放大？ 
5.1.8 实际中如何使用逆滤波？ 
5.1.9 可以定义一个自动考虑模糊图像中噪声的滤波器吗？ 

5.2 　齐次线性图像恢复：维纳滤波 
5.2.1 如何能将图像恢复问题描述成一个最小均方误差估计问题？ 
5.2.2 图像恢复问题有线性最小均方解吗？ 
5.2.3 什么是图像恢复问题的线性最小均方误差解？ 
*B5.1： 最小均方误差解 
*B5.2： 从图像相关函数的傅里叶变换到它们的频谱密度 
*B5.3： 维纳滤波器的推导 
5.2.4 维纳滤波和逆滤波之间有什么联系？ 
5.2.5 如何确定噪声场的频谱密度？ 
5.2.6 如果不知道未知图像的统计特性，还有可能使用维纳滤波器吗？ 
5.2.7 实际中如何使用维纳滤波？ 

5.3 　齐次线性图像恢复：约束矩阵求逆 
5.3.1 如果假设退化过程是线性的，为什么要使用卷积定理而不通过解线性方程组来反

演其效果？ 
5.3.2 式(5.146)看起来非常直观，为什么还需要考虑其他方法？ 
5.3.3 有可以对矩阵 H 求逆的方法吗？ 
5.3.4 什么时候矩阵块轮换？ 
5.3.5 什么时候矩阵轮换？ 
5.3.6 为什么块轮换矩阵可以方便地求逆？ 
5.3.7 什么是一个轮换矩阵的本征值和本征矢量？ 
5.3.8 有关一个矩阵本征值和本征矢量的知识如何帮助对矩阵的求逆？ 
5.3.9 如何确定描述线性退化过程的矩阵 H 是块轮换的？ 
5.3.10 如何对角化一个块轮换矩阵？ 
*B5.4： 式(5.189)的证明 
*B5.5： 矩阵 H 的转置是怎么样的？ 
5.3.11 如何克服矩阵求逆对噪声的极度敏感性？ 
5.3.12 如何将约束结合进矩阵的求逆？ 
*B5.6： 约束矩阵求逆滤波器的推导 
5.3.13 维纳滤波器和约束矩阵求逆滤波器有什么联系？ 
5.3.14 实际中如何使用约束矩阵求逆？ 

5.4 　非齐次线性图像恢复：旋转变换 
5.4.1 如何对线性但非齐次的图像退化建模？ 
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5.4.2 当退化矩阵不是轮换矩阵时如何使用约束矩阵求逆？ 
5.4.3 如果矩阵 H 非常大不能求逆怎么办？ 
*B5.7：用于对大线性方程组求逆的雅克比法 
*B5.8：用于对大线性方程组求逆的高斯-赛德尔法 
5.4.4 在例 5.41、例 5.43、例 5.44 和例 5.45 中构建的矩阵 H 满足使用高斯-赛德尔法或

雅克比法的条件吗？ 
5.4.5 如果矩阵 H 不满足高斯-赛德尔法所需的条件会怎么样？ 
5.4.6 实际中如何使用梯度下降算法？ 
5.4.7 如果不知道矩阵 H 怎么办？ 

5.5 　非线性图像恢复：MAP 估计 
5.5.1 MAP 估计是什么意思？ 
5.5.2 如何将图像恢复问题公式化为一个 MAP 估计问题？ 
5.5.3 给定退化模型和退化图像如何选择最可能的恢复像素值的组合？ 
*B5.9： 概率：先验，后验，条件 
5.5.4 代价函数的最小值是唯一的吗？ 
5.5.5 如何从能最小化代价函数的所有可能解中选出一个来？ 
5.5.6 可以对一个组态 x 结合后验和先验概率吗？ 
*B5.10： 巴斯维尔定理 
5.5.7 一般如何模型化需要最小化以恢复图像的代价函数？ 
5.5.8 当模型化联合概率密度函数时，温度参数并不改变概率取最大值的组态，那为什

么要使用它？ 
5.5.9 温度参数是如何在解空间中允许聚焦或离焦的？ 
5.5.10 如何模型化组态的先验概率？ 
5.5.11 如果图像具有真正的不连续性会发生什么情况？ 
5.5.12 如何最小化代价函数？ 
5.5.13 如何从前一个解构建一个可能的新解？ 
5.5.14 如何知道何时停止迭代？ 
5.5.15 在模拟退火中如何减小温度？ 
5.5.16 实际中如何利用重要中心采样器进行模拟退火？ 
5.5.17 实际中如何利用吉伯斯采样器进行模拟退火？ 
*B5.11： 如何根据给定的概率密度函数取出一个随机数？ 
5.5.18 为什么模拟退火很慢？ 
5.5.19 如何能加快模拟退火？ 
5.5.20 如何能粗化组态空间？ 

