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  دهيچك

  با وضوح پايين ايجاد  را از روي يك دنباله از تصاويرِ الاوضوح ببا  يك، يا يك مجموعه از تصاويرِ 1وضوح برترتكنيكهاي 
. هستند 2برون هشتهمواردي با وضوح پايين حاوي  يكي از مشكلات اين حوزه، هنگامي است كه تصاوير وروديِ. مي نمايند

مواجهه با جديدي براي  در اين مقاله شيوة. دننويز، زووم و يا اشياء متحرك در دنباله تصاوير ورودي باش: مي توانند موارداين 
استخراج فريم هاي زمينه از تصاوير ورودي  ةمتضمن اعمال يك شيوارائه شده است كه در وضوح برتر اشياء متحرك مشكل 
توسط نويسندگان  كه قبلاً QRيةمبتني بر تجز ةشيوه استخراج زميناي جداسازي فريم هاي شامل اشياء متحرك از بر. است

ديگرِ وضوح برتر  روشنسبت به چند پيشنهادي  شيوة برتريآزمايشات انجام شده نتايج . ارائه گرديده، استفاده شده است
  . را نشان ميدهد

  ، ثبت تصويرماتريس ةشناسائي زمينه، تجزيبرون هشته، ، وضوح برتر -كليديكلمات 

 

 مقدمه -1
افزايش روزافزون تقاضا براي تعداد پيكسل ها ي بيشتر يا 

در عكس هاي رقومي، در كنار در دسترس بودن  "3ترالاوضوح ب"
پردازشگرها، علاقمندي زيادي به مبحث  يقدرت محاسباتي بالا

وضوح هدف در تكنيكهاي . ايجاد نموده است (SR) "وضوح برتر"
از يك  4تعدادي تصوير با وضوح پايين اخذعبارت است از  برتر

تر از همان وضوح بيشصحنه و تركيب آنها براي توليد تصويري با 
معني به  داشتن تعداد پيكسل بيشتر در يك عكس لزوماً.  صحنه

با ميزان توانائي تشخيص  "وضوح"تر نيست، در واقع الاوضوح ب
در عمل بدست آوردن چنين تركيبي . جزئيات تصوير مرتبط است

ساده  تصويري با وضوح بيشتربه ، براي حصول از چند تصوير
وجود دارد كه  "وضوح برتر" ةمسئلاصلي در  ةمسئلزيردو . نيست

نسبت به هم و  صاوير ورودي دقيقاًبايد تمام ت اولاً: بايد حل شوند

 ثانياً). 5ثبت تصوير ةمرحل(مشترك تنظيم شوند  ةروي يك شبك
 بايستي تصوير نهايي از روي اين تصاوير تنظيم شده بازسازي شود

عدم  .اين دو مرحله را نشان مي دهد 1شكل ). 6بازسازي ةمرحل(
انجام درست هر يك از اين دو مرحله باعث مي شود كه تصوير 
. نهايي خوبي نداشته باشيم و افزايش دقت مثمر ثمر واقع نشود

تحرير درآمده  ةنيز در اين زمينه به رشت چنديمقاله هاي مروري 
  .كه مي توانند منابع خوبي براي افراد علاقمند باشند [4-1]اند 

تعيين دقيق تفاوتهاي ) تصوير ثبت(اول  ةهدف از مرحل
مي توانند ناشي از حركت دوربين  مابين تصاوير است كه مثلاً

پارامترهاي حركتي باعث افت كيفيت  هر خطا در برآورد. دنباش
اهميت اين مرحله به . بعد خواهد شد ةتصوير حاصله از مرحل

را  رالاتوضوح ب حدي است كه مي توان گفت بهتر است تصوير با
يكي از تصاوير اوليه بدست آوريم تا اينكه با استفاده از  ونيابيِبا در
 دوم آنرا از روي تعداي تصوير و برآوردهاي غلط ةهاي مرحلروش
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روشهاي متنوعي براي مواجهه . پارامترهاي حركت بدست آوريم
 .[7-5]ندبا اين مسئله ارائه شده ا

  ي وضوح برتراصلي تكنيك ها ةدو مرحل: 1شكل 
  

 ةرا مي توان به دو دست وضوح برتر ةمواجهه با مسئل هايروش
مزيت اصلي . تقسيم كرد  8مكان ةو حوز 7فركانس ةكلي حوز

