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  הודעה על מידת התאמת התקן הישראלי לתקנים או למסמכים זרים

  לאומי לתקינה-תקן זה מבוסס על טיוטת התקן של הארגון הבין
ISO/IEC DIS CD 2382-30 – August 1996 

במונחי התקן באקדמיה ללשון העברית ולאחר שאושרו במליאת המהדורה המעודכנת כוללת תיקונים שהתקבלו במהלך הדיונים   
2009בנובמבר  1האקדמיה בישיבתה בתאריך   

 

  :מילות מפתח
  .ראיית רובוט, ראיית מכונה, ראיית מחשב, בינה מלאכותית, הגדרות, מונחים, אוצר מילים, עיבוד מידע, עיבוד נתונים

Descriptors: 

data processing, information processing, vocabulary, terms, definitions, artificial intelligence, computer 
vision, machine vision, robot vision. 

  עדכניות התקן
  .כדי להתאימם להתפתחות המדע והטכנולוגיה, חות אחת לחמש שניםולפ, התקנים הישראליים עומדים לבדיקה מזמן לזמן

  .המשתמשים בתקנים יוודאו שבידיהם המהדורה המעודכנת של התקן על גיליונות התיקון שלו
  .יכול להיות גיליון תיקון נפרד או תיקון המשולב בתקן, מסמך המתפרסם ברשומות כגיליון תיקון

  

  רשמיות התקן
   נכנסים לתוקף) במלואם או בחלקם(תקן רשמי או גיליון תיקון רשמי . רשמי או אם חלקים ממנו רשמייםיש לבדוק אם המסמך 

  .אלא אם בהודעה נקבע מועד מאוחר יותר לכניסה לתוקף, יום מפרסום ההודעה ברשומות 60
  

 זכויות יוצרים
 בפרסומים טכניים ובכתבי עת , רות הוראותבחוב, שעתוק של מונחים והגדרות הנכללים בתקן זה מותר במדריכים לימודיים- 

  .למטרות חינוכיות או יישומיות בלבד
  : התנאים לשעתוק כזה הם

  ;לא יוכנס כל שינוי במונחים ובהגדרות
  ;שעתוק כזה אינו מותר עבור מילונים או פרסומים דומים המוצעים למכירה

  .תקן זה יאוזכר כמסמך המקור
אלקטרוני או , בכל צורה שהיא או בכל אמצעי שהוא, השתמש בחלק כלשהו של פרסום זהלמעט האמור לעיל אין לשעתק או ל

  .ללא רשות בכתב מאת מכון התקנים הישראלי, לרבות צילום וזיעור, מכני
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  הקדמה

  תחומים השונים בשעניינה קביעת מונחים והגדרות , 1080י "תקן זה הוא חלק מסדרת התקנים הישראליים ת

  .בעברית –וההגדרות , המונחים מובאים באנגלית ובעברית .של טכנולוגיית המידע

  .ISO 2382לאומיים - מבוססת על סדרת התקנים הבין 1080י "ים תסדרת התקנים הישראלי

  :אלה שיצאו עד כה לאור הם 1080י "חלקי ת

  מונחים בסיסיים  -   1חלק  1080י "ת

  פעולות אריתמטיות ולוגיות  -   2חלק  1080י "ת

  טכנולוגיית חומרה  -   3חלק  1080י "ת

  ארגון נתונים  -   4חלק  1080י "ת

  יצוג נתוניםי  -   5חלק  1080י "ת

  הכנת נתונים ועיבודם  -   6חלק  1080י "ת

  תכנות מחשבים  -   7חלק  1080י "ת

  שלמות ואבטחה, בקרה  -   8חלק  1080י "ת

  תקשורת נתונים  -   9חלק  1080י "ת

  טכניקות ואַפשוֹרוֹת של פעולה  -   10חלק  1080י "ת

  פלט וציוד אריתמטי- קלט, בקרה  -   11חלק  1080י "ת

  קפייהחסן וציוד ה, מצעי נתונים  -   12לק ח 1080י "ת

  גרפיקה מחשבית  -   13חלק  1080י "ת

  תחזוקתיות וזמינות, אמינות  -   14חלק  1080י "ת

  שפות תכנות  -   15חלק  1080י "ת

  תורת המידע  -   16חלק  1080י "ת

  נתונים- מסדי  -   17חלק  1080י "ת

  עיבוד נתונים מבוזר  -   18חלק  1080י "ת

  פיתוח מערכות  -   20לק ח 1080י "ת

  עיבוד תמלילים  -   23חלק  1080י "ת

  מחשב- ייצור כליל  -   24חלק  1080י "ת

 (LAN)רשתות מקומיות   -   25חלק  1080י "ת
  חִברוּר מערכות פתוחות  -   26חלק  1080י "ת

  המשרד הממוחשב  -   27חלק  1080י "ת

  מומחהמושגי יסוד ומערכות  –בינה מלאכותית   -   28חלק  1080י "ת

  זיהוי דיבור –בינה מלאכותית   -   29חלק  1080י "ת

  ראיית מחשב –בינה מלאכותית   -   30חלק  1080י "ת

  מכונה תלמיד –בינה מלאכותית   -   31חלק  1080י "ת

  דואר אלקטרוני  -   32חלק  1080י "ת

  )היפרמדיה ומולטימדיה(מדיה - על ורב- מדיית  -   33חלק  1080י "ת

  רשתות עצביות –בינה מלאכותית   -   34חלק  1080י "ת

  רישות  -   35חלק  1080י "ת

  )בהכנה( למידה מתוקשבת  -   36חלק  1080י "ת

  מציאות מדומה  –בינה מלאכותית   -   37חלק  1080י "ת
  

  זיהוי המונחים

רות זוג הספ, מציין את מספר החלק בסדרה) משמאל(זוג הספרות הראשון . ספרות 6כל מונח בתקן מסומן בקוד בן 

מספרים אלה זהים בדרך כלל ). הפריט(השני מציין את מספר הפרק וזוג הספרות השלישי מציין את מספר הסעיף 

  .לאומי- למספרים שבתקן הבין
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  הוספות והשמטות

  .ולעתים כמה מונחים חליפיים באנגלית מתורגמים למונח אחד בעברית, לעתים מושמט מונח שקיים במקור

  סוגריים עגולים

  .מילים המופיעות בסוגריים עגולים הן חלק מהמונח אבל ניתן להשמיטןמילה או 

  סוגריים מרובעים

  .הן מובאות לשם הבהרה בלבד. מילה או מילים המופיעות בסוגריים מרובעים אינן חלק מהמונח

  כתיב מלא וכתיב חסר

  ).חסר ניקוד(ההגדרות נכתבו בכתיב מלא . המונחים נכתבו בכתיב חסר ובניקוד

  הדגשה

  .בעיבויהמונח מודגש , כאשר בהגדרה מופיע מונח מהמונחים המוגדרים בתקן זה

  רשימת מונחים

  ).עברית- אנגלית( ABCולפי סדר ) אנגלית- עברית(ב "לפי סדר א: שתי רשימות מונחים מובאותבסוף התקן 

  

  תחום התקן

   ISO/IEC DIS CD 2382-30לאומי - מבוסס על הצעת התקן הבין 1080י "חלק זה של התקן הישראלי ת

  .ראיית מחשבוהוא מביא מונחי  ,1996משנת 
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General Concpts 30.01  מושגים כלליים  

 

vision system 

 
  היָּ אִ ת רְ כֶ רֶ עֲ מַ 

  

30.01.01  

לנתח , והיכולה לעבד ,אחת או יותר באמצעות התקן חישה אופטי ללא מגע תמונהמערכת היכולה לרכוש 

  .לצורך קבלת החלטותשונים  מאפייניםולמדוד 

 .ספירה ומעקב תנועה, הכרה, זיהוי, מדידה, בקרה, הפונקציות של מערכת ראייה עשויות לכלול איתור: הערה

 

model-based vision system 

  

  לדֵ מוֹ- תסֶ סֶּ בֻ ה מְ יָּ אִ ת רְ כֶ רֶ עֲ מַ 

 
30.01.02  

המקורי מתוך  החזותי המעמדשל כדי לגזור תיאור מבוקש ) מוגדר מראש(מערכת המשתמשת במודל אפריורי 

 .תמונה

 

computer vision 

electronic vision 

artificial vision 

  

  בשֵׁ חְ ת מַ יַּ אִ רְ 

  יתנִ רוֹטְ קְ לֶ ה אֵ יָּ אִ רְ 

 יתתִ אכוּלָ ה מְ יָּ אִ רְ 

 
30.01.03  

  .לעבד ולפרש נתונים חזותיים, היכולת של יחידה תפקודית לרכוש

  :הערות

  .מעמד חזותיאלקטרונית או ספרתית של  תמונהליצירת  חיישני ראייהב ראיית מחשב עושה שימוש. 1

 .ראיית מכונהראו . 2

 

machine vision 

 
 הנָ כוֹת מְ יַּ אִ רְ 

 
30.01.04  

  .מחשב תראיישימוש של מכונה ב

 .בקרת איכות וכדומה, ראיית מכונה משמשת בתהליכי ייצור: הערה

 

robot vision 

  

  טוֹבּת רוֹיַּ אִ רְ 

 
30.01.05  

  .המספקת נתונים חזותיים לרובוט כמשוב או כהנחיה ראיית מכונה

 

high-level vision 

  

רָמָה  היָּ אִ רְ    יתלִּ עִ בְּ

 
30.01.06  

  .הכוללת תהליכים המדמים הכרה ראיית מחשב

 

low-level vision 

  

רָמָה היָּ אִ רְ    יתיסִ סִ בְּ  בְּ

  

30.01.07  

 צוג המעמדיבאמצעות טכניקות מידול פרימיטיביות כגון י, חזותי מעמדחילוץ נתונים חזותיים משל תהליך 

 .בהיקותאו על ידי קווי המיתאר של ה עצםשל  שפותעל ידי ה החזותי
  

thermal vision  

 

  

  חֹם תיַּ אִ רְ 

  יתמִ רְ ה תֶּ יָּ אִ רְ 

  

30.01.08  

 .ובעל פי הבדלי הטמפרטורות ש חזותי מעמדתהליך להבנת 

 

spatial vision 

  

  יתבִ חָ רְ ה מֶ יָּ אִ רְ 

  

30.01.09  

  .שדה הראייהראייה שבה הנתונים משמשים לגזירת המבנה המרחבי של 
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object [in artificial intelligence] 

  

  םצֶ עֶ 

  

30.01.10  

 .ישות פיזית או מושגית היכולה להיות בעלת תכונה אחת או יותר -  בבינה מלאכותית

 

image [in computer vision] 

  

  הנָ מוּתְּ 

  

30.01.11  

  .עצמיםייצוג ההיבטים החזותיים של  -  ראיית מחשבב

  .תמונת רנטגן, מסגרת חוזי, סרטוט, הולוגרמה, צילום: ותדוגמ

 .התמונות הפשוטות ביותר מופקות מעוצמת ההקרנה של עצמים או ממדידת הטווח אל העצמים ,בראיית מחשב: הערה

 

image file 

  

  הנָ מוּץ תְּ בֶ קֹ

  

30.01.12  

 .אחת או יותר התמונקובץ המכיל 

 

video 

  

  י זִ חֹ

  

30.01.13  

  .אחת או יותר תמונהנתונים בתסדיר המתאים לתצוגה כ

 .החוזי מוצג בדרך כלל כסדרה של תמונות באופן היוצר רושם של מצבים משתנים: הערה

 

full-motion video 

  

  עי נָ זִ חֹ

  

30.01.14  

 .נעות באמצעות מחשב זיתמונות חוכל מערכת המשמשת להצגת 

 

real-time video 

  

  תמֶ אֶ - ןמַ זְ י בִּ זִ חֹ

  

30.01.15  

 .של אירועים בעת התרחשותם תמונותשידור 

 

live video 

  

  יי חַ זִ חֹ

  

30.01.16  

 .כפי שהתרחשומאירועים  תמונותשידור 

 

still video 

  

  דֹּםי זִ חֹ

  

30.01.17  

 .סטטיות תמונותשידור של 

 

optical processing 

  

  יטִ פְּ אוֹ עִבּוּד

  

30.01.18  

 .זיהוי עצמיםעיבוד המשתמש בשיטות אופטיות ל

 

pixel-group processing 

  

  םילִ סֵ יקְ ת פִּ צַ בוּקְ  עִבּוּד

  

30.01.19  

  .שבה מעבדים כל פיקסל יחד עם הפיקסלים הסמוכים אליו עיבוד תמונותטכניקת 

 .אפשר סינון מרחביהממוצע המשוקלל של מערכי פיקסלים מ: הערה

 

temporal vision 

  

  ןמַ ת זְ יַ לוּה תְּ יָּ אִ רְ 

  

30.01.20  

 .ראייה שבה משתמשים בנתונים כדי לגזור את תיאור השינויים באירועים החזותיים לאורך זמן

 

image [v] 

  

  דִּמֵּת

  

30.01.21  

 .תמונהיצר 
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imaging 

  

  תוּמּדִּ 

  

30.01.22  

 .תמונהתהליך יצירת 

 

scene [in computer vision] 

  

  חֲזוּתִי דמָ עֲ מַ 

  דמָ עֲ מַ 

  

30.01.23  

 .כמו במציאות תמונהבעצמים  מראה – ראיית מחשבב

 

video signal 

  

  יזִ ת חֹאוֹ

  

30.01.24  

 .אחת או יותר תמונהאות בתסדיר המיועד לתצוגה כ

 

composite video signal 

  

  בכָּ רְ י מֻ זִ ת חֹאוֹ

  

30.01.25  

 אופקיסימוי ועם רכיבי  אנכיסינכרון וסינכרון אופקי אות חוזי עם רכיבי של ד הנוצר מצירוף יחי אות חוזי

 .אנכיסימוי ו

 

horizontal synchronization 

  

  יקִ פְ ן אָרוּכְּ ינְ סִ 

  

30.01.26  

 .תמונההמציין סוף של שורת  אות חוזירכיב ב

 

vertical synchronization 

  

  יכִ נָ ן אֲ רוּכְּ ינְ סִ 

  

30.01.27  

 .מסגרת אות חוזיהמציין סוף של  אות חוזירכיב ב

 

video signal frame 

  

 יזִ ת חֹת אוֹרֶ גֶּ סְ מִ 
 

30.01.28  

  .תמונהכל האותות הנחוצים להפקת 

 

image processing 

picture processing 

  

  תנוֹמוּתְּ  עִבּוּד

  

30.01.29  

  .למטרה נתונה תמונהביצוע פעולה כלשהי בנתוני 

סינון , כימות, קדם- עיבוד, שיפור תמונה, שחזור תמונה, דחיסת תמונה, חזותי פעולות אלה כוללות ניתוח מעמד :הערה

 .ממדיים של עצמים על סמך תמונות- ממדיים או תלת- מרחבי ובניית מודלים דו

 

image processor 

  

  נוֹתמוּד תְּ בֵּ עַ מְ 

  

30.01.30  

 .עיבוד תמונותיחידה תפקודית המבצעת 

 

image preprocessing 

  

  נוֹתמוּל תְּ ם שֶׁ דָ קְ - עִבּוּד

  

30.01.31  

 .העיבוד העיקרילפני  תמונותסינון או הכנות אחרות של , התמרה, שיפור

 

pixel-point processing 

  

  לסֵ יקְ ת פִּ דַּ קֻ נְ  עִבּוּד

  

30.01.32  

יחיד בערך קבוע או חלוקתו מתוקנת על ידי הכפלת פיקסל  תמונההניגודיות שבה  עיבוד תמונותטכניקת 

  .התמונה מתוקנת על ידי הוספת ערך קבוע לכל פיקסל או חיסורו של ערך כזה בהירותאו ש, בערך קבוע
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Fourier processing 

  

  היֶ רְ פוּ עִבּוּד

  

30.01.33  

 .המרחבי שלה התדרהמיוצגת על ידי רכיבי  תמונהטכניקה מתמטית לעיבוד 

 

high-level processing 

  

  תילִּ עִ בְּרָמָה  עִבּוּד

  

30.01.34  

 .בינה מלאכותית מתקדמות כגוןבטכניקות  עיבוד תמונות

 

low-level processing 

  

  תייסִ סִ בְּ  בְּרָמָה עִבּוּד

  

30.01.35  

 .או לשיפור הייצוג שלה תמונהבטכניקות בסיסיות ליצירת  עיבוד תמונות

 

adaptative control 

adaptive control 

  

תַּגֶּלֶתה מִ רָ קָּ בַּ    סְ

  

30.01.36  

שיטת בקרה שבה הפרמטרים של הבקרה מותאמים אוטומטית וברציפות בשיטת משוב למשתני העיבוד 

  .מערכתהביצועי את כדי למטב , הנמדדים

 

window [in computer vision] 

  

  ןולּחַ 

  

30.01.37  

 תמונהבחירת חלק קטן של הח על ידי להפחית את כמות הנתונים לניתומסגרת המאפשרת  – ראיית מחשבב

 .תוך התעלמות מחלקיה האחרים, לניתוח

 

electronic window 

  

  י נִ רוֹטְ קְ לֶ אֵ  ןוֹלּחַ 

  

30.01.38  

 .עיבוד תמונותכדי לזרז , צה לומפיקסלים המצויים מחואפשר להתעלם המחלון  – ראיית מחשבב

 

local windowing 

  

  ימִ קוֹמְ ן וֹלּחַ 

  

30.01.39  

 .המאפשר לרכז תשומת לב מיוחדת בשטח נתוןחלון  – ראיית מחשבב

 

perfect hull  

  

צֶםוֹלּחַ    ן עֶ

 
30.01.40  

 .מתאר של עצםהחלון המוגדר על ידי קווי  – ראיית מחשבב
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Images 30.02  תמונות  

 

binary image [in computer vision] 

  

יּוֹנִית   תְּמוּנָה שְׁנִ

רִית ינָ   תְּמוּנָה בִּ

 
30.02.01  

 .המורכבת מפיקסלים בעלי שני ערכים בלבד תמונה -  ראיית מחשבב

 

analog image 

  

  יתגִ לוֹנָ ה אָנָ מוּתְּ 

  

30.02.02  

  .המשתמשת בטווחי ערכים רציפים תמונה

  .צילום טיפוסי מכיל טווח רציף של בהירויות וגוונים: דוגמה

 .תמונה ספרתיתשונה מ: הערה

 

digital image 

  

  יתתִ רָ פְ ה סִ נָ מוּתְּ 

  

30.02.03  

  .המורכבת מפיקסלים בעלי טווחים של ערכים בדידים תמונה

  .ניתן לדגום תמונה ולקודד אותה באמצעות ערכים בדידים של בהירויות וגוונים: דוגמה

 .מונה אנלוגיתתשונה מ: הערה

 

dot pattern 

  

  תוֹדּקֻ ם נְ גַ דְּ 

  

30.02.04  

  .ת מוגדרתסידור של נקודות בעל משמעו

 

video image 

  

  יזִ ת חֹנַ מוּתְּ 

  

30.02.05  

 .בתסדיר אותות שניתן להציג על פני משטח תצוגה תמונה

 

negative image 

  

  יללִ שְׁ ת תַּ נַ מוּתְּ 

  

30.02.06  

  .ערכי הצבעשבה בוצע היפוך של  תמונה

 .כחול הפך להיות צהוב, שחור הפך להיות לבן: דוגמה

  

subtraction image 

  

  יםשִׁ רֵ פְ ת הֶ נַ מוּתְּ 

  

30.02.07  

 .הנוצרת כתוצאה מחיסור ערכי פיקסלים של תמונה אחת מערכי הפיקסלים המתאימים בתמונה אחרת תמונה

 

two and one-half dimensions 

  

  יצִ חֵ ים וָ דִּ מַ י מְ נֵ שְׁ 

  

30.02.08  

 .חופים עצמיםלהסתרה  ממדי על ידי הקצאה של קדימות- שבו מושג תוצא תלת ,ממדי- ייצוג גרפי דו

 

raw image 

  

  יתמִ לְ ה גָּ נָ מוּתְּ 

  

30.02.09  

 .שנרכשה וטרם עובדה תמונה

 

primal sketch 

  

