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Obiective proiect in Etapele I si II:  Implementare si optimizare metoda de imbunatatire a 

vizibilitatii in imagini subacvatice. 

Obiectivul principal al acestor etape este de a dezvolta o metoda eficienta de imbunatatire a 

vizibilitatii in imagini subacvatice. Asa cum a fost descris in propunerea de proiect am pornit de 

la prototipul publicat recent de directorul de proiect si echipa de cercetare [4]. Apoi, am 

investigat diverse strategii/metode de a optimiza aceasta metoda pentru a o putea integra  pe 

platforma Open ROV Trident: Raspeberry Pi.  Pentru atingerea obiectivului propus am parcurs 

etapele descrise in sectiunile urmatoare. 

 

 

 

 

 

mailto:cosmin.ancuti@upt.ro
http://ancuti.meo.etc.upt.ro/PED2019/


1 Implementare tehnica de imbunatatire a vizibilitatii in imagini subacvatice 

 

1.1 Modelului optic in mediu subacvatic  

Pentru un mediu de transmisie ideal, lumina este ƛƴŦƭǳŜƴǚŀǘŇ ƞƴ ǇǊƛƴŎƛǇŀƭ ŘŜ ǇǊƻǇǊƛŜǘŇǚƛƭŜ 

ƻōƛŜŎǘŜƭƻǊ ǚƛƴǘŇ Ǔƛ caracteristicile lentilelor camerei. Acesta nu este cazul imaginilor subacvatice. 

Oƴ ǇǊƛƳǳƭ ǊŃƴŘΣ ŎŀƴǘƛǘŀǘŜŀ ŘŜ ƭǳƳƛƴŇ ŘƛǎǇƻƴƛōƛƭŇ in mediul subacvatic depinde de Ƴŀƛ Ƴǳƭǚƛ factori. 

LƴǘŜǊŀŎǚƛǳƴŜŀ ŘƛƴǘǊŜ ƭǳƳƛƴŀ ǎƻŀǊŜƭǳƛ Ǔƛ ǎǳǇǊŀŦŀǚŀ ƳŇǊƛƛ ŜǎǘŜ ŀŦŜŎǘŀǘŇ in principal de timpul zilei 

(care ƛƴŦƭǳŜƴǚŜŀȊŇ ǳƴƎƘƛǳƭ ŘŜ ƛƴŎƛŘŜƴǚŇ ŀ ƭǳƳƛƴƛƛύ Ǔƛ ŘŜ ƛƴǘŜǊŦŀǚŀ ŘƛƴǘǊŜ ŀŜǊ Ǔƛ ŀǇŇΦ Ca urmare,  

obiecte subacvatice pot sa fie percepute cu 25% mai mari decât sunt in realitate. Studiile 

complexe ale lui McGlamery [1ϐ Ǔƛ WŀŦŦŜ ώ2] au ŀǊŇǘŀǘ ŎŇ ƛƴŎƛŘŜƴǚa totalŇ de iradiere pe  punctul 

generic al planului imaginii are trei componente principale ƞƴ ƳŜŘƛƛ ǎǳōŀŎǾŀǘƛŎŜΥ ŎƻƳǇƻƴŜƴǘŇ 

ŘƛǊŜŎǘŇΣ forward scattering si backward scattering.  

 

Figura 1 : Reprezentarea modelul optic subacvatic cu cele trei componente: componenta directŇ 

(direct component), ŎƻƳǇƻƴŜƴǘŀ ŦƻǊǿŀǊŘ ǎŎŀǘǘŜǊƛƴƎ Ǔi componeneta back scattering 

 

/ƻƳǇƻƴŜƴǘŀ ŘƛǊŜŎǘŇ ŜǎǘŜ ŎƻƳǇƻƴŜƴǘŀ ŘŜ ƭǳƳƛƴŇ ǊŜŦƭŜŎǘŀǘŇ ŘƛǊŜŎǘ ŘŜ ƻōƛŜŎǘǳƭ ǚƛƴǘŇ ǇŜ planul 

imagine. Considerând coordonata Ȅ ŎƻƳǇƻƴŜƴǘŀ ŘƛǊŜŎǘŇ ŜǎǘŜ ŘŀǘŇ ŘŜ expresia matematica: 

  



unde J(x) ŜǎǘŜ ǊŀŘƛŀƴǚŀ ƻōƛŜŎǘǳƭǳƛΣ d(x) ŜǎǘŜ Řƛǎǘŀƴǚŀ îƴǘǊŜ ƻōǎŜǊǾŀǘƻǊ Ǔƛ ƻōƛŜŎǘΣ Ǔƛ  ́ este 

coeficientul de atenuarea al mediului subacvatic. 

tŜ ƭŃƴƎŇ ŀōǎƻǊōǚƛŜΣ ǇŀǊǘƛŎǳƭŜƭŜ ǇƭǳǘƛǘƻŀǊŜ ŜȄƛǎǘŜƴǘŜ ƞƴ ƳŜŘƛƛƭŜ ǎǳōŀŎǾŀǘƛŎŜ ŘŜǘŜǊƳƛƴŇΣ ŘŜ 

ŀǎŜƳŜƴŜŀΣ ŘŜǾƛŜǊŜŀ όƞƳǇǊŇǓǘƛŜǊŜŀ - scattering) razelor  incidente ale luminii. Componenta 

forward scattering ǊŜȊǳƭǘŇ ŘƛƴǘǊ-o ŘŜǾƛŀǚƛŜ ŀƭŜŀǘƻǊƛŜ ŀ ǳƴŜƛ ǊŀȊŜ ŘŜ ƭǳƳƛƴŇ ƞƴ ŘǊǳƳ ǎǇǊŜ ƻōƛŜŎǘƛǾǳƭ 

camerei. S-ŀ ŘŜǘŜǊƳƛƴŀǘ ŜȄǇŜǊƛƳŜƴǘŀƭ ŎŇ ƛƳǇŀŎǘǳƭ componentei forward scattering poate fi 

ŀǇǊƻȄƛƳŀǘŇ ŘŜ ŎƻƴǾƻƭǳǚƛŀ ŘƛƴǘǊŜ ŎƻƳǇƻƴŜƴǘa ŀǘŜƴǳŀǘŇ directΣ Ŏǳ ƻ ŦǳƴŎǚƛŜ ŘŜ ƞƳǇǊŇǓǘƛŜǊŜ ǇǳƴŎǘ 

(point spread function) care depinde de Řƛǎǘŀƴǚŀ ŘƛƴǘǊŜ Ǉƭŀƴǳƭ ƛƳŀƎƛƴƛƛ Ǔƛ ƻōƛŜŎǘΦ Oƴ ŀƭǘŇ ƻǊŘƛƴŜ ŘŜ 

idei, componenta back scattering ǎŜ ŘŀǘƻǊŜŀȊŇ ƭǳƳƛƴƛƛ ŀǊǘƛŦƛŎƛŀƭŜ όŘŜ ŜȄŜƳǇƭǳ ŦƭŀǎƘ-ul camerei) 

