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Konvolusi 

• Konvolusi diskrit sangat banyak digunakan 
dalam pengolahan citra untuk : 

• Konvolusi = jumlah berbobot dari pixel-pixel di 
sekeliling pixel sumber 

• Bobot ditentukan oleh matrix kecil yang 
disebut = convolusion mask / kernel filter 





Konvolusi 



Konvolusi 

Konvolusi dari H dan X didefinisikan dengan: 
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Dimana (x,y) adalah posisi filter  
dan (Tx,Ty) adalah titik yang difilter 
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Konvolusi 



Proses Konvolusi 

H = X = 



Contoh Konvolusi 
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Karena ukuran H adalah 3x3 agar simetri terhadap 0, maka batas perhitungan adalah 
-1, 0 dan 1 untuk setiap posisi u dan v 

Y(2,3) = H(1,1).X(1,2) + H(1,2).X(1,3) + H(1,3).X(1,4) + 
              H(2,1).X(2,2) + H(2,2).X(2,3) + H(2,3).X(2,4) + 
              H(3,1).X(3,2) + H(3,2).X(2,3) + H(3,3).X(3,4) 
           = (1)(0) + (1)(0) + (1)(0) + (1)(1) + (4)(1) + (1)(0) + (1)(1) + (1)(1) + (1)(0) 
           = 0 + 0 + 0 + 1+ 4 + 0 + 1 + 1 + 0 
           = 7 



Contoh Konvolusi 
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Filter Kernel 
• Filter kernel H adalah suatu matrik yang menyatakan 

model filter (dalam spacial) yang menjadi operator dalam 
proses filter pada gambar. 

• Bentuk atau komposisi nilai yang ada di dalam filter kernel 
menunjukkan jenis filter yang digunakan. 
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LOW PASS FILTER HIGH PASS FILTER BAND STOP FILTER 



Low Pass Filter 

• Low Pass Filter (LPF) adalah suatu bentuk filter yang 
mengambil frekwensi rendah dan membuang frekwensi 
tinggi. 

• LPF digunakan untuk melakukan proses efek blur dan reduksi 
noise. 

• Ciri-ciri kernel dari LPF adalah semua nilainya positif dan 
jumlah dari semua nilainya sama dengan satu 
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High Pass Filter 

• High Pass Filter (HPF) adalah suatu bentuk filter yang 
mengambil frekwensi tinggi dan membuang frekwensi 
rendah. 

• HPF digunakan untuk melakukan proses deteksi tepi. 

• Ciri-ciri kernel dari HPF adalah nilai-nilainya terdiri positif, nol 
dan negatif, dan jumlah dari semua nilainya sama dengan nol 
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Band Pass Filter 

• Band Pass Filter (BPF) adalah suatu bentuk filter yang 
mengambil frekwensi tinggi dan rendah dengan batasan 
tertentu. 

• BPF digunakan untuk melakukan proses efek sharpeness. 
• Ciri-ciri kernel dari BPF adalah nilai-nilainya terdiri positif, nol 

dan negatif, dan jumlah dari semua nilainya tidak sama 
dengan nol 
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Low/High Pass Filter 



 



Sobel 

Gray FilterX FilterY Sobel 



 







         public void Inisialisasi() 
        { 
            matrix[0, 0] = 0; matrix[0, 1] = 0; matrix[0, 2] = 0; 
            matrix[1, 0] = 0; matrix[1, 1] = 0; matrix[1, 2] = 0; 
            matrix[2, 0] = 0; matrix[2, 1] = 0; matrix[2, 2] = 0; 
 
            sobelX[0, 0] = -3;  sobelX[0, 1] = 0; sobelX[0, 2] = 3; 
            sobelX[1, 0] = -10; sobelX[1, 1] = 0; sobelX[1, 2] = 10; 
            sobelX[2, 0] = -3;  sobelX[2, 1] = 0; sobelX[2, 2] = 3; 
 
            sobelY[0, 0] = -3; sobelY[0, 1] = -10; sobelY[0, 2] = -3; 
            sobelY[1, 0] = 0; sobelY[1, 1] = 0; sobelY[1, 2] = 0; 
            sobelY[2, 0] = 3; sobelY[2, 1] = 10; sobelY[2, 2] = 3; 
 
            laplace1[0, 0] =-1;  laplace1[0, 1] =-1;  laplace1[0, 2] =-1; 
            laplace1[1, 0] =-1;  laplace1[1, 1] =8;   laplace1[1, 2] =-1; 
            laplace1[2, 0] =-1;  laplace1[2, 1] =-1;  laplace1[2, 2] =-1; 
             
            canny[0, 0] = 2.0f; canny[1, 0] = 4.0f; canny[2, 0] = 5.0f; canny[3, 0] = 4.0f; canny[4, 0] = 2.0f; 
            canny[0, 1] = 4.0f; canny[1, 1] = 9.0f; canny[2, 1] = 12.0f; canny[3, 1] = 9.0f; canny[4, 1] = 4.0f; 
            canny[0, 2] = 5.0f; canny[1, 2] = 12.0f; canny[2, 2] = 15.0f; canny[3, 2] = 12.0f; canny[4, 2] = 5.0f; 
            canny[0, 3] = 4.0f; canny[1, 3] = 9.0f; canny[2, 3] = 12.0f; canny[3, 3] = 9.0f; canny[4, 3] = 4.0f; 
            canny[0, 4] = 2.0f; canny[1, 4] = 4.0f; canny[2, 4] = 5.0f; canny[3, 4] = 4.0f; canny[4, 4] = 2.0f; 
        } 