  ימִ לְ ה גָּ וֶ תְ מִ 

  

30.02.10  

 .שמוצו ממנה מאפייניםבמונחי ה תמונהתיאור גולמי של 

 

blocks world 

  

  עוֹלַם צוּרוֹת יְסוֹד

  

30.02.11  
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מחשבב, המשמש לפיתוח רעיונות בלוגיקה, גלילים ופירמידות, ב מתיבותעולם מלאכותי קטן המורכ , ראיית 

 .וכדומה  (natural language)נשקי שפה טבעיתבמִ , ברובוטיקה

 

template 

  

בְנִית   תַּ

  

30.02.12  

 .המשמשים להשוואה עם תמונות אחרות או ליצירתן ,או חלק של תמונה תמונה

 

wireframe model 

  

  ףוּי גּוֵּ ל קַ דֵ מוֹ

  

30.02.13  

 .לרבות הקווים הנסתרים, שלו שפהממדי המייצג גוף על ידי קווי ה- אומטרי תלתימידול ג

 

smooth image 

  

  תקֶ לֶ חְ ה מֻ נָ מוּתְּ 

  

30.02.14  

  .בערכים המבוססים על פיקסלים סמוכים) בעלי ערכים חריגים(שהוחלפו בה ערכי פיקסלים מדוגללים  תמונה

 

perfection image 

ideal image 

  

  תמֶ לֶ שְׁ מֻ  הנָ מוּתְּ 

  

30.02.15  

 .קרובה ככל האפשר למציאות תמונה ספרתית

 

needle diagram 

  

  תוֹכּים סִ שִׁ רְ תַּ 

  

30.02.16  

  .באמצעות האורך והכיוון של קווים ניצבים להם עצםמתאר את פני ההייצוג גרפי 

  : ותהער

  .התרשים מזכיר סיכות התקועות בכרית סיכות .1

 :המקור לציור .2

Real-time Single-workstation Obstacle Avoidance Using Only Wide-field Flow Divergence 
By: Ted Camus, David Coombs, Martin Herman, Tsai-Hong Hong 
From: National Institute of Standards and Technology Intelligent Systems Division. MD USA 

 

  

  רובוט" עיני"תרשים סיכות של המכשולים בחדר המצולם ב

 

afterimage 

  

  ררָ ת גְּ נַ מוּתְּ 

  

30.02.17  

 .חדל לפעולמתרחשת לאחר שהגורם המעורר אותה האו תגובה  ,תגובה חזותית שנשארת

 

retained image 

burned-in image 

  

  הבָ רוּה צְ נָ מוּתְּ 

  

30.02.18  

 .אינה אמורה להתקיים עוד והיאאחר שהתנאים השתנו הנותרת קבועה בתצוגה ל תמונה
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ghost 

  

  יםאִ פָ ת רְ נַ מוּתְּ 

  

30.02.19  

 .שהיא תוצאת תופעות כגון הד ,שווא תמונת

 

blur circle 

  

  שׁטוּשְׁ ל טִ גַּ עְ מַ 

  

30.02.20  

  .מעגלית של מקור אור נקודתי הנגרמת על ידי מערכת אופטית תמונה

התמונה ככל שהמעגל קטן יותר כך  :ית והמוקד שלה משפיעים על גודל מעגל הטשטושאיכות המערכת האופט: הערה

 .חדה יותר

 

distortion 

  

  תוּוּעִ 

  

30.02.21  

 .או לאות המקוריים עצםאו בצורת גל ביחס ל תמונהרצוי בצורת - שינוי לא

  

barrel distortion 

  

   רמֶ ת קֶ וּוּעִ 

  

30.02.22  

  .חבית דיה כמויצ כלמהנראית כאילו התנפחה  תמונה

  :ותהער 

   העיוות עלול להתרחש עקב הפחתה בהגדלה האפקטיבית ככל שנקודות בתמונה מתרחקות ממרכז התמונה .1

 "עיוות חבית"מקובל גם  .2

 Wikipedia, The free encyclopediaהמקור לציור  .3

  

 

pincushion distortion 

  

   רעַ ת קַ וּוּעִ 

  

30.02.23  

  .יכותדיה כמו כרית סיווצה מכל צהנראית כאילו התכ תמונה

  : ותהער

 .העיוות עלול להתרחש עקב הגדלת ההגדלה האפקטיבית ככל שנקודות בתמונה מתרחקות ממרכז התמונה .1

 ".עיוות כרית סיכות"מקובל גם  .2

 Wikipedia, the free encyclopedia: המקור לציור .3

 



 ) 2011( 30חלק  1080י "ת

 

10  

 

moiré pattern  

 

גָם    מְחֻיּרָדְּ

  הרֶ אָמוּ םגָ דְּ 

 
30.02.24  

 .מעוותת תמונהוהיוצר בדרך כלל , הנוצר מצירוף האותות של שני דגמים שונים דמויי סריג דגם
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Image Parts 30.03  חלקי תמונה  

 

image plane 

  

  הנָ מוּתְּ ר הַ וֹישׁמִ 

  

30.03.01  

 .המבוקשת תמונההמישור המכיל את ה ,במערכת אופטית

 

object plane 

  

  םצֶ עֶ ר הָ וֹישׁמִ 

 
30.03.02  

 .המוגדר של מערכת אופטית מישור התמונהמישור מדומה הממוקד על 

 

principal plane 

  

  ירִ קָּ ר עִ וֹישׁמִ 

 
30.03.03  

 .שבו קרני האור נראות שבורות ,מישור מדומה בעדשה או בקרבתה

 

frame [in computer vision] 

  

  תרֶ גֶּ סְ מִ 

 
30.03.04  

 .כולה תמונההתפוס על ידי ההשטח במשטח התצוגה  -  ראיית מחשבב

 

scrub frame 

scrub 

  

  יוּקּת נִ רֶ גֶּ סְ מִ 

 
30.03.05  

שיורית שנותרה לאחר  תמונהלצורך הסרת כל , ללא שימוש באור פוגע דימותתקן שבתוכו נסרק הֶ  גבולה

 .ולכידת מסגרת צילום חטףביצוע 

 

structural element 

  

  ינִ בְ ט מִ נְ מֵ לֵ אֵ 

 
30.03.06  

  .המשמשים לפעולות מורפולוגיות, פיקסלים או סביבה של פיקסלים אשכול של

 .אולם ייתכן גם אשכול גדול או מקוטע, )3 × 3(בדרך כלל משתמשים באשכול קטן : הערה

 

picture cell 

PEL [abb] 

  

  הישָׁ א חִ תָּ 

  

30.03.07  

 .ניתהמשמש להמרת אנרגיית אור לאנרגייה אלקטרו, אלמנט בודד במערך של חיישנים

 

target cluster 

  

  הרָ טָּ ל מַ וֹכּשְׁ אֶ 

 
30.03.08  

או , שדה הראייהמקובצים יחד ב עצמיםכמה   .הסתרהללא חפייה 

 

edge 

  

ו   הפָ שָׂ  קַ

 
30.03.09  

  .סמוכים שבכל אחד מהם ערכי צבע אחידים יחסית אזוריםבין שני  ערכי הצבעקו המציין שינוי מובהק ב

  :הערות

  .שפהקו ן פיקסלים של בי םשפה ממוקקו . 1

 .גבולשונה מ. 2

 

edge pixel 

  

  הפָ שָׂ  קַול סֵ יקְ פִּ 

 
30.03.10  

  .חזותי מעמדשל  שפהה קופיקסל הנמצא ב
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boundary 

  

  לבוּגְּ 

 
30.03.11  

  .אזוריםהמסמן את ההפרדה בין שני , שפה קוקו לאורך 

 .שפהקו שונה מ: הערה

 

concurve 

  

  תבֶ כֶּ רְ ה מֻ מָּ קֻ עֲ 

 
30.03.12  

 .המורכב משרשרת של קווים ישרים וקשתות גבול

 

corner 

  

  הנָּ פִּ 

 
30.03.13  

 .שינוי חד בכיוון של קו

 

blob 

  

  םתֶ כֶּ 

 
30.03.14  

 .ערך צבעשבו לכל הפיקסלים אותו  תמונהבאזור 

 

parent [in computer vision] 

  

  הרֶ ם הוֹתֶ כֶּ 

 
30.03.15  

  .כתם אחר המקיף בשלמות כתם -  ראיית מחשבב

 .המקיף את הצלב הלבן שווייץהחלק האדום בדגל של : דוגמה

 

child [in computer vision] 

  

  דלֶ ם יֶ תֶ כֶּ 

 
30.03.16  

  .המוקף בשלמותו על ידי כתם אחר כתם -  ראיית מחשבב

 .המוקף בכתם אדום שווייץהצלב הלבן בדגל של : דוגמה

 

siblings [in computer vision] 

  

  יםחִ ים אַמִ תָ כְּ 

  

30.03.17  

  .אחד הורה- כתםשל  ילד- כתמישהם  כתמיםכמה  -  ראיית מחשבב

 .הכוכבים במלבן הכחול בתמונה של דגל ארצות הברית: דוגמה

 

region 

  

  רזוֹאֵ 

 
30.03.18  

  .המוגדר על ידי אופיין משותף תמונהשטח רציף ב

 .ולותגבאו  קווי שפהתיחום של אזור נעשה באמצעות קבוצת : הערה

 

region of interest 

ROI [abb] 

  

  ןיָ נְ ר עִ זוֹאֵ 

 
30.03.19  

 .המיועד לניתוח אזור
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Image Characteristics  30.04  אופייני תמונה  

 

feature [in computer vision] 

  

  ןיֵ פְ אַמְ 

  

30.04.01  

 .בתמונה אזוראו  תמונהכל אופיין המתאר  -  ראיית מחשבב

 

feature vector 

  

  יםנִ יְ פְ אַר מְ טוֹקְ וֶ 

 
30.04.02  

 .בתמונה עצמיםהעשויים לשמש לתיאור שטחים או  מאפייניםכמה 

 

feature space 

  

  יםנִ יְ פְ אַב מְ חַ רְ מֶ 

 
30.04.03  

 .תמונהשל  םמאפייניהאפשריים העשויים לשמש לייצוג  וקטורי המאפייניםקבוצת כל 

 

pattern description language 

  

  יםמִ גָ ר דְּ אוּת תֵּ פַ שְׂ 

 
30.04.04  

 .תמונה וצירופיהם ם שלבמונחי פרימיטיבי תמונהבדגמים שפה המאפשרת תיאור מבני של 

 

symbolic description 

  

  ילִ מְ ר סִ אוּתֵּ 

 
30.04.05  

 .כגון גרף ,על ידי ייצוג באמצעים אחרים תמונהתיאור של 

 

signature 

prototype pattern [in computer vision] 

  

  הימָ תִ חֲ 

 

30.04.06  

  .שנגזרו מישויות של קטגוריה מסוימת, מאפייניםשל  דגםאו , המידה הנצפית או האופיינית -  ראיית מחשבב

מהיחידות  חתימה רק אם דגם המאפיינים מייצג במידה רבה את וקטורי המאפיינים שנתקבלולקטגוריה יש : הערה

 .באותה קטגוריה

 

geometric configuration 

  

  יתרִ טְ מֶ אוֹה גֵּ רָ וּצתְּ 

 
30.04.07  

  .תמונההמתארת את צורת ה מאפייניםקבוצת 

היקף , כגון שטח, או מאפיינים כמותיים, מעגלי, כגון ריבועי, המאפיינים עשויים להיות מאפיינים איכותיים: הערה

  .וממדים

 

compactness 

  

  הצטופפות

 
30.04.08  

  .ביחס למרכז האזור ראזוהפיקסלים בידת פיזור מ – ראיית מחשבב

  ).1(לאחת ) 0(דחיסות מבוטאת לעתים קרובות על ידי מספר בטווח שבין אפס : הערה

ואילו  ,)1(עצמים מעגליים יקבלו ערך מרבי אחת . ואילו קו הוא האזור הפחות דחוס ,מעגל הוא האזור הדחוס ביותר

  ).0(עצמים מוארכים יקבלו ערכי דחיסות המתקרבים לאפס 

 

peround 

  

  תוּיּלִ גָּ עֲ מַ 

 
30.04.09  

ילוּת גִ   .אזורשל  מדד המבטא את מידת העֲ

  .שטחמחולק בהמעגליות מחושבת כריבוע ההיקף : הערה
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elongation 

  

  תכוּרָ אֳ מָ 

 
30.04.10  

  .אורך הציר הזוטרב מחולק השווה לאורך הציר הראשי ,צורה מאפייניידה של מ – ראיית מחשבב

  :הערות

  ).1(מקדם גדול מאחת יש לעצמים ארוכים  ).1(ארכות של מעגל הוא אחת מוהמקדם . 1

  .ראשי וזוטרכבכמה מקרים קשה להגדיר את הצירים . 2

 

location 

  

  םוּקּמִ 

 
30.04.12  

  .ביחס לצופה חזותי מעמדבעצם של  (position)ת וּיּהקביעה של אַ

 

spatial grid 

  

  יבִ חָ רְ יג מֶ רִ סָ 

 
30.04.13  

  .תמונהס כיווני במרחב הייצוג של סריג ייחו

 

spatial grid frequency 

  

  יבִ חָ רְ יג מֶ רִ ר סָ דֶ תֶּ 

 
30.04.14  

  .סריג מרחביצפיפות קווי הייחוס ב

 

spatial frequency 

  

  יבִ חָ רְ ר מֶ דֶ תֶּ 

 
30.04.15  

  .חזותי מעמדבאו  עצםהמספר ההפוך של ריווח קווים ב

 

spatial noise 

  

  יבִ חָ רְ מֶ  שׁעַ רַ 

  

30.04.16  

  .לפי המקום בהירותהמופיעים עקב שינויי ה, תמונהרצויים ב- לא עצמים

 

angle-of-view 

  

  היָּ אִ ית רְ וִ זָ 

 
30.04.17  

  .עצםהזווית הנוצרת בין שני ישרים הנמתחים אל עיני הצופה משתי הנקודות המרוחקות ביותר על מישור ה

 

aspect ratio 

  

  יםדִּ מַ ס מְ חַ יַ 

 
30.04.18  

  .לאורכה תמונהיחס בין רוחב ה

  .מהממד האנכי 4/3שהממד האופקי של מסגרת התמונה הוא  ,פירושו 4:3יחס ממדים : דוגמה

 

stability 

  

  תיבוּצִּ יַ 

 
30.04.19  

  .עקב שינויים באות האלקטרוני, במשך הזמן תמונהשינוי בצורה או בגודל של ידת המ
 

flatness-of-field 

  

  הדֶ ת שָׂ יחוּטִ שְׁ 

 
30.04.20  

  .שטוחה תמונהשטוח מופיע כ עצםהמידה שבה 
 

depth-of-field 

  

  הדֶ ק שָׂ מֶ עֹ

 
30.04.21  

 .הממוקדת מעוצבת עדיין בצורה קבילה תמונהשבו ה, הטווח בין הרוחק המרבי והרוחק המזערי מהחיישן

 

depth-of-focus 

  

  דקֵ ק מוֹמֶ עֹ

 
30.04.22  

 .הנוצרת באמצעות העדשה נראית ממוקדת תמונהשבו ה ונהמישור התמרחקים מהעדשה אל מטווח ה
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depth perception 

  

  קמֶ ת עֹיסַ פִ תְּ 

 
30.04.23  

 .היכולת לתפוס הפרשים ברוחק שבין הצופה לבין נקודה אחת ביחס לרוחק ממנו אל נקודה אחרת

 

texture gradient 

  

  םקָ רְ מִ  צִפוֹף

 
30.04.24  

- תלת חזותי מעמדממדית של - החזותי הנצפה בתמונה דו מרקםשל ה, ההולכת וגדלה עם העומק, הצפיפות

 .ממדי המכיל משטחים בעלי מרקם אחיד בקירוב

 

texture 

  

  םקָ רְ מִ 

 
30.04.25  

 .האיכות החזותית של משטח

 

texel 

texture element 

  

  לסֵ קְ טֶ 

  םקָ רְ ט מִ נְ מֵ לֵ אֵ 

  

30.04.26  

 .של משטח רקםמהמשמש לתיאור  תמונההאלמנט הקטן ביותר של 

 

surface texture description 

  

  חטָ שְׁ ם מִ קָ רְ ר מִ אוּתֵּ 

  

30.04.27  

 .לרבות מודל המשטח והתאורה ,ממדי- תלת מרקםשל דגם סדרת נתונים המתארת 

 

resolution 

  

  הדָ רָ פְ הַ 

  

30.04.28  

להבחין בהם אפשר  יהיהשכדי  תמונההרוחק המזערי החייב להפריד בין שני קווים או בין שתי נקודות ב

 .כקווים נפרדים או כנקודות נפרדות

 

resolution cell 

  

  הדָ רָ פְ א הַ תָּ 

  

30.04.29  

  .הנחשב בעל משמעות למתבונן תמונההשטח הקטן והאלמנטרי ביותר ב

תא הפרדה או מערכים של תאי הפרדה עשויים לעתים להוות יחידה בסיסית לזיהוי דגמים או לנתוני תסדיר : הערה

 .ונהתמ

 

spatial resolution 

  

  יתבִ חָ רְ ה מֶ דָ רָ פְ הַ 

  

30.04.30  

  .תמונהההפוך של מספר הפיקסלים הנכללים בשטח של הערך 

י ) 1(תמונה בהפרדה מרחבית של אחת : דוגמה  .פיקסלים בדידים 65,536מכילה   256 × 256חלקֵ

 

horizontal resolution 

  

  יתקִ פְ ה אָדָ רָ פְ הַ 

  

30.04.31  

 .הפוך של מספר הפיקסלים לאורך קו סריקה אופקי יחידההערך 

 

vertical resolution 

  

  יתכִ נָ ה אֲ דָ רָ פְ הַ 

  

30.04.32  

 .תמונהההפוך של מספר הפיקסלים בכיוון האנכי של ההערך 

 

sub-pixel resolution 

  

  לסֵ יקְ פִּ - תת תַּ דַ רָ פְ הַ 

  

30.04.33  

  ).אינטרפולציה(קטנה מפיקסל אחד המושגת על ידי ביון  הפרדה
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dot pitch 

  

  תוֹדּקֻ ת נְ יעַ סִ פְּ 

  

30.04.34  

 .כרוחק בין נקודות זוהרות מאותו צבע תהמבוטא, בתצוגה מרחביתההפרדה ידת המ

 

definition 

  

בְחָנוּת   מֻ

  

30.04.35  

 .ניגודיותוהפרדה צירוף של השהיא תוצא , של פרט בתמונה הבּוֹלטוּתרמת 

 

acutance 

  

  תוּדּחַ 

  

30.04.36  

  .תמונהב ההשפי וקושל חדות ידת המ – ראיית מחשבב

הפרש הכולל של הצפיפות מחולק ב, השפהקו החדות מבוטאת כממוצע ריבוע השינוי בצפיפות האופטית לאורך : הערה

 .השני והשפה לבין צדקו האופטית בין צד אחד של 

 

magnification 

  

  הלָ דָּ גְ הַ 

  

30.04.37  

 .מישור התמונהלבין האורך של אותו קו ב מישור העצםקו בהיחס בין האורך של 

 

registration 

  

  הפָ פָּ חְ הַ 

  

30.04.38  

 .הגדלהאו  התקה, המבוססת על היסט גאומטרי כגון סיבוב, ביחס לתמונה אחרת תמונהרמת הדיוק בהצבת 

 

image algebra 

  

  תנוֹמוּת תְּ רַ בְּ גֶּ לְ אַ

  

30.04.39  

, והפעולות שלהם הן פעולות לוגיות תמונותשהמשתנים שלהם הם  תמונות עיבודאוסף אלגוריתמים ל

 .אריתמטיות או שתיהן

 

Euler number 

  

  רלֵ יְ ר אוֹפַּ סְ מִ 

  

30.04.40  

 .הילד- כתמיפחות מספר , תמונה בינריתבכתמים מספר ה

 

mathematical morphology 

morphology 

  

  יתטִ מָ תֵ ת מָ נוּרָ צוּ

  תנוּרָ צוּ

  

