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DESCRIPCION

Método y dispositivo de procesamiento de imagenes, medio de almacenamiento legible por computadora y
dispositivo electrénico

Campo

La presente divulgacién se refiere a un campo de la tecnologia informatica y, mas particularmente, a un método y un
dispositivo de procesamiento de imagenes, a un medio de almacenamiento legible por computadora y a un
dispositivo electronico.

Antecedentes

Durante una captura de imagen puede existir una gran cantidad de ruido en la imagen debido a un aparato de
formacion de imagenes en si mismo y una influencia del entorno. Un efecto visual de la imagen puede verse
afectado debido a la gran cantidad de ruido. Durante un procesamiento de imagenes, se requiere eliminar el ruido de
la imagen para eliminar la interferencia causada por el ruido de la imagen. En un procesamiento de imagenes
convencional, se pueden adoptar un filtro de medios, un filtro Wiener adaptativo y un filtro mediano para eliminar el
ruido de la imagen. Los filtros varian con los tipos de ruido.

El documento CN106127698A, se refiere a un método y un aparato de procesamiento de eliminacién de ruido de
imagenes. El método incluye recibir una instrucciéon de disparo; realizar disparos continuos para obtener multiples
fotogramas de iméagenes originales; obtener un valor de brillo ambiental y/o un valor ISO correspondiente a un
entorno de disparo; evaluar si se cumple una de al menos las siguientes condiciones: el valor de brillo ambiental es
menor o igual que un valor de brillo preestablecido, y el valor de ISO es mayor o igual que un valor de ISO
preestablecido; en caso afirmativo, obtener una imagen original a la que se le ha de eliminar el ruido de acuerdo con
el valor de brillo ambiental o el valor ISO; y obtener datos RAW de la imagen original a la que se le ha de eliminar el
ruido, convertir los datos RAW en datos YUV vy realizar un procesamiento de eliminacion de ruido de mudltiples
fotogramas en los datos YUV para obtener una imagen de salida.

Resumen

Un método de procesamiento de imagenes implementado por computadora incluye: seleccionar una imagen de
referencia de entre una pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente, que incluye seleccionar una imagen
que tiene un valor de nitidez maximo de entre la pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente como la
imagen de referencia; seleccionar una o0 mas primeras imagenes de entre las imagenes capturadas secuencialmente
restantes en base a un valor de luminancia y a un valor de nitidez de la imagen de referencia, que incluye
seleccionar una o mas primeras imagenes de entre las imagenes capturadas secuencialmente restantes, la una o
mas primeras imagenes que tienen un valor de luminancia predefinido en un primer rango preestablecido del valor
de luminancia de la imagen de referencia, y la una o mas primeras imagenes que tienen un valor de nitidez
predefinido en un segundo rango preestablecido del valor de nitidez de la imagen de referencia; sintetizar la imagen
de referencia y la una o mas primeras imagenes para obtener una segunda imagen; y realizar la reduccién de ruido
en la segunda imagen.

En al menos una realizacion, realizar la reduccion de ruido en la segunda imagen incluye: comparar un valor
sumado del nimero de la imagen de referencia y del nimero de la una o mas primeras imagenes con una tabla de
blsqueda para determinar un nivel reduccion de ruido, en el que la tabla de busqueda registra el nivel de reduccién
de ruido con respecto al valor sumado; y realizar la reduccion de ruido en la segunda imagen de acuerdo con el nivel
de reduccion de ruido.

En al menos una realizacion, realizar la reduccién de ruido en la segunda imagen incluye: realizar la reduccion de
ruido de luminancia y la reduccion de ruido de crominancia en la segunda imagen.

En al menos una realizacion, fusionar la imagen de referencia y la una o mas primeras imagenes para obtener la
segunda imagen incluye: determinar pixeles de referencia que existen en la imagen de referencia y en la una o mas
primeras imagenes, estando los pixeles de referencia en la imagen de referencia en correspondencia con los pixeles
de referencia de la una o mas primeras imagenes; adquirir un modo de alineacion de la imagen de referencia y de la
una o mas primeras imagenes en base a los pixeles de referencia existentes en la imagen de referencia y en la una
0 mas primeras imagenes, en el que el modo de alineacién se adquiere de acuerdo con parametros de escala y de
rotacion, y parametros de desplazamiento de los pixeles de referencia existentes en la imagen de referencia y en la
una 0 mas primeras imagenes; alinear la imagen de referencia con la una o mas primeras imagenes en base al
modo de alineacién; y fusionar la imagen de referencia alineada y la una o més primeras imagenes alineadas para
obtener la segunda imagen.

Un dispositivo de procesamiento de imagenes incluye: un moédulo de seleccién configurado para seleccionar una
imagen de referencia de entre una pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente, seleccionando una imagen
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que tiene un valor de nitidez maximo de entre la pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente como la
imagen de referencia, y para seleccionar una o mas primeras imagenes de entre las imagenes capturadas
secuencialmente restantes en base a un valor de luminancia y a un valor de nitidez de la imagen de referencia,
seleccionando la una o mas primeras imagenes de entre las imagenes capturadas secuencialmente restantes, la
una o mas primeras imagenes que tienen un valor de luminancia predefinido en un primer rango preestablecido del
valor de luminancia de la imagen de referencia, y la una o mas primeras imagenes que tienen un valor de nitidez
predefinido en un segundo rango preestablecido del valor de nitidez de la imagen de referencia; un médulo de fusién
configurado para fusionar la imagen de referencia y la una o mas primeras imagenes para obtener una segunda
imagen; y un médulo de reduccion de ruido configurado para realizar la reduccién de ruido en la segunda imagen.

En al menos una realizacion, el médulo de reduccion de ruido esta configurado, ademas, para: comparar un valor
sumado del nimero de la imagen de referencia y del nimero de la una o mas primeras imagenes con una tabla de
blsqueda para determinar un nivel de reduccion de ruido, en el que la tabla de blusqueda registra el nivel de
reduccion de ruido con respecto al valor sumado; y realizar la reduccién de ruido en la segunda imagen de acuerdo
con el nivel de reduccién de ruido.

En al menos una realizacién, el médulo de reduccién de ruido esta configurado, ademas, para: realizar la reduccion
de ruido de luminancia y la reduccion de ruido de crominancia en la segunda imagen.

En al menos una realizacion, el médulo de fusién esta configurado, ademas, para: determinar pixeles de referencia
que existen en la imagen de referencia y en la una 0 mas primeras imagenes, los pixeles de referencia en la imagen
de referencia que estan en correspondencia con los pixeles de referencia de la una o mas primeras imagenes;
adquirir un modo de alineacion de la imagen de referencia y de la una o mas primeras imagenes en base a los
pixeles de referencia existentes en la imagen de referencia y en la una o mas primeras imagenes, en el que el modo
de alineacion se adquiere de acuerdo con parametros de escala y de rotacion, y parametros de desplazamiento de
los pixeles de referencia existentes en la imagen de referencia y en la una o mas primeras imagenes; alinear la
imagen de referencia con la una 0 mas primeras imagenes en base al modo de alineacion; y fusionar la imagen de
referencia alineada y la una o méas primeras imagenes alineadas para obtener la segunda imagen.

Un medio de almacenamiento legible por computadora almacena un programa informatico en él. Cuando un
procesador ejecuta el programa informatico, se realiza el método de procesamiento de iméagenes anterior.

Breve descripcion de los dibujos

La Fig. 1 es un diagrama de flujo que ilustra un método de procesamiento de imagenes de acuerdo con la presente
divulgacion.

La Fig. 2 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de procesamiento de imagenes de acuerdo con la
presente divulgacion.

La Fig. 3 es un diagrama de bloques que ilustra estructuras parciales de un dispositivo electronico proporcionado en
la presente divulgacion.

Descripcion detallada

Con el fin de hacer mas explicitos los propdsitos, las soluciones técnicas y las ventajas de la presente divulgacion, la
presente divulgacion se describird con mas detalle en combinacién con los dibujos y las realizaciones. Debe
entenderse que las realizaciones especificas descritas en el presente documento se utilizan simplemente para
explicar la presente divulgacién, pero no para limitar la presente divulgacion.

La Fig. 1 es un diagrama de flujo que ilustra un método de procesamiento de imagenes de acuerdo con la presente
divulgaciéon. Como se ilustra en la Fig. 1, el método de procesamiento de imagenes incluye los bloques 102-108.

