
去除彩色噪声（CNR） 

如果单独对每个通道进行去噪，没有利用上通道之间的相关性。 

1. Kodak patent 

整体流程如下，先转为 LAB 空间，在这三个空间上分别进行边缘检测，融合这些边缘，利用这

些边缘的类型考虑不同的邻居，之后在 AB 空间上进行模糊。 

 

1. 在 LAB 空间上分别进行边缘检测：这篇就是利用一个 5*5 的滤波进行检测，检测四种，横

竖斜，如下： 

 

2. 融合边缘：将上面三个空间所得边缘融合，注意它并没有完全进行边缘提取（就是类似 can

ny 的结果，0 是边缘，1 不是边缘），而是每个点处理后都有一个值 g。如果一个点和周围

点的值相似，那么他们是属于同一片区域。 

 

3. 根据边缘考虑不同的邻居：从中心点开始，向四周八个方向进行扩散， 如果检测到当前这

个点和中心点的值 g 大于阈值，那么就停止对应方向的搜索。下图是一个例子： 



 

2. Apple Patent 

很简单，没想到这都可以提出专利。就是转成 YCrCb，然后调整 Cr 和 Cb。调整方式就是通过

加权平均，权重的计算也很简单：就是判断该点和窗口中心的 Cr 和 Cb 是否接近，如果大于阈

值就认为是边缘，那么就不参与平均，权重为 0；如果小于阈值就参与计算，权重为 1。 

  

专利的后面还写了一大堆，主要就是讲的行处理和列处理可以分开进行，先进行方向的上述去噪，

再将列方向也使用上面的公式计算（列方向用的是行方向处理后的结果）。 

3. STM Patent 

比较花里胡哨，会有许多的公式。自顶向下来讲，还是在 Cr 和 Cb 空间上进行调整： 

 

公式上面有两个符号不晓得：f(Cf)和 denoisedCr，自顶向下嘛，慢慢来。 

1. 首先 f(Cr)中 f 这个函数计算为： 

 



它的形式如下，也就是说 x 越大对应的值越小： 

 

而其中的自变量 Cf 则是根据如下方式计算而来的： 

 

 

2. denoisedCr 是根据如下方式计算的，根据周围像素和当前像素的色差距离计算不同的权重，

然后加权平均所得： 

 

 

3. 最后回顾公式： 

 