پايين بودن بارمحاسباتي آنهاست    [7,8]فركانس ةهاي حوزروش
ولي با توجه به عدم انعطاف كافي آنها در لحاظ كردن مدلهاي 

اما با توجه به . مختلف حركت، كمتر مورد توجه قرار گرفته اند
دوم، تحقيقات متعددي را دراين  ةهاي دستروشانعطاف بيشتر 

 درونيابي روشحوزه شاهد هستيم، كه از ميان آنها مي توان به 
افكنش  روش، Iterated Back Projection [6]هاي روش، [9]

و  [11,12]هاي پايدار روش ،[10] 9روي مجموعه هاي محدب
  .بردرا نام  [13]هاي ماركوفي روش

برون مواجهه با مقادير  وضوح برتر ةيكي از مشكلات حوز
هاي معدودي را مي توان يافت كه  تكنيك هاياست كه  هشته

نويز، زووم و . [11,12] ه خوبي عمل نمايندآنها ببتوانند با وجود 
محسوب برون هشته اشياء متحرك در فريمها جزو اين مقادير 

  . ميشوند

راي بنويني  ةشيو ]15و14[ خوداخير  ةلفين در دو مقالمؤ
مدلسازي زمينه در يك رشته  از تصاوير ويديوئي با استفاده از 

در اين مقاله از . ارائه نموده و كارائي آنرا نشان داده اند QR ةتجزي
اين شيوه به عنوان روشي براي حذف فريم هاي نامناسب بهره 

  . گرفته شده است

 وضوح برتر ةمروري بر مسئل 2مقاله در بخش  ةدر ادام
بخش . پيشنهادي بيان خواهد شد ةداشته و در بخش سوم شيو

  چهارم شامل نتايج آزمايشات انجام شده و آخرين بخش به 
  .گيري اختصاص يافته است نتيجه

  تاريخي مسئله ةسابق -2
بالابردن وضوح يك رشته از تصاوير ويديوئي  ةسرآغاز مسئل
دانست كه هدف آن  [8]تي ساي و هوآنگ ةرا مي توان مقال

بالابردن وضوح تصوير يك صحنه با استفاده از يك رشته از 
در زمانهاي مختلفي از همان است كه بوده تصاوير از همان صحنه 

 تفاوت. شته اندداكمي نسبت به هم اختلاف صحنه اخذ شده و 
آن است كه در دومي   10كلاسيك ترميم يك تصوير ةآن با مسئل

وضوح  ةدر مسئل. استورودي و خروجي يكسان وير اتصوضوح 
 رشته از تصاوير يكزماني موجود در -از اطلاعات مكاني برتر

با وضوح  شده و تغييرشكل يافته براي ايجاد تصويرِنمومه برداري 
مختصر دوربين در حين حركات . نهايي استفاده مي شود بيشترِ

عكسبرداري از صحنه باعث مي شود كه تصاويري مشابه ولي نه 
اين اطلاعات اضافي ما را  .داراي اطلاعات يكسان داشته باشيم

و پنهاي باند  وضوح برترد كه بتوانيم تصويري با نقادر مي ساز
گسترده تر نسبت به هريك از تصاوير باوضوح پايين اوليه بدست 

  .آوريم

MMتصاوير ورودي اندازة فرض كنيم  اگر  rبوده و  ×
امين فريم ورودي  k ة، ستوني شدkYضريب افزايش وضوح باشد،

زير به هم  ةنهايي با رابط وضوح برتربا  تصويرِ ة، ستوني شدXو 
  :مربوط مي شوند

NkVXFHDY kkkkk ,,1 K=+=  

به فرض در آن متغيرهاي زيرخط دار، ماتريسهاي ستوني كه 
  :شده هستند و

][ ةبا انداز kFماتريس 2222 MrMr ، عملگر حركت ×
]1[ةبا انداز( X هندسي بين تصوير 22 ×Mr ( وk  امين فريم

]1[ةبا انداز( kY ورودي 2 ×M (؛kH ةمدل تابع پخش نقط 
][ ةبا انداز 11دوربين 2222 MrMr  ةبا انداز kDماتريس ؛ ×

][ 222 MrM  ةبا انداز kVو بردار  12عملگر نمونه بردار ×
]1[ 2 ×M بيانگر نويز سيستم است.  