ŎŀǊŜ ƭƻǾŜǓǘŜ ǇŀǊǘƛŎǳƭŜ ŘŜ ŀǇŇ Ǔƛ ǎŜ ǊŜŦƭŜŎǘŇ ƞƴ ŎŀƳŜǊŀ ŘƛƎƛǘŀƭŀ ǎǳōŀŎǾŀǘƛŎŇ. Componenta back 

scattering ŀŎǚƛƻƴŜŀȊŇ Ŏŀ ǳƴ Ǿƻŀƭ ǎǘǊŇƭǳŎƛǘƻǊ ǎǳǇǊŀǇǳǎ ǇŜǎǘŜ imaginea obiectǳƭǳƛ ǚƛƴǘŇ. LƴŦƭǳŜƴǚŀ 

ŀŎŜǎǘŜƛ ŎƻƳǇƻƴŜƴǘŜ ǇƻŀǘŜ Ŧƛ ǊŜŘǳǎŇ ǎŜƳƴƛŦƛŎŀǘƛǾ ǇǊƛƴ ǎƛƳǇƭŀ ǎŎƘƛƳōŀǊŜ ŀ ǇƻȊƛǚƛŜƛ Ǔƛ ǳƴƎƘƛǳƭǳƛ 

luminii artificiale astfel încât cea mai mare parte a lǳƳƛƴƛƛ ŘŜ ǇŀǊǘƛŎǳƭŜ ǊŜŦƭŜŎǘŀǘŜ ǎŇ ƴǳ ŀƧǳƴƎŇ la 

obiectivul camerei. Cu toate acestea, în multe cazuri practice, componenta back-scattering 

ǊŇƳŃƴŜ ǇǊƛƴŎƛǇŀƭŀ ǎǳǊǎŇ ŘŜ ǇƛŜǊŘŜǊŜ ŘŜ ŎƻƴǘǊŀǎǘ Ǔƛ ŘŜ ǎŎƘƛƳōŀǊŜ ŀ ŎǳƭƻǊƛƛ în imaginile subacvatice. 

Din punct de vedere matematic, este ŜȄǇǊƛƳŀǘŇ Ŏŀ ǓƛΥ 

        

unde Bқ (x) este un vector de culoare cunoscut sub numele de componenta back-scattering. 

5ŀŎŇ se ignora componenta forward scattering, modelul optic subacvatic in general utilizat de 

metodele existente devine: 

 

Acest model simplificat optic subacvatic are un aspect similar Ŏŀ Ǔƛ ŦƻǊƳŇ matematica cu  modelul 

lui Koschmieder [3], folosit pentru a caracteriza ǇǊƻǇŀƎŀǊŜŀ ƭǳƳƛƴƛƛ ƞƴ ŀǘƳƻǎŦŜǊŇΦ  

 

 

Cu toate acestea, acest model nu ǊŜŦƭŜŎǘŇ ŎǳƳ coeficientul de atenuare depinde foarte mult pe 

ƭǳƴƎƛƳŜŀ ŘŜ ǳƴŘŇ ŀ ƭǳƳƛƴƛƛ ǓƛΣ ŀǎǘŦŜƭΣ de culoarea din mediile subacvatice. Prin urmare, ŀǓŀ ŎǳƳ 

ŀƳ ŘŜƳƻƴǎǘǊŀǘ ƞƴ ƭǳŎǊŇǊƛƭŜ ǇǳōƭƛŎŀǘŜ ǊŜŎŜƴǘ όǊŜȊǳƭǘŀǘŜƭŜ ǎŜ ǇǊŜȊƛƴǘŇ Ǔƛ ƞƴ ŦƛƎǳǊƛƭŜ ǳǊƳŇǘƻŀǊŜύ  



metodele extinse folosind metodeƭŜ ŘŜ ŜƭƛƳƛƴŀǊŜ ŀ ŎŜǚƛƛ ǇǊŜȊƛƴǘŇ ƭƛƳƛǘŇǊƛ ǎŜǊƛƻŀǎŜ ǇŜƴǘǊǳ ƛƳŀƎƛƴƛ 

subacvatice inregistrate la mare adâncime, ƞƴ ǇǊŜȊŜƴǚŀ ƛƭǳƳƛƴŇǊƛƛ ŀǊǘƛŦƛŎƛŀƭŜ ƴŜǳƴƛŦƻǊƳŜ Ǔƛ/sau 

ŀōǎƻǊōǚƛŀ ǎŜƭŜŎǘƛǾŇ ŀ culorilor.  

 

1.2 Tehnica de imbunatatire a vizibilitatii in imagini subacvatice  

In studiul nostru experimental, bazandu-ne pe modelul optic descris in sectiunea anterioara, am 

pornit de la o tehnica [4] care a introdus recent ƻ ŀōƻǊŘŀǊŜ ƴƻǳŇ si eficienta, din punct de vedere 

al recuperarii vizibilitatii din imaginile subacvatice, bazata ǇŜ ƻ ǎƛƴƎǳǊŇ ƛƳŀƎƛƴŜ capturata cu o 

camere subacvatica ŎƻƴǾŜƴǚƛƻƴŀƭŇΦ Metoda ǎŜ ōŀȊŜŀȊŇ ǇŜ ŦǳȊƛǳƴŜŀ a  ŘƻǳŇ ƛƴǘǊŇǊƛ derivate din 

imaginea initiala (o versiune procesata prin corectarea contrastului Ǔi cea de-a doua versiune 

echilibrata în alb -white balanced) care sunt combinate in final intr-o singura imagine de iesire. 

Procesul de fuziune foloseste fuziunea multi-scala si este ghidat de trei masuri pondere care 

permit filtrarea informatiei utile din cele doua intrari derivate (vezi Figura 2).    

 

 

Figura 2. Imaginea de ansamlu a metodei de fuziune publicata in [4].  

Una din marile probleme in imaginile subacvatice este atenuarea canalului de rosu. In studiul 

nostru pŜƴǘǊǳ ŀ ŎƻƳǇŜƴǎŀ ǇƛŜǊŘŜǊŜŀ Ŏŀƴŀƭǳƭǳƛ ǊƻǓǳΣ ƴŜ-am bazat ǇŜ ǳǊƳŇǘƻŀǊŜƭŜ ǇŀǘǊǳ 

ƻōǎŜǊǾŀǚƛƛκǇǊƛƴŎƛǇƛƛΥ 



- Canalul verde este relativ bine conservat in imaginile suacvatice, comparativ cu canalele de rosu 

Ǔi albastru. Lumina cu o ƭǳƴƎƛƳŜ ŘŜ ǳƴŘŇ ƭǳƴƎŇΣ ŀŘƛŎŇ ƭǳƳƛƴŀ ǊƻǓƛŜΣ este cea care se atenueaza 

mai întâi in mediul suacvatic; 