En el bloqgue 102, se selecciona una imagen de referencia de entre una pluralidad de imagenes capturadas
secuencialmente.

La pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente puede adquirirse fotografiando, o pueden adquirirse
tomando una porcion de un video. Una fotografia archivada en cada una de la pluralidad de imagenes capturadas
secuencialmente es sustancialmente idéntica entre si. Es decir, se puede obtener una imagen fusionada
superponiendo y fusionando la pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente. Después de adquirirse la
pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente, la imagen de referencia puede seleccionarse de entre la
pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente. La imagen de referencia se refiere a una imagen estandar
configurada para una fusién de mdultiples imagenes (la fusidon de mdultiples imagenes supone fusionar multiples
imagenes). Es decir, sobre la base de la imagen de referencia, se seleccionan algunas imagenes de entre la
pluralidad de iméagenes capturadas secuencialmente para la fusion de mdultiples imagenes. Una manera de
seleccionar la imagen de referencia puede describirse como sigue. Se calcula un valor de nitidez de cada una de la
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pluralidad de imagenes, y se selecciona una imagen que tiene un valor de nitidez maximo de entre la pluralidad de
imagenes como imagen de referencia. Generalmente, cuando la pluralidad de imagenes capturadas
secuencialmente se adquiere fotografiando, el nimero de la pluralidad de imagenes se determina de acuerdo con un
algoritmo preestablecido. Después de adquirir la pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente, se puede
evaluar si se puede realizar un proceso de multiples imagenes en la pluralidad de imagenes adquiridas. Las
imagenes en las que se puede realizar el proceso de multiples imagenes se seleccionan para adquirir la imagen de
referencia.

En el bloque 104, se seleccionan una 0 mas primeras imagenes de entre las imagenes capturadas secuencialmente
restantes en base a un valor de luminancia y a un valor de nitidez de la imagen de referencia.

Después de seleccionarse la imagen de referencia de entre la pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente,
se adquieren el valor de luminancia y el valor de nitidez de la imagen de referencia. Cuando la imagen de referencia
esta en un formato de YUV (YUV es un sistema de codificacién de color que generalmente se utiliza como parte de
una tuberia de imagen en color. Codifica una imagen o video en color teniendo en cuenta la percepciéon humana,
permitiendo un ancho de banda reducido para los componentes de crominancia, permitiendo normalmente asi que
los errores de transmision o los artefactos de compresion se enmascaren de manera mas eficiente por la percepcion
humana que utilizando una representacion RGB “directa”), se adquiere un valor Y como el valor de luminancia de la
imagen de referencia. Cuando la imagen de referencia no esta en el formato de YUV, la imagen de referencia se
convierte al formato de YUV y luego se adquiere el valor de luminancia. Por ejemplo, cuando la imagen de
referencia estd en formato de RAW (un archivo de imagen en bruto de la camara contiene datos minimamente
procesados del sensor de imagen de una camara digital, un escaner de imagen o un escaner de pelicula de
imagenes en movimiento), la imagen de referencia se convierte del formato de RAW al formato de YUV, y el valor Y
se adquiere como el valor de luminancia. Las funciones de evaluacion convencionales de la nitidez de imagen
incluyen, principalmente: una funcién de cambio de escala de grises, una funciéon de gradiente y una funcién de
entropia de escala de grises de imagen y similares. Las funciones de evaluacién de la nitidez de imagen varian con
las imagenes a ser evaluadas. De acuerdo con el valor de luminancia y el valor de nitidez de la imagen de
referencia, la una o méas primeras imagenes pueden seleccionarse de entre la pluralidad de imagenes. La primera
imagen se refiere a una imagen configurada, junto con la imagen de referencia, para la fusion de mudltiples
imagenes. Seleccionar la una o mas primeras imagenes de entre las imagenes capturadas secuencialmente
restantes de acuerdo con el valor de luminancia y el valor de nitidez de la referencia incluye lo siguiente. Tomando el
valor de luminancia y el valor de nitidez de la imagen de referencia como estandares, se selecciona una imagen que
tiene un valor de luminancia predefinido en un primer rango preestablecido del valor de luminancia de la imagen de
referencia y que tiene un valor de nitidez predefinido en un segundo rango preestablecido del valor de nitidez de la
imagen de referencia. Por ejemplo, cuando el valor de luminancia de la imagen de referencia seleccionada de entre
la pluralidad de imagenes es 100 y el valor de nitidez de la imagen de referencia seleccionada de entre la pluralidad
de imagenes es 30, una imagen que tiene el valor de luminancia dentro del 85 % al 115 % del valor de luminancia
de la imagen de referencia y que tiene el valor de nitidez dentro del 90 % al 110 % del valor de nitidez de la imagen
de referencia (es decir, una imagen que tiene el valor de luminancia dentro de un rango de 85 a 115 y que tiene el
valor de nitidez dentro de un rango de 27 a 30) se selecciona como una de la una o0 mas primeras imagenes.

En el bloque 106, la imagen de referencia y la una o mas primeras imagenes se fusionan para obtener una segunda
imagen.

Después de seleccionarse la imagen de referencia y la una o mas primeras imagenes, la fusion de multiples
imagenes se realiza en la imagen de referencia y en la una o més primeras imagenes, a fin de obtener la segunda
imagen. La segunda imagen se refiere a una imagen fusionada, obtenida después de la fusion de mudltiples
imagenes. Adquirir la segunda imagen después de la fusion de mdltiples imagenes incluye lo siguiente. Se adquiere
una pluralidad de imagenes. Se determinan los pixeles de referencia que existen en la imagen de referencia y en la
una o mas primeras imagenes. Los pixeles de referencia en la imagen de referencia pueden estar en
correspondencia con los pixeles de referencia de la una o mas primeras imagenes. En base a los pixeles de
referencia existentes en la imagen de referencia y en la una o mas primeras imagenes, se adquiere un modo de
alineacion de la imagen de referencia y de la una o més primeras imagenes. La imagen de referencia se alinea con
la una 0 méas primeras imagenes en base al modo de alineacion. La imagen de referencia alineada y la una o mas
primeras imagenes alineadas se fusionan para obtener la segunda imagen. El modo de alineacién puede adquirirse
de acuerdo con parametros de escala y de rotacién, y parametros de desplazamiento de los pixeles de referencia
existentes en la imagen de referencia y en la una o méas primeras imagenes.

En el bloque 108, se realiza la reduccién de ruido en la segunda imagen.

Después de obtenerse la segunda imagen después de la fusion de miltiples imagenes, necesita realizar la
reduccion de ruido en la segunda imagen. Los puntos ruidosos estan desordenados y cada una de la pluralidad de
imagenes tiene los puntos ruidosos. Los puntos ruidosos pueden apantallarse faciimente mediante la fusion de
multiples imagenes para realizar la reduccién de ruido en la imagen fusionada. Por ejemplo, para dos imagenes
capturadas secuencialmente, una imagen anterior tiene un punto ruidoso rojo en una posicién determinada y una
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ultima imagen tiene un punto ruidoso verde en la misma posicién determinada. Cuando las dos imagenes se
fusionan, puede existir un punto ruidoso blanco en una posicién superpuesta de los puntos ruidosos rojo y verde. Se
puede realizar un algoritmo de interpolacion en el punto ruidoso blanco para realizar la reduccién de ruido.

Con el método de procesamiento de imagenes de acuerdo con la presente divulgacion, después de seleccionarse la
imagen de referencia de entre la pluralidad de imagenes, la una o mas primeras imagenes se seleccionan de entre
las imagenes restantes de acuerdo con el valor de luminancia y el valor de nitidez de la imagen de referencia. Por lo
tanto, se puede garantizar una consistencia de imagen después de la fusion de multiples imagenes. Ademas, es
eficaz para eliminar el ruido de la imagen fusionada y mejorar una calidad de imagen.

En un ejemplo, realizar la reduccion de ruido en el bloque 108 incluye lo siguiente. El nimero sumado de la imagen
de referencia y de la una o méas primeras imagenes se compara con una tabla de basqueda para determinar un nivel
de reduccion de ruido. La tabla de bisqueda registra el nivel de reduccion de ruido con respecto al nUmero sumado
de la imagen de referencia y de la una o mas primeras imagenes. La reduccién de ruido se realiza en la segunda
imagen de acuerdo con el nivel de reduccién de ruido.