حل وضوح برتر از ديدگاه بهينه سازي، هدف تكنيكهاي 
  :كمينه سازي زير است ةمسئل
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بين  ةمورد استفاده براي سنجش فاصل نُرم .كه در آن 
براي  Hو Dبا اين فرض كه ماتريسهاي . مدل و مشاهدات است

XHZتمام تصاوير يكسان هستندو در نظرگرفتن  به عنوان  =
را ميتوان ) 1(تصوير با وضوح بالاي نهايي، رابطه  ةمات شد ةنسخ

  :به صورت زير نوشت
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 شناسائي فريم هاي زمينه ةاضافه شدن يك مرحل -پيشنهادي ةچارچوب كلي شيو: 2شكل 

 
 پيشنهادي ةشيو -3

فريمهايي از تصاوير به صورت كلي در شيوة پيشنهادي 
ورودي كه حاوي اشيائي به جز زمينه ميباشند، فيلتر شده و فقط 

اما وجود  .داده مي شوند بازسازي ةفريمهاي زمينه به مرحل
جابجائي و تفاوتهاي تصاوير با وضوح پايين كه جزولاينفك مسائل 

ورودي مي باشند، شناسائي آنها تصوير شامل چندين  وضوح برترِ
 2چارچوب كلي روش پيشنهادي در شكل . را مشكل مينمايد

روشن مي سازد  2و شكل   1نگاهي دوباره به شكل . آمده است
فيلتركردن تصاوير ورودي بر  ةيشنهادي يك مرحلپ ةكه در شيو

بازسازي با استفاده مرحلة . اضافه شده است -QR ةتجزي-اساس 
 ةقبل و با استفاده از همان پارامترهاي مرحل ةاز خروجي مرحل

  . انجام خواهد شد ثبت تصوير

مقادير منفرد  ةاين بخش ابتدا مروري كوتاه به تجزي ةدر ادام
وضوح  ةاستفاده از آن در مسئل ةداشته و سپس نحو QR ةو تجزي

  . درا خواهيم دي برتر

 QR ةمقادير منفرد و تجزي ةتجزي -3-1
 QR ةو تجزي) SVD13(مقادير منفرد ةشيوه هاي تجزي

پايگاه  توسط محققين مختلف به منظور كاهش تعداد قوانين يك
اصلي در استفاده از  ةنكت. [18-16]داده بكار گرفته شده اند

SVD  براي كاهش پيچيدگي، آن است كه با استفاده از مقادير
منفرد مي توان يك سيستم را تجزيه نمود و ميزان اهميت هر 

  . يك از اجزاء تجزيه شده را مشخص نمود
MNPمقادير منفرد يك ماتريس  ةتجزي ، را مي توان به ×

TUDVPصورت  NNUنوشت كه در آن  = ×ℜ∈  وMMV ×ℜ∈ 
)و  14ماتريس هاي متعامد ) MN

MdiagD ×ℜ∈= σσ ,,1 K  يك
01ماتريس قطري است كه درآن  ≥≥≥ Mσσ L . عناصر روي

.  [16]ناميده مي شوند Pمقادير منفرد ماتريس  Dقطر ماتريس 
QRPبه صورت  Pماتريس  QR ةتجزي =Π  نمايش داده ميشود

MMدرآن  كه ×ℜ∈Π است و ستونهاي  15يك ماتريس جايگشتي
MNQ ×ℜ∈ ّهبوده و  16متعامد يكMMR ×ℜ∈  يك ماتريس

كه نزولي  Rقدرمطلق مقادير روي قطر اصلي. است 17بالامثلثي
كه  [18]ناميده شده و نشان داده شده است  R 18هستند، مقادير

  . مقادير منفرد ماتريس را دنبال مي كنند

از ديدگاه جبرخطي يك مجموعه از ستونهاي يك ماتريس 
كه نتوان هيچ يك از آنها را به صورت تركيبي از سايرين نوشت، 

ارتباط استقلال و مقادير   .از هم محسوب مي شوند 19مستقل
ر بتوان يك ستون را به صورت تركيبي از منفرد آن است كه اگ

 SVD ةبا آن در تجزيمتناظر ساير ستونها داشت، مقدار منفرد 
داشته باشيم كه تركيب  Xحال اگر ستوني مانند . صفر خواهد بود

  :دقيقي از ساير ستونها نباشد اما بتوان آنرا به صورت زير نوشت

njNVWX
j jj ,,1, K=+=∑  

ها ضرايب تركيب و  Wام و  jنمايانگر ستون  jVكه در آن 
N  معرف نويز بوده و ميانگين نويز خيلي كمتر از ميانگينX 