-Canalul de ǾŜǊŘŜ ŜǎǘŜ ŎŜƭ ŎŀǊŜ ŎƻƴǚƛƴŜ ƛƴŦƻǊƳŀǚƛƛ ŘŜǎǇǊŜ ŎǳƭƻŀǊŜŀ oponenta în contrast cu canalul 

de ǊƻǓǳ ǓƛΣ ǇǊƛƴ ǳǊƳŀǊŜΣ ŜǎǘŜ ŘŜƻǎŜōƛǘ ŘŜ ƛƳǇƻǊǘŀƴǘ ǎŇ ǎŜ ŎƻƳǇŜƴǎŜȊŜ ŀǘŜƴǳŀǊŜŀ Ƴŀƛ ǇǳǘŜǊƴƛŎŇ 

ƛƴŘǳǎŇ ǇŜ canalul de ǊƻǓǳΣ ƞƴ ŎƻƳǇŀǊŀǚƛŜ Ŏǳ informatia de pe canalul verde. Prin urmare, am 

compensat atenuarea pe canalul de ǊƻǓu ǇǊƛƴ ŀŘŇǳƎŀǊŜŀ ǳƴŜƛ ŦǊŀŎǚƛǳƴƛ Řƛƴ informatia de pe 

canalul de verde la canalul de ǊƻǓǳΦ !Ƴ ƞƴŎŜǊŎŀǘ ƛƴƛǚƛŀƭ ǎŇ ŀŘŇǳƎŇƳ ŀǘŃǘ ƻ ŦǊŀŎǚƛǳƴŜ ŘŜ ǾŜǊŘŜΣ ŎŃǘ 

Ǔi de albastru la canalul de ǊƻǓǳΣ ŘŀǊΣ ŦƻƭƻǎƛǊŜŀ ŘƻŀǊ ŀ ƛƴŦƻǊƳŀǚƛƛƭƻǊ Řƛƴ Ŏŀƴŀƭǳƭ de verde permite 

ǊŜŎǳǇŜǊŀǊŜŀ Ƴŀƛ ōǳƴŇ ŀ ƞƴǘǊŜƎǳƭǳƛ ǎǇŜŎǘǊǳ ŘŜ ŎǳƭƻǊƛΣ ǇŇǎǘǊŃƴŘ ƞƴ ŀŎŜƭŀǓƛ ǘƛƳǇ ŀǎǇŜŎǘǳƭ ƴŀǘǳǊŀƭ ŀƭ 

fundalului in imaginile subacvatice; 

- /ƻƳǇŜƴǎŀǊŜŀ ŀǊ ǘǊŜōǳƛ ǎŇ ŦƛŜ ǇǊƻǇƻǊǚƛƻƴŀƭŇ Ŏǳ ŘƛŦŜǊŜƴǚŀ ŘƛƴǘǊŜ ǾŀƭƻǊƛƭŜ ƳŜŘƛƛ ŘŜ ǾŜǊŘŜ Ǔƛ ǊƻǓǳΣ 

deoarece, în ipoteza αgray worldέ [5] όǘƻŀǘŜ ŎŀƴŀƭŜƭŜ ŀǳ ŀŎŜŜŀǓƛ ǾŀƭƻŀǊŜ ƳŜŘƛŜ înainte de 

ŀǘŜƴǳŀǊŜύΣ ŀŎŜŀǎǘŇ ŘƛŦŜǊŜƴǚŇ ǊŜŦƭŜŎǘŇ ŘƛǎǇŀǊƛǘŀǘŜŀ κ ŘŜȊŜŎƘƛƭƛōǊǳƭ ŘƛƴǘǊŜ ǊƻǓǳ Ǔƛ ŀǘŜƴǳŀǊŜa 

canalului de verde; 

- Pentru a evita saturarea canalului de ǊƻǓǳ ƞƴ ǘƛƳǇǳƭ compensarii acestuia, aceasta compensare 

ŀǊ ǘǊŜōǳƛ ǎŇ ŀŦŜŎǘŜȊŜ ƞƴ ǇǊƛƳǳƭ ǊŃƴŘ ǇƛȄŜƭii cu valori mici ale canalului de ǊƻǓǳ Ǔƛ ƴǳ ŀǊ ǘǊŜōǳƛ ǎŇ 

ƳƻŘƛŦƛŎŜ ǇƛȄŜƭƛƛ ŎŀǊŜ ƛƴŎƭǳŘ ŘŜƧŀ ƻ ŎƻƳǇƻƴŜƴǘŇ de ǊƻǓu ǎŜƳƴƛŦƛŎŀǘƛǾŇΦ 5ƛƴ ǇǳƴŎǘ ŘŜ ǾŜŘŜǊŜ 

ƳŀǘŜƳŀǘƛŎΣ ǇŜƴǘǊǳ ŀ ǚƛƴŜ ǎŜŀƳŀ ŘŜ ƻōǎŜǊǾŀǚƛƛƭŜ ŘŜ Ƴŀƛ ǎǳǎ,  canalul de ǊƻǓǳ ŎƻƳǇŜƴǎŀǘ Irc la 

ŦƛŜŎŀǊŜ ƭƻŎŀǚƛŜ ŘŜ ǇƛȄŜƭ όȄύ este procesat ŘǳǇŇ ŎǳƳ ǳǊƳŜŀȊŇΥ 

 

 

unde Ir, Ig ǊŜǇǊŜȊƛƴǘŇ ŎŀƴŀƭŜƭŜ ŘŜ ŎǳƭƻŀǊŜ ǊƻǓǳ Ǔƛ ǾŜǊŘŜ ŀƭŜ ƛƳŀƎƛƴƛƛ I, fiecare canal fiind în 

ƛƴǘŜǊǾŀƭǳƭ ώлΣ мϐΣ ŘǳǇŇ ƴƻǊƳŀƭƛȊŀǊŜŀ ǇǊƛƴ ƭƛƳƛǘŀ ǎǳǇŜǊƛƻŀǊŇ ŀ ƛƴǘŜǊǾŀƭǳƭǳƛ ƭƻǊ ŘƛƴŀƳƛŎ ǎƛ ʰ ǊŜǇǊŜȊƛƴǘŀ 

un parametru constant. 

tŜƴǘǊǳ ŀ ƻōǚƛƴŜ ǇǊƛƳŀ ƛƴǘǊŀǊŜ derivata, s-a efectuat ƻ ŎƻǊŜŎǚƛŜ ƎŀƳƳŀ ŀ ǾŜǊǎƛǳƴƛƛ ŘŜ ƛƳŀƎƛƴŜ 

ŜŎƘƛƭƛōǊŀǘŇ ŘŜ ŀƭō (white-balancing)Φ /ƻǊŜŎǚƛŀ DŀƳƳŀ ǾƛȊŜŀȊŇ ŎƻǊŜŎǘŀǊŜŀ ŎƻƴǘǊŀǎǘǳƭǳƛ Ǝƭƻōŀƭ Ǔƛ 