 public int[,] getSobel(int i) 
        { 
            int[,] kernelFilter = new int[3, 3]; 
            switch (i) 
            { 
                case 0: kernelFilter = sobelX; break; 
                case 1: kernelFilter = sobelY; break; 
                case 2: kernelFilter = laplace1; break; 
                case 3: kernelFilter = lowPass; break; 
                case 4: kernelFilter = highPass; break;   
            } 
            return kernelFilter; 
        } 

        public int[,] matrix = new int[3, 3]; 
        public int[,] sobelX = new int[3, 3]; 
        public int[,] sobelY = new int[3, 3]; 
        public int[,] laplace1 = new int[3, 3]; 
        public double[,] canny = new double[5, 5]; 
 

 int[,] filterX = new int[3, 3]; 
 int[,] filterY = new int[3, 3]; 
 Class1 action = new Class1();            
 action.Inisialisasi(); 
 filterX = action.getSobel(0); 
 filterY = action.getSobel(1); 



 //convert to Gray 
            for (int y = 0; y < bmp1.Height; y++){ 
                for (int x = 0; x < bmp1.Width; x++) { 
                    pixelColor1 = bmp.GetPixel(x, y); 
                    int red = pixelColor1.R; 
                    int green = pixelColor1.G; 
                    int blue = pixelColor1.B; 
                    int rata = (int)(red + green + blue) / 3; 
                    bmp1.SetPixel(x, y, Color.FromArgb(rata, rata, rata)); 
                }             
            } 

 //konvolusi filer_X 
            bmp2 = bmp1; 
            for (int y = 1; y <bmp1a.Height-1; y++) 
            { 
                for (int x = 1; x < bmp1a.Width-1; x++) 
                { 
                    int hasil=action.getValueKonvolusi(filterX ,bmp2,x,y);                                  
                    bmp1a.SetPixel(x, y, Color.FromArgb(hasil,hasil, hasil));                     
                } 
            } 



 public int getValueKonvolusi(int[,] filter, Bitmap bmp1, int x, int y) 
        { int value=0; 
         value +=filter[0,0] * bmp1.GetPixel(x-1,y-1).R; 
         value +=filter[0,1] * bmp1.GetPixel(x,y-1).R; 
         value +=filter[0,2] * bmp1.GetPixel(x+1,y-1).R; 
 
         value += filter[1, 0] * bmp1.GetPixel(x-1,y).R; 
         value += filter[1, 1] * bmp1.GetPixel(x, y).R; 
         value += filter[1, 2] * bmp1.GetPixel(x+1,y).R; 
 
         value += filter[2, 0] * bmp1.GetPixel(x-1, y+1).R; 
         value += filter[2, 1] * bmp1.GetPixel(x,y+1).R; 
         value += filter[2, 2] * bmp1.GetPixel(x+1,y+1).R; 
         if (value < 0) value = 0; 
         if (value > 255) value = 255; 
    
          return value; 
        } 



  //konvolusi filer_Y 
            bmp3 = bmp1; 
            for (int y = 1; y < bmp1b.Height - 1; y++) 
            { 
                for (int x = 1; x < bmp1b.Width - 1; x++) 
                { 
                    int hasil = action.getValueKonvolusi(filterY, bmp3, x, y); 
                    bmp1b.SetPixel(x, y, Color.FromArgb(hasil, hasil, hasil)); 
                } 
            } 

 //Sobel 
            bmp2a = bmp1a; 
            bmp2b = bmp1b; 
            for (int y = 1; y < bmp4.Height - 1; y++) 
            { 
                for (int x = 1; x < bmp4.Width - 1; x++) 
                { 
                    int hasil = action.getMagnitude(bmp2a, bmp2b, x, y); 
                    bmp4.SetPixel(x, y, Color.FromArgb(hasil, hasil, hasil)); 
                } 
            } 





Laplacian 





Gray Laplace 

Laplacian 



 //convert to Gray 
      for (int y = 0; y < bmp1.Height; y++) 
      { 
          for (int x = 0; x < bmp1.Width; x++) 
          { 
              pixelColor1 = bmp1.GetPixel(x, y); 
              int red = pixelColor1.R; 
              int green = pixelColor1.G; 
              int blue = pixelColor1.B; 
              int rata = (int)(red + green + blue) / 3; 
              bmp1.SetPixel(x, y, Color.FromArgb(rata, rata, rata)); 
          } 
      } 

 bmp2 = bmp1; 
      for (int y = 1; y < bmp2.Height - 1; y++) 
      { 
          for (int x = 1; x < bmp2.Width - 1; x++) 
          { 
              int hasil = action.getValueKonvolusi(filterX, bmp2, x, y); 
              //int hasil = 100; 
              bmp1a.SetPixel(x, y, Color.FromArgb(hasil, hasil, hasil)); 
          } 
      } 



Canny 

https://en.wikipedia.org/wiki/Canny_edge_detector 



Canny 



Canny 



Canny 



Filter Kernel 

• Filter kernel H adalah suatu matrik yang menyatakan 
model filter (dalam spacial) yang menjadi operator dalam 
proses filter pada gambar. 

• Bentuk atau komposisi nilai yang ada di dalam filter kernel 
menunjukkan jenis filter yang digunakan. 
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Low/High Pass Filter 



Low/High Pass Filter 





 