5.6 　几何图像恢复 
5.6.1 如何会产生几何失真？ 
5.6.2 为什么镜头会导致失真？ 
5.6.3 如何恢复一幅几何失真的图像？ 
5.6.4 如何执行空间变换？ 
5.6.5 如何模型化镜头失真？ 
5.6.6 如何模型化非均匀失真？ 
5.6.7 如何确定空间变换模型的参数？ 
5.6.8 为什么需要灰度插值？ 
*B5.12： 检测线的哈夫变换 
5.6.9 本章要点 

第 6 章　图像分割和边缘检测 
6.0.1 本章概况 
6.0.2 图像分割和边缘检测的准确目的是什么？ 
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6.1 　图像分割 
6.1.1 如何将一幅图像分成均匀的区域？ 
6.1.2 “标记”一幅图像是什么含义？ 
6.1.3 如果直方图中的谷没有被很明确地定义应怎么办？ 
6.1.4 如何最小化误分像素的数量？ 
6.1.5 如何选择最小误差阈值？ 
6.1.6 什么是目标和背景像素正态分布时的最小误差阈值？ 
6.1.7 什么是最小误差阈值方程两个解的含义？ 
6.1.8 如何估计代表目标和背景的高斯概率密度函数的参数？ 
6.1.9 最小误差阈值化方法的缺点是什么？ 
6.1.10 有能不依赖于目标和背景像素分布模型的方法吗？ 
*B6.1： 大津方法的推导 
6.1.11 大津方法有什么缺点吗？ 
6.1.12 如何能对在照明变化的场合下获得的图像取阈值？ 
6.1.13 如果根据 ln f(x, y)的直方图来对图像取阈值，是根据成像表面的反射性质来阈值

化吗？ 
*B6.2： 两个随机变量和的概率密度函数 
6.1.14 如何解决照明变化情况下直接阈值化算法会失败的问题？ 
6.1.15 如果直方图只有一个峰应如何办？ 
6.1.16 灰度阈值化方法有什么缺点吗？ 
6.1.17 如何分割包含不均匀但感觉均匀区域的图像？ 
6.1.18 可以通过考虑像素的空间接近度来改进直方图化方法吗？ 
6.1.19 有考虑像素空间接近度的分割方法吗？ 
6.1.20 如何选择种子像素？ 
6.1.21 分裂和合并法如何工作？ 
6.1.22 什么是形态学图像重建？ 
6.1.23 如何用形态学图像重建确定水线算法所需的种子？ 
6.1.24 如何计算梯度幅度图？ 
6.1.25 在用 g 对 f 的形态学重建中，为生成模板 g 而从 f 中减去的数起什么作用？ 
6.1.26 结构元素的形状和尺寸在用 g 对 f 的形态学重建中起什么作用？ 
6.1.27 如何使用梯度幅度图像以帮助用水线算法分割图像？ 
6.1.28 在水线算法中使用梯度幅度图像有什么缺点吗？ 
6.1.29 可以用滤波来分割图像吗？ 
6.1.30 如何使用均移算法去分割图像？ 
6.1.31 什么是一个图？ 
6.1.32 能用一个图表示一幅图像吗？ 
6.1.33 如何借助一幅图像的图表达来分割它？ 
6.1.34 什么是归一化割算法？ 
*B6.3： 归一化割算法作为一个本征值问题 
*B6.4： 如何最小化瑞利商？ 
6.1.35 实际中如何使用归一化图割算法？ 
6.1.36 与考虑像素间的相似性相对，可以通过考虑区域间的不相似性来分割图像吗？ 
 

6.2 　边缘检测 
6.2.1 如何测量相邻像素间的不相似性？ 
6.2.2 什么是最小可选的窗？ 
6.2.3 当图像中有噪声时会怎么样？ 
*B6.5： 如何选择用于边缘检测的 3  3 模板的权重？ 
6.2.4 参数 K 的最优值是什么？ 
*B6.6： 索贝尔滤波器的推导 
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6.2.5 在通常情况下，如何确定一个像素是否为边缘像素呢？ 
6.2.6 实际中如何执行线性边缘检测？ 
6.2.7 索贝尔模板对所有图像都合用吗？ 
6.2.8 如果由于图像中有很显著的噪声而需要一个较大的模板，如何选择模板的权重？ 
6.2.9 可以使用对边缘的最优滤波器以一种最优方式检测图像中的直线吗？ 
6.2.10 什么是阶跃边缘和直线间的基本差别？ 
*B6.7： 将一个随机噪声与一个滤波器卷积 
*B6.8： 将一个有噪边缘信号与一个滤波器卷积后的信噪比计算 
*B6.9： 良好局部性测度的推导 
*B6.10：虚假极值计数的推导 
6.2.11 边缘检测能导致图像分割吗？ 
6.2.12 什么是滞后边缘连接？ 
6.2.13 滞后边缘连接能导致封闭的边缘轮廓吗？ 
6.2.14 什么是拉普拉斯-高斯边缘检测法？ 
6.2.15 有可能同时检测边缘和直线吗？ 