. باشد، مقدار منفرد متناظر با اين ستون بسيار كوچك خواهد بود
 .نيز صادق است QR ةاز تجزي Rمقادير  ةموارد فوق دربار

را به  Pستونهاي ماتريس يك شيوه براي استخراج مهمترين
 :[19]صورت خلاصه مي توان به فرم زير داشت

 .Pماتريس  20رتبة موثر، rتخمين  )1
به نحوي كه ستونهاي ماتريس Πمحاسبه ماتريس   )2

nM
nP ×ℜ∈  در[ ]nNn PPP −=Π بقدر كافي مستقل  ,

  .باشند
 QR ةاز نقطه نظر عملياتي و پياده سازي، مزيت تجزي 

برنامه هايي همچون ) 1آن است كه   SVDنسبت به 
MATLAB ةتجزي QR ةرا نسبت به تجزي SVD  با سرعت

 ةدر پياده سازيهاي معمول تجزي) 2بيشتري انجام مي دهند و 
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SVD  برخلافQR مشخص  نمي شود كه هر مقدار منفرد ،
  .ون استمربوط به كدام ست

رشته تصاوير ويديوئي را درنظر بگيريد كه از يك صحنه 
فرض . باشندايستا با وجود اشياء متحرك در چند فريم اخذ شده 

از كنار هم قرار دادن ستوني شدة فريمها ايجاد  Pكنيد ماتريس 
ايده آل بدون نويز و فرض ثبات كامل  اگر حالت شده باشد؛

 متناظر با ستونهايي كه صرفاً Rدوربين را داشته باشيم، مقادير 
برابر صفر  –به جز يكي  –شامل زمينه و اشياء ثابت هستند 

حالتي را كه دوربين ثابت  [14,15]نويسندگان در . خواهد بود
ن داده بوده و فقط نويز وجود داشته است را بررسي نموده و نشا
از  QR ةاند كه تحت شرايطي مدلسازي زمينه با استفاده از تجزي

هدف در بخش . الگوريتم هاي معمول مدلسازي زمينه كاراتر است
  .بعد ذكر نحوة بكارگيري اين ايده در وضوح برتر مي باشد

 وضوح برتر در QRتجزية استفاده از  -3-2
، جابجائي هاي تصاوير ورودي جزو مسائل وضوح برتردر 

با فرض وجود حركت دوربين استفاده از . لاينفك سيستم است
ذكر شده در  ةشيوه هاي معمول مدلسازي زمينه و منجمله شيو

براي رفع اين مشكل كافيست عمل .  بخش قبل كارا نخواهند بود
موكول ثبت تصوير  ةشناسائي فريم هاي زمينه به بعد از مرحل

به  ثبت تصويريات تصاوير حاصل از عمل كناره هايليكن . شود
ميزان جابجائي  هر يك نسبت به فريم مرجع، با صفر پر شده و 

 روشها مانعي جدي براي هر كناره اين . سياه ديده مي شوند
راه حل ساده اي كه براي اين منظور . شناسائي زمينه خواهند بود

–ها از تمام فريم ها  كنارهدرنظر گرفته شده است، حذف اين 
درواقع بايد مختصات زيرماتريسي . مي باشد -رحلهموقتاً در اين م

)كه آنها را (از هر تصوير  ) ( )2211 ,,, yxyx پيدا شود كه ) مي ناميم
فرض كنيد . يك ناحيه از صحنه باشند ةهمگي نمايش دهند

kyΔ  ميزان جابجائي براي فريمk ام و در جهت محورy ها باشد
,21بوده است، مقادير مختصات تصويرثبت  ةكه حاصل مرحل yy 

   :را به صورت زير بدست مي آوريم
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21 , xx نيز به صورتي مشابه بدست خواهند آمد .  