30.04.41  

 .השהמשתנים שלה הן צורות והפעולות הן פעולות התמרה של צורות אל אלגברת תמונות
 .לא אושר על ידי האקדמיה ללשון העברית: הערה

 

binary morphology 

  

  יתרִ ינָ ת בִּ נוּרָ צוּ

  

30.04.42  

 .תמונות בינריותעל  צורנות מתמטיתיישום של 
 .תלא אושר על ידי האקדמיה ללשון העברי: הערה

 

gray scale morphology 

  

  רפֹאָם הָ לַּ ת סֻ נוּרָ צוּ

  

30.04.43  

בדרך כלל כדי לתקן פגמים , בסולם האפור תמונהכדי לסנן  סולם האפוריישום האלמנטים הבונים של 

 .של מצלמה שדה הראייהבעצם במשטח של 
  .לא אושר על ידי האקדמיה ללשון העברית: הערה
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clipping [in computer vision] 

  

  גְּזיִרָה יוּקּלִ 

  

30.04.44  

המפריע לגילוי , פגם קוסמטי הנגרם על ידי מבנה בתוך מערכת הגלאי, אדום- תת דימותב -  ראיית מחשבב

 .הקרינה
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Light and Color 30.05 אור וצבע 

 

ambient light 

  

  ףפֵ ר אוֹאוֹ

  

30.05.01  

 .אך אינו מסופק על ידי המערכת, ייהמערכת הראאת  והעשוי להקיףבסביבה המצוי אור 

 

structured light 

structured lighting 

  

  יתנֵ בְ מֻ  תְּאוּרָה

  

30.05.02  

של אלמנטי ) בהצבה(כדי לצפות מן הצד בהעמדה  חזותי מעמדאור בזווית ידועה על  דגםטכניקה של הקרנת 

  .וכך לגלות נתוני עומק תמונההדגם בתוך ה

  .StockerYale, Inc (Internet site): המקור לציור :הערה

  

 )Z ,Xבמישור (שימוש באלומת לייזר מישורית 

 

collimate [v] (a light beam) 

  

  )רת אוֹמַּ לֻּ אַ(יל בִּ קְ הִ 

  

30.05.03  

 .יצר אלומת אור שבה כל קרני האור מקבילות

 

backlighting 

  

  ףרֶ ת עֹרַ אוּתְּ 

  

30.05.04  

  .אלא מסופק ממקור הנמצא מאחורי העצםעצם ינו מוחזר מפני הושא תמונהאור המגיע לחיישן ה

 .תאורת עורף יכולה לשמש להפקת צללית של עצם: הערה

 

front lighting 

  

  יתזִ ת חֲ רַ אוּתְּ 

 
30.05.05  

 .תמונהומגיע לחיישן ה עצםאור המוחזר מפני ה

 

aiming beam 

  

  הנָ וָ כְ ת הַ מַּ לֻּ אַ

  

30.05.06  

- לא, אדומה או אלומת לייזר אחרת- המופקת על ציר משותף עם אלומת לייזר תת ,אלומת לייזר נראית

  .נראית- אכדי לסייע במיצוב האלומה הל, נראית
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brightness 

 
  תירוּהִ בְּ 

  

30.05.07  

  .איכותי של כמות האור המוקרנת על ידי מקור אור כפי שהוא נתפס בעיני אדם מאפיין .1

  HSBאו במרחב הצבעים ) כחול, ירוק, אדום( RGBים כמותי של האור במרחב הצבע מאפיין .2

  (Hue Saturation Brightness).  

  המונחים הפיזיקליים  לבין ,אנושית חזותית הסאיכותי של תפי מושגכ, יש להבחין בין בהירות: 1להגדרה  הערה

 .luminance - תבהיקוּוradiance  - תקרינוּ ,הכמותיים

 

luminance 

  

  תיקוּהִ בְּ 

  

30.05.08  

  .כמות האור הנפלטת מפיקסל או משטח מוגדר במשטח התצוגה

  :הערות

  .בהיקות היא אחת משלוש התכונות של צבע. 1

  .כמונח נרדף לבהיקות" עוצמת אור"מקובל להשתמש ב. 2

 

radiant flux 

  

  הינָ רִ ף קְ טֶ שֶׁ 

  

30.05.09  

 .ההספק הנפלט כאנרגיית קרינה

 

radiance 

  

  ינוּתרִ קְ 

  

30.05.10  

  .שטף הקרינה הנפלט ממשטח לכיוון נתון

  .עוצמת ההקרנהבשונה מ: הערה

 

irradiance 

  

  הנָ רָ קְ הַ ת הַ מַ צְ עָ 

  

30.05.11  

  .עוצמת הקרינה הפוגעת ביחידת שטח של משטח

  .קרינוּתבשונה מ: הערה

 

shading 

  

  הלָ לָ צְ הַ 

  

30.05.12  

 .מערכת הראייהאלא נגרם על ידי , המקורי תיהחזו מעמדשלא קיים ב, תמונההדרגתי של  בהירותשינוי 

 

contrast 

  

  תוּיּדִ וּגּנִ 

  

30.05.13  

  .תמונהשטחים כהים של לבין שטחים בהירים  בהירותהפרש ה

 ".יחס ניגודיות"מבוטא בדרך כלל כ: הערה

 

contrast ratio 

  

  תוּיּדִ וּגּס נִ חַ יַ 

  

30.05.14  

 .המרבי והמזערי בהירותהיחס בין ערכי ה

 

simultaneous contrast 

  

  תעַ תַּ עְ תַ ת מְ וּיּדִ וּגּנִ 

  

30.05.15  

 .המקיפה אותו בהירותלהיראות בהיר יותר או כהה יותר בהתאם ל תמונהבאזור אשליה חזותית הגורמת ל

 

aerial image modulation 

  

  ת טֶ לֶ קְ ה נִ נָ מוּן תְּ נוּפְ אִ 

 
30.05.16  

לאור לבין התמונה הנקלטת בחומר - הנוצרת על פני משטח רגיש תמונהאפנון של האור הנוצר במעבר בין ה

  .עקב התכונות הכימיות של החומר, לאור עצמו- הרגיש
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gray level 

gray shade 

  

  רפֹאָת הָ מַ רָ 

  

30.05.17  

המקורי בקרבת הנקודה  החזותי מעמדשל ה בהיקותוהמייצג את ה תמונה ספרתיתערך המסומך לפיקסל ב

 .יקסלהמיוצגת על ידי הפ

 

gray span 

  

  רפֹאָהָ  טְוָח

  

30.05.18  

  לבין) לבן( 0%והניתנת בדרך כלל לכוונון בטווח שבין , סףהנקבעת בטכניקות הקבילה  רמת האפור

 ).שחור( 100%

 

angle of incidence 

  

  היעָ גִ ית פְּ וִ זָ 

  

30.05.19  

 .הדוגמה הפנים שלמשטח להזווית שבין ציר אלומת האור הפוגעת לבין ציר ניצב 

 

bulk scattering 

  

  יחִ פְ ר נִ וּזּפִּ 

  

30.05.20  

 עצמיםחלק אחר יכול להיבלע ב, בעוד חלק מהאור נפלט מחדש ;פיזור האור בתוך תווך נפחי שקוף למחצה

 .אטומים שכנים

 

phosphor 

  

  ןרָ הוֹנְ 

  

30.05.21  

 .כל חומר שניתן לעוררו לפלוט אור על ידי קרינה פוגעת

 

halo 

  

  הלָּ הִ 

  

30.05.22  

 .שלהם בהירותיוצאי דופן ב עצמיםמסביב ל תמונהרצועה מעגלית של אור צבעוני המופיעה ב

 

blooming 

  

רנֹ תֶ   הַר יֶ

  

30.05.23  

הנוצרת על ידי , הקולטברמה החורגת מיכולת הקליטה של האלמנט  בהירותעקב  תמונהב "מרוחים"אזורים 

 .קרובים זיהום אלקטרוני הנובע מפיקסלים בהירים

 

dark current 

  

  ךְ שֶׁ ם חֹרֶ זֶ 

  

30.05.24  

רעש החושך מבוטא כשטף של . שטף של זרם או תנופת אות שהופקו בחיישן אופטי שהוצב בחשכה מוחלטת

  .זרם אלקטרונים

 

hue  

  

  ןוֶ גָּ 

  

30.05.25  

  .כחול וכדומה, ירוק, המשמשת לזיהוי העצם כאדום ,צבעוני עצםתכונת 

  :הערות

  .ן של צבעים טהורים מתאים ישירות לאורך הגל השולט בקרינה שלהםהגוו. 1

  .שחור ואפור אין גוון, לצבעים לבן. 2

  .האחרות הן צבעיות ובהיקות. גוון הוא אחת משלוש תכונות הצבע. 3

 

saturation 

  

  היָ וָ רְ 

  

30.05.26  

  .בהיקותההתרחקות מהאפור באותה  מידתתכונת צבע המבטאת את 

  .האפורים הרוויה אפסבכל : הערה
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chrominance 

  

  וֹנוּתעבְ צִ 

  

30.05.27  

  .בהיקות לא כולל, של צבע רוויהוהגוון ה

 

chroma-key color 

  

  וֹנוּתעבְ צִ חִלּוף ע בַ צֶ 

  

30.05.28  

  .אחרת תמונהוהמיועד להחלפה או לשילוב ב אות חוזי מורכבצבע המוגדר ב, וֹנוּתעבְ צִ חִלּוף ב

  .לאחר מחיקתו" שקוף"ההופך להיות , וֹנוּתעבְ צִ חִלּוף ע בַ צֶ כתמשים בירוק או בכחול בדרך כלל מש: הערה

chroma-keying 

colour-separation overlay 

CSO [abb] 

blue screen 

  וֹנוּתעבְ צִ חִלּוף 

  

30.05.29  

  .עילות בחזיתהמשלב רקע נדרש עם פ, וֹנוּתעבְ צִ חִלּוף  צבעשאחד מהם  מסונכרנים אותות חוזיצירוף שני 

הצופים בבית רואים מפת מזג אוויר במקום  .וֹנוּתעבְ צִ חִלּוף  צבעכחול הוא . חזאי עומד לפני מסך רקע כחול: דוגמה

  .ואת החזאי לפני המפה, את המסך הכחול

  "מסך כחול"מקובל בציבור  :הערה

 

chroma signal 

  

  וֹנוּתעבְ צִ ת אוֹ

  

30.05.30  

  ).רוויהוגוון ( ונותצבעאת ההמספק  תמונהחלק מנתוני ה

 

color value 

  

  עבַ צֶ  ךְ רֶ עֵ 

  

30.05.32  

  .בהיקותורוויה , גוון ם שלאפיון צבע במונחי

 

color space 

  

  יםעִ בָ ב צְ חַ רְ מֶ 

  

30.05.33  

  .שחור ולבן, צהוב, ארגמן, ציאני- כחול, כחול, ירוק, כל הצבעים שניתן לייצג באמצעות אדום

 

color subcarrier 

 
  עבַ א צֶ שֵׂ ת נוֹתַּ 

  

30.05.34  

  .הגל הנושא שעליו מועברים נתוני אות צבע

 

color palette 

 
  יםעִ בָ צְ  חַ לוּ

 
30.05.35  

  .זמנית על משטח תצוגה- קבוצת הצבעים הניתנים להצגה בו

 לוח הצבעים יכול להיות קבוצת צבעים סטנדרטית המשמשת לכל התמונות או קבוצת צבעים מותאמת לכל: הערה

  .תמונה

 

color temperature 

  

  עבַ ת צֶ רַ טוּרָ פֵּ מְ טֶ 

  

30.05.36  

הנקובה כטמפרטורה שאליה יש לחמם גוף שחור כדי שיציג אותו , של מקור אור נתון גווןמידה מדויקת של ה

  .צבע

  .טמפרטורת צבע מבוטאת במעלות קלווין: הערה

 

chromatic aberration 

  

עִיתה יָּ טִ סְ  בְ   צִ

 
30.05.37  

  .פגם אופטי בעדשות הגורם לצבעים שונים להתמקד במרחקים שונים מהעדשה
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color model 

 
  יםעִ בָ צְ מוֹדֵל 

 
30.05.38  

ספרתי של צבעים   .כל שיטה לייצוג 

 

RGB model 

Red, Green, Blue model 

  

  RGB יםעִ בָ צְ מוֹדֵל 

רֹק, אָדֹם" יםעִ בָ צְ מוֹדֵל    "כָּחֹל, יָ

  

30.05.39  

  .ירוק וכחול בכמויות שונות היוצרות צבע חדש, המושג על ידי חיבור שלושת צבעי היסוד אדוםטווח הצבעים 

  .חיבור כמויות שוות של שלושת הצבעים יוצר צבע לבן :דוגמה

  .Wikipedia, the free encyclopedia: המקור לציור :הערה

  

  

 
  

  הדגמת חיבור שלושה צבעים 

  לבןהיוצר צבע 

  

  

ממופה לקובייה  RGBמרחב הצבעים של מודל 

 עם חלק חתוך

 

 

HSB model 

Hue, Saturation, Brightness model 

  

עִים  בָ    HSBמוֹדֵל צְ

עִים  בָ ן"מוֹדֵל צְ וֶ יָה, גָּ וָ הִירוּת, רְ   "בְּ

 
30.05.40 

  .ותהרוויה והבהיר, צבעים המושג על ידי ברירת הגווןהטווח 

 .Wikipedia, the free encyclopedia: המקור לציור: הערה  

  

 

 

  

  

  

 

  מאפשר  HSBגלגל הצבעים של 

  ביםלבחור ביעילות צבעים ר

מייצג את מרחב  HSBייצוג קוני של מרחב 

  בתמונה יחידה HSBהצבעים השלם של 
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CMY model 

Cyan, Magenta, Yellow model 

עִים  בָ    CMYמוֹדֵל צְ

עִים  בָ י"מוֹדֵל צְ י, כָּחֹל צִיאָנִ כִ ילָ  אָדֹם לִ

נְטָה( גֶ   "צָהֹב, )מָ

30.05.41  

וצהוב משמשים בו להפקת ) מגנטה( אדום לילכי, יאניאשר הצבעים כחול צ, מרחב הצבעים המשמש להדפסה

  .כל הצבעים
למעשה דרוש מכל נפרד של דיו שחורה . מעירוב שלושת הצבעים בכמות שווה מקבלים שחור, באופן תיאורטי: הערה

  ).CMYK מודל צבעיםראו (כדי להשיג הדפסת איכות 

 

CMYK model 
Cyan Magenta Yellow blacK model 

  

עִים מוֹדֵל צְ     CMYKבָ

עִים  בָ י"מוֹדֵל צְ י, כָּחֹל צִיאָנִ כִ ילָ  אָדֹם לִ

נְטָה( גֶ   "שָׁחֹר, צָהֹב, )מָ

 
30.05.42  

אדום , אשר הצבעים כחול ציאני, מרחב הצבעים המשמש להדפסה מסחרית ובמרבית מדפסות המחשבים

  .צהוב ושחור משמשים בו להפקת כל הצבעים, )מגנטה( לילכי

אולם , וצהוב אפשר להפיק את כל הצבעים) אדום לילכי(מגנטה , מעירוב הצבעים כחול ציאני, טיבאופן תאור :הערה

  ראו (לכן דרוש מכל נפרד של דיו שחורה כדי להשיג הדפסת איכות . הדיו אינה טהורה והצבע השחור המתקבל אינו נקי

  ).CMYמודל צבעים 

  

  

  

  

 



 ) 2011( 30חלק  1080י "ת

 

24  

 
Image Acquisition 30.06 רכישת תמונה 

 

image acquisition 

acquisition 

 
  הנָ מוּת תְּ ישַׁ כִ רְ 

  הישָׁ כִ רְ 

  

30.06.01  

  .ני למערכת ניתוחוטכניקה ליבוא מידע חיצ

 
staging 

  

  םוּיּבִּ 

  

30.06.02  

בו ב הֶארתו, מנגנון ההצגה שלו, עצםסידור    .של מכונה תעשייתית מערכת ראייהושיטת הצפייה 

 

sampling 

  

  הימָ גִ דְּ 

  

30.06.03  

  .לתמונה המורכבת מנקודות בדידות) כגון צילום(רציפה  תמונהנגנון ההמרה של מ

 

resampling 

  

  שׁדָ חָ ה מֵ ימָ גִ דְּ 

  

  א30.06.03

  .סיבוב וכדומההזווית , פרדההכגון ה, הדגימה מאפייניתוך שינוי  דגימהביצוע חוזר של 

 

undersampling 

  

  רסֶ ת חֶ ימַ גִ דְּ 

  

30.06.04  

  .נייקוויסט משפטפי למוך מזה המותר אות בקצב נ דגימת

 

oversampling 

  

  רתֶ ת יֶ ימַ גִ דְּ 

  

30.06.05  

  .נייקוויסט משפטפי ללפחות מזה הנחוץ - אות בקצב כפול דגימת

 

scan [v] 

  

  קרַ סָ 

  

30.06.06  

  .בסדר קבוע מראש תמונהאו סנתז  עצםבחן 

תמונות גרפיות עשויות להיווצר  .ומלמעלה למטה מערכת פקסימיליה סורקת את עותק הנושא משמאל לימין: דוגמות

  .תמונת טלוויזיה מחוללת קו אחר קו. על ידי מערכת סריקת רשת

 

interlaced scanning 

  

  הבָ לוּה שְׁ יקָ רִ סְ 

  

30.06.07  

תהליך סריקה שבו מרחקי המרכזים של שורות עוקבות גדולים פי שניים או יותר מריווח שורות רגיל כאשר 

  .כות שייכות לשדות שוניםשורות סמו

 

random interlace 

  

  יתאִ רָ קְ ה אַיבָ לִ שְׁ 

  

30.06.08  

קת סריקה המשמשת לעתים קרובות במערכות טלוויזיה במעגל סגור שבהן אין יוחסה קבועה בין שדות יטכנ

  .זוגיים- עוקבים זוגיים או אי

 

frame interlace 

  

  תרוֹגָּ סְ ת מִ יבַ לִ שְׁ 

  

30.06.09  

  .יחידה תמונהזוגיים נארגות יחד ליצירת - של שדות זוגיים ואי תמונת חוזיסריקות שיטה שבה 
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frame frequency 

  

  תרוֹגָּ סְ ת מִ ירוּדִ תְּ 

  

30.06.10  

  .הנסרקות בשנייה מסגרותמספר ה

  : הערות

  .מסגרות לשנייה 30א יה RS-170תקן התדירות לפי . 1

  .גרות לשנייהמס 25א יבישראל ה CCIRתקן התדירות לפי . 2

 

horizontal retrace 

  

  יקִ פְ יר אָזִ חְ תַּ 

  

30.06.11  

השני לאחר ההשלמה של שורת סריקה  לצדמצד אחד של רשת הסריקה ) אלומה( חוזיהחזרה של סריקת 

  .אחת

 

passband 

  

  רבָ עֲ ס מַ פַּ 

  

30.06.12  

  .(band-pass filter)פס - או אורכי גל העוברים דרך מסנן מעביר תדריםתחום מוגדר של 

 

bandwidth 

  

  סב פַּ חַ רֹ

  

30.06.13  

  .תדריםשל פס , ביותר והגבוה ביותרך הנמו, יםהמגביל התדריםההפרש בין 

 

dynamic range 

  

  ימִ ינָ ם דִּ חוּתְּ 

  

30.06.14  

  .בין רמת האות המרבית לבין רמת האות המזערית, המבוטא בדרך כלל כיחס, ההפרש

 

blanking 

  

  יוּמּסִ 

  

30.06.15  

  .בדרך כלל במהלך תחזיר, בחלק מרשת הסריקה אות חוזיביטול 

 

horizontal blanking 

  

  יקִ פְ י אָוּמּסִ 

  

30.06.16  

לצד ) ללא התגלות(שבמהלכו אלומת האלקטרונים מופסקת כדי לאפשר תחזיר  מורכבהחוזי האות חלק , בצג

  .שמאל של המרקע

 

vertical blanking 

  

  יכִ נָ י אֲ וּמּסִ 

  