Cuando la reduccion de ruido se realiza en la segunda imagen, se selecciona un correspondiente nivel de reduccion
de ruido de acuerdo con el nimero sumado de la imagen de referencia y de la una o mas primeras imagenes. Es
decir, para una imagen fusionada diferente, obtenida después de la fusion de multiples imagenes, se adopta un nivel
de reduccién de ruido diferente. El nivel de reduccién de ruido se determina de acuerdo con el nimero de las
imagenes configuradas para la fusién de multiples imagenes. Cuando el nimero de las imagenes configuradas para
la fusion de multiples imagenes es mayor, la imagen fusionada tiene poco ruido. Por lo tanto, se puede seleccionar
un nivel de reduccion de ruido mas bajo para conservar mas detalles de la imagen fusionada. Cuando el nimero de
imagenes configuradas para la fusion de multiples imagenes es menor, la imagen fusionada tiene mas ruido. Por lo
tanto, se puede seleccionar un nivel de reduccién de ruido mas alto con una potente capacidad de reduccién de
ruido para hacer que la imagen fusionada sea mas clara. Por ejemplo, tomando 6 imagenes como ejemplo, la
reduccion de ruido tiene 6 niveles. Del 1.8 nivel al 6.° nivel, aumenta una potencia de reduccién de ruido. Cuando se
configuran 6 imagenes para la fusién de mdltiples imagenes, se selecciona el 1.®" nivel de reduccion de ruido para la
imagen fusionada. Cuando se configuran 5 imagenes para la fusion de multiples imagenes, se selecciona el 2.2 nivel
de reduccion de ruido para la imagen fusionada.

En los métodos de reduccién de ruido convencionales, se adopta el mismo nivel de reducciéon de ruido para la
imagen fusionada, lo que tiene un efecto pobre de reduccion de ruido cuando el nimero de imagenes configuradas
para la fusion de imagenes mdltiples es menor y el ruido en las imagenes es mayor. Con el método de
procesamiento de imagenes de acuerdo con la presente divulgacién, se selecciona el correspondiente nivel de
reduccion de ruido de acuerdo con el numero de las imagenes configuradas para la fusién de multiples imagenes.
Por lo tanto, para el diferente nimero de las imagenes, se selecciona un diferente nivel de reduccién de ruido para la
imagen fusionada, y se logra una reduccion de ruido adaptativa de acuerdo con el nimero de las imagenes.
Ademas, se pueden conservar los detalles de la imagen cuando el ruido en las imagenes es menor, mientras se
puede garantizar la nitidez de imagen cuando el ruido en las imagenes es mayor.

En un ejemplo, realizar la reduccién de ruido en la segunda imagen en el bloque 108 incluye lo siguiente. La
reduccion de ruido de luminancia y la reduccion de ruido de crominancia se realizan en la segunda imagen.

Cuando se realiza la reduccion de ruido en la segunda imagen, se pueden realizar la reduccion de ruido de
luminancia y la reduccion de ruido de crominancia en la segunda imagen. El ruido de luminancia es un ruido
incoloro, que se muestra en una porcion gruesa de la imagen como aproximadamente granular. El ruido de
crominancia es un punto de color primario en la imagen, que es nitido en una porcién mas plana del nivel oscuro de
la imagen, y no es nitido en una porcién brillante o en una porcién ocupada por un objeto blanco. Una potencia de la
reduccion de ruido de luminancia es menor. Una potencia de la reduccién de ruido de crominancia es mayor sin
destruir las disposiciones de color de la imagen. Después de la reduccion de ruido de luminancia y la reduccion de
ruido de crominancia, la imagen puede ser mas clara.

Con el método de procesamiento de imagenes de acuerdo con la presente divulgacion, la reduccién de ruido de
luminancia y la reduccion de ruido de crominancia se realizan en la segunda imagen. Por lo tanto, la imagen es mas
clara después de la reduccion de ruido, para mejorar la calidad de imagen.

En un ejemplo, seleccionar la imagen de referencia de entre la pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente
en el bloque 102 incluye lo siguiente. Se selecciona una imagen que tiene un valor de nitidez maximo de entre la
pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente como la imagen de referencia.

Cuando se selecciona la imagen de referencia, al comparar los valores de nitidez de imagen, se selecciona la
imagen que tiene el valor de nitidez maximo como la imagen de referencia. Se pueden adoptar varios algoritmos
para adquirir el valor de nitidez de imagen. En general, los algoritmos de evaluacién de la nitidez de imagen incluyen
cuatro algoritmos: una deteccion de gradiente de borde, una deteccion basada en correlacién, una deteccion basada
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en estadisticas y una deteccion basada en cambios. Un algoritmo de evaluacion diferente es adecuado para un
procesamiento de imagenes diferente. El algoritmo de evaluacion se selecciona de acuerdo con la imagen adquirida.
Después de que el valor de nitidez de cada una de la pluralidad de imagenes se adquiere con el algoritmo de
evaluacion, al comparar los valores de nitidez de la pluralidad de imagenes, se selecciona la imagen que tiene el
valor de nitidez maximo como la imagen de referencia.

Con el método de procesamiento de imagenes de acuerdo con la presente divulgacion, seleccionando la imagen
que tiene el valor de nitidez maximo como la imagen de referencia, la nitidez de la imagen fusionada puede ser
mayor y la calidad de imagen puede ser mejor.

La Fig. 2 es un diagrama de bloques que ilustra un dispositivo de procesamiento de imagenes de acuerdo con la
presente divulgacion. Como se ilustra en la Fig. 2, el dispositivo de procesamiento de imagenes incluye un modulo
202 de seleccién, un médulo 204 de fusiéon y un médulo 206 de reduccion de ruido.

El médulo 202 de seleccién esta configurado para seleccionar una imagen de referencia de entre una pluralidad de
imagenes capturadas secuencialmente y para seleccionar una o mas primeras imagenes de entre las imagenes
capturadas secuencialmente restantes en base a un valor de luminancia y a un valor de nitidez de la imagen de
referencia.

El médulo 204 de fusién esta configurado para fusionar la imagen de referencia y la una o mas primeras imagenes
para obtener una segunda imagen.

El m6dulo 206 de reduccion de ruido esta configurado para realizar la reduccion de ruido en la segunda imagen.

En un ejemplo, el médulo 202 de seleccion esta configurado, ademas, para seleccionar una imagen que tiene un
valor de nitidez maximo de entre la pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente como la imagen de
referencia.

En un ejemplo, el médulo 206 de reduccion de ruido esta configurado, ademas, para comparar el nimero sumado
de la imagen de referencia y de la una o mas primeras imagenes con una tabla de busqueda para determinar un
nivel de reduccién de ruido, en el que la tabla de busqueda registra el nivel de reduccién de ruido con respecto al
nuamero sumado de la imagen de referencia y de la una o més primeras imagenes, y para realizar la reducciéon de
ruido en la segunda imagen de acuerdo con el nivel de reduccion de ruido.

En un ejemplo, el médulo 206 de reduccion de ruido esta configurado, ademas, para realizar la reduccién de ruido
de luminancia y la reduccién de ruido de crominancia en la segunda imagen.

La division de médulos anteriores en el dispositivo de procesamiento de imagenes es meramente ejemplar. En otros
ejemplos, el dispositivo de procesamiento de imagenes se puede dividir en diferentes médulos bajo demanda, para
lograr todas o parte de las funciones del dispositivo de procesamiento de imagenes.

La presente divulgacion proporciona, ademas, un medio de almacenamiento legible por computadora. EI medio de
almacenamiento legible por computadora almacena un programa informatico en él. Cuando el procesador ejecuta el
programa informatico, se puede realizar lo siguiente.

(1) Se selecciona una imagen de referencia de entre una pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente.

La pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente puede adquirirse fotografiando, o puede adquirirse tomando
una porcién de un video. Una fotografia archivada en cada una de la pluralidad de imagenes capturadas
secuencialmente es sustancialmente idéntica entre si. Es decir, se puede obtener una imagen fusionada
superponiendo y fusionando la pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente. Después de adquirir la
pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente, se puede seleccionar la imagen de referencia de entre la
pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente. La imagen de referencia se refiere a una imagen estandar
configurada para una fusién de mdultiples imagenes. Es decir, sobre la base de la imagen de referencia, se
seleccionan algunas imagenes de entre la pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente para la fusion de
multiples imagenes. Una manera de adquirir la imagen de referencia puede describirse como sigue. Se calcula un
valor de nitidez de cada una de la pluralidad de imagenes, y se selecciona una imagen que tiene un valor de nitidez
maximo de entre la pluralidad de imagenes como imagen de referencia. Generalmente, cuando la pluralidad de
imagenes capturadas secuencialmente se adquiere fotografiando, el nimero de la pluralidad de imagenes se
determina de acuerdo con un algoritmo preestablecido. Después de adquirirse la pluralidad de imagenes capturadas
secuencialmente, se puede evaluar si se puede realizar un proceso de multiples imagenes en la pluralidad de
imagenes adquiridas. Se seleccionan las imagenes en las que se puede realizar el proceso de multiples imagenes
para adquirir la imagen de referencia.

(2) Se seleccionan una o mas primeras imagenes de entre las imagenes capturadas secuencialmente restantes en
base a un valor de luminancia y a un valor de nitidez de la imagen de referencia.
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Después de adquirirse la imagen de referencia de entre la pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente, se
adquieren el valor de luminancia y el valor de nitidez de la imagen de referencia. Cuando la imagen de referencia
esta en un formato de YUV, se adquiere un valor Y como el valor de luminancia de la imagen de referencia. Cuando
la imagen de referencia no esta en el formato de YUV, la imagen de referencia se convierte al formato de YUV y
luego se adquiere el valor de luminancia. Por ejemplo, cuando la imagen de referencia esta en el formato de RAW,
la imagen de referencia se convierte del formato de RAW al formato de YUV, y el valor Y se adquiere como el valor
de luminancia. Las funciones de evaluacion convencionales de la nitidez de imagen incluyen, principalmente: una
funciéon de cambio de escala de grises, una funcion de gradiente y una funcioén de entropia de escala de grises de
imagen y similares. Las funciones de evaluacion de la nitidez de imagen varian con las imagenes a ser evaluadas.
De acuerdo con el valor de luminancia y el valor de nitidez de la imagen de referencia, la una o mas primeras
imagenes pueden seleccionarse de entre la pluralidad de imagenes. La primera imagen se refiere a una imagen
configurada, junto con la imagen de referencia, para la fusion de mdltiples iméagenes. Seleccionar una o mas
primeras imagenes de entre las imagenes capturadas secuencialmente restantes de acuerdo con el valor de
luminancia y el valor de nitidez de la referencia incluye lo siguiente. Tomando el valor de luminancia y el valor de
nitidez de la imagen de referencia como estandares, se selecciona una imagen que tiene un valor de luminancia
predefinido en un primer rango preestablecido del valor de luminancia de la imagen de referencia y que tiene un
valor de nitidez predefinido en un segundo rango preestablecido del valor de nitidez de la imagen de referencia. Por
ejemplo, cuando el valor de luminancia de la imagen de referencia seleccionada de entre la pluralidad de imagenes
es 100 y el valor de nitidez de la imagen de referencia seleccionada de entre la pluralidad de imagenes es 30, una
imagen que tiene el valor de luminancia dentro del 85 % al 115 % del valor de luminancia de la imagen de referencia
y que tiene el valor de nitidez dentro del 90 % al 110 % del valor de nitidez de la imagen de referencia (es decir, una
imagen que tiene el valor de luminancia dentro de un rango de 85 a 115 y que tiene el valor de nitidez dentro de un
rango de 27 a 30) se selecciona como una de la una o mas primeras imagenes.

(3) La imagen de referencia y la una o mas primeras imagenes se fusionan para obtener una segunda imagen.

Después de adquirirse la imagen de referencia y la una o mas primeras imagenes, se realiza la fusién de mdltiples
imagenes en la imagen de referencia y en la una o mas primeras imagenes, para obtener la segunda imagen. La
segunda imagen se refiere a una imagen fusionada obtenida después de la fusién de mdltiples imagenes. Adquirir la
segunda imagen después de la fusion de multiples imagenes incluye lo siguiente. Se adquiere una pluralidad de
imagenes. Se determinan los pixeles de referencia que existen en la imagen de referencia y en la una o mas
primeras imagenes. Los pixeles de referencia en la imagen de referencia pueden estar en correspondencia con los
pixeles de referencia de la una o mas primeras imagenes. En base a los pixeles de referencia existentes en la
imagen de referencia y en la una o mas primeras imagenes, se adquiere un modo de alineacién de la imagen de
referencia y de la una o mas primeras imagenes. La imagen de referencia se alinea con la una o mas primeras
imagenes en base al modo de alineacion. La imagen de referencia alineada y la una o mas primeras imagenes
alineadas se fusionan para obtener la segunda imagen. El modo de alineacion puede adquirirse de acuerdo con
parametros de escala y de rotacion, y parametros de desplazamiento de los pixeles de referencia existentes en la
imagen de referencia y en la una o mas primeras imagenes.

(4) Se realiza la reduccion de ruido en la segunda imagen.

Después de obtenerse la segunda imagen después de la fusion de mlltiples imagenes, necesita realizar la
reduccion de ruido en la segunda imagen. Los puntos ruidosos estan desordenados y cada una de la pluralidad de
imagenes tiene los puntos ruidosos. Los puntos ruidosos pueden apantallarse faciimente mediante la fusion de
multiples imagenes para realizar la reducciéon de ruido en la imagen fusionada. Por ejemplo, para dos imagenes
capturadas secuencialmente, una imagen anterior tiene un punto ruidoso rojo en una posicién determinada y una
dltima imagen tiene un punto ruidoso verde en la misma posicion determinada. Cuando se fusionan las dos
imagenes, puede existir un punto ruidoso blanco en una posicion superpuesta de los puntos ruidosos rojo y verde.
Se puede realizar un algoritmo de interpolacién en el punto ruidoso blanco para realizar la reduccion de ruido.

En la presente divulgacion, después de seleccionarse la imagen de referencia de entre la pluralidad de imagenes, se
seleccionan la una o mas primeras imagenes de entre las imagenes restantes de acuerdo con el valor de luminancia
y el valor de nitidez de la imagen de referencia. Por lo tanto, se puede garantizar una consistencia de imagen
después de la fusién de mdltiples imagenes. Ademas, es eficaz eliminar el ruido de la imagen fusionada y mejorar la
calidad de imagen.

En un ejemplo, realizar la reducciéon de ruido en (4) incluye lo siguiente. El nimero sumado de la imagen de
referencia y de la una o mas primeras imagenes se compara con una tabla de busqueda para determinar un nivel de
reduccion de ruido. La tabla de blsqueda registra el nivel de reduccién de ruido con respecto al nimero sumado de
la imagen de referencia y de la una o mas primeras imagenes. La reducciéon de ruido se realiza en la segunda
imagen de acuerdo con el nivel de reduccién de ruido.

Cuando la reduccion de ruido se realiza en la segunda imagen, se selecciona un correspondiente nivel de reduccion
de ruido de acuerdo con el numero sumado de la imagen de referencia y de la una o0 mas primeras imagenes. Es
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decir, para una imagen fusionada diferente, obtenida después de la fusion de multiples imagenes, se adopta un nivel
de reduccion de ruido diferente. El nivel de reduccion de ruido se determina de acuerdo con el nimero de imagenes
configuradas para la fusion de multiples imagenes. Cuando el nimero de imagenes configuradas para la fusién de
multiples imagenes es mayor, la imagen fusionada tiene poco ruido. Por lo tanto, se puede seleccionar un nivel de
reduccion de ruido mas bajo para conservar mas detalles de la imagen fusionada. Cuando el nimero de imagenes
configuradas para la fusion de mdultiples imagenes es menor, la imagen fusionada tiene mas ruido. Por lo tanto, se
puede seleccionar un nivel de reduccion de ruido mas alto con una potente capacidad de reduccion de ruido para
hacer que la imagen fusionada sea mas clara. Por ejemplo, tomando 6 imagenes como ejemplo, la reduccion de
ruido tiene 6 niveles. Del 1.°" nivel al 6.° nivel, aumenta una potencia de reduccién de ruido. Cuando se configuran 6
imagenes para la fusién de multiples imagenes, se selecciona el 1.°" nivel de reduccion de ruido para la imagen
fusionada. Cuando se configuran 5 imagenes para la fusién de multiples imagenes, se selecciona el 2.2 nivel de
reduccion de ruido para la imagen fusionada.