][با اندازه(  فرض كنيد  22 MM عملگر حركت ) ×
پايين ورودي و اولين تصوير باوضوح  امين تصويرkهندسي بين 
kYامين تصوير را كه kفرم تصحيح حركت شده  .ورودي باشد ' 

  :مي ناميم به صورت زير بدست مي آيد

kkk YFY '' =  

kYفرض كنيد  ][با اندازه (' 22 MM kYفرم ماتريسي ) × ' 
باشد، براي نمايش زير ماتريسي از آن از تعريف زيرماتريس در 

  :جبرخطي استفاده خواهيم كرد

NMيك ماتريس  Aفرض كنيد ): زيرماتريس(تعريف  ، و×
{ }NI ,,1K⊆  و{ }MJ ,,1K⊆  دو مجموعهm  وn  عنصري

حذف  مي ناميم كه از Aرا زير ماتريسي از   A(I|J)باشند، 
 Jو  Iحاصل مي شود كه انديس آنها در  Aسطرها و ستونهايي از 

  .آمده است

نماد فوق را نبايد با نماد احتمال شرطي اشتباه : 1تذكر
  .گرفت

حذف نخواهند  Aهيچ يك از سطرهاي I=∅اگر : 2تذكر
 Aنهاي تهي باشد، هيچ يك از ستو Jبه همين ترتيب اگر . شد

  .حذف نمي شوند

هر فريم كه در  يح حركت شدةحال زيرماتريسي از فرم تصح
')|(همه فريمها مشترك است را مي توان به صورت  JIY k  نشان

  :داد كه در آن

{ }
{ }NxxJ

MyyI
,,1,1,,1

,,,1,1,,1

21

21

KK

KK

−−=
−−=  

Yبايستي روي ماتريس  QRتجزيه    :اعمال شود ′

( ) ( ) ( )[ ]JIYJIYJIYY N |,,|,| 21 ′′′=′ K  

به نُرم ستونهاي ماتريس حساس  QR ةاما از آنجا كه تجزي 
Y(ها xاز گراديان ماتريس در راستاي محور Y'به جاي  ،است ′′ (

  :استفاده مي كنيم

x
YY ∂
′∂=′′  

Yماتريس  رتبة مؤثر براي تخمين از اين فرض استفاده  ′′
ؤيت قابل ر درصد فريمها زمينه كاملاβًحداقل درمي كنيم كه 

Nnلذا . مي باشد )1( β−=  رتبة ميتواند يك تخمين خوب براي
},,{اگر . باشد مؤثر 1 Nff K شماره فريهماي حاصل از ماتريس
Π ةاز تجزي QR  ماتريسY )N)1باشد، اولين  ′′ β−  فريم را

. حذف مي كنيم برون هشتهفريمهاي حاوي مقادير بعنوان 
و مجموعه انديسهاي اخير  βبراساس ماتريس موردتجزيه، 

 NOFI(Nonو  OFI(Outlier Frame Indices)عملگرهاي 
Outlier Frame Indices) را به صورت زير تعريف مي كنيم:  

NMPبه فرض  ):NOFIو  OFIعملگرهاي (تعريف ×ℜ∈ و
β  داده شده اند و},,{ 1 Nff K دهنده شماره ستونهاي  نشانP 

، M>Nاست و  Pماتريس  QRاز تجزيه  Πبراساس ماتريس  
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  :به صورت زير درنظرگرفته مي شوند NOFIو  OFIعملگرهاي 

},,{),(
},,,{),(

1)1(

)1(1

NN

N

ffPNOFI
ffPOFI

K

K

+−

−

=

=

β

β

β

β  

به ستونهايي از آن كه توسط مجموعه Yمحدود ساختن 
),( βYNOFI مشخص مي شوند به ما مجموعه اي از فريم ها را  ′′

نبوده و  برون هشتهمقادير خواهد داد كه هيچ فريم آن داراي 
به عبارت ديگر . براي منظور ما در وضوح برتر مناسب مي باشد

( )),(| βYOFIY را حذف مي كند كه  Yستونهايي از  ∅′′
),(انديس آنها در  βYOFI   .آمده است ′′

به صورت )) 2( ةرابط(اوليه  وضوح برتر ةبه اين ترتيب مسئل
  :زير در خواهد آمد

⎥
⎦

⎤
⎢
⎣

⎡
−= ∑

−

=

nN
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pkk
Z

ZDGWMinArgZ
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  :كه در آن

( )
( )

Nn
YOFIFG

YOFIYW
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,),(|

β
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β

−=

′′∅∅=
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GW در فرمول فوق بيانگر حذف فريمهايي از مجموعه ,
),(دادگان هستند كه انديس آنها در  βYOFI در . آمده است ′′

پيشنهادي  شيوةچارچوب كلي كار را پس از اضافه كردن  2شكل 
همانگونه كه از  مشاهده كرديم؛بين مراحل ثبت تصوير و بازسازي 

)شكل مذكور و  )),(|| βYOFIFG مشخص است، به  =∅∅′′
  . ثبت تصوير جداگانه اي براي بازسازي نياز نيست ةمرحل

