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(54)发明名称

图像处理模组、图像处理方法、摄像头组件

及移动终端

(57)摘要

本申请公开了一种图像处理模组、图像处理

方法、摄像头组件及移动终端。图像处理模组包

括解码模块、拜耳处理模块、纹理加强模块和融

合模块。解码模块用于将第一预设位深的第一原

始图像转化成第二预设位深的第二原始图像和

第二预设位深的第一纹理图像，第一预设位深大

于第二预设位深，第二原始图像的像素呈拜耳阵

列排布。拜耳处理模块用于采用第一处理算法处

理第二原始图像以生成第一YUV图像。纹理加强

模块用于处理第一纹理图像以生成第二纹理图

像。融合模块用于融合第一YUV图像和第二纹理

图像以生成第二YUV图像。上述图像处理模组、图

像处理方法、摄像头组件及移动终端，能够增加

第二YUV图像的细节信息，从而提高图像的清晰

度，降低噪点。
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1.一种图像处理模组，其特征在于，所述图像处理模组包括：

解码模块，用于将第一预设位深的第一原始图像转化成第二预设位深的第二原始图像

和所述第二预设位深的第一纹理图像，所述第一预设位深大于所述第二预设位深，所述第

二原始图像的像素呈拜耳阵列排布；

拜耳处理模块，用于采用第一处理算法处理所述第二原始图像以生成第一YUV图像；

纹理加强模块，用于处理所述第一纹理图像以生成第二纹理图像；

融合模块，用于融合所述第一YUV图像和所述第二纹理图像以生成第二YUV图像。

2.根据权利要求1所述的图像处理模组，其特征在于，所述图像处理模组用于图像传感

器，所述图像传感器包括像素阵列，所述像素阵列的像素呈非拜耳阵列排布，所述像素阵列

包括最小重复单元，所述图像传感器用于将所述最小重复单元中相同颜色的像素的信号合

并输出以获得第一原始图像，所述第一原始图像的像素呈拜耳阵列排布。

3.根据权利要求1所述的图像处理模组，其特征在于，所述第一原始图像包括第二预设

位深的颜色信息和第三预设位深的高频信息，所述第三预设位深小于所述第二预设位深，

所述解码模块用于提取所述颜色信息以生成所述第二原始图像、根据所述颜色信息和所述

高频信息的高频信息差生成所述第一纹理图像。

4.根据权利要求1所述的图像处理模组，其特征在于，所述第一处理算法包括：基座校

正、线性化、坏像素补偿/坏像素群补偿/相位像素补偿、通道增益、绿色不平衡校正、拜尔域

降噪模块、黑电平校正、镜头衰减、白平衡、去马赛克、颜色校正、色调映射、伽玛校正、颜色

空间转换、混合噪声降低、下采样中的至少一种。

5.根据权利要求1所述的图像处理模组，其特征在于，所述纹理加强模块用于将所述第

一纹理图像的信息加到所述第二原始图像中以生成所述第二纹理图像。

6.根据权利要求1所述的图像处理模组，其特征在于，所述融合模块用于将所述第一

YUV图像的各个像素点的像素值和所述第二纹理图像对应的各个像素点的像素值进行加权

处理以生成所述第二YUV图像。

7.根据权利要求1所述的图像处理模组，其特征在于，所述图像处理模组还包括图像处

理引擎模块，所述图像处理引擎模块用于采用第二处理算法处理所述第二YUV图像。

8.根据权利要求7所述的图像处理模组，其特征在于，所述第二处理算法包括：图像校

正和调整、高级降噪、时域滤波、色彩失常校正、色彩空间转换、局部色调映射、色彩校正、伽

玛校正、查找表技术、色彩调整和色度增强、色度抑制、自适应空间滤波器、上采样、纹理增

加、下采样中的至少一种。

9.一种图像处理方法，其特征在于，所述图像处理方法包括：

获取第一预设位深的第一原始图像；

将所述第一原始图像转化成第二预设位深的第二原始图像和所述第二预设位深的第

一纹理图像，所述第一预设位深大于所述第二预设位深，所述第二原始图像的像素呈拜耳

阵列排布；

采用第一处理算法处理所述第二原始图像以生成第一YUV图像；

处理所述第一纹理图像以生成第二纹理图像；

融合所述第一YUV图像和所述第二纹理图像以生成第二YUV图像。

10.一种摄像头组件，其特征在于，所述摄像头组件包括：
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图像传感器；及

