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La trasformata di Fourier bidimensionale

f(x,y)= HF(x,Y)eW[XW]dXdY < F(X,Y)= Hf(x, y)e 127 %9 gy dy
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Proprieta
Linearita
Separabilita
F(xy)=1(x)1,(y) = F(X,Y)=F(X)F,(Y)
Simmetria

Se T (X, Y) é reale allora F(X,Y)=F'(-X,=-Y)



Trasformata continua di Fourier di funzioni bidimensionali

Valore nell’origine

£(0,0) = Of TF(X Y)dxdy F(0,0) = T of f(x, y)dxdy

—00—00 —00—00

f(x,y)=rect(x)rectly) <  F(X,Y)=sinc(X)sinc(Y)
f(x,y)= rect(l)rect(l_l) < F(X,Y)=L,sinc(L,X) L sinc(L,Y)

L, y



Proprieta della trasformata

e Traslazione  f(x—x,y-y,)< F(X,Y)e 12X+l
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Matlab

e Espressioni logiche x<=0, &, |, -

* Prodotto tra matrici e tra elementi d
matrici A*B, A.*B

e Accuratezza della rappresentazione in
virgola mobile eps



Esempi proposti

[1—\x\]rect(g)[l—M]rect(%) < sinc2(x)sinc?(y)

2
iexp(—X—)iexp(——)@exp( Ar* X% 12)exp(-47°Y*?12)

Vor 2" \2r



Cambiamento di scala

f(ax, py) Q‘a—lﬂ‘F(f,%




Rappresentazione in coordinate
polari

F(Rcos®,Rsen®) = F (R, 0) :j j fp(r,e)e‘jzﬂ[fRCOS(ﬁ—@))] rdrdg
0 -z

f(rcosd,rsend) = f (r,0) :jjFp(R,®)ejZ”[rRCOS(9‘®)] RARd®
0 -7

(X =rcosd (X =Rcos®
iy:rsen&’ iY =Rsen®
(rzx/m (sz/W
ie = arctg (%) < ©® = arctg (%)



Matlab

e cart2pol;
e pol2cart
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Rappresentazione Log-polare

F,(log(R),®)

Zo00m

f(O[X,O[y) @#F(f,%) :#F(ch{s@ , Rszn@) :LFp(g,@)

of

L F (Iog(R) - log(), ©)
a|



Proprieta della rappresentazione Log-polare

Rotazione

f (rcos(6-6,),rsen(d0—-6,))= 1 (r,0-6,)

F(Rcos(®—6,),Rsen(0@-6,)) =F,(R,0-6,)

Rotazione e zoom

2 F, (log(R) - log(«),®— 6

04



Rotazione
Cambiamento di coordinate

[ X'=XC0sd, + ysend,
Yy'=-—Xseng, +y cos b,

 X'= X cosd, +Ysend,
Y'=—Xsend, +Y cos b,