30.06.17  

) ללא התגלות(שבמהלכו אלומת האלקטרונים מופסקת כדי לאפשר תחזיר  מורכבהחוזי האות חלק , בצג

  .מסגרת אות החוזילנקודת ההתחלה של 

 

digital imaging 

  

  יתִ רָ פְ ת סִ וּמּדִּ 

  

30.06.18  

  .חזותי מעמדתהליך יצירת ייצוג ספרתי של 

  .ות ממיר מאנלוגי לספרתיהמרת תמונת חוזי לפיקסלים באמצע: דוגמה

 

template matching 

  

נִיותת מַ אָתְ הַ  בְ   תַּ

  

30.06.19  

  .תבניותאו צורות מזוהים על ידי השוואה ל דגמיםטכניקה שבה 
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occlude [v] 

  

  ירתִּ סְ הִ 
  

30.06.20  

  .על ידי הסתרתו ,תמונהב, כולו או חלקו, עצםמנע את ההופעה של 

האחוריתיהפאה הקדמית של קוב; לון אחר על המרקעחלון גרפי החופה ח: דוגמות  עצם במעמד; יה מסתירה את הפאה 

  .נמצאים מאחוריוהעלול להסתיר עצמים  חזותי

  .ההסתרה נעשית על ידי עצם אחר החוסם את המסלול האופטי: הערה

 

occlusion 

  

  הרָ תָּ סְ הַ 

  

30.06.21  

הנמצא מחוץ  עצםהנעשית על ידי , ההתקן הצופה לבין מעמד חזותיחסימת המסלול האופטי שבין חלק של 

  .אינו מכיל את החלק המוסתר תמונהלמעמד החזותי והגורמת לכך ששטח ה

 

D* 

Dee star 

  

  בכָ וֹכּ- ידִּ 

  

30.06.22  

  .ביטוי מספרי לרמת הטיב של גלאי שאינה תלויה בגודל ובצורה של האלמנטים

  ).NEP(ל יחס הפוך לרגישות או לעוצמת רעש שקו - : ותהער

  .המונח לא אושר באקדמיה ללשון העברית -             

 

detectivity 

  

  יוּלּת גִּ לֶ כֹיְ 

  

30.06.23  

  .כלומר היחס בין עוצמת האות לעוצמת הרעש, ההקרנה עוצמתהיכולת של גלאי לחוש ב

  ).NEP(הערך המספרי הוא הפוך לעוצמת רעש שקול : הערה

 

field-of-view 

FOV [abb] 

  

  היָּ אִ ה רְ דֵ שְׂ 

  

30.06.24  

  .תמונההזווית המרחבית הניתנת לצפייה מעמדת הצופה ולכן כלולה ב

 

collection angle 

  

  ףוּסּית אִ וִ זָ 

  

30.06.25  

  .אותו גלאי של השפקו ההזווית שבין קו ממקור אור למרכז הגלאי וקו מאותו מקור ל

 

snap shot 

  

  חֶטֶף צִלּוּם

  

30.06.27  

  .אחת מתוך רצף של מסגרות תמונה של מסגרת תלכיד

 

stadimetry 

  

  חַ וּוּטִ 

  חוָ ת טְ ידַ דִ מְ 

  

30.06.28  

  .של מצלמה שדה הראייהב עצםקביעת רוחק המבוססת על הגודל הנראה של 

 

field of measurement 

  

  הידָ דִ ה מְ דֵ שְׂ 

  

30.06.29  

  .עצמיםהשטח שבו ניתן להציב 
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fiducial mark 

  

  ךְ מֶ ן סֶ ימַ סִ 

  

30.06.30  

  .המשמש כבסיס לחישוב מדידהוהצבה ייחוסית של סימן המגדיר נקודת מוצא או תקן 

 

calibration 

  

  לוּיּכִּ 

  

30.06.31  

תקן מדידה מוסכם או נקודת מוצא , כלשהו סימן סמךקביעת היוחסה שבין הפלט של מכשיר מדידה לבין 

  .לערך הייחוס למטרת דיווח תוצאות עתידיות ביחס, אחרת להתייחסות
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Image Analysis 30.07 ניתוח תמונות 

 

image analysis 

  

  תנוֹמוּתְּ  חַ וּתּנִ 

  

30.07.01  

  .תמונהכדי לתאר  וקטורי מאפייניםתהליך החילול של קבוצת 

 

scene analysis 

  

  חֲזוּתִיִּים יםדִ מָ עֲ מַ  חַ וּתּנִ 

  

30.07.02  

של אותה  גולמימתווה או מתוך  תמונהוך נתונים שנגזרו ממת חזותי מעמדתהליך חיפוש מידע על אודות 

  .תמונה

 

area analysis 

 
  חטַ שֶׁ  חַ וּתּנִ 

  

30.07.03  

  .מוגדרים מרקםאו  רמת אפורתהליך קביעת השטח של מראה נתון הנמצא בתוך 

 

contextual analysis 

  

  ירִ שֵׁ קְ הֶ  חַ וּתּנִ 

  

30.07.04  

  .ידועים השולטים בהופעתו בהקשר מסוים על ידי גורמים עצם שלזיהוי תהליך 

 

three-dimensional analysis 

  

  ידִּ מַ מְ - תלַ תְּ  חַ וּתּנִ 

  

30.07.05  

מתאים את המודל האו של חלק ממנו ו עצםממדי של - מפתח מודל תלתהניתוח חזותי המשתמש באלגוריתם 

  .הזה לאחד המודלים באוסף המודלים המאוחסנים

 

cluster analysis [in computer vision] 

  

  תלוֹוֹכּשְׁ אֶ  חַ וּתּנִ 

  

30.07.06  

  .כיחידה או כאשכול, נתונה רמת אפורתהליך הטיפול בפיקסלים סמוכים בתוך  -  ראיית מחשבב

 

frame-rate image analysis 
 
דִירוּתת בּנוֹמוּתְּ  חַ וּתּנִ    תרוֹגָּ סְ מִ - תְּ

  

30.07.07  

  .מסופרתים תמונהכלומר במהירות שבה נתוני ה, חוזים בקצב המדידות הפועליהוניתוח  עצמיםשל  זיהויה

 

gray-scale vision 

  

  רפֹאָם הָ לַּ סֻ ה בְּ יָּ אִ רְ 

  

30.07.08  

  .רמת האפורהמבוסס על תכולת  ניתוח תמונות

 

connectivity analysis 

  

  נוּתכֵ שְׁ  חַ וּתּנִ 

  

30.07.09  

  .המבוססת על שכנות פיקסלים ריותתמונות בינשל  הקטעההמשתמש בטכניקת  ניתוח תמונות

- שש, צדדית- השכנות מוגדרת כארבע, בסריג פיקסלים מלבני. טכניקת השכנות משמשת לבידוד כתמי פיקסלים: הערה

או " פעיל"כל אחד מתוך ארבעת הפיקסלים הסמוכים הניצבים הוא , צדדית- בסמיכות ארבע. צדדית- צדדית או שמונה

  ".1"שערכו 

 

blob analysis 

  

  יםמִ תָ כְּ  חַ וּתּנִ 

  

30.07.10  

  .כגון היקף השטח ,מקוטעים על פי תכונות גאומטריות עצמיםהמשתמש באלגוריתם המזהה  ניתוח תמונות

 

blob addressing 

  

  יםמִ תָ ת כְּ ינַ עִ מְ 

  

30.07.11  

ספר מעינה לפי משפחה ומעינה לפי מ, Y – Xמעינת , כגון מעינה סדרתית, כתםהמנגנון המשמש לבחירת 

  .הזיהוי של הכתם
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blob labeling 

  

  יםמִ תָ ג כְּ וּיּתִּ 

  

30.07.12  

  .אלפאנומרית תוויתבסימון בסמן או , הצללהבאמצעות  למשל, מוצגתה תמונהממוען ב כתםשיטה להדגשת 

 

stereo analysis 

stereoscopic analysis 

  

  יפִּ קוֹסְ אוֹרֵ טֵ סְ  חַ וּתּנִ 

  

30.07.13  

כדי לגזור נתוני עומק  ,שצולמו מכיוונים שונים חזותי מעמדשל אותו  תמונותבזוג  המשתמש ניתוח תמונות

מהתמונות מאפייניםשל  מיקומיםמתוך הפרשי ה   .זהים בכל אחת 

 

stereoscopy, stereopsis 

  

  היָ פְּ קוֹסְ אוֹרֵ טֵ סְ 

  

30.07.14  

  .ור תפיסת עומקעינית בצילומים חופפים שצולמו מזוויות שונות כדי ליצ- שימוש בצפייה דו

  Aviation Dictionary: מקור

  

 

stereoscopic approach 

  

  יתפִּ קוֹסְ אוֹרֵ טֵ ה סְ ישָׁ גִּ 

  

30.07.15  

  .כדי לקבוע טווח או עומק, שהושגו מעמדות שונות תמונותבין כמה ) triangulation(ת תילוּ

 

edge-based stereo 

  

י שָׂפָה ססַּ בֻ מְ  אוֹרֵ טֵ סְ  וֵּ   קַ

  

30.07.16  

, חזותי מעמדשל אותו  תמונותבכמה  השפ קוויטכניקה סטראוגרפית המבוססת על התאמת  -  ראיית מחשבב

  .שצולמו מעמדות שונות

 

correspondence 

  

  המָ אָתְ הַ 

  

30.07.17  

  .זוג מייצגת את אותה נקודה במרחבכך שכל נקודה בַּ  תמונותזיווג נקודות בשתי 

 

XY sums 

  

  XYי מֵ כוּסְ 

  

30.07.18  

   Xסכימת ערכי הפיקסלים של ציר , על ידי תחימת אזור מלבני במערכת צירים ניתוח תמונותתוצאה של 

  .ממדיים- והצגת התוצאות בצורת שני גלים חד, Yוציר 
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feature extraction 

  

  יםנִ יְ פְ אַי מְ וּצּמִ 

  

30.07.19  

המשמש אחר כך  ,טרי מסוג כלשהועיבוד ראשוני הממיר את צורת הגל לייצוג פרמ ,עיבוד תמונותבמערכת 

  .לניתוח ולעיבוד נוספים

 

projection 

 

הלָ טָ הֲ   

  

30.07.20  

  .או להפך, ממדי אל משטח אחר שצורתו שונה- תלת עצםמיפוי משטח של 

 

feature selection 

 

  יםנִ יְ פְ אַת מְ רַ רֵ בְּ 

  

30.07.21  

  .ווקטור מאפייניםשישמשו ב מאפייניםתהליך קביעת ה

 

vectorization 

 

  יםרִ טוֹקְ וֶ ה לְ יכָ פִ הֲ 

  

30.07.22  

  .של מפת סיביות לתמונה המוגדרת על ידי וקטורים תמונהתרגום 

 

edge detection 

 

י שָׂפָה וֵּ   גִּלּוּי קַ

  

30.07.23  

  .מזוהים על ידי בחינת סביבתם הקרובה השפה ם של קוויפיקסליהשבה  הקטעת תמונהטכניקת 

 

line following 

 

  יםוִּ ת קַ יבַ קִ עֲ 

  

30.07.24  

  .קבלת אלמנט חדש לפי קרבתו להמשך הלינארי של הקו הנוכחי הנעקב

 

boundary tracking 

tracing 

 

  תלוֹבוּת גְּ יבַ קִ עֲ 

  

30.07.25  

  .כדי לקבוע את המִתארים השלמים שלהם כתמיםשל  השפהקווי תהליך העקיבה אחר 

 

boundary extraction 

 

  תלוֹבוּי גְּ וּצּמִ 

  

30.07.26  

  .עצםהשל  מאפייניםהגבולות שבמהלכו נקבעים , מיצוי מאפייניםלבין  עצםצעד ביניים בין איתור 

 

transition counting 

 

  יםפִ לֵ חְ ת הֶ ירַ פִ סְ 

  

30.07.27  

  .המבוסס על מספר השינויים מפיקסל לבן לפיקסל שחור ולהפך חזותי מעמדמידול של 

 

linking 

 

  רוּשּׁקִ 

  

30.07.28  

  .שפהקו ישר או פולינומים לנקודות - תהליך ההתאמה של מקטעי קו -  מיצוי מאפייניםב

 

gaging 

gauging 

 

  דוּדּמִ 

  

30.07.29  

  .ללא מגע עצםבחינת 

 

shape from contour 

 

תְ - וי קַ פִ ה לְ רָ צוּ   ראָמִ

  

30.07.30  

  .שלו השפה- קווימתוך צורת  עצםהסקת מידע על אודות 
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shape from texture 

 

  םקָ רְ י מִ פִ ה לְ רָ צוּ

  

30.07.31  

  .מרקםהמבוססת על ניתוח שונויות ב, עצםממדי של - הסקת תכונות של משטח תלת

 

pose 

 

  ידמִ עֲ תַּ 

  

30.07.32  

  .הנקבעים על פי היוחסה שלו לסימני ייחוס, עצםשל ) orientation(ון כוָ והמִ ) position(ת יוּהאַ

  .וןת ומכוָ יוּגות חופש המשמשים לציון אַתעמיד מאופיין במונחי שש דר: הערה

 

pose estimation 

 

  ידמִ עֲ ן תַּ דַּ מְ אֻ 

  

30.07.33  

  .עצםשל ) orientation(ון והמכוָ ) position(ת יוּאומדן יחסי של שש דרגות החופש לציון האַ

 

tessellate [v] 

 

 תִּחְלֵק
  

30.07.34  

  .חילק צורה לצורות פשוטות יותר

  .טח של מצולע באמצעות משולשיםייצוג ש: דוגמה

 

quantization [in image processing] 

 

 כִּמּוּי 

  

30.07.35  

 - בתמונה ערך חדש מתוך סדרה סופית נתונה של ערכי צבע- ערךהתהליך שבו מקצים לכל  -  עיבוד תמונותב

  .צבע

 

dilation 

expansion 

 

  הבָ חָ רְ הַ 

  

30.07.36  

  .עצםפעולה גאומטרית המגדילה 

 

contraction 

 

  םצוּמְ צִ 

  

30.07.37  

  .עצםפעולה גאומטרית המקטינה 

 

flaw detection 

 

  יםמִ גָ י פְּ וּלּגִּ 

  

30.07.38  

  .לא רצויים של צורה לא ידועה במקום לא ידוע מאפייניםלאיתור  עצםהרסנית של - בחינה לא

 

bitmap 

pixel map 

 

בִּיּוֹת   מַפַּת סִ

  מַפַּת פִּיקְסֵלִים

  

30.07.39  

  .רשת של פיקסלים שבה האופיינים של כל פיקסל נקבעים על ידי קבוצת סיביות תמונתייצוג 

 

contrast transfer function 

CTF [abb] 

 

בָרַתת יַּ צִ קְ נְ פוּ עֲ   תוּיּדִ וּגּנִ  הַ

  

30.07.40  

  .מערכת ראייהשל  הפרדהיכולת הידת מ

 



 ) 2011( 30חלק  1080י "ת

 

32  

 
Image Interpretation 30.08 פירוש תמונות 

 

image interpretation 

 

  תוֹנמוּתְּ  שׁרוּפֵּ 

  

30.08.01  

  .החזותי למודלים ידועים כדי לבנות תיאור של המעמד מעמד חזותיתהליך ההתאמה של 

  .הפלט של ניתוח תמונות עשוי לשמש לפירוש תמונות: הערה

 

code reading 

 

  די קוֹהוּזִ 

  

30.08.02  

  .ל קבוצות סמלים אחרותהממשי של תווים אלפאנומריים או ש זיהויה

  ).UPC(ים יקודי מוצר אוניוורסל, קוד קווים: דוגמות

 

discrimination 

 

  הנָ חָ בְ הַ 

  

30.08.03  

  .מיקוםאו  ערכי צבעכגון  עצםלהבחין בהבדלים באופיינים של  מערכת ראייההיכולת של 

 

pattern discrimination 

 

  יםמִ גָ י דְּ ל פִּ ה עַ נָ חָ בְ הַ 

  

30.08.04  

המדידה במעקובת הנתונים או על פי דגמי  דגמיניית כלל החלטה המייחס יחידה לקטגוריה מיוחדת על פי ב

  .במעקובת הנתונים מאפיינים

 

target discrimination 

 

  הרָ טָּ מַ  עַל פִּי הנָ חָ בְ הַ 

  

30.08.05  

  .עצמיםתהליך בניית כללי החלטה בעבור 

 

pattern discrimination 

 

  גוּוּסִ 

  

30.08.06  

  .למחלקה מוגדרת מראש תמונהשיוך  – עיבוד תמונותב

 

nearest-neighbor classification 

 

  ברוֹקָ  ןכֵ י שָׁ פִ ג לְ וּוּסִ 

  

30.08.07  

נצפה למאפיינים המתאימים של קבוצת עצמים  עצםשל  מאפייניםטכניקה סטטיסטית המשמשת להתאמת 

  .לייחוס

 

nearest-neighbor process 

 

 ברוֹקָ  ןכֵ שָׁ  יךְ לִ הֲ תַּ 
  

30.08.08  

אחר פיקסל לפי הפיקסלים השכנים של כל פיקסל   .תהליך המשמש לקבלת החלטות לגבי פיקסל 

 

nearest-neighbor decision rule 

 

  ברוֹקָ  ןכֵ ת שָׁ טַ לָ חְ ל הַ לַ כְּ 

  

30.08.09  

וכאשר יש לסווג , וסטיפ- אלגוריתם סיווג שבו ניתנת לכל מחלקה דוגמה של אב, בזיהוי דגמים סטטיסטי

  .טיפוס הקרוב ביותר אליו והווקטור יקבל את תווית המחלקה שלו- יאותר האב, ידוע- וקטור לא

 

segmentation 

image segmentation 

 

 העָ טָ קְ הַ 
  הנָ מוּת תְּ עַ טָ קְ הַ 

  

30.08.10  

, חי פניםבעלי תכונות אחידות המתאימים למשט אזוריםל תמונהתהליך החלוקה של  -  עיבוד תמונותב

  .מעמד חזותיאו לישויות ב עצמיםל
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edge following 

 

י שָׂפָה וֵּ קִיבַת קַ   עֲ

  

30.08.12  

  .שלו ההשפ קוויעל ידי עקיבה אחר  אזורהמיועד לבידוד  הקטעת תמונהאלגוריתם 

 

region growing 

 

  יםרִ זוֹג אֲ וּזּמִ 

  

30.08.13  

ולאחר ) רמת האפורכגון ( ותאחיד תכונותם בעלי יטריאלמנ אזוריםלתמונות חלוקה ראשונית של של תהליך 

עד שנשארים רק אזורים , תהנבחר בתכונהמכן מיזוג של אזורים סמוכים בעלי הבדלים קטנים בלבד 

  .שההבדלים ביניהם גדולים

 

thresholding 

 

 סִפּוּף

  

30.08.14  

  .תמונה בינריתק כדי להפי, תמונהשל תכונה מסוימת ב סףהמבוסס על  הקטעת תמונהתהליך 

  .רוויהאו ל גווןאך אפשר גם ליישם טכניקה זו ל, תכונה טיפוסית היא רמת עוצמה :הערה

 

global thresholding  

 

  ילִ בָּ לוֹסִפּוּף גְּ 

  

30.08.15  

מוקצה לכל " לבן"והערך  ,מוקצה לכל הפיקסלים שמתחת לרמת עוצמה מסוימת" שחור"מערכת שבה הערך 

  .מת עוצמה מסוימתהפיקסלים שמעל לר

 

pattern 

 

  םגָ דְּ 

  

30.08.16  

  .ישות בהקשר נתון זיהויויוחסותיהם המשמשים ל מאפייניםקבוצת  - בראיית מחשב 

 

pattern matching 

 

  יםמִ גָ ת דְּ מַ אָתְ הַ 

  

30.08.17  

ב על ידי השוואתו לקבוצת דגמים שנקבעה מראש ועל ידי בחירת הדגם הקרו דגםזיהוי  - בראיית מחשב 

  .דון לפי קריטריונים נתוניםיביותר לדגם הנ

 

auto correlation 

 

תְ    ימִ צְ ם עַ אָמִ

  