En los métodos de reduccion de ruido convencionales, se adopta el mismo nivel de reduccion de ruido para la
imagen fusionada, que tiene un efecto pobre de reduccion de ruido cuando el nimero de imagenes configuradas
para la fusién de imagenes multiples es menor y el ruido en las imagenes es mayor. Con la presente divulgacion, se
selecciona el correspondiente nivel de reduccion de ruido de acuerdo con el nimero de imagenes configuradas para
la fusién de multiples imagenes. Por lo tanto, para el nimero diferente de las imagenes, se selecciona un nivel de
reduccion de ruido diferente para la imagen fusionada, y se logra una reduccion de ruido adaptativa de acuerdo con
el nimero de las imagenes. Ademas, se pueden conservar los detalles de imagen cuando el ruido en las imagenes
es menor, mientras que se puede garantizar la nitidez de imagen cuando el ruido en las imagenes es mayor.

En un ejemplo, realizar la reduccién de ruido en la segunda imagen en (4) incluye lo siguiente. La reduccién de ruido
de luminancia y la reduccién de ruido de crominancia se realizan en la segunda imagen.

Cuando se realiza la reduccion de ruido en la segunda imagen, se pueden realizar la reduccion de ruido de
luminancia y la reduccion de ruido de crominancia en la segunda imagen. El ruido de luminancia es un ruido
incoloro, que se muestra en una porcion gruesa de la imagen como aproximadamente granular. El ruido de
crominancia es un punto de color primario en la imagen, que es nitido en una porcién mas plana del nivel oscuro de
la imagen, y no es nitido en una porcién brillante o en una porcién ocupada por un objeto blanco. Una potencia de la
reduccion de ruido de luminancia es menor. Una potencia de la reduccién de ruido de crominancia es mayor sin
destruir las disposiciones de color de la imagen. Después de la reduccion de ruido de luminancia y la reduccion de
ruido de crominancia, la imagen puede ser mas clara.

En la presente divulgacion, la reduccion de ruido de luminancia y la reduccién de ruido de crominancia se realizan
en la segunda imagen. Por lo tanto, la imagen es més clara después de la reduccion de ruido, para mejorar la
calidad de imagen.

En un ejemplo, seleccionar la imagen de referencia de entre la pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente
en (1) incluye lo siguiente. Se selecciona una imagen que tiene un valor de nitidez maximo de entre la pluralidad de
imagenes capturadas secuencialmente como la imagen de referencia.

Cuando se selecciona la imagen de referencia, comparando los valores de nitidez de la imagen, se selecciona la
imagen que tiene el valor de nitidez maximo como la imagen de referencia. Se pueden adoptar varios algoritmos
para adquirir el valor de nitidez de imagen. En general, los algoritmos de evaluacién de la nitidez de imagen incluyen
cuatro algoritmos: una deteccion de gradiente de borde, una deteccion basada en correlacién, una deteccion basada
en estadisticas y una deteccion basada en cambios. Un algoritmo de evaluacion diferente es adecuado para un
procesamiento de imagenes diferente. El algoritmo de evaluacion se selecciona de acuerdo con la imagen adquirida.
Después de adquirirse el valor de nitidez de cada una de la pluralidad de imagenes con el algoritmo de evaluacién,
comparando los valores de nitidez de la pluralidad de imagenes, la imagen que tiene el valor de nitidez maximo se
selecciona como la imagen de referencia.

En la presente divulgacion, seleccionando la imagen que tiene el valor de nitidez maximo como la imagen de
referencia, la nitidez de la imagen fusionada puede ser mayor y la calidad de imagen puede ser mejor.

La presente divulgacion proporciona ademas un dispositivo electronico. Como se ilustra en la Fig. 3, para simplificar
la ilustracién, apenas se ilustran las porciones relacionadas con la presente divulgacion. Para aquellos detalles no
divulgados, se puede hacer referencia al método de la presente divulgacion. El dispositivo electronico puede ser un
teléfono, una tableta, un asistente digital personal (PDA), un punto de venta (POS), una computadora de a bordo, un
dispositivo llevable, equipo aéreo o cualquier otro dispositivo electronico con funcién de procesamiento de imagenes.

La Fig. 3 es un diagrama de bloques que ilustra estructuras parciales de un dispositivo electronico proporcionado en
la presente divulgacion. Con referencia a la Fig. 3, el dispositivo electronico incluye un circuito 310 de
radiofrecuencia (RF), una memoria 320, una unidad 330 de entrada, una unidad 340 de visualizacion, un sensor
350, un circuito 360 de audio, un médulo 370 de fidelidad inalambrica (Wi-Fi), un procesador 380 y una fuente 390
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de alimentacion. Los expertos en la materia pueden entender que las estructuras ilustradas en la Fig. 3 no limitan las
estructuras del dispositivo electrénico. El dispositivo electronico puede incluir menos o mas componentes que
aquellos ilustrados en la Fig. 3 o combinaciones de los mismos, o tener una disposicion diferente de componentes.

El circuito 310 de RF puede estar configurado para recibir o transmitir una sefial durante un proceso de transmision
o de recepcion de un mensaje o haciendo una llamada. El circuito 310 de RF puede configurarse para recibir datos
de enlace descendente desde una estacion base y para transmitir datos de enlace descendente al procesador 380.
Alternativamente, el circuito 310 de RF puede configurarse para transmitir datos de enlace ascendente a la estacion
base. En general, el circuito de RF incluye, entre otros, una antena, al menos un amplificador, un transceptor, un
acoplador, un amplificador de bajo ruido (LNA), un diplexor y similares. Ademas, el circuito 310 de RF puede
configurarse adicionalmente para comunicarse con otros dispositivos a través de la comunicacién inalambrica y la
red. La comunicacion inaldmbrica anterior puede adoptar cualquier estandar o protocolo de comunicacion, que
incluye pero no se limita al sistema global para comunicaciones méviles (GSM), servicio general de paquetes via
radio (GPRS), acceso mulltiple por divisién de cédigo (CDMA), acceso mlltiple por divisiéon de cédigo de banda
ancha (WCDMA), evolucion a largo plazo (LTE), correo electrénico, servicio de mensajes cortos (SMS) y similares.

La memoria 320 puede estar configurada para almacenar programas o médulos de software. El procesador 380 esta
configurado para ejecutar diversas aplicaciones funcionales y procesos de datos ejecutando los programas y
médulos de software almacenados en la memoria 320. La memoria 320 puede incluir principalmente una region de
almacenamiento de programas y una region de almacenamiento de datos. La regién de almacenamiento de
programas puede almacenar un sistema operativo, aplicaciones que requieren al menos una funcion (tal como una
aplicacién que tiene una funcién de reproduccion de sonido, una aplicacion que tiene una funcion de reproduccion
de imagenes) y similares. La region de almacenamiento de datos puede almacenar datos producidos utilizando el
dispositivo electrénico (tales como datos de audio, una libreta de direcciones) y similares. Ademas, la memoria 320
puede incluir una memoria de acceso aleatorio de alta velocidad y puede incluir una memoria no volatil, tal como al
menos una memoria de disco, una memoria flash u otra memoria de estado sélido volatil.

La unidad 330 de entrada puede estar configurada para recibir informacion de figura o de caracter introducida, y
generar una entrada de sefal clave relacionada con una configuracién de usuario o un control de funcion del
dispositivo 300 electrénico. En detalle, la unidad 300 de entrada puede incluir un panel 331 tactil y otros dispositivos
332 de entrada. El panel 331 tactil (también denominado pantalla tactil) puede configurarse para recolectar
operaciones tactiles cerca o en el panel 331 tactil (tal como una operacion en el panel 331 tactil o cerca del panel
331 tactil del usuario con un dedo, un puntero u otros objetos o accesorios adecuados), y controlar el
correspondiente dispositivo conectado de acuerdo con un programa preestablecido. En un ejemplo, el panel 331
tactil puede incluir un dispositivo de deteccidn tactil y un controlador tactil. El dispositivo de deteccién tactil detecta
una orientaciéon del toque del usuario, detecta una senal causada por la operacion tactil y envia la senal al
controlador tactil. El controlador tactil recibe la informacion tactil en el dispositivo de deteccién tactil, convierte la
informacién tactil en coordenadas de punto tactil y envia las coordenadas del punto tactil al procesador 380.
Ademas, el controlador tactil puede recibir y ejecutar un comando enviado desde el procesador 380. El panel 331
tactil puede implementarse como tipificado por resistencia, tipificado capacitivo, tipificado infrarrojo y tipificado de
onda acustica de superficie. Ademas del panel 331 tactil, la unidad 330 de entrada puede incluir, ademas, otros
dispositivos 332 de entrada. En detalle, los otros dispositivos 332 de entrada pueden incluir, pero no estan limitados
a, uno o mas de un teclado fisico, una tecla funcional (tal como una tecla de control de volumen, una tecla de
cambio y similares).