6.3 　相位一致性和单基因信号 
6.3.1 什么是相位一致性？ 
6.3.2 什么是 1-D 数字信号的相位一致性？ 
6.3.3 如何能借助相位一致性检测直线和边缘？ 
6.3.4 为什么相位一致性与信号的局部能量最大值重合？ 
6.3.5 如何测量相位一致性？ 
6.3.6 能否简单地平均谐波分量的相位来测量相位一致性？ 
6.3.7 实际中如何测量相位一致性？ 
6.3.8 如何测量信号的局部能量？ 
6.3.9 为什么需要与两个基信号卷积以得到局部信号在基信号上的投影？ 
*B6.11： 连续傅里叶变换的一些性质 
6.3.10 如果只需计算信号的局部能量，为什么不在实域的局部窗口中用帕赛瓦尔定理来计

算？ 
6.3.11 如何决定使用哪个滤波器计算局部能量？ 
6.3.12 实际中如何计算一个 1-D 信号的局部能量？ 
6.3.13 如何能判断局部能量的最大值对应一个对称或反对称的特征？ 
6.3.14 如何计算 2-D 时的相位一致性和局部能量？ 
6.3.15 什么是解析信号？ 
6.3.16 如何推广希尔伯特变换到 2-D? 
6.3.17 如何计算一幅图像的里斯变换？ 
6.3.18 如何使用单基因信号？ 
6.3.19 如何选择要使用的偶滤波器？ 
6.3.20 本章要点 

第 7 章　多光谱图像处理 
7.0.1 什么是多光谱图像？ 
7.0.2 多光谱图像有哪些特殊的问题？ 
7.0.3 本章概述 

7.1 　多光谱图像处理 
7.1.1 为什么会希望用其他带来替换多光谱图像的带？ 
7.1.2 一般如何从多光谱图像构建一幅灰度图像？ 
7.1.3 如何从一幅包含最大量图像信息的多光谱图像构建单个带？ 
7.1.4 什么是主分量分析？ 
*B7.1： 如何测量信息？ 
7.1.5 实际中如何进行主分量分析？ 
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7.1.6 使用一幅图像的主分量而不是原始带的优点是什么？ 
7.1.7 使用一幅图像的主分量而不是原始带的缺点是什么？ 
7.1.8 如果对其他分量不感兴趣，有可能仅计算出一幅多光谱图像的第 1 个主分量吗？ 
*B7.2： 用于估计一个矩阵的最大本征值的功率法 
7.1.9 什么是光谱恒常性问题？ 
7.1.10 什么影响一个像素的光谱标记？ 
7.1.11 什么是反射函数？ 
7.1.12 成像几何影响一个像素的光谱标记吗？ 
7.1.13 成像几何如何影响一个像素所接收的光能量？ 
7.1.14 如何对朗伯表面的成像过程建模？ 
7.1.15 如何能消除一个像素的光谱对成像几何的依赖性？ 
7.1.16 如何能消除一个像素的光谱对照明源光谱的依赖性？ 
7.1.17 如果有不止一个照明源会发生什么情况？ 
7.1.18 如何能消除一个像素的光谱标记对成像几何和照明光谱的依赖性？ 
7.1.19 如果成像表面不是由相同材料构成时怎么办？ 
7.1.20 什么是光谱分解问题？ 
7.1.21 如何解决线性光谱分解问题？ 
7.1.22 可以对纯材料使用光谱库吗？ 
7.1.23 当已知纯分量的光谱时如何解线性光谱分解问题？ 
7.1.24 有可能不计算矩阵 Q 的逆吗？ 
7.1.25 如果库光谱是在与混合光谱不同的波长进行的采样会发生什么问题？ 
7.1.26 如果不知道在混合物质中有哪些纯物质可能存在会发生什么问题？ 
7.1.27 如果不知道纯材料的光谱如何解线性光谱分解问题？ 