30.08.18  

  .לעצמה תמונההתאמת 

  :הערות

  .מתאם עצמי נעשה בדרך כלל כדי לחפש בתמונה דגמים חוזרים. 1

  .התאמת דגמיםמנוגד ל. 2

 

matched filtering 

 

ן מֻתְאָםוּנּסִ   

  

30.08.19  

צולב למדידת רמת - תאםהנעשית באמצעות שימוש בגודל של פונקציית מִ  תבניותאמת התשל  הפעול

  .ההתאמה

 

difference detection 

 

  יםלִ דֵּ בְ י הֶ וּלּגִּ 

  

30.08.20  

מתאימים יש  תאי הפרדהומופק פלט בכל פעם של ,פיקסל אחר פיקסל, תמונותתהליך שבו מושוות שתי 

  .םישונים די צבע- ערכי
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identification 

recognition 

יהוּזִ   30.08.21  

  .על ידי קריאת סמלים, מסוים מתוך מחלקה גדולה של עצמים עצםתהליך הזיהוי של  -  ראיית מחשבב

 

image recognition 

 

  תנוֹמוּי תְּ הוּזִ 

  

30.08.22  

 (relationships)תכונותיהם ויוחסותיהם , המרכיבים אותה עצמיםה, תמונההתפיסה והניתוח של 

  .על ידי יחידה תפקודית, המרחביות

  .מעמד חזותיזיהוי תמונות כולל ניתוח : הערה

 

model-based object recognition 

 

  לדֵ ס מוֹסַּ בֻ ים מְ מִ צָ י עֲ הוּזִ 

  

30.08.23  

  .עצמיםשל  מוגדרים מראש םהמבוסס על השוואה עם מודלי זיהוי תמונות

 

structural pattern recognition 

 

  ינִ בְ ים מִ מִ גָ דְּ י הוּזִ 

  

30.08.24  

והיוחסות שביניהם כדי לתאר את מבנה  תמונהמיוצגים במונחי רכיבי ה דגמיםשבה ה ,דגמים זיהויגישה ל

  .הדגם ולסווג אותו

כשמיישמים את ניתוח העצמים באופן . כתמים וכדומה, שפה- קווירכיבי תמונה עשויים לכלול  ,בניתוח עצמים: הערה

באופן דומה אפשר לזהות . חזותיים עשויים רכיבי התמונה לכלול עצמים בדומה לניתוח מעמדים, )recursive(נסיגתי 

  .ומשמעות של תמליל לפי דגמי המילים, מילים באמצעות דגמי תווים, חורים וכדומה, מפרצים, תווים באמצעות קווים

 

structural character recognition 

  

  ינִ בְ ים מִ וִ י תָּ הוּזִ 

  

30.08.25  

תווים המבוססת על מבנה התו המיועד לזיהוי והמשמשת במקום שבו התאמה פשוטה אינה  זיהויגישה ל

  .כגון במסמכים הכתובים בכתב יד, מניבה תוצאות

  .חורים וכדומה ,מפרצים, קווים ישריםשל מספר את הים לכלול יינים מבניים עשויאופ: הערה

decision theoretic character 

recognition 

  30.08.26  תטוֹלָ חְ הַ ת הַ רַ וֹי תּפִ ים לְ וִ י תָּ הוּזִ 

טיפוס מאוחסנים ושימוש - ותתו עם קבוצת אבשל  התמונמבוצע על ידי השוואת התווים אופטי  זיהוי

  .באלגוריתם המיישם את תורת ההחלטות בתהליך הברירה

 

neural recognition 

 

  יבִּ צְ י עִ הוּזִ 

  

30.08.27  

  .ידי אלגוריתמים המשתמשים ברשתות עצביות על זיהוי תמונות

guidance  ַ30.08.28  היָ חָ נְ ה  

  .בנקודות זמן שונות עצםשל  מיקוםכדי לתאר  תמונהגזירת תכונות 

image understanding  ֲ30.08.29  תנוֹמוּת תְּ נַ בָ ה  

  .ותימעמד חזהבנת המשמעות של 

  .מונותת הבנתעשוי לשמש קלט ל פירוש תמונותהפלט של : הערה
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Image Transformation 30.09 התמרת תמונות 

 

image transformation  

  

  תנוֹמוּת תְּ רַ מָ תְ הַ 

  

30.09.01  

  .פלט מתמונת קלט תמונתמפיקה הכל פעולה 

מיקום מחדש של עצם בתמונה באמצעות . )zoom(כגון בפעולת התמקדות , בחירה והגדלה של חלק תמונה: דוגמות

  .העתקה

 

point transformation  

 

  יתתִ דָּ קֻ ה נְ רָ מָ תְ הַ 

  

30.09.02  

  .כך שהערך החדש הוא פונקציה של הערך הקודם בלבד ,החלפת ערך פיקסל אחד בערך פיקסל אחר

 

multiple-image pixel-point 

processing 

 

  לסֵ יקְ ת פִּ וֹדּקֻ י נְ פִ ת לְ נוֹמוּה תְּ בֵּ רֻ מְ  עִבּוּד

  

30.09.03  

  .על ידי חיבור או חיסור של פיקסל אחר פיקסל, או יותר תמונותשבה מצרפים שתי  טכניקת עיבוד

  .גילוי פגמים וכדומה, טכניקה זו שימושית ביישומים הדורשים ריבוד תמונות: הערה

 

local transformation 

neighborhood processing 

 

  יתמִ קוֹה מְ רָ מָ תְ הַ 

  

30.09.04  

  .ערכו של פיקסל לפי ערכי הפיקסלים הסמוכים לו אתשבה מסגילים  התמרת תמונות

  .מתמטית צוּרנוּת, קיפול: דוגמות

 

global transformation 

  

  יתלִ בָּ לוֹה גְ רָ מָ תְ הַ 

  

30.09.05  

  .כפונקציה של ערכי כל הפיקסלים בתמונה, שמקצה ערך חדש לכל פיקסל התמרת תמונות

 התמרתכגון היסטוגרמת פיקסל ו, התדר המרחביוהתפלגות  האפור ערכימאפיינים גלובליים כוללים התפלגות : הערה

  .פוריֶה

 

monadic transformation 

  

  יתדִ נָ ה מוֹרָ מָ תְ הַ 

  

30.09.06  

  .שבה ערכים של פיקסלי הפלט הם תוצאת התמרה ישירה של פיקסל קלט מתאים יחיד התמרת תמונות

  .התמרה דיאדיתבניגוד ל: הערה

  

 

dyadic transformation 

 

  יתדִ יאָה דִּ רָ מָ תְ הַ 

  

30.09.07  

  .התמרה מקומיתב מוכ, שבה הערך של פיקסל פלט יחיד תלוי בכמה ערכים של פיקסלי קלט התמרת תמונות

  .להתמרה מונדיתבניגוד : הערה

 

image complementation 

 

  הנָ מוּתְּ  תִּשְלוּל

  

30.09.08  

  .תשליל תמונת שתוצאתה התמרת תמונה
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congruencing 

 

  היפָ פִ חֲ 

  

30.09.09  

שהגודל והצורה של כל עצם  ,נייחים מותמרות כךעצמים מתוך קבוצת תמונות של  תמונותתהליך שבו שתי 

  .בתמונה אחת זהים לגודל ולצורה של אותו עצם בתמונה האחרת

  .והן מתלכדות במדויק, הגאומטריות שלהן זהות -  כששתי תמונות הן חופפות: הערה

 

image compression 

 

  הנָ מוּת תְּ יסַ חִ דְּ 

  

30.09.10  

  .ואת הזמן הנחוץ לשידור התמונה תמונהפעולת קידוד המפחיתה את כמות הזיכרון הנחוצה לאחסון 

  .הפעולה ההפוכה לפעולת הדחיסה היא פריסה: הערה

 

image decompression 

 

  הנָ מוּת תְּ יסַ רִ פְּ 

  

  א30.09.10

  .קורילמצבה המ דחוסה תמונה החזרת

 

translation 

 
  הקָ תָ הֲ 

  

30.09.11  

  .ללא סיבוב, מעלה או מטה, ימינה, שמאלה תמונההזזת 

 

eccentricity 

 

  תוּיּרִ טְ נְ צֶ סְ קְ אֶ 

  

30.09.12  

מעין שגיאת  וכך נוצרת, זז ליקוי שבו ציר הסיבוב -  )micropositioning systems(במערכות הצבה מיקרונית 

  .בתנועת המדגם התקה

מערכת הצבה מיקרונית היא מערכת המיועדת להצבה מדויקת של התקנים כגון קרן לייזר או מיקרוסקופ : ההער

הפרדה של רמת והיכולה לספק בקרת תנועה ב, מנגנון הנעה ובמת הצבה, חיישנים, הכוללת מקודדים, אלקטרוני

  .מיקרומטר אחד או פחות

 

shrinking 

 

  ץוּוּכִּ 

  

30.09.13  

  .המקטינה את גודלה, התמרת תמונה

  .דילולאפשר להשיג כיווץ באמצעות : הערה

 

thinning 

 

  לוּלּדִּ 

  

30.09.15  

ומחליפה ערכי פיקסלים מיותרים או בלתי  תמונההפועלת על הרקע של רכיב ב) מורפולוגית(ית נפעולה צור

  .רצויים בערך הפיקסל של הרקע

  .תוך שמירה על מלוא אורך הקו, פיקסל יחיד שפה לקו בעוביקו ההפחתת מספר הפיקסלים ב: הדוגמ

  .פיקסלים מיותרים ברקע הם בדרך כלל הפיקסלים שערכם זהה לערך הפיקסלים ברכיב של התמונה: הערה

 

thickening 

 

יוּבּעִ   

  

30.09.16  

 ומחליפה ערכי פיקסלים מיותרים או בלתי תמונההפועלת על הרקע של רכיב ב) מורפולוגית(ית נפעולה צור

  .ם בערך הפיקסל של הרכיבירצוי

 

image combination 

 

  תנוֹמוּף תְּ רוּצֵ 

  

30.09.17  

  .לאחת תמונותכמה  צירוף של תפעול

image blending  ִ30.09.18  תנוֹמוּג תְּ וּזּמ  

 בה ערך הפיקסל המתקבל הוא צירוף לינארי של ערכי הפיקסלים שלש, לאחת תמונותת שילוב של כמה פעול

  .ביםשני הרכי
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image fusion 

 

  תנוֹמוּתְּ  הִתּוּךְ 

  

  א30.09.18

לתמונה אחת הכוללת מידע , שצולמו באמצעים שונים, מעמד חזותישל אותו  תמונותפעולת שילוב של כמה 

  .שלם יותר

  .להפקת תמונה חדה של איבר MRIוצילומי  CTשילוב צילומי : דוגמה

 

image subtraction 

 

  תנוֹמוּר תְּ וּסּחִ 

  

30.09.19  

  .אחת מערך הפיקסל המתאים לו בתמונה האחרת תמונהפעולה שבה מחסרים כל ערך פיקסל ב

 

masking 

 

  ךְ וּסּמִ 

  

30.09.20  

  .קבוע צבע- ערך תמונהבאזורים פעולה שבה קובעים ל -  ראיית מחשבב

 

image degradation 

 

  הנָ מוּת תְּ עַ רָ גְ הַ 

  

30.09.21  

  .הפוגם באיכותה, תמונהבנאמנות למקור או בתכונה אחרת של , בהירותב, מובחנוּתבשינוי 

 

image restoration 

 

  הנָ מוּר תְּ זוּחְ שִׁ 

  

30.09.22  

מוחזרת למצבה ) הגרעת תמונהתוצאה של  – degraded image(תהליך שבו תמונה מוגרעת  -  ראיית מחשבב

  .המקורי

  : ותהער

  .ית מבחינה מתמטיתשחזור תמונה אפשרי רק אם ההגרעה היא היפוכ. 1

  .הגרעת תמונהראו . 2

 

cross coupling 

 

  בלֵ ד צוֹוּמּצִ 

  

30.09.23  

. גורמת לשינוי בלתי רצוי בציר אחר תמונהשבו התאמת ציר אחד של , צירית- פגם טבוע במערכת הצבה רב

) coplanarity(מישור - תפוּתההצבה מניצבוּת אידאלית ומשוּ- חומרת הפגם תלויה במידת הסטייה של צירי

  .בתמונה

 

image enhancement 

 

  הנָ מוּת תְּ חַ בָּ שְׁ הַ 

  

30.09.24  

  .תמונההנאמנות למקור או תכונה אחרת של , בהירותה, מובחנותהשיפור 

 

noise reduction 

 

  שׁעַ רַ  הַפְחָתַת

  

30.09.25  

  .א לא רצוייםושו- המסלק ממנה תוצאי עיבוד תמונה

 

artifact 

 

  אוְ שָׁ - תּוֹצָא

  

  א30.09.25

  .פגם או עיוות נראים -  עיבוד תמונהב

correlated double sampling  ְּ30.09.26  מְתֹאֶמֶתה לָ פוּה כְּ ימָ גִ ד  

על ידי ביצוע שתי דגימות  תמונותוטרידה מאותות פלט של מערכת קליטת טכניקה לסילוק רעש תרמי 

  .עוקבות של פלט המערכת
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median filtering 

 

  ינִ יוֹצְ ן חֶ וּנּסִ 

  

30.09.27  

  .של פיקסלים סמוכים רמות האפורשיטת החלקה מקומית שבה מוחלף כל ערך פיקסל בחציון של 

 

convolution 

 

 קִפּוּל

  

30.09.28  

המבוססת על חישובי התאמה בין מקטעי תמונה וגרסות משוקפות  ותתמונ התמרתטכניקת  -  ראיית מחשבב

  .וכדומה שפות השבחת, צמצום רעששלהם לשם 

 

adaptive deconvolution 

 

גֵּלמִ  קִפּוּלל וּטּבִּ  תַּ   סְ

  

30.09.29  

שנרכשה במישור המסנן כדי להסתגל להתנהגות לא  תמונהפיקסל של קלט אחר  פיקסל תתהליך התאמ

  .אידאלית של מופע במתאם האופטי

 

convolution kernel 

 

  קִפּוּל יןעִ רְ גַּ 

  

30.09.30  

  .קיפולהליך העובדים בתקבוצת פיקסלים סמוכים המ

 

edge enhancement 

 

וֵּית חַ בָּ שְׁ הַ    פָהשָׂ  קַ

  

30.09.31  

בפיקסלים של  רמות האפורבאמצעות הגדלת הניגוד בין  ההשפ- קוויעל ידי חידוד  השבחת תמונהטכניקת 

  .השפה- קווי

 

gray-level manipulation 

 

  רפֹאָת הָ מַ ל רָ לוּפְ טִ 

  

30.09.32  

  .לערך חדש רמת האפורהמשנה את  נההשבחת תמופעולת 

 

brightness sliding 

 

  תירוּהִ ן בְּ נוּוְ כִּ 

  

30.09.33  

  .תמונהלכל הפיקסלים ב בהירותעל יד חיבור או חיסור של קבוע  השבחת תמונהפעולת 

 

contrast enhancement 

 

גּוּדִיּוּתת חַ בָּ שְׁ הַ    נִ

  

30.09.34  

  .תמונההמשפרת ניגוד של  עיבוד תמונהפעולת 

 

contrast stretching 

 

גּוּדִיּוּתת יחַ תִ מְ    נִ

  

30.09.35  

  .על ידי הכפלת כל פיקסל בגורם התלוי בערך הפיקסל תמונה השבחתפעולת 

 

contrast shrinking 

 

גּוּדִיּוּתץ וּוּכִּ    נִ

  

30.09.36  

  .על ידי חלוקת כל פיקסל בגורם התלוי בערך הפיקסל השבחת תמונהפעולת 

 

unsharp masking enhancement 

 

  ךְ וּסּי מִ דֵ ל יְ ת עַ וּדּת חַ חַ בָּ שְׁ הַ 

  

30.09.37  

  מסולמת בהירותחדה יותר על ידי חיסור של תמונה בעלת  תמונהמהתמונה המקורית גרסת המפיקה פעולה 

(brightness-scaled),  מעביר תדרים נמוכיםההמסוננת במסנן.  
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Filters and Operators ופרטוריםמסננים וא  30.10 

 

filter 

 

ןנֵ סְ מַ   

  

30.10.01  

  .תקן או תהליך המעביר תדרים נברריםהֶ  -  ראיית מחשבב

 

bandstop filter 

 

  סם פַּ סֵ ן חוֹנֵ סְ מַ 

 
30.10.02  

, את כל התדרים בטווח שבין שני גבולות סופיים שאינם אפס, בדרך כלל לרמות נמוכות מאוד, המחליש מסנן

  .ומעביר את כל התדרים שמחוץ לאותם גבולות

 

high-pass filter 

 

  יםהִ בוֹים גְּ רִ דָ יר תְּ בִ עֲ ן מַ נֵ סְ מַ 

יםהִ בוֹן גְּ נֵ סְ מַ   

  

30.10.03  

  .את כל השארהמעביר תדרים מעל תדר נתון ומחליש  מסנן

 

high-pass filter 

 

  יםכִ מוּים נְ רִ דָ יר תְּ בִ עֲ ן מַ נֵ סְ מַ 

יםכִ מוּן נְ נֵ סְ מַ   

  

30.10.04  

ומחליש בחוזקה את כל , או בהחלשה קטנה, המעביר את כל התדרים שמתחת לתדר נתון ללא החלשה מסנן

  .התדרים הגבוהים יותר

ים מפחית רעש אקראי על ידי החלפת הערך של כל פיקסל מסנן מעביר תדרים נמוכ, בעיבוד תמונות ספרתי :הערה

  .או בערך הממוצע של הפיקסלים הסמוכים בלבד, בערך הממוצע של הפיקסל והפיקסלים הסמוכים

 

linear filter 

 

  ירִ אָינֵ ן לִ נֵ סְ מַ 

  

30.10.05  

  .שפות חתמסנן השבאו , מסנן מעביר תדרים גבוהים, מסנן מעביר תדרים נמוכיםשיכול להיות  מסנן

 

spatial filter 

 

  יבִ חָ רְ ן מֶ נֵ סְ מַ 

  

30.10.06  

של תמונת  התדר המרחביפלט המבוססת על תוכן  תמונתהיוצרת , השבחת תמונותמחלקת אופרטורים ל

  .הקלט

 

linear spatial filter 

 

ירִ אָינֵ י לִ בִ חָ רְ ן מֶ נֵ סְ מַ   

  

30.10.07  

המותמרת נעשית על ידי  תמונהשל ה )Y ,X(ות בקואורדינט רמת האפורשבו ההשמה של  מסנן מרחבי

מרחבי מסוים סביב קואורדינטות  דגםב ותהממוקמ האפוררמות של ) צירוף לינארי(ממוצע משוקלל מסוים 

)X ,Y( של תמונת התחום.  