权利要求1-8任意一项所述的图像处理模组。

11.一种移动终端，其特征在于，所述移动终端包括：

权利要求10所述的摄像头组件；及

壳体，所述摄像头组件设置在所述壳体上。
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图像处理模组、图像处理方法、摄像头组件及移动终端

技术领域

[0001] 本申请涉及影像技术领域，特别涉及一种图像处理模组、图像处理方法、摄像头组

件及移动终端。

背景技术

[0002] 手机等电子设备中往往装配有摄像头，以实现拍照功能。摄像头中设置有图像传

感器。图像传感器输出的图像经过图像管道处理之后，容易损失细节信息，从而导致图像清

晰度下降。

发明内容

[0003] 本申请的实施方式提供了一种图像处理模组、图像处理方法、摄像头组件及移动

终端。

[0004] 本申请实施方式的图像处理模组，所述图像处理模组包括解码模块、拜耳处理模

块、纹理加强模块和融合模块。所述解码模块用于将第一预设位深的第一原始图像转化成

第二预设位深的第二原始图像和所述第二预设位深的第一纹理图像，所述第一预设位深大

于所述第二预设位深，所述第二原始图像的像素呈拜耳阵列排布。所述拜耳处理模块用于

采用第一处理算法处理所述第二原始图像以生成第一YUV图像。所述纹理加强模块用于处

理所述第一纹理图像以生成第二纹理图像。所述融合模块用于融合所述第一YUV图像和所

述第二纹理图像以生成第二YUV图像。

[0005] 本申请实施方式的图像处理方法，所述图像处理方法包括：获取第一预设位深的

第一原始图像；将所述第一原始图像转化成第二预设位深的第二原始图像和所述第二预设

位深的第一纹理图像，所述第一预设位深大于所述第二预设位深，所述第二原始图像的像

素呈拜耳阵列排布；采用第一处理算法处理所述第二原始图像以生成第一YUV图像；处理所

述第一纹理图像以生成第二纹理图像；融合所述第一YUV图像和所述第二纹理图像以生成

第二YUV图像。

[0006] 本申请实施方式的摄像头组件，所述摄像头组件包括图像传感器和上述实施方式

的图像处理模组。

[0007] 本申请实施方式的移动终端，所述移动终端包括上述实施方式的摄像头组件和壳

体，所述摄像头组件设置在所述壳体上。

[0008] 上述图像处理模组、图像处理方法、摄像头组件及移动终端，通过将第一原始图像

转化为第二原始图像和第一纹理图像，对第二原始图像进行处理以获得第一YUV图像，对第

一纹理图像进行处理以获得第二纹理图像，并将第一YUV图像与第二纹理图像进行融合以

获得第二YUV图像，这样能够增加第二YUV图像的细节信息，从而提高图像的清晰度，降低噪

点。

[0009] 本申请的附加方面和优点将在下面的描述中部分给出，部分将从下面的描述中变

得明显，或通过本申请的实践了解到。
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附图说明

[0010] 本申请的上述和/或附加的方面和优点从结合下面附图对实施方式的描述中将变

得明显和容易理解，其中：

[0011] 图1是本申请实施方式的摄像头组件的示意图；

[0012] 图2是本申请实施方式的摄像头组件的图像传感器的滤光片阵列的部分滤光片的

排布示意图；

[0013] 图3是本申请实施方式的摄像头组件的图像传感器的滤光片阵列的排布示意图；

[0014] 图4是本申请实施方式的图像处理模组的第一处理算法的原理示意图；

[0015] 图5是本申请实施方式的图像处理模组的第二处理算法的原理示意图；

[0016] 图6是本申请实施方式的图像处理方法的流程示意图；

[0017] 图7是本申请实施方式的移动终端的结构示意图。

具体实施方式

[0018] 下面详细描述本申请的实施方式，所述实施方式的实施方式在附图中示出，其中

自始至终相同或类似的标号表示相同或类似的元件或具有相同或类似功能的元件。下面通

过参考附图描述的实施方式是示例性的，仅用于解释本申请，而不能理解为对本申请的限

制。

[0019] 在本申请的实施方式的描述中，术语“第一”、“第二”仅用于描述目的，而不能理解

为指示或暗示相对重要性或者隐含指明所指示的技术特征的数量。由此，限定有“第一”、

“第二”的特征可以明示或者隐含地包括一个或者更多个所述特征。在本申请的实施方式的

描述中，“多个”的含义是两个或两个以上，除非另有明确具体的限定。

[0020] 请参阅图1，本申请实施方式的图像处理模组10，图像处理模组10包括解码

(decode)模块11、拜耳处理模块(bayer  processing  segment，BPS)12、纹理加强(texture_

control)模块13和融合(fusion)模块14。解码模块11用于将第一预设位深的第一原始图像

转化成第二预设位深的第二原始图像和第二预设位深的第一纹理图像，第一预设位深大于

第二预设位深，第二原始图像的像素呈拜耳阵列排布。拜耳处理模块12用于采用第一处理

算法处理第二原始图像以生成第一YUV图像。纹理加强模块13用于处理第一纹理图像以生

成第二纹理图像。融合模块14用于融合第一YUV图像和第二纹理图像以生成第二YUV图像。

[0021] 上述图像处理模组10，通过将第一原始图像转化为第二原始图像和第一纹理图

像，对第二原始图像进行处理以获得第一YUV图像，对第一纹理图像进行处理以获得第二纹

理图像，并将第一YUV图像与第二纹理图像进行融合以获得第二YUV图像，这样能够增加第

二YUV图像的细节信息，从而提高图像的清晰度，降低噪点。

[0022] 在相关技术中，手机等电子设备中装配有摄像头，以实现拍照功能。摄像头中设置

有图像传感器。图像传感器输出的图像经过图像管道处理之后，容易损失细节信息，从而导

致图像清晰度下降。例如，图像传感器输出位深为10bit的原始图像，原始图像的像素呈拜

耳阵列排列，图像处理管道包括拜耳处理模块，原始图像经过拜耳处理模块处理之后，输出

为YUV图像，由于拜耳处理模块在处理过程中存在一定的滤波、去噪等操作，导致最终得到

的YUV图像损失部分细节信息，图像的清晰度下降。

[0023] 也即是说，相关技术中的拜耳处理模块存在损失图像细节信息，降低图像清晰度
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的问题。

