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Contexte Le débruitage d’images par patchs. Chaque patch i ∈ {1, . . . , n} d’une image est considéré
comme un vecteur de taille p = s× s, et le modèle de bruit considéré est donné par

Yi = xi +Ni, (1)

où Yi ∈ Rp est le vecteur aléatoire modélisant le ie patch, xi ∈ Rp le patch sans bruit sous-jacent
et Ni ∼ N (0, σ2Ip) un bruit blanc gaussien. Une partie des méthodes de la littérature utilise une
modélisation a priori des patchs de l’image pour résoudre ce problème [1, 2, 3, 4]. L’idée est de modéliser
le patch sans bruit xi par un vecteur aléatoire Xi. Le modèle se récrit alors

Yi = Xi +Ni, (2)

et le théorème de Bayes permet d’obtenir un estimateur du patch xi par l’espérance conditionnelle

x̂i = E[Xi|Yi = yi]. (3)

Les modèles a priori gaussiens [1] ou de type mélange de gaussiennes [2, 3, 4] permettent de calculer (3)
explicitement et ont été largement utilisés dans la littérature. La matrice de covariance de ces modèles
permet d’encoder des structures locales à différents niveaux de contraste [5]. Cela permet de regrouper
plus de patchs représentant la même structure et donc de mieux estimer les paramètres. En contrepartie,
la moyenne devient peu informative et chaque patch est tiré vers le patch moyen, ce qui produit un bruit
basse fréquence résiduel. Une partie de ce bruit est due à une mauvaise estimation de la moyenne de
chaque patch. Il est donc intéressant de chercher à débruiter ces moyennes séparément.

Contribution Nous proposons d’étudier la décomposition du problème de débruitage (2) en deux.
Pour cela, nous définissons le vecteur aléatoire Y c

i = Yi − Ȳi1p modélisant les patchs centrés observés,
où Ȳi = 1

p

∑p
j=1 Yi(j) est la moyenne de Yi et 1p = (1, . . . , 1) ∈ Rp. Le problème (2) se décompose alors

en deux problèmes
Ȳi = X̄i + N̄i ∈ R, (4)

et Y c
i = Xc

i +N c
i ∈ Rp. (5)

Dans ce travail, nous déduisons du modèle de bruit (2) les modèles des composantes de bruit N c
i et N̄i

de ces deux problèmes (4) et (5). Puis, nous proposons d’utiliser cette décomposition afin d’améliorer
le résultat de la méthode de débruitage par patch HDMI [4]. Enfin, nous présentons des expériences
numériques illustrant les résultats obtenus.
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