י מסנן מרחבי לינאר. השפות בתמונה- קוימדגיש תדרים מרחביים גבוהים נוטה לחדד את המסנן מרחבי לינארי : דוגמה

  .לבן- מדגיש תדרים מרחביים נמוכים נוטה לטשטש את התמונה ולהפחית רעש שחורה

  

 

edge-enhancing filter 

 

י שָׂפָה וֵּ ן הַשְׁבָּחַת קַ נֵ סְ   מַ

 
30.10.08  

  .ומעלים נתונים בתדר נמוך, הפש קוויכגון  ,המעביר נתונים בתדר גבוה מסנן

 

mask 

 

  הכָ סֵּ מַ 

  

30.10.09  

  .תמונההמשמש לשליטה בשמירה או בהעלמה של חלקים ב דגם -  ת מחשבראייב
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compass gradient mask 

 

וּוּן הַ  ןנֵ סְ מַ  צִיאַת כִּ מְ פִי לִ קֵּ   עַ וּפּשִּׁ הֶ

  

30.10.10  

והמיועד , המשקללות את הפיקסלים השכנים הקרובים ביותר מסכותאוסף  המבוסס על מסנן לינארי

  .למציאת כיוון השיפוע המקסימלי

 

bar operator 

 

  פַּסִּיםר טוֹרָ פֵּ אוֹ

  

30.10.11  

  .תמונה בכיוונים מוגדרים בהירותהמשמשת לגילוי נגזרות שניות של  קיפולמסכת 

 

edge operator 

 

י שָׂפָה וֵּ רָטוֹר קַ   אוֹפֵּ

  

30.10.12  

  .קיפולבאמצעות טכניקת  תמונהב השפ קווילמציאת  קיפולגרעין או  תבנית

 

Hueckel operator 

 

  להֵיקֵ ר טוֹרָ פֵּ אוֹ

  

30.10.13  

י שָׂפָה וֵּ רָטוֹר קַ המתאים את עוצמת ההארה של משטח פנים לפיקסלים השכנים של כל פיקסל ובורר  אוֹפֵּ

  .שנבחר סףשיפועי משטח פנים מעל ערך 

 

line detector 

 

  תרוֹוּה שׁלֵּ גַ מְ 

  

30.10.14  

  .לפי כיוון תמונהאופרטור למציאת קווים ב

 

Prewitt operator 

 

  יטוִ רֵ ר פְּ טוֹרָ פֵּ אוֹ

  

30.10.15  

י שָׂפָה וֵּ רָטוֹר קַ   .ממדי- על שיפוע דו המבוסס אוֹפֵּ

 

Laplacian 

 

  אןיָ סְ לַ פְּ לַ 

  

30.10.16  

  .X ,Y בכיוונים תמונהסיכום הנגזרות החלקיות השניות של עוצמת ההארה של 

 

Laplace operator 

Laplacian operator 

 

אןיָ סְ לַ פְּ לַ ר טוֹרָ פֵּ אוֹ  

  

30.10.17  

  .שלהן אפס לפלסיאןהשפה על ידי מציאת נקודות שערך קו אופרטור המשמש למציאת אלמנטי 

 

rotationally insensitive operator 

 

  ביבוּסִ לְ יש גִ רָ - אר לֹטוֹרָ פֵּ אוֹ

  

30.10.18  

  .שאינו רגיש לכיוון של קו עיבוד תמונותאופרטור 

 

Sobel operator 

 

  לבֵּ ר סוֹטוֹרָ פֵּ אוֹ

  

30.10.19  

  .בהירותהנותן את גודל שיפוע ה, שפהאופרטור 

 

image transform 

 

  וֹתנמוּת תְּ רַ מָ תְ הַ 

  

30.10.20  

  .תמונהפעולה מתמטית המיושמת על נתוני 

ן או אפילו לשינוי תחום כגו ,ינוי מערכת הציריםלש, לשינוי גודל, לסיבוב, התקהל ותאפשר להשתמש בהתמר: הערה

  .כדי להפיק רישום תדרים בתחום התמרת פורייהפעולה על תמונה מרחבית באמצעות 
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brush fire transform 

 

  חִשֹּוּף תרַ מָ תְ הַ 

  

30.10.21  

כדי לזהות קו או שלד  כתמיםשבה מבוצעת שחיקה סלקטיבית של ) מורפולוגית(ית נצור התמרת תמונות

  .שהוסתרו

 

Roberts cross operator 

Roberts cross edge detector 

 

רְטְס רָטוֹר הַצּוֹלֵב שֶׁל רוֹבֵּ   הָאוֹפֵּ

י שָׂפָה וֵּ רְטְס צוֹלֵב שֶׁל קַ לַּאי רוֹבֵּ    גַּ

  

30.10.22  

י שָׂפָה וֵּ רָטוֹר קַ   .ממדי מסדר ראשון- הדו בהירותהנותן לכל נקודה את הגודל של שיפוע ה, אוֹפֵּ

 

Haar transform 

non-linear filter slant transform 

  

  ארהָ  תרַ מָ תְ הַ 

  ירִ אָינֵ לִ - אן לֹנֵ סְ מַ בְּ  עַ וּפּת שִׁ רַ מָ תְ הַ 

  

30.10.23  

  .של פיקסלים רמות האפורשאינן מבוססות על צירופים לינאריים של  שבחת תמונהמחלקה של פעולות ה

  .מתמטית צוּרנוּת, סרוברטהצולב של אופרטור ה, אופרטור סובל: דוגמות

 

Hadamard transform 

Walsh-Hadamard transform 

  

 הָדָמַרת רַ מָ תְ הַ 
מַר- שׁלְ ת וַ רַ מָ תְ הַ  דָ   הָ

  

30.10.24  

המבוסס על מטריצה ריבועית של אחדות חיוביות  תמונהטיפוס מסוים של התמרה לינארית המשמשת לייצוג 

  .הלאל השהשורות והעמודות שלה ניצבות אל ,או שליליות

 

Hough transform 

  

  אףת הָ רַ מָ תְ הַ 

  

30.10.25  

על עקומה מסוימת שמקבילה למציאת קווים ישרים או עקומות על ידי מיפוי כל הנקודות  התמרה גלובלית

  .לתוך מקום יחיד

 

threshold 

 

  ףסַ 

  

30.10.26  

אינו מפיק תוצא או תגובה   .עוצמת ההארה של ערך פיקסל מסוים שמתחתיה גירוי 

 

adaptive threshold 

 

גֵּלף סַ  תַּ   מִסְ

  

30.10.27  

  .המעמד החזותיהתוכן של  המשתנה לפי סף

 

dynamic threshold 

 
  ימִ ינָ ף דִּ סַ 

  

30.10.28  

  .כלשהי כונה מקומיתתבערך הפיקסל האופייני וב, של פיקסל מיקוםשערכו תלוי ב סף

 

global threshold 

  

  ילִ בָּ לוֹף גְּ סַ 

  

30.10.29  

יחיד  ערך צבע, יחיד בהירותערך (קבוע גלובלי  ערך פיקסלשערכו תלוי רק בהשוואה של ערך פיקסל עם  סף

  .כלשהי מקומיתתכונה וב) וכדומה

 

local threshold 

 

  ימִ קוֹף מְ סַ 

  

30.10.30  

  .תכונה מקומית משותפת וערך פיקסל אופייני כנגד ערך החלטה יחידשערכו תלוי בהשוואה של  סף

לערך הפיקסל כנגד ) תכונה מקומית משותפת(הסביבה הסמוכה  הסף מחושב על ידי השוואת ההפרש בין ערך: דוגמה

  .ערך גלובלי
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Nyquist theorem 

  

  טיסְ וִ קְ יְ ט נַ פַּ שְׁ מִ 

  

30.10.31  

 תדרמכילה רכיבי  אינה תמונהקובע שאם , עיבוד תמונותשכאשר מיישמים אותו במערכות  ,דגימהמשפט ה

את התמונה המקורית ללא עיוות אם דוגמים אותה  ניתן לבנות מחדש, הגבוהים מתדר מרחבי מסוים מרחבי

  .המסויםבקצב כפול לפחות מהתדר 

 

cluster algorithm 

 

  לוֹכּשְׁ ם אֶ יתְ רִ וֹגּלְ אַ

  

30.10.32  

  .דומות תבהירוּהמורכבים מנקודות של מחלקות  אזוריםאלגוריתם המשמש להגדרת 

 

SRI algorithm 

  

  SRI   םיתְ רִ וֹגּלְ אַ

  

30.10.33  

  .תמונה בינריתבכתמים ריתם לזיהוי אלגו

  .)SRI )Stanford Research Instituteפותח על ידי מכון המחקר בסטנפורד : הערה

 

global feature analysis 

GFA [abb] 

 

  יםיִּ לִ בָּ לוֹים גְּ נִ יְ פְ אַמְ  חַ וּתּנִ 

  

30.10.34  

וצה של וקטורי מאפיינים מקוטע והמתאים אותו עם קב עצםלכל  וקטור מאפייניםאלגוריתם המחשב 

  .מאוחסנים

 

local feature analysis 

  

  יםיִּ מִ קוֹים מְ נִ יְ פְ אַמְ  חַ וּתּנִ 

  

30.10.35  

  .מקומיים באמצעות מבנה גרפי עצמיםהמייצג יוחסה גאומטרית של  מבניזיהוי דגמים אלגוריתם ל

 

mapping function 

  

  יוּפּת מִ יַּ צִ קְ נְ פוּ

  

30.10.36  

הבהירות כתוצאה של פלט  של פיקסל בהירותהמשמשת בעיבוד נקודת פיקסל לחישוב ה משוואה מתמטית

  .הנתונה של פיקסל קלט

 

modulation transfer function 

MTF [abb] 

 
  ןנוּפְ ת אִ רַ בָ עֲ ת הַ יַּ צִ קְ נְ פוּ

  

30.10.37  

  .תמונותשל מערכת  כושר ההפרדהפונקצייה מתמטית המבטאת את 

 

spread function 

  

זּוּר תיַּ צִ קְ נְ פוּ   פִּ

  

30.10.38  

הנגרמים לאלמנטים שלו עקב מעבר האור  עצםשל  תמונהבעיוותים פונקצייה מתמטית המתארת את ה

  .המוקרן מהעצם דרך אמצעי תצפית אופטי

  :הערות

  .אלמנטים של עצם יכולים להיות נקודות או קווים. 1

  .אמצעי תצפית אופטי יכול להיות עדשה של טלסקופ. 2

 

line spread function 

  

זּוּר תיַּ צִ קְ נְ פוּ   יםוִּ קַ  פִּ

  

30.10.39  

  .כאשר הקלט למערכת הוא קו הנוצרת פונקציית הפיזור

 

point spread function 

  

זּוּר תיַּ צִ קְ נְ פוּ   תוֹדּקֻ נְ  פִּ

  

30.10.40  

  .כאשר הקלט למערכת הוא נקודה הנוצרת פונקציית הפיזור
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Syatems ערכותמ  30.11 

 

general-purpose vision system 

  

רֶכֶת רְאִיָּה רַב עֲ לִיתִית- מַ כְ   תַּ

  

30.11.01  

  .מכונהראיית שומי ימאפשרות מגוון יהכוללת יכולות חומרה ותוכנה ה מערכת ראייה

 

automatic optical inspection 

  

  יתטִ מָ וֹטית אוֹטִ פְּ ת אוֹרֶ קֹּבִּ 

  

30.11.02  

, רכישת תמונותמורכבת ממודול אופטי לה, של תהליכים תעשייתייםמדידה או לבקרה למערכת אוטומטית 

  .ניתוח תמונותמהרקע שלה וממעבד  תמונהלבידוד ה הקטעהעבד ממ

 

binary (vision) system 

  

יּוֹנִית רֶכֶת רְאִיָּה שְׁנִ עֲ   מַ

רִית ינָ רֶכֶת רְאִיָּה בִּ עֲ   מַ

  

30.11.03  

כגון , רק אחד משני ערכים לקבלכך שכל פיקסל יכול  עצם מסופרתת של תמונהיוצרת ה מערכת ראייה

  .אחת/לבן או אפס/שחור

 

flexible manufacturing system 

FMS [abb] 

  

רֶכֶת עֲ   הישָׁ מִ ר גְּ וּצּיִ  מַ

  

30.11.04  

  .מערך מכונות המחובררות על ידי מערכת שינוע והנשלטות על ידי מחשב מרכזי

 

SRI vision module 

 

ן רְ  קַ רְ   SRIאִיָּה פִּ

  SRIמוֹדוּל רְאִיָּה 

  

30.11.06  

 ,)SRI )Stanford Research Institute, מחקרית ראשונית שפותחה במכון המחקר של סטנפורד מערכת ראייה
 מעמד חזותישהתבסס על המרת , מיקוםכיווניות ו, ביקורת אופטית, עצמים זיהויושימשה למחקר של 

  .ועל הפרמטרים של המיקום, כתמיםאו של ה עצםל הש מיצוי המאפייניםו תמונה בינריתל

 

development system 

  

רֶכֶת עֲ   חַ וּתּפִּ  מַ

  

30.11.07  

והמשמשת לפיתוח יישומים , הדמיה וניסוי, לרבות כלי בדיקה, מחשב המצוידת בכלים לפיתוח תוכנהמערכת 

  .מערכות מטרהשיותקנו לשימוש ב

 

target system 

 
רֶכֶת מַטָּרָה עֲ   מַ

  

30.11.08  

  .מערכת פיתוחמערכת מחשב המשמשת למימוש יישומים שפותחו ב .1

 .מערכת מחשב המקבלת ממערכת אחרת בקשה לתקשר עמה .2

  .המתבקשת על ידי מערכת אחרת להרשות גישה לנתוניה, מערכת מחשב בסביבת מסד נתונים מבוזר .3
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System Elements 30.12 רכיבי מערכת 

 

color graphics adapter 

CGA [abb] 

  

  תינִ עוֹבְ ה צִ יקָ פִ רָ ם גְּ אֵ תְ מַ 

  

30.12.01  

  .רישוםללתסדיר תקני לתצוגה או  תמונותממירה היחידה תפקודית 

 

beam converter 

  

  המָּ לֻּ יר אַמִ מֵ 

  

30.12.02  

  .אחר של אור דגםל ממירה אור מצרור של סיבים אופטיים לקו אור אוהיחידה תפקודית 

 

vision sensor 

visual sensor 

  

ה שַׁן רְאִיָּ יְ   חַ

  

30.12.03  

  .קולטת אנרגיית אור מסביבה חזותית ומפיקה פלט לעיבוד נוסףהיחידה תפקודית 

 

area array sensor 

matrix array sensor 

  

רִיצָה שַׁן מַטְ יְ  חַ
  

30.12.04  

  .בשורות ובעמודות ערוכיםאור - מורכב מאלמנטים רגישיה ראייהחיישן 

 

linear array sensor 

 
י ינֵאָרִ שַׁן לִ יְ   חַ

  

30.12.05  

  .בשורה אחת ערוכיםאור - מורכב מאלמנטים רגישיה ראייהחיישן 

 

laser scanner 

  

  רזֶ יְ ק לֶ רֵ סוֹ

  

30.12.07  

  .חיישן ראייהעל פי האור המוחזר ל תמונהויוצרת עצם יחידה תפקודית המעבירה קרן לייזר על פני 

 

image synthesizer 

  

  תֵּז תְּמוּנוֹתמְסַנְ 

  

30.12.09  

  .ממשיות תמונותללא התייחסות ל עצמיםמחוללת באמצעות מחשב ייצוג חזותי של היחידה תפקודית 

 

lambertian surface 

  

  יטִ רְ בֵּ מְ ח לַ טָ שְׁ מִ 

  

30.12.10  

סינוס לקוהיא פרופורציונית הנפלטת לכיוון נתון מכל רכיב קטן של המשטח  האורשבו עוצמת  ,דיפוזימשטח 

  .הזווית

  .זווית הראייהללא התחשבות ב ,קבועההיא של משטח למברטי  בהירותה :הערה

 

enhanced graphic adaptor 

EGA [abb] 

  

פִי מְשֻׁפָּר רָ  מַתְאֵם גְּ
  

30.12.11  

  .לתסדיר תקני לתצוגה או לרישום תמונותהממירה , יחידה תפקודית משופרת

 

beam bender 

  

  המָּ לֻּ ף אַפֵ כוֹמְ 

  

30.12.13  

  .מראה המשמשת לטפלול האלומה במערכת לייזר
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beam shuttle 

  

דְנַד    המָּ לֻּ אַנַ

  

30.12.14  

להזיז אותן  המאפשרים) יוצר שדה מגנטי כשעובר בו זרםהמוליך (סדרת מראות המורכבות על סולנואידים 

ות להשתמש במקור לייזר לתחנות עבודה רבלאפשר כך בלתוך הנתיב של אלומת לייזר או החוצה ממנו ו

  .יחיד

 

beamsplitter 

  

  המָּ לֻּ ל אַצֵּ פַ מְ 

  

30.12.15  

  .התקן לפיצול אלומת אור לכמה אלומות נפרדות

 

resolving power 
  
  הדָ רָ פְ ר הַ שֶׁ כֹּ

  

30.12.19  

  .קרובים עצמיםשל  תמונותלרכוש  מערכת ראייהיכולת של מידת ה

 

blinding 

  

ווּר   סִנְ

  

30.12.20  

  .עוצמה- עקב חשיפה לאור רב תמונותוד יכולת החישה של התקן איב

 
burn-in [v] [in computer vision] 

  
  ברַ צָ 

  

30.12.21  

כך שתמונות הנרכשות או מוצגות לאחר מכן מכילות שאריות של  ,תמונהגרם נזק להתקן  -  ראיית מחשבב

  .תמונה קודמת

 

lag 

  

  שִׁהוּי תְּמוּנָה

  

30.12.22  

  ).אור(אחר סילוק גורם הגירוי ל מחזורי סריקה כמהבחיישן תמונות במשך  נהתמוהתמדת 
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Applications 30.13 יישומים 

 

motion sensing 

  

30.13.01  

  

  .ומהירותה בתנועה ולקבוע את כיוון התנועההנמצא יצור תמונת עצם ל מערכת ראייההיכולת של 

 

bin picking 

  

  לִקּוּט מִתֵּבָה

  

30.13.02  

  .ממדי- תלת מארזמתוך המונחים בכיוונים אקראיים מוצָאים חלקים  שבו מכונהראיית יישום של 

 

design rules checking 

  

כֶן לֵי תֶּ לָ   בִּדּוּק כְּ

  

30.13.03  

  .על עמידה באילוצים הגאומטריים של התכן המקורי אופטית אוטומטיתביקורת ביסוס החלטות של 

 
data-driven [adj] 

  

   יםנִ תוּנְ - החֵ נְ מֻ 

  

30.13.04  

  .הקלט ומסתיים בפירוש התמונה תמונתהמתחיל ב, מערכת ראייהמתייחס לעיבוד סדרתי המבוצע על ידי 

 

continuous motion [adj] 

  

תְנוּעָה   בִּ

  

30.13.05  

  .האופטית האוטומטית ביקורתמתייחס לתנאים שבהם אי אפשר לעצור את יחידת העבודה בעת תהליך ה

 

search area 

  

  שֶׁטַח חִפּוּשׂ

  

30.13.07  

  .עצםמחפשת  מערכת ראייההשטח שבו 

 

thermogram 

 
רְשִׁים חֹם    תַּ

מִי רְ רְשִׁים תֶּ   תַּ

  

30.13.08  

  .אל דגם מתאים של ניגוד או צבע מעמד חזותישל או  עצםשל  הנראיתהטמפרטורה  דגםממפה את ה תמונה

 

thermography 

 
  חֹםרִשּׁוּם 

מִי רִשּׁוּם רְ   תֶּ

  

30.13.09  

  .עצםלהצגת הטמפרטורות השונות על פני  תרשים תרמימחולל ההתהליך 
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  )אנגלית- עברית(ב "בסדר א רשימת מונחים

English מונח' מס  עברית  

Hueckel operator ֹיקֵ ר טוֹרָ פֵּ או   30.10.13  להֵ

rotationally insensitive operator ֹ30.10.18  ביבוּסִ לְ יש גִ רָ - אר לֹטוֹרָ פֵּ או  