[0024] 而本申请实施方式的图像处理模组10，在相关技术的图像管道中增加解码模块

11、纹理加强模块13和融合模块14，能够将第一预设位深的第一原始图像转化为第二预设

位深的第二原始图像和第二预设位深的第一纹理图像，使用拜耳处理模块12对第二原始图

像进行常规处理得到第一YUV图像，使用纹理加强模块13对第一纹理图像进行纹理加强处

理得到第二纹理图像，最后融合第一YUV图像和第二纹理图得到第二YUV图像，由于第二纹

理图像不需要经过拜耳处理模块12的处理，因此可以保留更多的细节信息并将该细节信息

增加至第一YUV图像中，从而能够提高第二YUV图像的清晰度，同时降低噪点。

[0025] 可以理解，相关技术中的图像管道可以是高通的图像处理器的图像管道，也可以

是联发科的图像处理器的图像管道等。

[0026] 具体地，第一原始图像可通过图像传感器20获得。在一个例子中，第一原始图像的

第一预设位深为14bit，第二预设位深为10bit，即就是，解码模块11将14bit的第一原始图

像转化成10bit的第二原始图像和10bit的第一纹理图像，进一步地，10bit的第二原始图像

经过拜耳处理模块12处理得到10bit的第一YUV图像，10bit的第一纹理图像经过纹理加强

模块13处理得到10bit的第二纹理图像，进一步地，融合模块14融合10bit的第一YUV图像和

10bit的第二纹理图像得到10bit的第二YUV图像。

[0027] 在某些实施方式中，解码模块11、纹理加强模块13和融合模块14通过node串接至

相关技术的图像管道中，解码模块11以P_NEWCFARAW  node的形式串接至BPS的输入端，P_

NEWCFARAW  node能够将第一预设位深的第一原始图像转化成第二预设位深的第二原始图

像和所述第二预设位深的第一纹理图像；纹理加强模块13以P_NEWCFATEXT  node的形式连

接P_NEWCFARAW  node与P_NEWCFAYUV  node，P_NEWCFATEXT  node与BPS并行运行，即P_

NEWCFATEXT  node处理第一纹理图像以生成第二纹理图像，同时BPS运行第一处理算法处理

第二原始图像以生成第一YUV图像；融合模块14以P_NEWCFAYUV  node的形式串接在BPS的输

出端，P_NEWCFAYUV  node能够融合第一YUV图像和第二纹理图像以生成第二YUV图像。

[0028] 请参阅图2和图3，在某些实施方式中，图像处理模组10用于图像传感器20，图像传

感器20包括像素阵列21，像素阵列21的像素211呈非拜耳阵列排布，像素阵列21包括最小重

复单元212，图像传感器20用于将最小重复单元212中相同颜色的像素211的信号合并输出

以获得第一原始图像，第一原始图像的像素呈拜耳阵列排布。

[0029] 如此，能够通过图像传感器20获得第一预设位深的第一原始图像。具体地，图像传

感器20还包括微透镜阵列22和滤光片阵列23，沿图像传感器20的收光方向，微透镜阵列22、

滤光片阵列23、及像素阵列21依次设置。微透镜阵列22包括多个微透镜组222，每个微透镜

组222包括多个微透镜221。微透镜阵列22中的一个微透镜组222对应一个滤光片组(第一滤

光片组232或第二滤光片组233)，并与该一个滤光片组对应的多个像素211对应。滤光片阵

列23包括多个第一滤光片组232及多个第二滤光片组233，第一滤光片组232包括数量相同

的多个第一颜色滤光片2311和多个第二颜色滤光片2312，第二滤光片组233包括数量相同

的多个第一颜色滤光片2311和多个第三颜色滤光片2313。像素阵列21包括多个像素211，每

个像素211对应滤光片阵列23的一个滤光片231，像素211用于接收穿过对应的滤光片231的

光线以生成电信号。像素阵列21的最小重复单元212中包括第一颜色像素、第二颜色像素和

第三颜色像素，其中，第一颜色像素接收穿过第一颜色滤光片2311的光线以生成电信号，第
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二颜色像素接收穿过第二颜色滤光片2312的光线以生成电信号，第三颜色像素接收穿过第