ŜǎǘŜ ǊŜƭŜǾŀƴǘŇ ŘŜƻŀǊŜŎŜΣ ƞƴ ƎŜƴŜǊŀƭΣ ƛƳŀƎƛƴƛƭŜ ǎǳōŀŎǾŀǘƛŎŜ Ŏǳ ŜŎƘƛƭƛōǊǳ ŘŜ ŀƭō ǘƛƴŘ ǎŇ ǇŀǊŇ ǇǊŜŀ 

ƭǳƳƛƴƻŀǎŜΦ !ŎŜŀǎǘŇ ŎƻǊŜŎǚƛŜ ŎǊŜǓǘŜ ŘƛŦŜǊŜƴǚŀ ŘƛƴǘǊŜ ǊŜƎƛǳƴƛƭŜ Ƴŀƛ ƞƴǘǳƴŜŎŀǘŜκƳŀƛ ŘŜǎŎƘƛǎŜ Ŏǳ 



ǇǊŜǚǳƭ ǳƴŜƛ ǇƛŜǊŘŜǊƛ ŘŜ ŘŜǘŀƭƛƛ ƞƴ ǊŜƎƛǳƴƛƭŜ ǎǳōκǎǳǇǊŀŜȄǇǳǎŜΦ tŜƴǘǊǳ ŀ ŎƻƳǇŜƴǎŀ ŀŎŜŀǎǘŇ ǇƛŜǊŘŜǊŜΣ 

am calculat o a doua intrare care corespunde unei versiuni clare a imaginii echilibrate de alb. Prin 

urmare, ŦƻƭƻǎƛƴŘ ǇǊƛƴŎƛǇƛǳƭ αǳƴǎƘŀǊǇ Ƴŀǎƪέ am combinat ƻ ǾŜǊǎƛǳƴŜ ƴŜŎƭŀǊŇ όin acest caz, ŦƛƭǘǊŀǘŇ 

gaussian) a imaginii cu imaginea rectificata. 

 

Hartile ponderi (weight maps) sunt utilizate în timpul procesului de fuziune astfel încât pixelii cu 

o importanta mai  ƳŀǊŜ ǎŇ ŦƛŜ Ƴŀƛ ǊŜǇǊŜȊŜƴǘŀǚƛ ƞƴ ƛƳŀƎƛƴŜŀ ŦƛƴŀƭŇΦ !ŎŜǎǘŜ  ponderi  sunt definite 

ǇŜ ōŀȊŀ ǳƴǳƛ ƴǳƳŇǊ ŘŜ ǾŀƭƻǊƛ ƭƻŎŀƭŜΦ Oƴ ǘŜƘƴƛŎŀ analizata s-au folosit trei ponderi: contrastul 

laplacian (WL), ponderea de ǇǊƻŜƳƛƴŜƴǘŇ ό²Sύ Ǔƛ pomderea ŘŜ ǎŀǘǳǊŀǚƛŜ ό²Sat). 

 

5ŜƻŀǊŜŎŜ ƛƳǇƭŜƳŜƴǘŀǊŜŀ ƴŀƛǾŇ ŀ ŦǳȊƛǳƴƛƛ όŎƻƳōƛƴŀǊŜŀ ŘƛǊŜŎǘŇ ŀ ƛƴǘǊŇǊƛƭƻǊ Ǔƛ ŀ ƘŇǊǚƛƭƻǊ ponderi) 

introduce ŀǊǘŜŦŀŎǘŜ ŘŜ Ƙŀƭƻ ƴŜǇƭŇŎǳǘŜΣ am folosit ƞƴ ǎŎƘƛƳō ŘŜǎŎƻƳǇǳƴŜǊŜŀ ƭŀǇƭŀŎƛŀƴŇ Ƴǳƭǘƛ-

scalaΦ CƻƭƻǎƛƴŘ ŀŎŜƭŀǓƛ ƴǳƳŇǊ ŘŜ ƴƛǾŜƭǳǊƛΣ ǇƛǊŀƳƛŘŜƭŜ Dŀǳǎǎƛŀƴ Ǔƛ [ŀǇƭŀŎƛŀƴ ǎǳƴǘ ŦǳȊƛƻƴŀǘŜ 

independent la fiecare nivel: 

 

unde l este nivelul piramidei, k ŜǎǘŜ ƛƴŘƛŎŜƭŜ ŘŜ ƛƴǘǊŀǊŜΣ [ ϑLϒ ŘŜƴƻǘŇ ƭŀǇƭŀŎƛŀƴǳƭ ƛƴǘǊŇǊƛi I Ǔƛ D ϑ²ϒ 

este harta de pondere ƴƻǊƳŀƭƛȊŀǘŇ ƎŀǳǎǎƛŀƴΦ !ƛŎƛΣ ƴƻǊƳŀƭƛȊŀǊŜŀ ŀǎƛƎǳǊŇ ŎŇ ǎǳƳŀ ponderilor pe 

ŎŜƭŜ ǘǊŜƛ ƛƴǘǊŇǊƛ ŜǎǘŜ ŜƎŀƭŇ Ŏǳ ǳƴƛǘŀǘŜŀ pentru fiecare pixel. Rezultatul final fuzionat R este 

ǇǊƻŎŜǎŀǘ ǇǊƛƴ ƞƴǎǳƳŀǊŜŀ ŎƻƴǘǊƛōǳǚƛƛƭƻǊ ŘŜ la toate nivelurile calculate ale piramidei. 

 

 

Figura 3: Rezulate comparative obtinute pentru doua imagini subacvatice. Ne-am comparat cu 

metodele [6],[7],[8] si [9]. 

 



2. Optimizare metoda de imbunatatire a vizibilitatii in imagini subacvatice 

Una dintre principalele probleme pentru algoritmii ŜȄƛǎǘŜƴǚƛ ŎŀǊŜ ǳǘƛƭƛȊŜŀȊŇ fuziunea pe mai multe 

nivele ŜǎǘŜ ƭŜƎŀǘŇ ŘŜ ŀōƛƭƛǘŀǘŜŀ ŘŜ ŀ ƻ ǳǘƛƭƛȊŀ ǇŜƴǘǊǳ ŀǇƭƛŎŀǚƛƛƭŜ ƞƴ ǘƛƳǇ ǊŜŀƭΦ Oƴ ǇǊŀŎǘƛŎŇΣ ǇŜƴǘǊǳ ƻ 

ŦǳȊƛǳƴŜ Ŏǳ ƛƳŀƎƛƴƛ ŘŜ ƞƴŀƭǘŇ ǊŜȊƻƭǳǚƛŜ ǎǳƴǘ ƴŜŎŜǎŀǊŜ atât memorie ǎǳōǎǘŀƴǚƛŀƭŇ cât Ǔƛ ǇǳǘŜǊŜ ŘŜ 

calcul. MƻǘƛǾǳƭ ǇǊƛƴŎƛǇŀƭ ŜǎǘŜ ŎǊŜǓǘŜǊŜŀ ƴǳƳŇǊǳƭǳƛ ŘŜ ƴƛǾŜƭŜ ŎƻǊŜƭŀǘŇ Ŏǳ dimensiunea imaginilor 

de intrare din algoritmul de fuziune, deoarece algoritmul de fuziune multi-ƴƛǾŜƭ ƴŜŎŜǎƛǘŇ ƻ 

ŎƻƳǇǳƴŜǊŜ ŀ ǇƛǊŀƳƛŘŜƛ [ŀǇƭŀŎƛŀƴ ǇŜƴǘǊǳ ƛƳŀƎƛƴƛƭŜ ŘŜ ƛƴǘǊŀǊŜ Ǔƛ ǇƛǊŀƳƛŘŇ Dŀǳǎǎƛŀƴ ǇŜƴǘǊǳ ƘŇǊǚƛƛƭŜ 

de ghidare a procesului de fuziune.    