7.2 　彩色视觉的物理学和心理物理学 
7.2.1 什么是彩色？ 
7.2.2 从工程的观点看彩色有什么感兴趣的地方？ 
7.2.3 哪些因素影响从一个暗物体感知到的彩色？ 
7.2.4 什么导致日光的变化？ 
7.2.5 如何能模型化日光的变化？ 
*B7.3： 标准光源 
7.2.6 什么是天然材料的观测变化？ 
7.2.7 一旦光线到达传感器会发生什么情况？ 
7.2.8 一个传感器有可能对不同的材料产生相同的记录吗？ 
7.2.9 人类视觉系统是如何实现彩色恒常性的？ 
7.2.10 彩色视觉的三基色理论讲了什么？ 
7.2.11 用什么来定义一个彩色系统？ 
7.2.12 三刺激值是如何确定的？ 
7.2.13 所有的单色参考刺激都可以通过简单调节基色光的强度来匹配吗？ 
7.2.14 所有人都需要相同强度的基色光以匹配同样的单色参考刺激吗？ 
7.2.15 谁是具有正常彩色视觉的人？ 
7.2.16 什么是最常使用的彩色系统？ 
7.2.17 什么是 CIE-RGB 彩色系统？ 
7.2.18 什么是 XYZ 彩色系统？ 
7.2.19 如何在 3-D 空间中表达彩色？ 
7.2.20 如何在 2-D 空间中表达彩色？ 
7.2.21 什么是色度图？ 
*B7.4： 一些 3-D 几何中有用的定理 
7.2.22 CIE-RGB 彩色系统中的色度图是什么样的？ 
7.2.23 人的大脑是如何感知彩色强度的？ 
7.2.24 在 CIE-RGB 彩色系统中是如何定义零发光线的呢？ 
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7.2.25 XYZ 彩色系统是如何定义的？ 
7.2.26 XYZ 彩色系统中的色度图是什么样的？ 
7.2.27 实际中可能用虚的基色生成一个彩色系统吗？ 
7.2.28 如何模型化一个特定人观察彩色的方式？ 
7.2.29 如果不同的观察者需要不同强度的基色光以看到白色，如何在不同观察者间校正

彩色？ 
7.2.30 如何使用参考白色？ 
7.2.31 sRGB 彩色系统是如何定义的？ 
7.2.32 如果将一个彩色的所有三刺激值都翻倍它会变化吗？ 
7.2.33 用彩色系统的语言对一个彩色的描述与用日常语言的描述有什么联系？ 
7.2.34 如何比较彩色？ 
7.2.35 什么是一个测度？ 
7.2.36 能用欧氏测度来测量两个彩色的差别吗？ 
7.2.37 哪些是感知均匀的彩色空间？ 
7.2.38 Luv 彩色空间是如何定义的？ 
7.2.39 Lab 彩色空间是如何定义的？ 
7.2.40 如何选择(Xn, Yn, Zn)的值？ 
7.2.41 如何从 Luv 的值计算 RGB 的值？ 
7.2.42 如何从 Lab 的值计算 RGB 的值？ 
7.2.43 如何测量感知的饱和度？ 
7.2.44 如何测量饱和度感知的差别？ 
7.2.45 如何测量感知的色调？ 
7.2.46 色调角是如何定义的？ 
7.2.47 如何测量色调感知的差别？ 
7.2.48 什么影响人感知彩色的方式？ 
7.2.49 彩色的时间上下文是什么意思？ 
7.2.50 彩色的空间上下文是什么意思？ 
7.2.51 为什么当谈论空间频率时与距离有关系？ 
7.2.52 如何解释对彩色感知的空间依赖性？ 

7.3 　实用彩色图像处理 
7.3.1 对人类彩色视觉的研究如何影响进行图像处理的方式？ 
7.3.2 感知均匀彩色空间实际中有多感知均匀？ 
7.3.3 应如何将图像的 RGB 值转换到 Luv 或 Lab 彩色空间中？ 
7.3.4 在图像处理应用中如何测量色调和饱和度？ 
7.3.5 如何能在图像处理中模仿彩色感知的空间依赖性？ 
7.3.6 同色异谱现象与图像处理有什么联系？ 
7.3.7 如何解决一个工业监视应用中的同色异谱问题？ 
7.3.8 什么是蒙特卡洛方法？ 
7.3.9 如何从多光谱图像中消除噪声？ 
7.3.10 如何对矢量排序？ 
7.3.11 如何处理多光谱图像中的混合噪声？ 
7.3.12 如何增强一幅彩色图像？ 
7.3.13 如何恢复多光谱图像？ 
7.3.14 如何压缩彩色图像？ 
7.3.15 如何分割多光谱图像？ 
7.3.16 实际中如何使用 k-均值聚类方法？ 
7.3.17 如何提取多光谱图像的边缘？ 
7.3.18 本章要点 

 