Laplace operator, Laplacian operator ֹאןיָ סְ לַ פְּ ר לַ טוֹרָ פֵּ או  30.10.17  

Laplacian operator, Laplace operator ֹאןיָ סְ לַ פְּ ר לַ טוֹרָ פֵּ או  30.10.17  

Sobel operator ֹ30.10.19  לבֵּ ר סוֹטוֹרָ פֵּ או  

bar operator ֹסִּיםר טוֹרָ פֵּ או   30.10.11  פַּ

Prewitt operator ֹ30.10.15  יטוִ רֵ ר פְּ טוֹרָ פֵּ או  

edge operator פָה י שָׂ וֵּ רָטוֹר קַ   30.10.12  אוֹפֵּ

ambient light ֹ30.05.01  ףפֵ ר אוֹאו  

video signal ֹ30.01.24  יזִ ת חֹאו  

composite video signal ֹ30.01.25  בכָּ רְ י מֻ זִ ת חֹאו  

chroma signal ֹ30.05.30  וֹנוּתעבְ ת צִ או  

region  ֵ30.03.18  רזוֹא  

region of interest, ROI [abb]  ֵ30.03.19  ןיָ נְ ר עִ זוֹא  

ROI [abb], region of interest  ֵ30.03.19  ןיָ נְ ר עִ זוֹא  

image algebra ַ30.04.39  תנוֹמוּת תְּ רַ בְּ גֶּ לְ א  

SRI algorithm ַםיתְ רִ וֹגּלְ א   SRI 30.10.33  

cluster algorithm ַ30.10.32  לוֹכּשְׁ ם אֶ יתְ רִ וֹגּלְ א  

structural element  ֵ30.03.06  ינִ בְ ט מִ נְ מֵ לֵ א  

texture element, texel  ֵ30.04.26  לסֵ קְ טֶ , םקָ רְ ט מִ נְ מֵ לֵ א  

aiming beam ַ30.05.06  הנָ וָ כְ ת הַ מַּ לֻּ א  

pose estimation  ֻ30.07.33  ידמִ עֲ ן תַּ דַּ מְ א  

aerial image modulation  ִ30.05.16  ת טֶ לֶ קְ ה נִ נָ מוּן תְּ נוּפְ א  

eccentricity  ֶ30.09.12  תוּיּרִ טְ נְ צֶ סְ קְ א  

target cluster  ֶ30.03.08  הרָ טָּ ל מַ וֹכּשְׁ א  

design rules checking ן כֶ י תֶּ לֵ לָ דּוּק כְּ   30.13.03  בִּ

luminance  ְּ30.05.08  תיקוּהִ ב  

brightness  ְּ30.05.07  תירוּהִ ב  

adaptive deconvolution  ִּלמִ  קִפּוּלל וּטּב גֵּ תַּ   30.09.29  סְ

staging  ִּ30.06.02  םוּיּב  

adaptative control, adaptive control  ַּלֶתה מִ רָ קָּ ב גֶּ תַּ   30.01.36  סְ

automatic optical inspection  ִּ30.11.02  יתטִ מָ וֹטית אוֹטִ פְּ ת אוֹרֶ קֹּב  

feature selection  ְּ30.07.21  יםנִ יְ פְ אַת מְ רַ רֵ ב  

continuous motion [adj] נוּעָה תְ   30.13.05  בִּ

boundary  ְּ30.03.11  לבוּג  

hue  ָּ30.05.25  ןוֶ ג  
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English מונח' מס  עברית  

stereoscopic approach   30.07.15  יתפִּ קוֹסְ אוֹרֵ טֵ ה סְ ישָׁ גִּ  

difference detection  ִּ30.08.20  יםלִ דֵּ בְ י הֶ וּלּג  

flaw detection  ִּ30.07.38  יםמִ גָ י פְּ וּלּג  

edge detection פָה י שָׂ וֵּ לּוּי קַ   30.07.23  גִּ

convolution kernel  ַּפּוּל יןעִ רְ ג   30.09.30  קִ

sampling  ְּ30.06.03  הימָ גִ ד  

correlated double sampling  ְּ30.09.26  מְתֹאֶמֶתה לָ פוּה כְּ ימָ גִ ד  

resampling  ְּא30.06.03  שׁדָ חָ ה מֵ ימָ גִ ד  

undersampling  ְּ30.06.04  רסֶ ת חֶ ימַ גִ ד  

oversampling  ְּ30.06.05  רתֶ ת יֶ ימַ גִ ד  

pattern  ְּ30.08.16  םגָ ד  

moiré pattern   גָם   30.02.24  הרֶ אָמוּ םגָ דְּ , מְחֻיָּרדְּ

dot pattern  ְּ30.02.04  תוֹדּקֻ ם נְ גַ ד  

image compression  ְּ30.09.10  הנָ מוּת תְּ יסַ חִ ד  

D*, Dee star  ִּ30.06.22  בכָ וֹכּ- יד  

thinning  ִּ30.09.15  לוּלּד  

imaging  ִּ30.01.22  תוּמּד  

digital imaging  ִּ30.06.18  יתִ רָ פְ ת סִ וּמּד  

image [v] מֵּת   30.01.21  דִּ

Roberts cross operator, Roberts cross edge detector טְס רְ ב שֶׁל רוֹבֵּ רָטוֹר הַצּוֹלֵ טְ , הָאוֹפֵּ רְ אי רוֹבֵּ לַּ ס גַּ

פָה  י שָׂ וֵּ ב שֶׁל קַ   צוֹלֵ

30.10.22  

discrimination  ַ30.08.03  הנָ חָ בְ ה  

pattern discrimination  ַ30.08.04  יםמִ גָ י דְּ ל פִּ ה עַ נָ חָ בְ ה  

target discrimination  ַי הנָ חָ בְ ה ל פִּ   30.08.05  הרָ טָּ מַ  עַ

image understanding  ֲ30.08.29  תנוֹמוּת תְּ נַ בָ ה  

magnification  ַ30.04.37  הלָ דָּ גְ ה  

image degradation  ַ30.09.21  הנָ מוּת תְּ עַ רָ גְ ה  

registration  ַ30.04.38  הפָ פָּ חְ ה  

projection  ֲהלָ טָ ה  30.07.20  

halo  ִ30.05.22  הלָּ ה  

guidance  ַ30.08.28  היָ חָ נְ ה  

occlude [v]  ִ30.06.20  ירתִּ סְ ה  

occlusion  ַ30.06.21  הרָ תָּ סְ ה  

noise reduction חָתַת פְ   30.09.25  שׁעַ רַ  הַ

vectorization  ֲ30.07.22  יםרִ טוֹקְ וֶ ה לְ יכָ פִ ה  

resolution  ַ30.04.28  הדָ רָ פְ ה  

vertical resolution  ַ30.04.32  יתכִ נָ ה אֲ דָ רָ פְ ה  

horizontal resolution  ַ30.04.31  יתקִ פְ ה אָדָ רָ פְ ה  

spatial resolution  ַ30.04.30  יתבִ חָ רְ ה מֶ דָ רָ פְ ה  

sub-pixel resolution  ַ30.04.33  לסֵ יקְ פִּ - תת תַּ דַ רָ פְ ה  

compactness 30.04.08  הצטופפות  

shading  ַ30.05.12  הלָ לָ צְ ה  

collimate [v] (a light beam)  ִ30.05.03  )רת אוֹמַּ לֻּ אַ(יל בִּ קְ ה  
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English מונח' מס  עברית  

segmentation  ַ30.08.10  העָ טָ קְ ה  

image segmentation  ַ30.08.10  הנָ וּמת תְּ עַ טָ קְ ה  

dilation, expansion  ַ30.07.36  הבָ חָ רְ ה  

unsharp masking enhancement  ַ30.09.37  ךְ וּסּי מִ דֵ ל יְ ת עַ וּדּת חַ חַ בָּ שְׁ ה  

contrast enhancement  ַיּוּתחַ בָּ שְׁ ה גּוּדִ   30.09.34  ת נִ

edge enhancement  ַי ת חַ בָּ שְׁ ה וֵּ   30.09.31  פָהשָׂ קַ

image enhancement  ַ30.09.24  הנָ מוּת תְּ חַ בָּ שְׁ ה  

correspondence  ַ30.07.17  המָ אָתְ ה  

pattern matching  ַ30.08.17  יםמִ גָ ת דְּ מַ אָתְ ה  

template matching  ַיותת מַ אָתְ ה נִ בְ   30.06.19  תַּ

image fusion  ְא30.09.18  תנוֹמוּתְּ  הִתּוּך  

global transformation  ַ30.09.05  יתלִ בָּ לוֹה גְ רָ מָ תְ ה  

dyadic transformation  ַ30.09.07  יתדִ יאָה דִּ רָ מָ תְ ה  

monadic transformation  ַ30.09.06  יתדִ נָ ה מוֹרָ מָ תְ ה  

local transformation, neighborhood processing  ַ30.09.04  יתמִ קוֹה מְ רָ מָ תְ ה  

neighborhood processing, local transformation  ַ30.09.04  יתמִ קוֹה מְ רָ מָ תְ ה  

point transformation   ַ30.09.02  יתתִ דָּ קֻ ה נְ רָ מָ תְ ה  

Hough transform  ַ30.10.25  אףת הָ רַ מָ תְ ה  

Haar transform, non-linear filter slant transform  ַ30.10.23  ירִ אָינֵ לִ - אן לֹנֵ סְ מַ בְּ  עַ וּפּת שִׁ רַ מָ תְ הַ , ארת הָ רַ מָ תְ ה  

Hadamard transform, Walsh-Hadamard transform  ַמַררַ מָ תְ ה דָ מַר- שׁלְ ת וַ רַ מָ תְ הַ , ת הָ דָ   30.10.24  הָ

Walsh-Hadamard transform, Hadamard transform  ַמַררַ מָ תְ ה דָ מַר- שׁלְ ת וַ רַ מָ תְ הַ , ת הָ דָ   30.10.24  הָ

brush fire transform  ַ30.10.21  חִשֹּוּף תרַ מָ תְ ה  

image transform  ַ30.10.20  תוֹנמוּת תְּ רַ מָ תְ ה  

image transformation   ַ30.09.01  תנוֹמוּת תְּ רַ מָ תְ ה  

translation  ֲ30.09.11  הקָ תָ ה  

feature vector  ֶ30.04.02  יםנִ יְ פְ אַר מְ טוֹקְ ו  

identification, recognition  ִיהוּז  30.08.21  

structural pattern recognition  ִ30.08.24  ינִ בְ ים מִ מִ גָ י דְּ הוּז  

neural recognition  ִ30.08.27  יבִּ צְ י עִ הוּז  

model-based object recognition  ִ30.08.23  לדֵ ס מוֹסַּ בֻ ים מְ מִ צָ י עֲ הוּז  

code reading  ִ30.08.02  די קוֹהוּז  

decision theoretic character recognition  ִ30.08.26  תטוֹלָ חְ הַ ת הַ רַ וֹי תּפִ ים לְ וִ י תָּ הוּז  

structural character recognition  ִ30.08.25  ינִ בְ ים מִ וִ י תָּ הוּז  

image recognition  ִ30.08.22  תנוֹמוּי תְּ הוּז  

collection angle  ָ30.06.25  ףוּסּית אִ וִ ז  

angle of incidence  ָ30.05.19  היעָ גִ ית פְּ וִ ז  

angle-of-view  ָ30.04.17  היָּ אִ ית רְ וִ ז  

dark current  ֶ30.05.24  ךְ שֶׁ ם חֹרֶ ז  

acutance  ַ30.04.36  תוּדּח  

video ֹ30.01.13  י זִ ח  

real-time video ֹ30.01.15  תמֶ אֶ - ןמַ זְ י בִּ זִ ח  

still video ֹ30.01.17  דֹּםי זִ ח  

live video ֹ30.01.16  יי חַ זִ ח  

full-motion video ֹ30.01.14  עי נָ זִ ח  
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English מונח' מס  עברית  

linear array sensor אָרִי ינֵ ן לִ שַׁ יְ   30.12.05  חַ

area array sensor, matrix array sensor יצָה רִ טְ ן מַ שַׁ יְ   30.12.04 חַ

matrix array sensor, area array sensor יצָה רִ טְ ן מַ שַׁ יְ   30.12.04 חַ

vision sensor, visual sensor יָּה אִ ן רְ שַׁ יְ   30.12.03  חַ

visual sensor, vision sensor יָּה אִ ן רְ שַׁ יְ   30.12.03  חַ

motion sensing  ִ30.13.01  העָ נוּת תְּ ישַׁ ח  

window [in computer vision]  ַ30.01.37  ןולּח  

electronic window  ַ30.01.38  י נִ רוֹטְ קְ לֶ אֵ  ןוֹלּח  

local windowing  ַ30.01.39  ימִ קוֹמְ ן וֹלּח  

perfect hull   ַ30.01.40  ן עֶצֶםוֹלּח  

blue screen  לּוף   30.05.29  וֹנוּתעבְ צִ חִ

chroma-keying  לּוף   30.05.29  וֹנוּתעבְ צִ חִ

colour-separation overlay, CSO [abb]  לּוף   30.05.29  וֹנוּתעבְ צִ חִ

CSO [abb], colour-separation overlay  לּוף   30.05.29  וֹנוּתעבְ צִ חִ

image subtraction  ִ30.09.19  תנוֹמוּר תְּ וּסּח  

congruencing  ֲ30.09.09  היפָ פִ ח  

prototype pattern [in computer vision]  ֲ30.04.06  הימָ תִ ח  

signature [in computer vision]  ֲ30.04.06  הימָ תִ ח  

stadimetry  ִ30.06.28  חוָ ת טְ ידַ דִ מְ , חַ וּוּט  

gray span וָח   30.05.18  רפֹאָהָ  טְ

color temperature  ֶ30.05.36  עבַ ת צֶ רַ טוּרָ פֵּ מְ ט  

gray-level manipulation  ִ30.09.32  רפֹאָת הָ מַ ל רָ לוּפְ ט  

texel, texture element  ֶ30.04.26  םקָ רְ ט מִ נְ מֵ לֵ אֵ , לסֵ קְ ט  

aspect ratio  ַ30.04.18  יםדִּ מַ ס מְ חַ י  

contrast ratio  ַ30.05.14  תוּיּדִ וּגּס נִ חַ י  

detectivity  ְ30.06.23  יוּלּת גִּ לֶ כֹי  

stability  ַ30.04.19  תיבוּצִּ י  

shrinking  ִּ30.09.13  ץוּוּכ  

contrast shrinking  ִּיּוּתוּוּכ גּוּדִ   30.09.36  ץ נִ

brightness sliding  ִּ30.09.33  תירוּהִ ן בְּ נוּוְ כ  

calibration  ִּ30.06.31  לוּיּכ  

nearest-neighbor decision rule  ְּ30.08.09  ברוֹקָ  ןכֵ ת שָׁ טַ לָ חְ ל הַ לַ כ  

quantization [in image processing]  מּוּי   30.07.35 כִּ

resolving power ֹּ30.12.19  הדָ רָ פְ ר הַ שֶׁ כ  

blob  ֶּ30.03.14  םתֶ כ  

parent [in computer vision]  ֶּ30.03.15  הרֶ ם הוֹתֶ כ  

child [in computer vision]  ֶּ30.03.16  דלֶ ם יֶ תֶ כ  

siblings [in computer vision]  ְּ30.03.17  יםחִ ים אַמִ תָ כ  

color palette ּ30.05.35  יםעִ בָ צְ  חַ לו  

Laplacian  ַ30.10.16  אןיָ סְ לַ פְּ ל  

bin picking בָה תֵּ   30.13.02  לִקּוּט מִ

clipping [in computer vision]  ִ30.04.44  גְּזִירָה יוּקּל  

feature [in computer vision]  ְ30.04.01  ןיֵ פְ אַמ  

elongation  ָ30.04.10  תכוּרָ אֳ מ  

definition נוּת חָ בְ   30.04.35  מֻ
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line detector  ְ30.10.14  תרוֹוּה שׁלֵּ גַ מ  

gaging, gauging  ִ30.07.29  דוּדּמ  

stadimetry  ְ30.06.28  חַ וּוּטִ , חוָ ת טְ ידַ דִ מ  

color model  ל   30.05.38  יםעִ בָ צְ מוֹדֵ

CMY model, Cyan, Magenta, Yellow model  עִים בָ ל צְ ל, CMYמוֹדֵ ים  מוֹדֵ עִ בָ י"צְ יאָנִ , כָּחֹל צִ

י  כִ ילָ טָה(אָדֹם לִ נְ גֶ הֹב, )מָ   "צָ

30.05.41  

CMYK model, Cyan Magenta Yellow blacK model  עִים בָ ל צְ ים , CMYKמוֹדֵ עִ בָ ל צְ י"מוֹדֵ יאָנִ חֹל צִ , כָּ

י  כִ ילָ טָה(אָדֹם לִ נְ גֶ הֹב, )מָ   "שָׁחֹר, צָ

30.05.42  

HSB model, Hue, Saturation, Brightness model  עִים בָ ל צְ עִים , HSBמוֹדֵ בָ ל צְ ן"מוֹדֵ וֶ יָה, גָּ וָ , רְ

ירוּת הִ   "בְּ

30.05.40 

RGB model, Red, Green, Blue model  ל ל , RGB יםעִ בָ צְ מוֹדֵ רֹק, אָדֹם" יםעִ בָ צְ מוֹדֵ , יָ

חֹל   "כָּ

30.05.39  

wireframe model ֹ30.02.13  ףוּי גּוֵּ ל קַ דֵ מו  

region growing  ִ30.08.13  יםרִ זוֹג אֲ וּזּמ  

image blending  ִ30.09.18  תנוֹמוּג תְּ וּזּמ  

object plane  ִ30.03.02  םצֶ עֶ ר הָ וֹישׁמ  

image plane  ִ30.03.01  הנָ מוּתְּ ר הַ וֹישׁמ  

principal plane  ִ30.03.03  ירִ קָּ ר עִ וֹישׁמ  

beam bender  ְ30.12.13  המָּ לֻּ ף אַפֵ כוֹמ  

beam converter  ֵ30.12.02  המָּ לֻּ יר אַמִ מ  

data-driven [adj]  ֻ30.13.04   יםנִ תוּנְ - חֵהנְ מ  

frame [in computer vision]  ִ30.03.04  תרֶ גֶּ סְ מ  

video signal frame  ִ30.01.28 יזִ ת חֹת אוֹרֶ גֶּ סְ מ  

scrub frame, scrub  ִ30.03.05  יוּקּת נִ רֶ גֶּ סְ מ  

masking  ִ30.09.20  ךְ וּסּמ  

mask  ַ30.10.09  הכָ סֵּ מ  

filter  ַןנֵ סְ מ  30.10.01  

compass gradient mask  ַוּוּן הַ  ןנֵ סְ מ יאַת כִּ צִ מְ י לִ פִ קֵּ   30.10.10  עַ וּפּשִּׁ הֶ

edge-enhancing filter פָה י שָׂ וֵּ חַת קַ בָּ שְׁ ן הַ נֵ סְ   30.10.08  מַ

bandstop filter  ַ30.10.02  סם פַּ סֵ ן חוֹנֵ סְ מ  

linear filter  ַ30.10.05  ירִ אָינֵ לִ  ןנֵ סְ מ  

high-pass filter  ַ30.10.03  יםהִ בוֹן גְּ נֵ סְ מַ , יםהִ בוֹים גְּ רִ דָ יר תְּ בִ עֲ ן מַ נֵ סְ מ  

high-pass filter  ַ30.10.04  יםכִ מוּן נְ נֵ סְ מַ , יםכִ מוּים נְ רִ דָ יר תְּ בִ עֲ ן מַ נֵ סְ מ  

spatial filter  ַ30.10.06  יבִ חָ רְ ן מֶ נֵ סְ מ  

linear spatial filter  ַירִ אָינֵ י לִ בִ חָ רְ ן מֶ נֵ סְ מ  30.10.07  

image synthesizer ז תְּמוּנוֹת תֵּ נְ סַ   30.12.09  מְ

Euler number  ִ30.04.40  רלֵ יְ ר אוֹפַּ סְ מ  

image processor  ְ30.01.30  נוֹתמוּד תְּ בֵּ עַ מ  

blur circle  ַ30.02.20  שׁטוּשְׁ ל טִ גַּ עְ מ  

peround  ַ30.04.09  תוּיּלִ גָּ עֲ מ  

blob addressing  ְ30.07.11  יםמִ תָ ת כְּ ינַ עִ מ  

scene [in computer vision]  ַי דמָ עֲ מ זוּתִ   30.01.23  דמָ עֲ מַ , חֲ
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flexible manufacturing system, FMS [abb] כֶת רֶ עֲ   30.11.04  הישָׁ מִ ר גְּ וּצּיִ  מַ