三颜色滤光片2313的光线以生成电信号。最小重复单元212对应两个第一滤光片组232和两

个第二滤光片组233，其中，第一滤光片组232沿第一对角线方向D1排布，第二滤光片组233

沿第二对角线方向D2排布。

[0030] 在一个例子中，滤光片阵列23包括多个第一滤光片组232及多个第二滤光片组

233，第一滤光片组232包括两个绿色滤光片和两个红色滤光片，第二滤光片组233包括两个

绿色滤光片和两个蓝色滤光片。像素阵列21包括最小重复单元212，每个最小重复单元212

包括绿色像素、红色像素和蓝色像素，最小重复单元212为4行4列16个彩色像素，像素阵列

21的像素211呈非拜耳阵列排布。具体地，像素阵列21的每个最小重复单元212对应两个第

一滤光片组232和两个第二滤光片组233，其中，第一滤光片组232沿第一对角线方向D1排

布，第二滤光片组233沿第二对角线方向D2排布，滤光片阵列23中部分滤光片231的排布方

式为：

[0031] G  R  G  B

[0032] R  G  B  G

[0033] G  B  G  R

[0034] B  G  R  G

[0035] 其中，G表示绿色滤光片，R表示红色滤光片，B表示蓝色滤光片。在获得第一原始图

像的过程中，每个最小重复单元212中接收到穿过8个G的光线生成的电信号合并输出为第

一原始图像中对应最小重复单元212的绿色像素的像素值，每个最小重复单元212中接收到

穿过4个R的光线生成的电信号合并输出为第一原始图像中对应最小重复单元212的红色像

素的像素值，每个最小重复单元212中接收到穿过4个B的光线生成的电信号合并输出为第

一原始图像中对应最小重复单元212的蓝色像素的像素值，完成全部合并输出之后，即可获

得第一原始图像。

[0036] 需要指出的是，上述所提到的具体数值只为了作为例子详细说明本申请的实施，

而不应理解为对本申请的限制。在其他例子或实施方式或实施例中，可根据本申请来选择

其他数值，在此不作具体限定。

[0037] 在某些实施方式中，第一原始图像包括第二预设位深的颜色信息和第三预设位深

的高频信息，第三预设位深小于第二预设位深，解码模块11用于提取颜色信息以生成第二

原始图像、根据颜色信息和高频信息的高频信息差生成第一纹理图像。

[0038] 如此，解码模块11能够将第一预设位深的第一原始图像转化成第二预设位深的第

二原始图像和第二预设位深的第一纹理图像。具体地，颜色信息可包括第一原始图像的全

部红色像素信息、全部绿色像素信息和全部蓝色像素信息。高频信息可包括第一原始图像

的全部绿色像素信息、部分红色像素信息和部分蓝色像素信息，高频信息可理解为对颜色

信息的有损压缩。颜色信息和高频信息的高频信息差可以理解为第二预设位深的颜色信息

中的绿色像素信息与第三预设位深的高频信息中的绿色像素信息的差值。

[0039] 在一个例子中，第二预设位深为10bit，第三预设位深为4bit，即就是，第一原始图

像包括10bit的颜色信息和4bit的高频信息，解码模块11提取10bit的颜色信息以生成第二

原始图像，并根据10bit的颜色信息中的绿色像素信息与4bit的高频信息中的绿色像素信

息的差值，生成第一纹理图像。
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[0040] 请参阅图4，在某些实施方式中，第一处理算法包括：基座校正(pedestal 

correction)、线性化(linearization)、坏像素补偿/坏像素群补偿/相位像素补偿(bad 

pixel  correction/bad  cluster  correction/position  dependent  intra  prediction 

combination，BPC/BCC/PDPC)、通道增益(channel  gains)、绿色不平衡校正(green 

imbalance  correction)、拜尔域降噪模块(adaptive  bayer  filter，ABF)、黑电平校正

(black  level  correction，BLC)、镜头衰减(lens  roll  off)、白平衡(white  balance，

WB)、去马赛克、颜色校正(color  correction)、色调映射(global  tone  mapping)、伽玛校

正(gamma)、颜色空间转换(color  space  transform)、混合噪声降低、下采样(down 

scaler)中的至少一种。

[0041] 如此，第二原始图像能够经过处理生成第一YUV图像。可以理解，第二原始图像为

RGB图像，第二原始图像的像素呈拜耳阵列排布，这样第二原始图像能够被拜耳处理模块12

采用第一处理算法处理生成第一YUV图像。在一个例子中，第一YUV图像的采样方式为YUV4:

