
IV. Détection de contours

• Conclusion : Prewitt > Sobel >> Roberts 

• Mais : Roberts détecte un « vrai » bord, 
de 1 pixel de large (pas 2)…
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PP
fa = PS

fa = 9/(126 × 124) ≃ 5.7604 10−4

PR
fa = 9/(127 × 126) ≃ 5.6243 10−4

Théoriquement, on doit avoir :

Et en effet :

• EXERCICE 3 (suite) : Calculer les Pfa correspondantes « à la main ». Puis 
coder ce calcul de Pfa de manière à le rendre automatique.
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• EXERCICE 3bis : Partir de Pfa ≈ 1%, en déduire le nombre de fausses 
alarmes (Nfa) correspondant (pour chaque cas : Prewitt, Sobel, Roberts), 
en déduire alors (pour chaque cas aussi) le seuil nécessaire (en comptant 
automatiquement Nfa), puis calculer les Pdét. résultantes à partir des 
images de contour unique seuillées correspondantes.

Pfa=1% => Nfa = 156 pour Prewitt et Sobel (1% de 124x126) et Nfa = 160 pour 
Roberts (1% de 126x127).
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• De manière théorique, on peut prévoir la valeur du seuil qui donne une 

certaine probabilité de fausse alarme : 
 
 
 
 
 
Avec : variance = somme des carrés des coeff. du filtre x variance du bruit 
Gaussien présent dans l’image filtrée.  
 
Et : Pfa = nombre de fausses alarmes/nombre total de pixels qui ne sont pas 
du contour. 
 
                            6                 0.006                         (124x126)    0.00057604 
Ici : variance = 12 x 0.001 = 0.012 ;  Et : Pfa = 9 / (124x126) ≈ 0.00057604  
                            2                 0.002                         (126x127)    0.00056243 
 
D’où : sPrewitt  = sqrt(-2*ln(.00057604)*.006) ≈ 0.299   (à comp. au 0.250 utilisé) 
           sSobel    = sqrt(-2*ln(.00057604)*.012) ≈ 0.423   (à comp. au 0.362 utilisé) 
           sRoberts= sqrt(-2*ln(.00056243)*.002) ≈ 0.173   (à comp. au 0.175 utilisé)
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• Il existe pléthore de méthodes permettant la détection de contour. La 

fonction edge en intègre plusieurs, dont l’utilisation des paires de filtres 
Prewitt, Sobel et Roberts que nous avons vue précédemment, avec même 
quelques options supplémentaires (telle que «  thinning  » qui permet à 
Prewitt ou Sobel de produire des contours d’un seul pixel de large). 
 
La fonction edge intègre également d’autres méthodes intéressantes, telle 
que par exemple celle de Canny faisant usage de deux seuils, ce qui doit 
permettre de s’affranchir plus facilement du bruit.

6- REMARQUE FINALE
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• EXERCICE 4 : Reprendre l’image plus complexe de la grenouille. Lui 
appliquer le filtre de Prewitt avec un seuil de, par exemple, 0.25. Penser à 
ramener les valeurs de l’image de contours unique entre 0 et 1. Comparer 
le résultat en utilisant l’option ‘prewitt’ de la fonction edge (seuil par 
défaut, pas de «  thinning  »), puis en utilisant la méthode de Canny (en 
préférant un seuil à déterminer plutôt que celui par défaut afin de pouvoir 
rendre plus comparables entre eux les résultats obtenus).
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• EXERCICE 4bis : Même chose avec une image significativement bruitée 
(bruit gaussien additif, variance de 0.01). 

(Bien écrêter les valeurs de l’image bruitée qui pourraient descendre en-
dessous de 0 ou dépasser 1, pour être compatible avec le fonctionnement de 
edge qui réclame des images entre 0 et 1.)
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