La unidad 340 de visualizacién puede estar configurada para visualizar informacion introducida por el usuario o
informacién suministrada al usuario o diversos menus del dispositivo electronico. La unidad 340 de visualizacién
puede incluir un panel 341 de visualizacién. En un ejemplo, el panel 341 de visualizacién puede configurarse como
una pantalla de cristal liquido (LCD), un diodo organico emisor de luz (OLED) y similares. En un ejemplo, el panel
331 tactil puede cubrir el panel 341 de visualizacién. Cuando el panel 331 tactil detecta la operacién tactil en el panel
331 tactil o cerca del panel 331 tactil, la operacion tactil se transmite al procesador 380 para determinar un tipo del
evento tactil. Después, el procesador 380 proporciona una correspondiente salida visual en el panel 341 de
visualizacion de acuerdo con el tipo de evento tactil. Aunque el panel 331 tactil y el panel 341 de visualizacion son
dos componentes separados para realizar una funcion de entrada y de salida del dispositivo electrénico ilustrado en
la Fig. 3, en ciertos ejemplos, el panel 331 tactil y el panel 341 de visualizacion pueden integrarse para realizar la
funcién de entrada y de salida del dispositivo electronico.

El dispositivo 300 electrénico puede incluir, ademas, al menos un sensor 350, tal como un sensor éptico, un sensor
de movimiento y otros sensores. En detalle, el sensor 6ptico puede incluir un sensor de luz ambiental y un sensor de
proximidad. El sensor de luz ambiental puede ajustar la luminosidad del panel 341 de visualizacién de acuerdo con
las luces ambientales. El sensor de proximidad puede cerrar el panel 341 de visualizacién y/o la luz de fondo cuando
el dispositivo electrénico se mueve cerca de los oidos del usuario. El sensor de movimiento puede incluir un sensor
de aceleracion, para medir el valor de aceleracién en diversas direcciones a través del sensor de aceleracién, medir
un valor y una direccion de gravedad cuando el dispositivo electronico esta estatico, e identificar un estado del
dispositivo electrénico (tal como cambiar de pantalla horizontal a pantalla vertical), funciones relacionadas con
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sacudidas (tal como un podémetro, un golpeteo) y similares. Ademas, el dispositivo electrénico puede configurarse
con un giroscopio, un barémetro, un termémetro, un sensor infrarrojo y otros sensores.

El circuito 360 de audio, un altavoz 361 y un micréfono 362 pueden proporcionar una interfaz de audio entre el
usuario y el dispositivo electrénico. El circuito 360 de audio puede transmitir una sefal eléctrica convertida de los
datos de audio recibidos al altavoz 361. El altavoz 361 convierte la sefial eléctrica en una sefial de sonido y emite la
senal de sonido. En otro aspecto, el micréfono 362 puede convertir los sonidos individuales recolectados en senales
eléctricas. El circuito 360 de audio recibe y convierte las sefales eléctricas en datos de audio y envia los datos de
audio al procesador 380 para ser procesados. Los datos de audio procesados por el procesador 380 pueden
transmitirse a otro dispositivo electronico a través del circuito 310 de RF o pueden almacenarse en la memoria 320
para procesarse posteriormente.

Wi-Fi es una tecnologia de comunicacién inalambrica de corta distancia. El dispositivo electronico puede ayudar al
usuario a recibir o enviar un correo electrénico, buscar paginas web, acceder a medio de transmisién a través del
médulo 370 Wi-Fi. EI médulo 370 Wi-Fi proporciona un acceso inalambrico a Internet de banda ancha. Aunque el
médulo 370 Wi-Fi se ilustra en la Fig. 3, puede entenderse que el médulo 370 Wi-Fi no es necesario para el
dispositivo 300 electronico, por lo que puede omitirse de acuerdo con las demandas.

El procesador 380 es un centro de control del dispositivo electronico, que utiliza diversas interfaces y cables para
conectar diversas partes del dispositivo electrénico. Al correr o ejecutar el programa de software y/o los modulos
almacenados en la memoria 320, y al invocar los datos almacenados en la memoria 320, se pueden ejecutar las
diversas funciones y funciones de procesamiento de datos, monitorizando asi integralmente el dispositivo
electrénico. En un ejemplo, el procesador 380 puede incluir una o mas unidades de procesamiento. En un ejemplo,
el procesador 380 puede integrarse con un procesador de aplicaciones o un procesador de médem. El procesador
de aplicaciones procesa principalmente el sistema operativo, una interfaz de usuario y una aplicacion. El procesador
del médem procesa principalmente la comunicacién inalambrica. Puede entenderse que el controlador de modem
anterior puede no estar integrado en el procesador 380.

El dispositivo 300 electrénico puede incluir, ademas, una fuente 390 de alimentacion (tal como una bateria) para
proporcionar potencia a las diversas partes del dispositivo electrénico. Alternativamente, la fuente de alimentacion
puede conectarse légicamente a un sistema de gestion de energia y al procesador 380, gestionando asi una carga,
descarga y consumo de energia a través del sistema de gestion de energia.

En un ejemplo, el dispositivo 300 electronico puede incluir, ademas, una cadmara, un modulo Bluetooth y similares.

En la presente divulgacion, el procesador 380 incluido en el dispositivo electronico puede ejecutar los programas de
ordenador almacenados en la memoria para lograr lo siguiente.

(1) Se selecciona una imagen de referencia de entre una pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente.

La pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente puede adquirirse fotografiando, o puede adquirirse tomando
una porcién de un video. Una fotografia archivada en cada una de la pluralidad de imagenes capturadas
secuencialmente es sustancialmente idéntica entre si. Es decir, se puede obtener una imagen fusionada
superponiendo y fusionando la pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente. Después de adquirirse la
pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente, la imagen de referencia puede seleccionarse de entre la
pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente. La imagen de referencia se refiere a una imagen estandar
configurada para una fusién de mdltiples imagenes. Es decir, sobre la base de la imagen de referencia, se
seleccionan algunas imagenes de entre la pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente para la fusion de
multiples imagenes. Una manera de adquirir la imagen de referencia puede describirse como sigue. Se calcula un
valor de nitidez de cada una de la pluralidad de imagenes y se selecciona una imagen que tiene un valor de nitidez
maximo de entre la pluralidad de imagenes como imagen de referencia. Generalmente, cuando la pluralidad de
imagenes capturadas secuencialmente se adquiere fotografiando, el niumero de la pluralidad de imagenes se
determina de acuerdo con un algoritmo preestablecido. Después de adquirirse la pluralidad de imagenes capturadas
secuencialmente, se puede evaluar si se puede realizar un proceso de mdultiples imagenes en la pluralidad de
imagenes adquiridas. Las imagenes en las que se puede realizar el proceso de multiples imagenes se seleccionan
para adquirir la imagen de referencia.

(2) Se seleccionan una o mas primeras imagenes de entre las imagenes capturadas secuencialmente restantes en
base a un valor de luminancia y a un valor de nitidez de la imagen de referencia.