2:0，即每四个Y共用一组UV分量。

[0042] 具体地，考虑到第二原始图像的信噪比，第二原始图像通常具有一个基底

pedestal，在对第二原始图像进行处理时，需要减去这个基底，也就是进行基座校正。针对

图像传感器20(例如光电转换元件)的非线性，可以对第二原始图像进行线性化处理，线性

化处理例如采用曲线拟合、神经网络等方法实现。坏像素补偿是指坏像素校正，当图像传感

器20中的某个像素不能正常工作时，可以利用坏像素校正获得该像素对应的像素值。坏像

素群补偿是指坏群集校正，通过坏群集校正也能对坏点进行校正。相位像素补偿的原理是

将未滤波的边界参考像素和根据滤波后的参考像素得到的相位像素补偿值结合起来得到

最终的相位像素补偿值。通道增益可以对第二原始图像的各个通道进行放大处理，从而使

得各个通道的数据更加准确。图像传感器20中的Gr和Gb通道获取的能量或者是输出的数据

可能不一致，一方面可能是Gr和Gb通道的半导体制造工艺方面的差异，另一方面是微透镜

的存在，特别是图像传感器20的边缘区域，Gr和Gb通道因为有角度差异，接收到光能不同而

造成，因此需要进行绿色不平衡校正。拜尔域降噪模块是指自适应拜耳滤波器(adaptive 

bayer  filter)，通过自适应拜耳滤波器能够对第二原始图像进行降噪处理，同时降噪过程

中不钝化边缘。图像传感器20的电路本身会存在暗电流，导致在没有光线照射的时候，像素

也有一定的输出电压，因此需要减去暗电流带来的影响，也就是进行黑电平校正。由于镜头

进光量的限制，镜头的成像都会有暗角，例如镜头边缘的透光量只有镜头中心的透光量的

40％及以下，因此，可以采用镜头衰减(透镜衰减校正)进行处理，以将镜头边缘的透光量提

升到镜头中心的透光量的90％。为了提高第二原始图像的色彩准确度，还可以对第二原始

图像进行白平衡处理。白平衡处理算法包括灰度世界法、镜面法、色温估计法等。去马赛克

算法可以将拜耳阵列的拜耳图像插值成为RGB图像，其中，RGB图像可以是三帧，即分别为插

值后得到的R图像、G图像和B图像。利用颜色校正后的第二原始图像的色彩饱和度更加明

显，更加符合人眼感官。色调映射是指对图像颜色进行变换，其目的在于调整第二原始图像

的灰度，使得处理后的第二原始图像看上去更舒服，能更好地表达第二原始图像里的信息

与特征。伽玛校正可使得第二原始图像看起来更符合人眼的特性，伽玛校正公式例如为Out

＝Ingamma或者Out＝In1/gamma，其中，In表示输入图像，Out表示输出图像。颜色空间转换可以

将RGB图像转换为YUV图像。通过下采样可以降低图像的尺寸。
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[0043] 在某些实施方式中，纹理加强模块13用于将第一纹理图像的信息加到第二原始图

