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Problématique
Concevoir une mesure de qualité image sans

référence, c’est-à-dire ne s’appuyant pas sur une
version supposée idéale de l’image.

D’autres travaux ont exploité
→ la géométrie de l’image [8],

→ une étude perceptuelle du niveau de flou [3],

→ les phases d’une transformée en ondelettes
complexe [4],

→ les phases de la transformée de Fourier [1, 2, 5].

On propose ici une modification de l’indice de
qualité de [2] qui soit naturellement insensible aux
effets de bord. Le nouvel indice LSI peut être calculé
sur n’importe quel sous-domaine de l’image.

Rappels - Sharpness Index
Soit u : Ω→ R. On note TV(u) la variation totale

de u calculée avec conditions de bords périodiques.
Dans [1] et [2], les auteurs suggèrent de mesurer

la qualité d’une image (au sens de sa précision
géométrique) en évaluant la cohérence globale des
coefficients de phases de sa transformée de Fourier
discrète.

L’article [1] définit la cohérence globale de phase

GPC(u) = − log10 P(TV(uψ) ≤ TV(u)) ,

où ûψ = ûeiψ avec des phases aléatoires ψ.
+ Elle mesure à quel point la TV "résiste" à une

randomisation des coefficients de phases.

- En pratique, on ne dispose que d’une approxi-
mation numérique de GPC.

L’article [2] remplace la randomisation de phases
par la convolution avec un bruit blanc gaussien.
D’où la définition du Sharpness Index

SI(u) = − log10 P(TV(u ∗W ) ≤ TV(u)) ,

où u∗W désigne la convolution périodique de u par
le bruit blanc gaussien W d’écart-type 1/

√
|Ω|.

+ Supposant que TV(u ∗W ) est gaussienne, SI(u)
s’exprime analytiquement en fonction de TV et
de l’autocorrélation du gradient.

+ SI se comporte comme un indice de qualité.

- Biais dû aux effets de bords.
Solution: remplacer dans la formule du SI la

TV et l’autocorrélation du gradient par des versions
non-périodiques.

Définition du Local Sharpness Index
Soit D ⊂ Ω̊ où Ω̊ est l’intérieur de Ω au sens de la 8-connexité. Le Local Sharpness Index de u : Ω → R

sur le sous-domaine D est défini par

LSID(u) = − log10 Φ

(
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σ

)
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Valeurs de netteté de patches

NB : SIp
désigne le SI
calculé sur la
composante
périodique de
l’imagette [6].

+ LSI a un comportement comparable à SIp en termes d’évaluation de la netteté.

+ LSI n’est pas biaisé par les effets de bords.

- LSI ne fournit pas directement un estimateur de profondeur satisfaisant.

Sensibilité au bruit et au flou
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Partant de versions bruitées et floutées de
l’image Lighthouse de la base de données Live, on
a calculé l’indice LSI relatif à un sous-domaine.

On constate que l’ajout de bruit ou de flou fait
décroître l’indice LSI, d’une manière similaire à
l’indice SI.

Conclusion
L’indice LSI est comparable à l’indice obtenu en

composant SI avec l’opérateur de calcul de la com-
posante périodique, mais s’affranchit naturelle-
ment des effets de bords, sans nécessiter le recours
à un prétraitement.

Ce nouvel indice devrait ainsi permettre de con-
cevoir des algorithmes de déconvolution aveugle
à la manière de [5], mais dans un cadre non péri-
odique.

Déconvolution Wiener
La régularisation H1 de l’image u est obtenue

comme solution de

uρ = arg min
v
‖κρ ∗ v − u‖22 + λ‖∇v‖22 , (1)

où κρ est le noyau gaussien d’écart-type ρ et où λ est
fixé (à la valeur 0.01 dans nos expériences).

Traçons le graphe de ρ 7→ LSIΩ̊(uρ).
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On constate que l’image déconvolée avec le
paramètre ρ = 0.7 (optimal pour LSI) est effective-
ment plus nette visuellement, et qu’elle comporte
moins de ringing que l’image obtenue pour ρ = 1.
Cela montre que LSI est sensible au ringing.