Después de adquirirse la imagen de referencia de entre la pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente, se
adquieren el valor de luminancia y el valor de nitidez de la imagen de referencia. Cuando la imagen de referencia
esta en un formato de YUV, se adquiere un valor Y como el valor de luminancia de la imagen de referencia. Cuando
la imagen de referencia no esta en el formato de YUV, la imagen de referencia se convierte al formato de YUV y
luego se adquiere el valor de luminancia. Por ejemplo, cuando la imagen de referencia esta en formato de RAW, la
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imagen de referencia se convierte del formato de RAW al formato de YUV, y el valor Y se adquiere como el valor de
luminancia. Las funciones de evaluacién convencionales de la nitidez de imagen incluyen, principalmente: una
funciéon de cambio de escala de grises, una funcién de gradiente y una funcién de entropia de escala de grises de
imagen y similares. Las funciones de evaluacion de la nitidez de imagen varian con las imagenes a ser evaluadas.
De acuerdo con el valor de luminancia y el valor de nitidez de la imagen de referencia, la una o mas primeras
imagenes pueden seleccionarse de entre la pluralidad de imagenes. La primera imagen se refiere a una imagen
configurada, junto con la imagen de referencia, para la fusion de mdltiples imagenes. Seleccionar una o mas
primeras imagenes de entre las imagenes capturadas secuencialmente restantes de acuerdo con el valor de
luminancia y el valor de nitidez de la referencia incluye lo siguiente. Tomando el valor de luminancia y el valor de
nitidez de la imagen de referencia como estandares, una imagen que tiene un valor de luminancia predefinido en un
primer rango preestablecido del valor de luminancia de la imagen de referencia, y que tiene un valor de nitidez
predefinido en un segundo rango preestablecido del valor de nitidez de la imagen de referencia seleccionada. Por
ejemplo, cuando el valor de luminancia de la imagen de referencia seleccionada de entre la pluralidad de imagenes
es 100 y el valor de nitidez de la imagen de referencia seleccionada de entre la pluralidad de imagenes es 30, una
imagen que tiene el valor de luminancia dentro del 85 % al 115 % del valor de luminancia de la imagen de referencia
y que tiene el valor de nitidez dentro del 90 % al 110 % del valor de nitidez de la imagen de referencia (es decir, una
imagen que tiene el valor de luminancia dentro de un rango de 85 a 115 y que tiene el valor de nitidez dentro de un
rango de 27 a 30) se selecciona como una de las una 0 mas primeras imagenes.

(3) La imagen de referencia y la una o mas primeras imagenes se fusionan para obtener una segunda imagen.

Después de adquirirse la imagen de referencia y la una o mas primeras imagenes, la fusién de mdultiples imagenes
se realiza en la imagen de referencia y en la una o mas primeras imagenes, para obtener la segunda imagen. La
segunda imagen se refiere a una imagen fusionada, obtenida después de la fusién de mdltiples imagenes. Adquirir
la segunda imagen después de la fusién de multiples imagenes incluye lo siguiente. Se adquieren una pluralidad de
imagenes. Se determinan los pixeles de referencia que existen en la imagen de referencia y en la una o mas
primeras imagenes. Los pixeles de referencia en la imagen de referencia pueden estar en correspondencia con los
pixeles de referencia de la una o méas primeras imagenes. En base a los pixeles de referencia existentes en la
imagen de referencia y en la una o mas primeras imagenes, se adquiere un modo de alineacién de la imagen de
referencia y de la una o mas primeras imagenes. La imagen de referencia se alinea con la una o mas primeras
imagenes en base al modo de alineacion. La imagen de referencia alineada y la una o mas primeras imagenes
alineadas se fusionan para obtener la segunda imagen. El modo de alineacion puede adquirirse de acuerdo con
parametros de escala y de rotacion, y parametros de desplazamiento de los pixeles de referencia existentes en la
imagen de referencia y en la una o mas primeras imagenes.

(4) Se realiza la reduccién de ruido en la segunda imagen.

Después de obtenerse la segunda imagen después de la fusion de mdultiples imagenes, necesita realizar la
reduccion de ruido en la segunda imagen. Los puntos ruidosos estan desordenados y cada una de la pluralidad de
imagenes tiene los puntos ruidosos. Los puntos ruidosos pueden apantallarse facilimente mediante la fusion de
multiples imagenes para realizar la reduccién de ruido en la imagen fusionada. Por ejemplo, para dos imagenes
capturadas secuencialmente, una imagen anterior tiene un punto ruidoso rojo en una posicién determinada y una
tltima imagen tiene un punto ruidoso verde en la misma posicion determinada. Cuando se fusionan las dos
imagenes, puede existir un punto ruidoso blanco en una posicion superpuesta de los puntos ruidosos rojo y verde.
Se puede realizar un algoritmo de interpolacién en el punto ruidoso blanco para realizar la reduccion de ruido.

En la presente divulgacion, después de seleccionarse la imagen de referencia de entre la pluralidad de imagenes, la
una o mas primeras imagenes se seleccionan de entre las imagenes restantes de acuerdo con el valor de
luminancia y el valor de nitidez de la imagen de referencia. Por lo tanto, se puede garantizar una consistencia de
imagen después de la fusion de multiples imagenes. Ademas, es eficaz para eliminar el ruido de la imagen
fusionada y mejorar la calidad de imagen.

En un ejemplo, realizar la reducciéon de ruido en (4) incluye lo siguiente. El nimero sumado de la imagen de
referencia y de la una o mas primeras imagenes se compara con una tabla de busqueda para determinar un nivel de
reduccion de ruido. La tabla de busqueda registra el nivel de reduccién de ruido con respecto al nimero sumado de
la imagen de referencia y de la una o méas primeras imagenes. La reduccién de ruido se realiza en la segunda
imagen de acuerdo con el nivel de reduccién de ruido.

Cuando la reduccion de ruido se realiza en la segunda imagen, se selecciona un correspondiente nivel de reduccion
de ruido de acuerdo con el nimero sumado de la imagen de referencia y de la una o mas primeras imagenes. Es
decir, para una imagen fusionada diferente, obtenida después de la fusion de multiples imagenes, se adopta un nivel
de reduccion de ruido diferente. El nivel de reduccion de ruido se determina de acuerdo con el nimero de imagenes
configuradas para la fusion de multiples imagenes. Cuando el nimero de imagenes configuradas para la fusién de
multiples imagenes es mayor, la imagen fusionada tiene poco ruido. Por lo tanto, se puede seleccionar un nivel de
reduccion de ruido mas bajo para conservar mas detalles de la imagen fusionada. Cuando el nimero de imagenes
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configuradas para la fusion de multiples imagenes es menor, la imagen fusionada tiene mas ruido. Por lo tanto, se
puede seleccionar un nivel de reduccion de ruido mas alto con una potente capacidad de reduccion de ruido para
hacer la imagen fusionada mas clara. Por ejemplo, tomando 6 imagenes como ejemplo, la reduccién de ruido tiene 6
niveles. Del 1.°" nivel al 6.2 nivel, aumenta una potencia de reduccion de ruido. Cuando se configuran 6 imagenes
para la fusion de multiples imagenes, se selecciona el 1.8 nivel de reduccién de ruido para la imagen fusionada.
Cuando se configuran 5 imagenes para la fusion de multiples imagenes, se selecciona el 2.2 nivel de reduccién de
ruido para la imagen fusionada.

En los métodos de reduccion de ruido convencionales, se adopta el mismo nivel de reduccion de ruido para la
imagen fusionada, lo que tiene un efecto pobre de reduccion de ruido cuando el nimero de imagenes configuradas
para la fusién de imagenes multiples es menor y el ruido en las imagenes es mayor. Con la presente divulgacion, se
selecciona el correspondiente nivel de reduccién de ruido de acuerdo con el nimero de imagenes configuradas para
la fusién de miltiples imagenes. Por lo tanto, para el nimero diferente de las imagenes, se selecciona un nivel de
reduccion de ruido diferente para la imagen fusionada, y se logra una reduccion de ruido adaptativa de acuerdo con
el nimero de las imagenes. Ademas, los detalles de la imagen pueden conservarse cuando el ruido en las imagenes
es menor, mientras que la nitidez de imagen puede garantizarse cuando el ruido en las imagenes es mayor.

En un ejemplo, realizar la reduccién de ruido en la segunda imagen en (4) incluye lo siguiente. La reduccion de ruido
de luminancia y la reduccion de ruido de crominancia se realizan en la segunda imagen.