像中以生成第二纹理图像。

[0044] 如此，能够获得具有更多细节信息的图像。具体地，第一纹理图像和第二原始图像

具有相同的位深，可通过将第一纹理图像的高频信息加到具有相同位深的第二原始图像

中，增强第一纹理图像的细节信息，从而获得第二纹理图像。

[0045] 在某些实施方式中，融合模块14用于将第一YUV图像的各个像素点的像素值和第

二纹理图像对应的各个像素点的像素值进行加权处理以生成第二YUV图像。

[0046] 如此，能够获得清晰度较高的第二YUV图像。具体地，第一YUV图像的像素点的个数

和第二纹理图像的像素点的个数相同，将对应相同位置的第一YUV图像的像素点的像素值

和第二纹理图像的像素点的像素值进行加权求和等处理，将处理的得到的像素值作为第二

YUV图像对应位置的像素点的像素值，从而可以得到第二YUV图像。

[0047] 请参阅图1，在某些实施方式中，图像处理模组10还包括图像处理引擎模块(image 

processing  engine，IPE)15，图像处理引擎模块15用于采用第二处理算法处理第二YUV图

像。

[0048] 如此，可以基于相关技术中的图像处理引擎模块对第二YUV图像进行图像后处理，

不用额外设计、开发专用的图像管道或图像处理器。具体地，解码模块11、纹理加强模块13

和融合模块14依次按照先后顺序处理图像，且解码模块11、纹理加强模块13和融合模块14

在图像处理引擎模块15前进行图像处理，因为图像处理引擎模块15包括滤波器，在图像处

理引擎模块15工作过程中，对图像的噪声(nosie)信息和细节(detail)信息影响较大，如果

将融合模块14置于图像处理引擎模块15之后，纹理加强模块13也需要置于图像处理引擎模

块15之后，这样纹理加强模块13的处理时间就会延长，对系统性能影响较大。解码模块11、

纹理加强模块13和融合模块14都放在硬件抽象层(hardware  abstraction  layer，HAL)进

行图像处理。

[0049] 请参阅图5，在某些实施方式中，第二处理算法包括：图像校正和调整(image 

correction  and  adjustment，ICA)、高级降噪(advanced  noise  reduction)、时域滤波

(temporal  filter)、色彩失常校正(cromatic  aberration  correction，CAC)、色彩空间转

换(color  space  transform)、局部色调映射(local  tone  mapping)、色彩校正(color 

correction)、伽玛校正(gamma)、查找表技术(2D  look-up  table，2D  LUT)、色彩调整和色

度增强(CV&Chroma  enhancement)、色度抑制(chroma  suppression)、自适应空间滤波器

(adaptive  spatial  filter，ASF)、上采样(up  scaler)、纹理增加(grain  adde)、下采样

(down  scaler)中的至少一种。

[0050] 如此，第二YUV图像能够进行后处理并输出。具体地，图像处理引擎模块可以包括

噪声处理部分和后处理部分。第二处理算法可包括：图像校正和调整、高级降噪、时域滤波、

色彩失常校正、色彩空间转换、局部色调映射、色彩校正、伽玛校正、查找表技术、色彩调整

和色度增强、色度抑制、自适应空间滤波器、上采样、纹理增加、下采样中的至少一种。其中，

图像校正和调整、高级降噪、时域滤波可以由噪声处理部分实现。色彩失常校正、色彩空间

转换、局部色调映射、色彩校正、伽玛校正、查找表技术、色彩调整和色度增强、色度抑制、自

适应空间滤波器、上采样、纹理增加、下采样可以由后处理部分实现。

[0051] 图像校正和调整是指对失真图像进行的复原性处理。图像校正和调整主要分为两
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类：几何校正和灰度校正。图像的校正和调整可以从层次、颜色、清晰度三个方面进行校正

和调整。图像校正和调整可以执行两次。其中，图像校正和调整可以包括第一图像校正和调