 

Pentru eficientizarea procesului, s-au dezvoltat procesoare de tip fusion-exclusive, dar hardware-

ǳƭ ŜȄŎƭǳǎƛǾ ŘŜ ŦǳȊƛǳƴŜ ƛƴǘǊƻŘǳŎŜ ǊŜǎǘǊƛŎǚƛƛ ŎǳƳ ŀǊ Ŧƛ ƭƛǇǎŀ ŜȄǘŜƴǎƛōƛƭƛǘŇǚƛƛ ǎƛǎǘŜƳǳƭǳƛ ŘŀǘƻǊƛǘŇ 

ŘŜŦƛŎƛŜƴǚŜƛ ƳŜƳƻǊƛŜƛΣ ŎǊŜǓǘŜǊŜŀ ǇǊŜǚǳǊƛƭƻǊ Ǔƛ ƛƳǇƻǎƛōƛƭƛǘŀǘŜŀ ƳƻŘƛŦƛŎŇǊƛƛ algoritmului. 

 

De aceea, pentru a putea integra algoritmul pe un Raspberry Pi am cautat alte strategii care sa 

evite procesul de fuziune multi-scala.  Pentru a estima transmisia din modelul optic am aplicat 

DCP (Dark Channel Prior) [7]. Desi introdus pentru problema de dehazing (eliminarea cetii),  

aŎŜŀǎǘŇ ŜǎǘƛƳŀǊŜ ƎŜƴŜǊŜŀȊŇ ǊŜȊǳƭǘŀǘŜ satisfacatoare Ǔƛ pentru scene subacvatice în care 

ŀǘŜƴǳŀǊŜŀ ǎŜƭŜŎǘƛǾŇ ƴǳ ŀŦŜŎǘŜŀȊŇ semnificativ canalele de culoare. Pe baza DCP, transmisia t (x) 

este calculata ǇǊƛƴ ƎŇǎƛǊŜŀ ŎŜƭŜƛ Ƴŀƛ ƳƛŎƛ Ǿŀlori dintr-o vecinatate ŀ ǳƴŜƛ ƭƻŎŀǚƛƛ Ȅ: 

 

unde Ҡ όȄύ este vecinatatea locatiei x din imagine iar Bқ reprezinta constanta de backscattering. 

Analizând diverse scene subacvatice, am observat ŎŇ ŀŎŜŀǎǘŀ ƴŜŎǳƴƻǎŎǳǘŇ ŀ ƳƻŘŜƭǳƭǳƛ ƻǇǘƛŎ 

ǇƻŀǘŜ Ŧƛ ŀǇǊƻȄƛƳŀǘŇ ƞƴ mod rezonabil când valoarea Bқ ŜǎǘŜ ƞƴƭƻŎǳƛǘŇ Ŏǳ un vector de intensitate 

a culorii cu valoare maximuma [1; 1; 1]: 

 

 



Pe dealta parte valoare de backscattering Bқ (cealalta necunoscuta a modelului optic)  rŜǇǊŜȊƛƴǘŇ 

lumina care ŜǎǘŜ ƞƳǇǊŇǓǘƛŀǘa înapoi de particulele plutitoare din mediul subacvatic. Aceasta 

componenta este considerata a fi principala cauza care genereaza ǇƛŜǊŘŜǊŜŀ ŎƻƴǘǊŀǎǘǳƭǳƛ Ǔƛ 

degradarea culorii. Pentru scene subacvatice nu foarte distorsionate se poate calcula o valoare 

globŀƭŇ ŎƻƴǎǘŀƴǘŇ pe intraga imagine. Inspirat din tehnica [10] am derivat urmatoarea valoare 

globala pentru calculul backscattering: 

 

unde MI
DC reprezinta un set de locatii unde valoare de dark channel atinge maximul. 

Pentru scene subacvatice mai complexe care au vizibilitatea foarte distorsionata putem calcula 

o valoare locala de backscattering: 

 

unde ʌόȄύ reprezinta o regiune a imaginii centrata pe locatia x.  Dimensiunea regiunii ʌ  este în 

general mai mare decât dimensiunea regiunii Ҡ.  În lucrarea noastra [10] am demonstrat 

experimental ca  ǾŀƭƻŀǊŜŀ ƛƳǇƭƛŎƛǘŇ ŀ ǊŀǇƻǊǘǳƭǳƛ ŘƛƴǘǊŜ dimensiunea celor doua regiuni este 2. Cu 

ǘƻŀǘŜ ŀŎŜǎǘŜŀΣ ǇŜƴǘǊǳ ǎŎŜƴŜ ǎǳōŀŎǾŀǘƛŎŜ ŘŜ ƳƛŎŇ ŀŘŃƴŎƛƳŜ ǳƴŘŜ iluminarea este destul de 

ǳƴƛŦƻǊƳŇΣ ǾŀƭƻŀǊŜŀ ǊŀǇƻǊǘǳƭǳƛ ǇƻŀǘŜ Ŧƛ ǎŜǘŀǘŇ la valori mai mari. Stabilirea unei dimensiuni optime 

a regiunii ʌ este totusi destul de complexa . O dimensiune mai mare este utila pentru scene cu 

Ƴŀƛ ƳǳƭǘŜ ǎǳǊǎŜ ŘŜ ƭǳƳƛƴŇ ƞƴ ǘƛƳǇ ŎŜ o dimensiune mai mica ar putea reduce eficienta de  

eliminare  a distoriunii de  ŎŜŀǚŇ (care afecteaza considerabil imaginile subacvatice). 

tŜƴǘǊǳ ŀ ŎŀƭŎǳƭŀ ƻ ŘƛƳŜƴǎƛǳƴŜ ƻǇǘƛƳŇ ŀ regiunii, se pot ŜǎǘƛƳŀ ŘƻǳŇ ǾŀƭƻǊƛ ŎƻƳǇƭŜƳŜƴǘŀǊŜ ŀƭŜ 

valorii locale de backscattering (o estimare pentru o dimensiune mare a regiunii Ǔi o estimare 

pentru a ŘƛƳŜƴǎƛǳƴŜ ƳƛŎŇ a acesteia). In acest caz valƻŀǊŜŀ ƻǇǘƛƳŇ ŘŜ ōŀŎƪǎŎŀǘǘŜǊƛƴƎ local este 

calculata ǇǊƛƴ ƳŜŘƛŜǊŜŀ ŀŎŜǎǘƻǊ ŘƻǳŇ ǾŀƭƻǊƛΦ  

 

 

 



3. Integrare metoda de imbunatatire a vizibilitatii in imagini subacvatice pe platforma 

hardware OpenROV 

 

Varianta care am implementat-o si integrat-o pe platforma hardware a Open ROV Trident 

(Raspberry Pi) se bazeaza pe Darck Channel Prior (descrisa in sectiunea anterioara) si calculeaza 

o valoare unica a backscattering dar contine si un pas de preprocesare care utilizeaza operatorul 

3C [11],  foarte util in procesarea imaginilor subacvatice. 

