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摘要 

    在現今這個人人手持一機（相機、

手機）的年代，所能拍攝出的畫面愈來

愈細緻，拍攝技巧也越來越多樣化；但

因為手振、曝光種種因素影響下，常常

導致影像模糊或者失焦的問題產生，因

此，想要拍出心中所想要的影像，雖然

可以透過使用高規格相機，以及高超的

技巧解決，但此類相機並非人人所能負

擔得起。有鑑於這部分的考量因素，本

研究提出一個影像模糊機制，透過彩色

影像轉換成灰階影像，再經由卷積矩陣

調整模糊尺度，幫使用者找出最佳動態

拍攝影像，讓使用者不必以高規格相

機，依舊能得到一張與高規格相機效果

相差不遠的動態影像，亦可更容易達到

追焦攝影的成果，惟目前本研究僅就適

用的濾波器做探討，因此先以灰階圖呈

現。 

 

關鍵詞：動態模糊、卷積、追焦攝影。 

 

Abstract 
In the current society, everybody 

carries a hand-held machine (camera, cell 

phone), which can be taken the pictures 

more detailed, so there are much more 

photography’s technique than before. 

Owing to the influence of various factors, 

there are usually causing image blur or 

defocus problems. Consequently, in order 

to take the picture what we want, we have 

to rely on high-standard camera and 

depend on superb technology. But these 

cameras are not affordable to the general 

people. Because of this reason, our 

research propose a mechanism.  We 

transform RGB image into gray image, 

and then adjust blurred scale by adjusting 

convolutional matrix to find the better 

image. So that user could obtain the 

image which is similar to the picture 

taken by high-standard camera without 

the lots of work. Moreover, it can achieve 

the panning photography work muck 

easier by this method. However, we focus 

on the filters and present in gray image 

only. 

  

Key Word：Motion Blur, Convolution, 

Panning Photography. 

 

1. 前言 

    大千世界上，人們總是希望記錄日

常生活上的點點滴滴，多數人利用數位

相機、手持式裝置來拍照、攝影，根據

調查顯示，高達 82.5%的民眾擁有數位相

機[2]，這大大地顯示出數位相機的普及

度十分地高，而近年手持式裝置與數位

相機功能也具有 android 平台，因此促發

本研究提出以製造模糊背景來凸顯主題

的方式，來實現高攝影技術所呈現的追

焦攝影。 

    追焦攝影是利用相機的慢速快門來

模糊背景來凸顯主題，這方法和利用大

光圈模糊背景的目的相近，可是因為方

法不同，所產生的視覺效果也不同；大

光圈模糊的背景會呈現一靜態的模糊，



而追焦攝影所呈現的模糊是一種線狀的

模糊，給人一種動態感[3]，在此將他稱

作動態模糊[5]；追焦攝影是主題移動方

向與攝影師的鏡頭呈直線方向，也就是

朝攝影師接近或遠離，這樣的距離改變

會因為近大、遠小狀況使得主題畫面大

小產生變化，但是攝影師透過變焦鏡頭

的焦段改變，來使主題在畫面大小維持

固定，或是主題與攝影師間呈現平行移

動，攝影師透過鏡頭追蹤主題，在不必

改變焦距、焦段的狀況下，以稍慢的快

門拍攝，讓背景呈現流動的線條[3][13]。 

  由此可知，相機的使用者若想要拍

出心中理想的畫面，需要時間上的練習

與較高規格的攝影器材，才有可能達到

拍攝目的；雖然市面上的數位相機功能

越來越先進，但仍不是一般民眾所負擔

的起[12]，經調查所示，僅僅 20.9%的民

眾擁有此類相機；故本研究著重於利用

一般數位相機所拍攝的影像，結合影像

動態模糊技術[11]，能替使用者製造出追

焦攝影的效果，讓使用這不必花費高支

出，依舊能與利用高規格相機的拍攝效

果相符合。 

 

2. 相關文獻 

    近年來，在影像技術飛躍地快速發

展下，初階的數位相機已經無法滿足人

們的需求，越來越多高規格的相機、攝

影機陸續推出，包括類單眼數位相機、

可換鏡頭無反光鏡相機、數位單眼相機

種種等，已經不是單純地拍拍照、留影

的機器；而其中又分成許多種類，包括

照人像、照美食、照風景、生活隨拍與

防水之類的相機[6]，如此可以發現，市

面上的相機，可以說是應有盡有，用途

也五花八門。除此之外，人們對攝影的

效果也是要求越來越高，其中對於運動

中的物體所拍攝的追焦方式是喜好攝影

者所熱衷的其中一種，因此我們將利用

影像處理方式來建構自動化動態追焦效

果，以下是相關的影像處理方式。 

 

2.1 均值濾波器 

    所謂均值，就是指平均值的意思，

就是把以像素點為中心，把 3 乘 3 的範

圍作平均運算，再覆蓋至原來的像素

值；利用均值濾波器，可以將影像銳利

度做平滑處理，讓影像看起來較平淡

[8]。 

 