整及第二图像校正和调整，第一图像校正和调整用于处理Current  YUV  frame，第二图像校

正和调整用于处理reference  YUV  frame。其中，Current  YUV  frame经过第一图像校正和

调整的处理后，可以进行高级降噪、时域滤波处理。高级降噪能够对图像进行降噪处理，从

而提高图像的信噪比。时域滤波用于对图像进行平滑处理。色彩失常校正用于校正图像的

色彩，从而使得图像的色彩变得准确。局部色调映射，指的是像素所在位置不同，其映射后

灰度值也可能不同的方法，像素点的映射结果，受到其他因素的影响。查找表技术用于将灰

度模式的画面进行色彩还原，还可以在两组数据之间建立对应关系，可以用于颜色空间转

换、CCM、亮度映射等。色彩调整和色度增强用于增强图像的色度。色度抑制用于改善前景信

号中的半透明区域的颜色效果，从而还原前景中的物体的本来颜色(而不是处于灰色或半

透明状态)，具体地，色度增强，在亮度不变的情况下，提升色彩饱和度；色度抑制，在某些亮

度范围内抑制色度。自适应空间滤波器是指自适应空间滤波器，自适应空间滤波器可以对

图像进行滤波处理，用于提升锐度。上采样用于增大图像的尺寸、提升图像分辨率。纹理增

加是指纹理增加器，为图像增加精读取得到。

[0052] 请参阅图6，本申请实施方式的图像处理方法，图像处理方法包括：

[0053] 步骤S10：获取第一预设位深的第一原始图像；

[0054] 步骤S20：将第一原始图像转化成第二预设位深的第二原始图像和第二预设位深

的第一纹理图像，第一预设位深大于第二预设位深，第二原始图像的像素呈拜耳阵列排布；

[0055] 步骤S30：采用第一处理算法处理第二原始图像以生成第一YUV图像；

[0056] 步骤S40：处理第一纹理图像以生成第二纹理图像；

[0057] 步骤S50：融合第一YUV图像和第二纹理图像以生成第二YUV图像。

[0058] 上述图像处理方法，通过将第一原始图像转化为第二原始图像和第一纹理图像，

对第二原始图像进行处理以获得第一YUV图像，对第一纹理图像进行处理以获得第二纹理

图像，并将第一YUV图像与第二纹理图像进行融合以获得第二YUV图像，这样能够增加第二

YUV图像的细节信息，从而提高图像的清晰度，降低噪点。

[0059] 具体地，在步骤S10中，可通过图像传感器20获取第一原始图像。在步骤S20中，第

一原始图像可包括第二预设位深的颜色信息和第三预设位深的高频信息，第三预设位深小

于第二预设位深，可通过提取颜色信息生成第二原始图像、以及可根据颜色信息和高频信

息的高频信息差生成第一纹理图像。在步骤S30中，第一处理算法可包括：基座校正

(pedestal  correction)、线性化(linearization)、坏像素补偿/坏像素群补偿/相位像素

补偿(bad  pixel  correction/bad  cluster  correction/position  dependent  intra 

prediction  combination，BPC/BCC/PDPC)、通道增益(channel  gains)、绿色不平衡校正

(green  imbalance  correction)、拜尔域降噪模块(adaptive  bayer  filter，ABF)、黑电平

校正(black  level  correction，BLC)、镜头衰减(lens  roll  off)、白平衡(white 

balance，WB)、去马赛克、颜色校正(color  correction)、色调映射(global  tone 

mapping)、伽玛校正(gamma)、颜色空间转换(color  space  transform)、混合噪声降低、下

采样(down  scaler)中的至少一种。在步骤S40中，可通过将第一纹理图像的信息加到第二

原始图像中生成第二纹理图像。在步骤S50中，可通过将第一YUV图像的各个像素点的像素
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值和第二纹理图像对应的各个像素点的像素值进行加权处理生成第二YUV图像。