 

Modelul actual de  Open ROV Trident este bazat pe  Raspberry Pi  care are un procesor quad-

core si are un  ŜȄŎŜƭŜƴǘ ǎǳǇƻǊǘ ǇŜǊƛŦŜǊƛŎΦ Oƴ ŎƻƳǇŀǊŀǚƛŜ Ŏǳ .ŜŀƎƭŜōƻƴŜ .ƭŀŎƪ όŎŀǊŜ ŀ Ŧƻǎǘ Ŧƻƭƻǎƛǘ 

pentru toate OpenROV-ǳǊƛƭŜ ŘŜ ǇŃƴŇ ŀŎǳƳύ ŎŀǊŜ ŀǊŜ ǳƴ ǇǊƻŎŜǎƻǊ !aоору ŘŜ мDIȊ Ǔƛ ƻ ƳŜƳƻǊƛŜ 

DDR3 RAM de 512MB la bord, Raspberry Pi   ŜǎǘŜ ǳƴ Ǉŀǎ ǎŜƳƴƛŦƛŎŀǘƛǾ ƞƴ ǇŜǊŦƻǊƳŀƴǚŇ Ǔƛ 

capacitate.  

hǇŜƴ wh± ¢ǊƛŘŜƴǘ ŀǊŜ ǳǊƳŇǘƻŀǊŜƭŜ ŎŀǊŀŎǘŜǊƛǎǘƛŎƛΥ 

Dimensiuni: [L X W X H]  410 mm [16.14 in] X 205 mm [8.07 in] X 86 mm [3.37 in] 

Greutate:  3.40 kg  

!ŘŃƴŎƛƳŜ ƳŀȄƛƳŇΥ  100 m [328 ft] 

±ƛǘŜȊŀ ƳŀȄƛƳŇΥ  2 m/s [3.89 kts / 7.2 kph / 4.47 mph] 

Baterie: 3S4P Li-NMC 18650 cells with built-in PCM, UN 38.3 , capacitate 95 Wh;   

timp de incarcare 1.5 hr from 20% to 80%, 3 hr for 0% to 100% 

Timp de rulare:  3 - п  ƻǊŜ ƛƴ ŎƻƴŘƛǚƛƛ ƴƻǊƳŀƭŜΤ 

Putere consumata: 30 W nominal (10 W min, 180 W max) 

/ƻƳǳƴƛŎŀǊŜ Ǔƛ ƛƴǘŜǊŦŀǚŀΥ  WiFi 802.11 b/g/n;  Android  folosind  OpenROV App. 

¢ŜƳŜǇŜǊŀǘǳǊŀ ŀǇŜƛ ǊŜŎƻƳŀƴŘŀǘŇΥ -2°C to 40°C 

Barometru intern 

 

Raspberry Pi face parte din familia minicalculatoarelor (platforme cu microprocesor) care a fost 

ŘŜȊǾƻƭǘŀǘŇ ƛƴƛסƛŀƭ ŘŜ ŎŇǘǊŜ wŀǎǇōŜǊǊȅ CƻǳƴŘŀǘƛƻƴ ǇŜƴǘǊǳ ǇǊƻƳƻǾŀǊŜŀ ǘŜŎƘƴƻƭƻƎƛŜƛ ŎŀƭŎǳƭŀǘƻŀǊŜƭƻǊ 

ƞƴ ǒŎƻƭƛƭŜ Řƛƴ סŇǊƛƭŜ ƞƴ ŎǳǊǎ ŘŜ ŘŜȊǾƻƭǘŀǊŜΦ !ŎŜǎǘŀ ŘŜǒƛ ŀǊŜ ŘƛƳŜƴǎƛǳƴŜŀ ǳƴǳƛ ŎŀǊŘ ŘŜ ŎǊŜŘƛǘ ŀǊŜ 

ŎŀǊŀŎǘŜǊƛǎǘƛŎƛƭŜ ǳƴǳƛ t/ ŦƛƛƴŘ Ǉƻǎƛōƛƭ ŎƻƴŜŎǘŀǊŜŀ ŀŎŜǎǘǳƛŀ ƭŀ ƳƻƴƛǘƻǊ ǒƛ ƭŀ ǘŀǎǘŀǘǳǊŇΦ 

Modelele Raspberry Pi sunt bazate pe procesoare ARM dezvoltate de Broadcom. Modelele 

Broadcom aflate în componenta diverselor modele Raspberry PI sunt procesoare multimedia de 



tipul system-on-ŎƘƛǇ ό{ƻ/ύ ŎŀǊŜ ŀǳ ƛƴŎƭǳǎŜ ǇŜ ǳƴ ǎƛƴƎǳǊ ŎƘƛǇ ŀǘŃǘ ǇǊƻŎŜǎƻǊǳƭ ŎŜƴǘǊŀƭ ό/t¦ύ ŘŀǊ ǒƛ 

ǇǊƻŎŜǎƻǊǳƭ ƎǊŀŦƛŎ όDt¦ύ ǒƛ ŎŜƭŜƭŀƭǘŜ ŎƻƳǇƻƴŜƴǘŜ ƘŀǊŘǿŀǊŜ ŀǳȄƛƭƛŀǊŜΦ !ŎŜǎǘŜŀ ŀǳ ƻ ŀǊƘƛǘŜŎǘǳǊŇ 

!wa ŎŀǊŜ ŜǎǘŜ ŦƻƭƻǎƛǘŇ Ŏǳ ǇǊŜǇƻƴŘŜǊŜƴסŇ ǇŜƴǘǊǳ ǘŜƭŜŦƻŀƴŜƭŜ ǎƳŀǊǘ όǎƳŀǊǘǇƘƻƴŜύΦ tǊƻŎŜǎƻŀǊŜƭŜ 

!wa ƴŜŎŜǎƛǘŇ ǳƴ ŎƻƴǎǳƳ ŘŜ ŜƴŜǊƎƛŜ ŜƭŜŎǘǊƛŎŇ ǊŜŘǳǎ ǒƛ ŀǳ ǳƴ ǎŜǘ ŘŜ ƛƴǎǘǊǳŎסƛǳƴƛ ǎƛƳǇƭƛŦƛŎŀǘ όwL{/ύ 

comparativ cu procesoarele din familia x86. Aceste caracterƛǎǘƛŎƛ ǇŜǊƳƛǘ ƻ ŦǳƴŎסƛƻƴŀǊŜ ƴƻǊƳŀƭŇ 

ŦƻƭƻǎƛƴŘ ƻ ǎǳǊǎŇ ŘŜ ŜƴŜǊƎƛŜ ŘŜ ŘƻŀǊ р± ǒƛ м ! ŎŀǊŜ ƞƴ ŎŀȊǳƭ wŀǎǇōŜǊǊȅ tƛ ǎŜ ŎƻƴŜŎǘŜŀȊŇ ǇǊƛƴǘǊ-un 

port (onboard) micro-USB. 