Cuando la reduccion de ruido se realiza en la segunda imagen, la reduccién de ruido de luminancia y la reduccién de
ruido de crominancia pueden realizarse en la segunda imagen. El ruido de luminancia es un ruido incoloro, que se
muestra en una porcién gruesa de la imagen como aproximadamente granular. El ruido de crominancia es un punto
de color primario en la imagen, que es nitido en una porcién mas plana del nivel oscuro de la imagen, y no es nitido
en una porcion brillante o en una porcién ocupada por un objeto blanco. Una potencia de la reduccién de ruido de
luminancia es menor. Una potencia de la reduccién de ruido de crominancia es mayor sin destruir las disposiciones
de color de la imagen. Después de la reduccion de ruido de luminancia y la reduccion de ruido de crominancia, la
imagen puede ser mas clara.

En la presente divulgacion, la reduccion de ruido de luminancia y la reduccién de ruido de crominancia se realizan
en la segunda imagen. Por lo tanto, la imagen es més clara después de la reduccion de ruido, para mejorar la
calidad de imagen.

En un ejemplo, seleccionar la imagen de referencia de entre la pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente
en (1) incluye lo siguiente. Se selecciona una imagen que tiene un valor de nitidez maximo de entre la pluralidad de
imagenes capturadas secuencialmente como la imagen de referencia.

Cuando se selecciona la imagen de referencia, comparando los valores de nitidez de la imagen, se selecciona la
imagen que tiene el valor de nitidez maximo como la imagen de referencia. Se pueden adoptar diversos algoritmos
para adquirir el valor de nitidez de imagen. En general, los algoritmos de evaluacién de la nitidez de imagen incluyen
cuatro algoritmos: una deteccion de gradiente de borde, una deteccion basada en correlacién, una deteccion basada
en estadisticas y una deteccion basada en cambios. Un algoritmo de evaluacion diferente es adecuado para un
procesamiento de imagenes diferente. El algoritmo de evaluacion se selecciona de acuerdo con la imagen adquirida.
Después de adquirirse el valor de nitidez de cada una de la pluralidad de imagenes con el algoritmo de evaluacién,
comparando los valores de nitidez de la pluralidad de imagenes, la imagen que tiene el valor de nitidez maximo se
selecciona como la imagen de referencia.

En la presente divulgacion, seleccionando la imagen que tiene el valor de nitidez maximo como la imagen de
referencia, la nitidez de la imagen fusionada puede ser mayor y la calidad de imagen puede ser mejor.

Los expertos en la materia entenderan que la totalidad o parte de los actos llevados a cabo por el método en las
descripciones anteriores pueden completarse mediante hardware relevante instruido por un programa. El programa
puede almacenarse en un medio de almacenamiento legible por computadora. Cuando se ejecuta el programa, se
puede completar uno o una combinacién de los actos del método en las descripciones anteriores. El medio de
almacenamiento puede ser un disco magnético, un disco ligero, una memoria de solo lectura (ROM) y similares.
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REIVINDICACIONES
1. Un método de procesamiento de imagenes implementado por computadora, que comprende:

seleccionar (102) una imagen de referencia de entre una pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente que
comprende seleccionar una imagen que tiene un valor de nitidez maximo de entre la pluralidad de imagenes
capturadas secuencialmente como imagen de referencia;

seleccionar (104) una o més primeras imagenes de entre las imagenes capturadas secuencialmente restantes en
base a un valor de luminancia y a un valor de nitidez de la imagen de referencia, que comprende seleccionar la una
0 mas primeras imagenes de entre las imagenes capturadas secuencialmente restantes, la una o mas primeras
imagenes que tienen un valor de luminancia predefinido en un primer rango preestablecido del valor de luminancia
de la imagen de referencia, y la una o mas primeras imagenes que tienen un valor de nitidez predefinido en un
segundo rango preestablecido del valor de nitidez de la imagen de referencia;

fusionar (106) la imagen de referencia y la una o0 mas primeras imagenes para obtener una segunda imagen; y
realizar (108) reduccion de ruido en la segunda imagen.

2. El método de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde realizar (108) reduccion de ruido en la segunda imagen
comprende:

comparar un valor sumado del nimero de la imagen de referencia y el nimero de la una o mas primeras imagenes
con una tabla de busqueda para determinar un nivel de reduccion de ruido, en donde la tabla de busqueda registra
el nivel de reduccion de ruido con respecto al valor sumado; y

realizar la reduccion de ruido en la segunda imagen de acuerdo con el nivel de reduccion de ruido.

3. El método de acuerdo con la reivindicacion 1 o 2, en donde realizar (108) reduccién de ruido en la segunda
imagen comprende:

realizar la reduccion de ruido de luminancia y reduccién de ruido de crominancia en la segunda imagen.

4. El método de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, en donde fusionar (106) la imagen de
referencia y la una o mas primeras imagenes para obtener la segunda imagen, comprende:

determinar los pixeles de referencia que existen en la imagen de referencia y en la una o méas primeras imagenes,
estando los pixeles de referencia en la imagen de referencia en correspondencia con los pixeles de referencia de la
una o mas primeras imagenes;

adquirir un modo de alineacion de la imagen de referencia y de la una o mas primeras imagenes en base a los
pixeles de referencia existentes en la imagen de referencia y en la una o mas primeras imagenes, en donde el modo
de alineacion se adquiere de acuerdo con parametros de escala y de rotacion, y parametros de desplazamiento de
los pixeles de referencia existentes en la imagen de referencia y en la una o mas primeras imagenes;

alinear la imagen de referencia con la una 0 méas primeras imagenes en base al modo de alineacién; y

fusionar la imagen de referencia alineada y la una o méas primeras imagenes alineadas para obtener la segunda
imagen.

5. Un dispositivo de procesamiento de imagenes, que comprende:

un modulo (202) de seleccion configurado para seleccionar una imagen de referencia de entre una pluralidad de
imagenes capturadas secuencialmente, seleccionando una imagen que tiene un valor de nitidez maximo de entre la
pluralidad de imagenes capturadas secuencialmente como la imagen de referencia, y para seleccionar una o mas
primeras imagenes de entre las imagenes capturadas secuencialmente restantes en base a un valor de luminancia y
a un valor de nitidez de la imagen de referencia, seleccionando la una o mas primeras imagenes de entre las
imagenes capturadas secuencialmente restantes, la una o mas primeras imagenes que tienen un valor de
luminancia predefinido en un primer rango preestablecido del valor de luminancia de la imagen de referencia, y la
una o mas primeras imagenes que tienen un valor de nitidez predefinido en un segundo rango preestablecido del
valor de nitidez de la imagen de referencia;

un médulo (204) de fusién configurado para fusionar la imagen de referencia y la una o mas primeras imagenes para
obtener una segunda imagen; y

un médulo (206) de reduccién de ruido configurado para realizar la reduccion de ruido en la segunda imagen.
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6. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 5, en donde el moédulo (206) de reduccion de ruido esta
configurado, ademas, para:

comparar un valor sumado del nimero de la imagen de referencia y del nUmero de una o mas primeras imagenes
con una tabla de busqueda para determinar un nivel de reduccién de ruido, en donde la tabla de busqueda registra
el nivel de reduccion de ruido con respecto al valor sumado; y

realizar la reduccion de ruido en la segunda imagen de acuerdo con el nivel de reduccion de ruido.

7. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 5 o 6, en donde el modulo (206) de reduccion de ruido esta
configurado, ademas, para:

realizar la reduccion de ruido de luminancia y la reduccion de ruido de crominancia en la segunda imagen.

8. El dispositivo de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 5 a 7, en donde el médulo (204) de fusion
esté configurado, ademas, para:

determinar los pixeles de referencia que existen en la imagen de referencia y en la una o mas primeras imagenes,
estando los pixeles de referencia en la imagen de referencia en correspondencia con los pixeles de referencia de la
una o mas primeras imagenes;

adquirir un modo de alineacion de la imagen de referencia y de la una o mas primeras imagenes en base a los
pixeles de referencia existentes en la imagen de referencia y en la una o mas primeras imagenes, en donde el modo
de alineacion se adquiere de acuerdo con parametros de escala y de rotacion, y parametros de desplazamiento de
los pixeles de referencia existentes en la imagen de referencia y en la una o0 méas primeras imagenes;

alinear la imagen de referencia con la una 0 méas primeras imagenes en base al modo de alineacién; y

fusionar la imagen de referencia alineada y la una o mas primeras imagenes alineadas para obtener la segunda
imagen.

9. Un medio de almacenamiento legible por computadora, que almacena un programa informatico en él, en donde
cuando el programa informatico se ejecuta por un procesador, se realiza el método de procesamiento de imagenes
de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4.
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