[0060] 进一步地，在某些实施方式中，图像处理方法还包括：采用第二处理算法处理第二

YUV图像。其中，第二处理算法可包括：图像校正和调整(image  correction  and 

adjustment，ICA)、高级降噪(advanced  noise  reduction)、时域滤波(temporal  filter)、

色彩失常校正(cromatic  aberration  correction，CAC)、色彩空间转换(color  space 

transform)、局部色调映射(local  tone  mapping)、色彩校正(color  correction)、伽玛校

正(gamma)、查找表技术(2D  look-up  table，2D  LUT)、色彩调整和色度增强(CV&Chroma 

enhancement)、色度抑制(chroma  suppression)、自适应空间滤波器(adaptive  spatial 

filter，ASF)、上采样(up  scaler)、纹理增加(grain  adde)、下采样(down  scaler)中的至

少一种。

[0061] 需要指出的是，上述对图像处理模组10的实施方式和有益效果的解释说明，也适

应本实施方式的图像处理方法和以下实施方式的摄像头组件100和移动终端1000，为避免

冗余，在此不作详细展开。

[0062] 请参阅图1，本申请实施方式的摄像头组件100，摄像头组件100包括图像传感器20

和上述实施方式的图像处理模组10。

[0063] 上述摄像头组件100，通过将第一原始图像转化为第二原始图像和第一纹理图像，

对第二原始图像进行处理以获得第一YUV图像，对第一纹理图像进行处理以获得第二纹理

图像，并将第一YUV图像与第二纹理图像进行融合以获得第二YUV图像，这样能够增加第二

YUV图像的细节信息，从而提高图像的清晰度，降低噪点。

[0064] 请参阅图7，本申请实施方式的移动终端1000，移动终端包括上述实施方式的摄像

头组件100和壳体200，摄像头组件100设置在壳体200上。

[0065] 上述移动终端1000，通过将第一原始图像转化为第二原始图像和第一纹理图像，

对第二原始图像进行处理以获得第一YUV图像，对第一纹理图像进行处理以获得第二纹理

图像，并将第一YUV图像与第二纹理图像进行融合以获得第二YUV图像，这样能够增加第二

YUV图像的细节信息，从而提高图像的清晰度，降低噪点。

[0066] 需要指出的是，在图7所示的实施方式中，移动终端1000为智能手机，在其它实施

方式中，移动终端可为相机、平板电脑、笔记本电脑、智能家电、游戏机、头显设备等具有拍

照功能的其它设备。

[0067] 在本说明书的描述中，参考术语“一个实施例”、“一些实施例”、“示例”、“具体示

例”、或“一些示例”等的描述意指结合该实施例或示例描述的具体特征、结构、材料或者特

点包含于本申请的至少一个实施例或示例中。在本说明书中，对上述术语的示意性表述不

必须针对的是相同的实施例或示例。而且，描述的具体特征、结构、材料或者特点可以在任

一个或多个实施例或示例中以合适的方式结合。此外，在不相互矛盾的情况下，本领域的技

术人员可以将本说明书中描述的不同实施例或示例以及不同实施例或示例的特征进行结

合和组合。

[0068] 流程图中或在此以其他方式描述的任何过程或方法描述可以被理解为，表示包括

一个或更多个用于实现特定逻辑功能或过程的步骤的可执行指令的代码的模块、片段或部

分，并且本申请的优选实施方式的范围包括另外的实现，其中可以不按所示出或讨论的顺

序，包括根据所涉及的功能按基本同时的方式或按相反的顺序，来执行功能，这应被本申请
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的实施例所属技术领域的技术人员所理解。

[0069] 尽管上面已经示出和描述了本申请的实施例，可以理解的是，上述实施例是示例

性的，不能理解为对本申请的限制，本领域的普通技术人员在本申请的范围内可以对上述

实施例进行变化、修改、替换和变型。
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