Spre deosebire de PC-ǳǊƛƭŜ ǳȊǳŀƭŜΣ ǎƛǎǘŜƳǳƭ ŘŜ ŎŀƭŎǳƭ wŀǎǇōŜǊǊȅ tƛ ŦƻƭƻǎŜǒǘŜ ǳƴ ǎƛǎǘŜƳ ŘŜ ƻǇŜǊŀǊŜ 

ǎǇŜŎƛŀƭΦ 5ŀŎŇ ƳŀƧƻǊƛǘŀǘŜŀ t/-ǳǊƛƭƻǊ όǇŜǎǘŜ фр҈ύ ǳǘƛƭƛȊŜŀȊŇ ǎƛǎǘŜƳŜƭŜ ŘŜ ƻǇŜǊŀǊŜ ²ƛƴŘƻǿǎ ŘŜ ƭŀ 

aƛŎǊƻǎƻŦǘ ǎŀǳ h{ · ŘŜ ƭŀ !ǇǇƭŜΣ wŀǎǇōŜǊǊȅ tƛ ǎŜ ōŀȊŜŀȊŇ ƞƴ ǇǊƛƴŎƛǇŀƭ ǇŜ ǎƛǎǘŜƳǳƭ ŘŜ ƻǇŜǊŀǊŜ 

wŀǎǇōƛŀƴΣ ƻ ǾŜǊǎƛǳƴŜ ŀ ǎƛǎǘŜƳǳƭǳƛ ŘŜ ƻǇŜǊŀǊŜ [ƛƴǳȄ ό5ŜōƛŀƴύΦ ¢ƻǘǳǒƛ waspberry Pi permite 

ƛƴǎǘŀƭŀǊŜŀ ǒƛ ŀ ŀƭǘƻǊ ǎƛǎǘŜƳŜ ŘŜ ƻǇŜǊŀǊŜΦ 

 

 

  

Figura 4: Open ROV Trident si Raspberry Pi 4 

 

In acest studiu experimental am integrat aplicatia pe versiunea Raspberry Pi 4. Raspberry Pi 

п ŀŎŎŜǇǘŇ ǇǊƻŎŜǎƻǊ !wa /ƻǊǘŜȄ-A72 quad-core de мΣр DIȊ ǇŜ сп ŘŜ ōƛǚƛ (ARM v8, BCM2837), 

ǇŃƴŇ ƭŀ у D. w!a [t55wнΣ ƞƴŎƻǊǇƻǊŀǘ ²ƛCƛ Ǔƛ ǎǳǇƻǊǘ ŜȄŎŜƭŜƴǘ ǇŜƴǘǊǳ ǇŜǊƛŦŜǊƛŎŜΦ 

 



tŜƴǘǊǳ ƛƳǇƭŜƳŜƴǘŀǊŜŀ ƳŜǘƻŘŜƛ ŘŜ ƛƳōǳƴŇǘŇǚƛǊŜ ŀ ǾƛȊƛōƛƭƛǘŇǚƛƛ ŀƳ ƛƴǎǘŀƭŀǘ biblioteca C++ OpenCV 

pe platforma Raspberry Pi.   OpenCV este ƻ ōƛōƭƛƻǘŜŎŇ ŜȄǘǊŜƳ ŘŜ ŦƻƭƻǎƛǘŇ ƞƴ ŎƻƳǳƴƛǘŀǘŜŀ ŘŜ 

ŎƻƳǇǳǘŜǊ Ǿƛǎƛƻƴ ŦƛƛƴŘ ŘŜȊǾƻƭǘŀǘŇ ŘŜ ŎƻƳǇŀƴƛŀ LƴǘŜƭΦ {-ŀ ŘƻǾŜŘƛǘ ŀ Ŧƛ ŦƻŀǊǘŜ ǳǘƛƭŇ ƞƴ ŀǇƭƛŎŀǚƛƛƭŜ ŘŜ 

ǇǊŜƭǳŎǊŀǊŜŀ ŀ ƛƳŀƎƛƴƛƭƻǊ ƞƴ  ǘƛƳǇ ǊŜŀƭΦ 9ǎǘŜ ŦƻƭƻǎƛǘŇ ŦƻŀǊǘŜ Ƴǳƭǘ ǇŜ ŎŀƭŎǳƭŀǘƻŀǊŜ ƴƻǊƳŀƭŜ ƞƴ ŘƛǾŜǊǎŜ 

apliŎŀǚƛƛ ŎƻƳǇǳǘŜǊ Ǿƛǎƛƻƴ Ǔƛ ŘŜ ǇǊŜƭǳŎǊŀǊŜ ŀ ƛƳŀƎƛƴƛƭƻǊ Ǔƛ ǎŜŎǾŜƴǘǚŜƭƻǊ ŘŜ ƛƳŀƎƛƴƛΦ hǇŜƴ /± ƛƴŎƭǳŘŜ 

ŦǳƴŎǚƛƛ Ǔƛ ƛƳǇƭŜƳŜƴǘŇǊƛ ƻǇǘƛƳƛȊŀǘŜ ŀƭŜ ǳƴƻǊ ƳŜǘƻŘŜ ǊŜŎŜƴǘ ǇǳōƭƛŎŀǘŜ ŘŀǊ ǇǊŜȊƛƴǘŇ Ǔƛ  ǳƴ ŎƻƴŎŜǇǘ 

ƴƻǳ ƞƴ ƛƴǘŜǊŦŀǚŀ ŘŜ ǇǊƻƎǊŀƳŀǊŜΦ [ƛƳōŀƧǳƭ ǇǊƛƴŎƛǇŀƭ Ŧƻƭƻǎƛǘ ŜǎǘŜ /ҌҌΣ ŘŀǊ ŜȄƛǎǘŇ Ǔƛ ǾŜǊǎƛǳƴƛ ŘŜ 

ƭŜƎŇǘǳǊŇ ǇŜƴǘǊǳ tȅǘƘƻƴΣ WŀǾŀ ǎŀǳ aŀǘ[ŀōΦ ¢ƻŀǘŜ ŘŜȊǾƻƭǘŇǊƛƭŜ ŎǳǊŜƴǘŜ Ǔƛ ŀƭƎƻǊƛǘƳƛƛ ǎŜ ŦŀŎ ǇŜƴǘǊǳ 