  پياده سازينتايج  -4
 Alpacaدر آزمايشات انجام شده از رشته تصاوير ويديوئي 

قابل برداشت  21از سايت پروفسور ميلانفر استفاده شده است كه
 :شوددر اين دنباله از تصاوير دو نوع حركت مشاهده مي. مي باشد

اولين نوع حركت ناشي از حركت دست در حين فيلمبرداري 
از فريم  10در مجسمة آلپاكا  حركت دوم ناشي از انتقال ؛است

دنباله تصاوير اصلي . سمت راست صحنه به سمت چپ است
فريم آن  15 از فريم مي باشد كه در اينجا فقط 55شامل 

كه در طي آنها مجسمه حركت ) 55تا  50و  46تا  38فريمهاي (
 3/1برابر با  βمقدار پارامتر . داشته است استفاده شده است

نتايج وضوح برتر با شيوة  3شكل . درنظر گرفته شده است
. را نشان مي دهد وضوح برتر ديگرِ روشپيشنهادي و چندين 

از روش درونيابي استفاده  3(h)براي مرحلة بازسازي در شكل 

خروجي بهتر شيوة پيشنهادي از مقايسة بصري نتايج . شده است
جز روش پيشنهادي و روش  به. بخوبي مشخص مي باشد 3شكل 

POCS،  ساير شيوه ها از ظهور اثرات شبح مانند ناشي از حركت
  .آلپاكا رنج مي برند

ي، براي استخراج نتايج كمدر مقالات وضوح برتر  معمولاً
الگوريتم ها را روي تصاوير با وضوح پايين كه از روي يك تصوير با 

از آنجا كه تصاوير  ولي. اعمال مي كنند شده اندايجاد  بالاوضوح 
با وضوح بالاي واقعي بوده و تصوير در آزمايشات ما مورد استفاده 

كه شيوه اي كيفي  ةاصلي در دسترس نيست به همين مقايس
  .بسنده شده است  [6,10,11]در مقالات وضوح برتر است مصطلح

 گيري نتيجه - 5
در حضور   وضوح برتر ةنويني براي مسئل ةدراين مقاله شيو

اشياء متحرك پيشنهاد شده است كه مبتني بر بكار گيري يك 
در  ثبت تصوير ةالگوريتم شناسائي فريم هاي زمينه قبل از مرحل

مرحلة بازسازي تصوير، صرفاً روي . مي باشد وضوح برترتكنيكهاي 
نيازي به . فريم هاي انتخاب شده در اين قسمت اعمال مي شود

و پارامترهاي بدست آمده قبل از مرحلة نبوده مجدد  ثبت تصوير
شناسائي فريم هاي زمينه مستقيماً در مرحلة بازسازي مورد 

  .استفاده قرار خواهند گرفت

ارائه شده در مقالات  ةبراي شناسائي فريم هاي زمينه از شيو
نتايج آزمايشات انجام شده . قبلي نويسندگان استفاده شده است

را در ايجاد تصوير باوضوح بالاتر  شيوة پيشنهادي  كارائي بيشتر
  . نسبت به شيوة معمولِ لحاظ كردن تمام فريم ها نشان داده است

 ،پيشنهاديشيوة در حذف كل فريمِ شامل شيء متحرك 
باعث حذف اطلاعات ديگري كه مي توانند در بازسازي مفيد 

، نگارندگان  [14,15]در مقالات قبلي .باشند نيز مي شود
اتخاذ چنين . بلوكهاي كوچك اعمال نموده اند را روي QRتجزية

ند موجب استفاده از اشيوه اي در مسئلة وضوح برتر مي تو
از جمله كارهاي آتي . حلة بازسازي گردداطلاعات بيشتر در مر

مي توان به استفاده از بلوكهاي كوچك و مقايسة كمي شيوة 
  .پيشنهادي اشاره نمود

  تشكر و قدرداني

مي دانند كه از پروفسور ميلانفر و دكتر لفين وظيفة خود مؤ
فارسيو به جهت دراختيار گذاشتن بستة نرم افزاري وضوح 

  .برترشان تشكر نمايند
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  حاصله از روشهاي مختلفمقايسة تصاوير وضوح برتر : 3شكل
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Low-Resolution 4  
5  Image Registration 
6  Reconstruction 

Frequency Domain 7   
Spatial Domain 8   
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