2.2 高斯濾波器 

    高斯濾波器為低通濾波器，是由高

斯機率分布函數變化而來，此濾波器十

分規律，不管怎麼旋轉都很對稱，非常

適合用於邊緣偵測[4][14]。 

 

2.3 卷積 

    卷積又稱迴旋積分，是分析數學中

一種重要的運算，假設𝑓(𝑥)及ℎ(𝑥)是兩

個可積函數，做積分，可以證明，關於

幾乎所有的實數𝑥，上述積分是存在的。

這樣，隨著𝑥的不同取值，這個積分就定

義了一個新函數𝑔(𝑥)，稱為函數𝑓與ℎ的

卷積，它的運算式為𝑔(𝑥) = 𝑓(𝑥) ∗

ℎ(𝑥)，此算式中，𝑔(𝑥)為本研究所產生

的模糊影像，𝑓(𝑥)為原始圖像，ℎ(𝑥)為

可調整的陣列[10]。 

 

3. 動態模糊 

    本研究實驗所採用的方法為利用陣

列進行卷積運算[10]，進而分析出適合影

像模糊的陣列尺寸大小；在這部分，如

果此陣列大小太大，會造成影像模糊過



(a)       (b)     (c)  (d) 

Figure 2:濾波器 (a)向上 (b)向右 

(c)向下 (d)向左 

剩，導致整張影像難以辨別；反之，若

此陣列尺寸太小，則會無法達到凸顯主

題的效果[7]；利用此技術，我們將其運

用在影像模糊的技術上，達到追蹤攝影

的效果，實驗流程如圖１所示： 

 

Figure 1:本研究之研究流程 

 

3.1 前置處理 

    一開始本研究利用一彩色影像與

MATLAB 軟體操作此實驗，首先，利用

MATLAB 讀取此彩色影像，讀取後會發

現，此張影像為一三維度影像[9]，其分

別代表紅光層、綠光層及藍光層，以紅

綠藍的首字母簡稱 RGB，並以 0 到 255

呈現其亮度，0 是最暗，255 是最亮，將

這三色光疊合，可得到各種顏色，RGB

皆為 0 到 255，若 RGB 三層的內容值皆

為 0，疊合後即為白色，相反地，RGB

皆為 255，疊合後就是無光，呈現黑色，

而 RGB 若皆為相同數值，則呈現灰色，

由此可知，RGB 三數值若不同，則可以

呈現各式各樣的顏色。 

    於此，我們利用 MATLAB 函數，將

此三維影像轉換成二維的灰階影像，再

加以操作模糊運算。 

 

3.2 濾波器設置 

    現在作用於影像處理這領域可以讓

影像模糊的濾波器比比皆是，例如: 均值

濾波器與高斯濾波器，但是可能無法控

制模糊的方向與尺度；因此我們採用卷

積運算的模糊運算，倘若模糊的設定與

預先地不符合，我們能輕易地調整其內

容數值，以便重複地實驗出我們所需要

的成果。 

    在此，我們設置四種方向的濾波

器，分別以向上、向右、向下及向左，

而其濾波器的圖形分別為中間一白點，

分別向上、右、下及左延伸至邊緣，其

圖片如圖２所示： 

 

 

 

 

 

 

    此步驟可以依據影像中的主題調整

陣列大小，來決定模糊的尺度與方向。 

 

3.3 卷積運算 

    卷積可分為以下四步驟： 

（１）將核心的中心點放在輸入圖的某

個像素上。 

（２）與鄰近的像素乘上相對應的核心

細數後加總。 

（３）將計算結果放在輸出圖的中心點

像素上。 

（４）如此重複（１）到（３）的步

驟，直到整張圖運算完畢。 

 

3.4 影像調整 

    進行卷積運算後，所顯示出的影像

為一片空白，是因為卷積運算將所有像

素皆調整為大於 1，這時，須利用

MATLAB 中的 mat2gray()函數，將所有

像素值重新調整，將數值中最大者設成

1，最小者設成 0，再將所有數值等比例

調整為 0 到 1 之間的數，如此，所顯示

結果如圖 3：

前置處理 

影像調整 

濾波器設置 

卷積運算 



 

 

 

 

觀察這四張影像與濾波器之間的關

聯，都可以看出的確有上下左右的動態

模糊效果，由於老鷹飛行方向是左右所

以(c)與(e)的效果比較好。 

 

4. 結論 

    隨著時間的推移，人們可以接觸到

相機、手持式裝置的機會因而提高，因

此，多媒體影像技術也就跟著迅速發

展，但為了追求影像的清晰度，與凸顯

主題的效果，須利用高規格的攝影設備

來實現；本研究所探討與提出的方法，

是替使用者解決在影像拍攝時，常常需

要利用高規格攝影設備的問題，畢竟必

非人人皆擁有如此高級器材，讓人人皆

可利用一般相機，便能拍出凸顯主題、

追蹤攝影的相片。 

    本研究利用卷積的技術，製造出追

焦攝影的感覺，為達到更好的模糊線條

與追蹤效果，濾波器部分還需再加以設

定，而模糊後的影像，是張灰階影像，

如何上色也是未來需要探討研究的方向

之一，這可以用來增加影像的真實度。 
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