ŎǊŜŀǊŜŀ ƴƻƛƭƻǊ ƛƴǘŜǊŦŜǚŜ Ŏǳ ǎƛǎǘŜƳŜƭŜ ŘŜ ƻǇŜǊŀǊŜ Ǔƛ ǇŜƴǘǊǳ ƳƛƴƛƳƛȊŀǊŜŀ ǊŜǎǳǊǎŜƭƻǊ ŦƻƭƻǎƛǘŜ ƞƴ ǘƛƳǇ 

real. 

hǇŜƴ /± ǊǳƭŜŀȊŇ ǇŜ ŘƛŦŜǊƛǘŜ ǇƭŀǘŦƻǊƳŜ ǇǊƛƴǘǊŜ ŎŀǊŜ Ǔƛ ²ƛƴŘƻǿǎΣ [ƛƴǳȄΣ !ƴŘǊƻƛŘΣ ŜǘŎΦ Oƴ ǇǊƻŎŜǎǳƭ 

ŘŜ ŎƻƳǇƛƭŀǊŜ hǇŜƴ/± ŦƻƭƻǎŜǓǘŜ /ƳŀƪŜΣ ƻ ǇƭŀǘŦƻǊƳŇ ŎŀǊŜ ŜǎǘŜ ŎƻƴŎŜǇǳǘŇ ǇŜƴǘǊǳ ǊŜŀƭƛȊŀǊŜŀ 

ŎŀŘǊǳƭǳƛ ŀǇƭƛŎŀǚƛƛƭƻǊ ŎŀǊŜ ŘŜǇƛƴŘ ŘŜ Ƴŀƛ ƳǳƭǘŜ ōƛōƭƛƻǘŜŎƛΦ tƭŀǘŦƻǊƳŀ ŀǊŜ ŘŜǇŜƴŘŜƴǚŜ ƳƛƴƛƳŜ ŎŀǊŜ 

nŜŎŜǎƛǘŇ ŘƻŀǊ ǳƴ ŎƻƳǇƛƭŀǘƻǊ /ҌҌ ƞƴ ǇǊƻǇǊƛǳƭ ǎƛǎǘŜƳ ŘŜ ŘŜȊǾƻƭǘŀǊŜΦ 

 

Instalarea librariei Open CV  in C++ pe Raspberry Pi  : Oƴ ŀŎŜǎǘ ǎŎƻǇ ǘǊŜōǳƛŜ ǳǘƛƭƛȊŀǘŇ ƻǇǚƛǳƴŜŀ ŘŜ 

ǳǘƛƭƛȊŀǊŜ ŀ ǎǇŀǚƛǳƭǳƛ ǘƻǘŀƭ ŘŜ ǇŜ ƳƛŎǊƻ-{5 ŎŀǊŘ ǇǊƛƴ ƻǇǚƛǳƴŜŀ 9ȄǇŀƴŘ CƛƭŜ {ȅǎǘŜƳΦ 9ǎǘŜ necesar ca 

ǇǊƛƳ Ǉŀǎ ǎŇ ǎŜ ƛƴǎǘŀƭŜȊŜ /aŀƪŜ-ul pentru configurarea procesului de compilare OpenCV. Se pot 

ƛƴǎǘŀƭŀ ŎŃǘŜǾŀ ōƛōƭƛƻǘŜŎƛ ŀŘƛǚƛƻƴŀƭ ǇŜƴǘǊǳ ǎǳǇƻǊǘǳƭ ŘƛŦŜǊƛǘŜƭƻǊ ŦƻǊƳŀǘŜ Wt9DΣtbDΣ ¢LCΣŜǘŎ όlibjpeg, 

libtiff5, libpng12), pentru lucrul cu ŦƛǓƛŜǊŜƭŜ video (libavcodec, libavformat, libswscale, 

libxvidcore) precum Ǔƛ câteva ŘŜǇŜƴŘƛƴǚŜ pentru optimizarea lucrului cu matrici. 5ǳǇŇ ce aceste 

ŘŜǇŜƴŘƛƴǚŜ sunt instalate se face download la cod Ǔƛ apoi se ŎƻƳǇƛƭŇ cu Cmake. 

 

 

4. Testare metoda de imbunatatire a vizibilitatii in imagini subacvatice 

Metoda de imbunatatirea vizibilitatii in imagini subacvatice ŀ Ŧƻǎǘ ǘŜǎǘŀǘŇ ǇŜƴǘǊǳ zeci de imagini 

subacvatice diferite (a se vedea cateva rezultate comparative in Figurile 5 si 6). Pentru a valida 

ŀōƻǊŘŀǊŜŀ ƴƻŀǎǘǊŇΣ am comparat rezultatele obtinute cu câteva metode specializate incluzand 

tehnicile lui Galdran et al [13], Drews-Jr et al. [12], Emberton et al. [9]  Ǔƛ .ŜǊƳŀƴ  et al [14]. 



În Figurile 5 si 6  sunt prezentate câteva imagini subacvatice. Pentru evaluarea imaginilor 

subacvatice nu exiata la ora actuala o metrica general acceptata de comunitate si prin urmare 

ne-am rezumat doar la o comparare calitativa a imaginilor rezultate.  Printr-ƻ ƛƴǎǇŜŎǚƛŜ ŀǘŜƴǘŇΣ se 

poate observa caƳŜǘƻŘŀ ƴƻŀǎǘǊŇ genereaza ǊŜȊǳƭǘŀǘŜ ŎƻƳǇŀǊŀǘƛǾŜ Ǔƛ ŎƘƛŀǊ Ƴŀƛ ōǳƴe comparativ 

cu tehnicile evaluate. 

 

 

Figura 5: Rezulate comparative obtinute cu metoda noastra publicata recent [11]. Ne-am 

comparat cu metodele [12],[13] si [9]. 

 

Unul dintre aspectele importante, asa cum am prezentat anterior,  ŜǎǘŜ ŎŇ metoŘŀ ǎǳōŀŎǾŀǘƛŎŇ 

prezentata anterior  ŀ Ŧƻǎǘ ƛƳǇƭŜƳŜƴǘŀǘŇ ǇŜ wŀǎǇōŜǊǊȅ tƛ п folosind biblioteca OpenCV.  În 

experimentele noastre am testat imagini o  ǊŜȊƻƭǳǚƛŜ ǎǇŀǚƛŀƭŇ de 640x480. In studiul nostru 

experimental, metoda implementata de imbunatatire a vizibilitatii in imagini subacvatice 

proceseaza imagini cu o  ǊŜȊƻƭǳǚƛŜ ǎǇŀǚƛŀƭŇ de 640x480 în aproximativ 20-30 ms. De asemenea, 

am observat ca atunci cand crestem rezolutia spatiala a imaginilor, timpul de procesare folosind 



implementarea noastra creste relativ liniar (e.g. 1200x800 am obtinut timpi de procesare de 

aproximativ 3-4 ori mai mari decat la rezolutia de 640x480) 

 

Figura 6. Rezulate comparative obtinute cu metoda noastra publicata recent [11]. Ne-am 

comparat cu metodele [12],[14] si [4]. 