FMS [abb], flexible manufacturing system כֶת רֶ עֲ   30.11.04  הישָׁ מִ ר גְּ וּצּיִ  מַ

target system רָה טָּ כֶת מַ רֶ עֲ   30.11.08  מַ

development system כֶת רֶ עֲ   30.11.07  חַ וּתּפִּ  מַ

vision system  ַ30.01.01  היָּ אִ ת רְ כֶ רֶ עֲ מ  

model-based vision system  ַ30.01.02  לדֵ מוֹ- תסֶ סֶּ בֻ ה מְ יָּ אִ ת רְ כֶ רֶ עֲ מ  

general-purpose vision system  ְכֶת ר רֶ עֲ יָּה רַבמַ יתִית- אִ לִ כְ   30.11.01  תַּ

binary (vision) system ית יּוֹנִ נִ יָּה שְׁ אִ כֶת רְ רֶ עֲ רִית, מַ ינָ אִיָּה בִּ כֶת רְ רֶ עֲ   30.11.03  מַ

beamsplitter  ְ30.12.15  המָּ לֻּ ל אַצֵּ פַ מ  

bitmap, pixel map יּוֹת בִּ פַּת סִ ים, מַ לִ סֵ יקְ פַּת פִּ   30.07.39  מַ

boundary extraction  ִ30.07.26  תלוֹבוּי גְּ וּצּמ  

feature extraction  ִ30.07.19  יםנִ יְ פְ אַי מְ וּצּמ  

location  ִ30.04.12  םוּקּמ  

feature space  ֶ30.04.03  יםנִ יְ פְ אַב מְ חַ רְ מ  

color space  ֶ30.05.33  יםעִ בָ ב צְ חַ רְ מ  

texture  ִ30.04.25  םקָ רְ מ  

lambertian surface  ִ30.12.10  יטִ רְ בֵּ מְ ח לַ טָ שְׁ מ  

Nyquist theorem  ִ30.10.31  טיסְ וִ קְ יְ ט נַ פַּ שְׁ מ  

EGA [abb], enhanced graphic adaptor פָּר שֻׁ י מְ פִ רָ תְאֵם גְּ   30.12.11 מַ

enhanced graphic adaptor, EGA [abb] פָּר שֻׁ י מְ פִ רָ תְאֵם גְּ   30.12.11 מַ

CGA [abb], color graphics adapter  ַ30.12.01  תינִ עוֹבְ ה צִ יקָ פִ רָ ם גְּ אֵ תְ מ  

color graphics adapter, CGA [abb]  ַ30.12.01  תינִ עוֹבְ ה צִ יקָ פִ רָ ם גְּ אֵ תְ מ  

auto correlation  ְת   30.08.18  ימִ צְ ם עַ אָמִ

primal sketch  ִ30.02.10  ימִ לְ ה גָּ וֶ תְ מ  

contrast stretching  ְיּוּתיחַ תִ מ גּוּדִ   30.09.35  ת נִ

contrast  ִ30.05.13  תוּיּדִ וּגּנ  

simultaneous contrast  ִ30.05.15  תעַ תַּ עְ תַ ת מְ וּיּדִ וּגּנ  

beam shuttle  ד נַ דְ   30.12.14  המָּ לֻּ אַנַ

phosphor  ְ30.05.21  ןרָ הוֹנ  

blooming ֹ תֶרנ   30.05.23  הַר יֶ
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cluster analysis [in computer vision]  ִ30.07.06  תלוֹוֹכּשְׁ אֶ  חַ וּתּנ  

contextual analysis  ִ30.07.04  ירִ שֵׁ קְ הֶ  חַ וּתּנ  

blob analysis  ִ30.07.10  יםמִ תָ כְּ  חַ וּתּנ  

GFA [abb], global feature analysis  ִ30.10.34  יםיִּ לִ בָּ לוֹים גְּ נִ יְ פְ אַמְ  חַ וּתּנ  

global feature analysis, GFA [abb]  ִ30.10.34  יםיִּ לִ בָּ לוֹים גְּ נִ יְ פְ אַמְ  חַ וּתּנ  

local feature analysis  ִ30.10.35  יםיִּ מִ קוֹים מְ נִ יְ פְ אַמְ  חַ וּתּנ  

scene analysis  ִיִּים יםדִ מָ עֲ מַ  חַ וּתּנ   30.07.02  חֲזוּתִ

stereo analysis, stereoscopic analysis  ִ30.07.13  יפִּ קוֹסְ אוֹרֵ טֵ סְ  חַ וּתּנ  

stereoscopic analysis, stereo analysis  ִ30.07.13  יפִּ קוֹסְ אוֹרֵ טֵ סְ  חַ וּתּנ  

area analysis  ִ30.07.03  חטַ שֶׁ  חַ וּתּנ  

connectivity analysis  ִ30.07.09  נוּתכֵ שְׁ  חַ וּתּנ  

three-dimensional analysis  ִ30.07.05  ידִּ מַ מְ - תלַ תְּ  חַ וּתּנ  

image analysis  ִ30.07.01  תנוֹמוּתְּ  חַ וּתּנ  

frame-rate image analysis  ִדִירוּתת בּנוֹמוּתְּ  חַ וּתּנ   30.07.07  תרוֹגָּ סְ מִ - תְּ

pattern discrimination  ִ30.08.06  גוּוּס  

nearest-neighbor classification  ִ30.08.07  ברוֹקָ  ןכֵ י שָׁ פִ ג לְ וּוּס  

laser scanner ֹ30.12.07  רזֶ יְ ק לֶ רֵ סו  

chromatic aberration  ְעִיתה יָּ טִ ס בְ   30.05.37  צִ

edge-based stereo  ְפָה ססַּ בֻ מְ  אוֹרֵ טֵ ס י שָׂ וֵּ   30.07.16  קַ

stereopsis, stereoscopy  ְ30.07.14  היָ פְּ קוֹסְ אוֹרֵ טֵ ס  

stereoscopy, stereopsis  ְ30.07.14  היָ פְּ קוֹסְ אוֹרֵ טֵ ס  

fiducial mark  ִ30.06.30  ךְ מֶ ן סֶ ימַ ס  

vertical synchronization  ִ30.01.27  יכִ נָ ן אֲ רוּכְּ ינְ ס  

horizontal synchronization  ִ30.01.26  יקִ פְ ן אָרוּכְּ ינְ ס  

XY sums  ְי מֵ כוּסXY  30.07.18  

blanking  ִ30.06.15  יוּמּס  

vertical blanking  ִ30.06.17  יכִ נָ י אֲ וּמּס  

horizontal blanking  ִ30.06.16  יקִ פְ י אָוּמּס  

blinding ווּר נְ   30.12.20  סִ

median filtering  ִ30.09.27  ינִ יוֹצְ חֶ ן וּנּס  

matched filtering  ִן מֻתְאָםוּנּס  30.08.19  

threshold  ַ30.10.26  ףס  

global threshold  ַ30.10.29  ילִ בָּ לוֹף גְּ ס  

dynamic threshold  ַ30.10.28  ימִ ינָ ף דִּ ס  

adaptive threshold  ַגֵּלף ס תַּ סְ   30.10.27  מִ

local threshold  ַ30.10.30  ימִ קוֹף מְ ס  

thresholding פּוּף   30.08.14 סִ

global thresholding   ְּפּוּף ג   30.08.15  ילִ בָּ לוֹסִ

transition counting  ְ30.07.27  יםפִ לֵ חְ ת הֶ ירַ פִ ס  

spatial grid  ָ30.04.13  יבִ חָ רְ יג מֶ רִ ס  

interlaced scanning  ְ30.06.07  הבָ לוּה שְׁ יקָ רִ ס  

scan [v]  ָ30.06.06  קרַ ס  

optical processing בּוּד   30.01.18  יטִ פְּ אוֹ עִ

low-level processing בּוּד מָה עִ רָ   30.01.35  תייסִ סִ בְּ  בְּ

high-level processing בּוּד מָה  עִ רָ   30.01.34  תילִּ עִ בְּ
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multiple-image pixel-point processing בּוּד   30.09.03  לסֵ יקְ ת פִּ וֹדּקֻ י נְ פִ ת לְ נוֹמוּה תְּ בֵּ רֻ מְ  עִ

pixel-point processing בּוּד   30.01.32  לסֵ יקְ ת פִּ דַּ קֻ נְ  עִ

Fourier processing בּוּד   30.01.33  היֶ רְ פוּ עִ

pixel-group processing בּוּד   30.01.19  םילִ סֵ יקְ ת פִּ צַ בוּקְ  עִ

image processing בּוּד   30.01.29  תנוֹמוּתְּ  עִ

picture processing בּוּד   30.01.29  תנוֹמוּתְּ  עִ

image preprocessing בּוּד   30.01.31  נוֹתמוּל תְּ ם שֶׁ דָ קְ - עִ

thickening  ִיוּבּע  30.09.16  

distortion  ִ30.02.21  תוּוּע  

barrel distortion  ִ30.02.22   רמֶ ת קֶ וּוּע  

pincushion distortion  ִ30.02.23   רעַ ת קַ וּוּע  

blocks world סוֹד   30.02.11  עוֹלַם צוּרוֹת יְ

depth-of-focus ֹ30.04.22  דקֵ ק מוֹמֶ ע  

depth-of-field ֹ30.04.21  הדֶ ק שָׂ מֶ ע  

object [in artificial intelligence]  ֶ30.01.10  םצֶ ע  

irradiance  ָ30.05.11  הנָ רָ קְ הַ ת הַ מַ צְ ע  

boundary tracking, tracing  ֲ30.07.25  תלוֹבוּת גְּ יבַ קִ ע  

tracing, boundary tracking  ֲ30.07.25  תלוֹבוּת גְּ יבַ קִ ע  

edge following פָה י שָׂ וֵּ יבַת קַ קִ   30.08.12  עֲ

line following  ֲ30.07.24  יםוִּ ת קַ יבַ קִ ע  

concurve  ֲ30.03.12  תבֶ כֶּ רְ ה מֻ מָּ קֻ ע  

color value  ֵ30.05.32  עבַ צֶ  ךְ רֶ ע  

modulation transfer function, MTF [abb] ּ30.10.37  ןנוּפְ ת אִ רַ בָ עֲ ת הַ יַּ צִ קְ נְ פו  

MTF [abb], modulation transfer function ּ30.10.37  ןנוּפְ ת אִ רַ בָ עֲ ת הַ יַּ צִ קְ נְ פו  

contrast transfer function, CTF [abb] ּרַת נִ יַּ צִ קְ נְ פו בָ עֲ   30.07.40  תוּיּדִ וּגּת הַ

CTF [abb], contrast transfer function ּרַת יַּ צִ קְ נְ פו בָ עֲ   30.07.40  תוּיּדִ וּגּנִ ת הַ

mapping function ּ30.10.36  יוּפּת מִ יַּ צִ קְ נְ פו  

spread function ּ30.10.38  פִּזּוּר תיַּ צִ קְ נְ פו  

point spread function ּ30.10.40  תוֹדּקֻ נְ  פִּזּוּר תיַּ צִ קְ נְ פו  

line spread function ּ30.10.39  יםוִּ קַ  פִּזּוּר תיַּ צִ קְ נְ פו  

bulk scattering  ִּ30.05.20  יחִ פְ ר נִ וּזּפ  

edge pixel  ִּו ל סֵ יקְ פ   30.03.10  הפָ שָׂ קַ

corner  ִּ30.03.13  הנָּ פ  

passband  ַּ30.06.12  רבָ עֲ ס מַ פ  

dot pitch  ְּ30.04.34  תוֹדּקֻ ת נְ יעַ סִ פ  

image interpretation  ֵּ30.08.01  תוֹנמוּתְּ  שׁרוּפ  

image decompression  ְּא30.09.10  הנָ מוּתְּ ת יסַ רִ פ  

SRI vision module  יָּה אִ ן רְ קַ רְ אִיָּה , SRIפִּ   SRI  30.11.06מוֹדוּל רְ

chroma-key color לּוף ע בַ צֶ     30.05.28  וֹנוּתעבְ צִ חִ

chrominance   30.05.27  וֹנוּתעבְ צִ  

shape from texture ּ30.07.31  םקָ רְ י מִ פִ ה לְ רָ צו  

shape from contour ּתְ - וי קַ פִ ה לְ רָ צו   30.07.30  ראָמִ

binary morphology ּ30.04.42  יתרִ ינָ ת בִּ נוּרָ צו  

mathematical morphology, morphology ּ30.04.41  תנוּרָ צוּ, יתטִ מָ תֵ ת מָ נוּרָ צו  

gray scale morphology ּ30.04.43  רפֹאָם הָ לַּ ת סֻ נוּרָ צו  

morphology, mathematical morphology ּ30.04.41  יתטִ מָ תֵ ת מָ נוּרָ צוּ, תנוּרָ צו  
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snap shot לּוּם טֶף צִ   30.06.27  חֶ

cross coupling  ִ30.09.23  בלֵ ד צוֹוּמּצ  

contraction  ִ30.07.37  םצוּמְ צ  

texture gradient פוֹף   30.04.24  םקָ רְ מִ  צִ

burn-in [v] [in computer vision]  ָ30.12.21  ברַ צ  

image combination  ֵ30.09.17  תנוֹמוּף תְּ רוּצ  

image file ֹ30.01.12  הנָ מוּץ תְּ בֶ ק  

edge  ו   30.03.09  הפָ שָׂ קַ

convolution פּוּל   30.09.28 קִ

radiance  ְ30.05.10  ינוּתרִ ק  

linking  ִ30.07.28  רוּשּׁק  

electronic vision  ְ30.01.03  יתנִ רוֹטְ קְ לֶ ה אֵ יָּ אִ ר 

gray-scale vision  ְ30.07.08  רפֹאָם הָ לַּ סֻ ה בְּ יָּ אִ ר  

low-level vision  ְמָה היָּ אִ ר רָ   30.01.07  יתיסִ סִ בְּ  בְּ

high-level vision  ְמָה  היָּ אִ ר רָ   30.01.06  יתלִּ עִ בְּ

artificial vision  ְ30.01.03  יתתִ אכוּלָ ה מְ יָּ אִ ר 

spatial vision  ְ30.01.09  יתבִ חָ רְ ה מֶ יָּ אִ ר  

temporal vision  ְ30.01.20  ןמַ ת זְ יַ לוּה תְּ יָּ אִ ר  

thermal vision  ְ30.01.08  יתמִ רְ ה תֶּ יָּ אִ רְ , ת חֹםיַּ אִ ר  

computer vision  ְ30.01.03  בשֵׁ חְ ת מַ יַּ אִ ר 

machine vision  ְ30.01.04 הנָ כוֹת מְ יַּ אִ ר  

robot vision  ְ30.01.05  טוֹבּת רוֹיַּ אִ ר  

saturation  ְ30.05.26  היָ וָ ר  

bandwidth ֹ30.06.13  סב פַּ חַ ר  

image acquisition, acquisition  ְ30.06.01  הישָׁ כִ רְ , הנָ מוּת תְּ ישַׁ כִ ר  

gray level, gray shade  ָ30.05.17  רפֹאָת הָ מַ ר  

spatial noise  ַ30.04.16  יבִ חָ רְ מֶ  שׁעַ ר  

thermography  מִי, חֹםרִשּׁוּם רְ   30.13.09  רִשּׁוּם תֶּ

field of measurement  ְׂ30.06.29  הידָ דִ ה מְ דֵ ש  

field-of-view, FOV [abb]  ְׂ30.06.24  היָּ אִ ה רְ דֵ ש  

FOV [abb], field-of-view  ְׂ30.06.24  היָּ אִ ה רְ דֵ ש  

lag 30.12.22  שִׁהוּי תְּמוּנָה  

image restoration  ִׁ30.09.22  הנָ מוּר תְּ זוּחְ ש  

search area ׂפּוּש   30.13.07  שֶׁטַח חִ

flatness-of-field  ְׁ30.04.20  הדֶ ת שָׂ יחוּטִ ש  

radiant flux  ֶׁ30.05.09  הינָ רִ ף קְ טֶ ש  

random interlace  ְׁ30.06.08  יתאִ רָ קְ ה אַיבָ לִ ש  

frame interlace  ְׁ30.06.09  תרוֹגָּ סְ ת מִ יבַ לִ ש  

two and one-half dimensions  ְׁ30.02.08  יצִ חֵ ים וָ דִּ מַ י מְ נֵ ש  

pattern description language  ְׂ30.04.04  יםמִ גָ ר דְּ אוּת תֵּ פַ ש  

resolution cell  ָּ30.04.29  הדָ רָ פְ א הַ ת  

PEL [abb], picture cell  ָּ30.03.07  הישָׁ א חִ ת  

picture cell, PEL [abb]  ָּ30.03.07  הישָׁ א חִ ת  

surface texture description  ֵּ30.04.27  חטָ שְׁ ם מִ קָ רְ ר מִ אוּת  

symbolic description  ֵּ30.04.05  ילִ מְ ר סִ וּאת  
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structured light, structured lighting 30.05.02  יתנֵ בְ מֻ  תְּאוּרָה  

front lighting  ְּ30.05.05  יתזִ ת חֲ רַ אוּת  

backlighting  ְּ30.05.04  ףרֶ ת עֹרַ אוּת  

template ית נִ בְ   30.02.12  תַּ

frame frequency  ְּ30.06.10  תרוֹגָּ סְ ת מִ ירוּדִ ת  

spatial frequency  ֶּ30.04.15  יבִ חָ רְ ר מֶ דֶ ת  

spatial grid frequency  ֶּ30.04.14  יבִ חָ רְ יג מֶ רִ ר סָ דֶ ת  

nearest-neighbor process  ַּ30.08.08 ברוֹקָ  ןכֵ שָׁ  יךְ לִ הֲ ת  

artifact א30.09.25  אוְ שָׁ - תּוֹצָא  

dynamic range  ְּ30.06.14  ימִ ינָ ם דִּ חוּת  

horizontal retrace  ַּ30.06.11  יקִ פְ יר אָזִ חְ ת  

tessellate [v] לֵק חְ   30.07.34 תִּ

blob labeling  ִּ30.07.12  יםמִ תָ ג כְּ וּיּת  

image [in computer vision]  ְּ30.01.11  הנָ מוּת  

analog image  ְּ30.02.02  יתגִ לוֹנָ ה אָנָ מוּת  

raw image  ְּ30.02.09  יתמִ לְ ה גָּ נָ מוּת  

smooth image  ְּ30.02.14  תקֶ לֶ חְ ה מֻ נָ מוּת  

ideal image  ְּ30.02.15  תמֶ לֶ שְׁ ה מֻ נָ מוּת  

perfection image  ְּ30.02.15  תמֶ לֶ שְׁ ה מֻ נָ מוּת  

digital image  ְּ30.02.03  יתתִ רָ פְ ה סִ נָ מוּת  

burned-in image  ְּ30.02.18  הבָ רוּה צְ נָ מוּת  

retained image  ְּ30.02.18  הבָ רוּה צְ נָ מוּת  

binary image [in computer vision] ית יּוֹנִ נִ רִית, תְּמוּנָה שְׁ ינָ   30.02.01  תְּמוּנָה בִּ

afterimage  ְּ30.02.17  ררָ ת גְּ נַ מוּת  

subtraction image  ְּ30.02.07  יםשִׁ רֵ פְ ת הֶ נַ מוּת  

video image  ְּ30.02.05  יזִ ת חֹנַ מוּת  

ghost  ְּ30.02.19  יםאִ פָ ת רְ נַ מוּת  

negative image  ְּ30.02.06  יללִ שְׁ ת תַּ נַ מוּת  

pose  ַּ30.07.32  ידמִ עֲ ת  

depth perception  ְּ30.04.23  קמֶ ת עֹיסַ פִ ת  

geometric configuration  ְּ30.04.07  יתרִ טְ מֶ אוֹה גֵּ רָ צוּת  

thermogram ים חֹם שִׁ רְ י, תַּ מִ רְ ים תֶּ שִׁ רְ   30.13.08  תַּ

needle diagram  ַּ30.02.16  תוֹכּים סִ שִׁ רְ ת  

image complementation לוּל שְ   30.09.08  הנָ מוּתְּ  תִּ

color subcarrier  ַּ30.05.34  עבַ א צֶ שֵׂ ת נוֹת  
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English מונח' מס  עברית  

acutance  ַ30.04.36  תוּדּח  

adaptative control, adaptive control  ַּלֶתה מִ רָ קָּ ב גֶּ תַּ   30.01.36  סְ

adaptive deconvolution  ִּלמִ  קִפּוּלל וּטּב גֵּ תַּ   30.09.29  סְ

adaptive threshold  ַגֵּלף ס תַּ סְ   30.10.27  מִ

aerial image modulation  ִ30.05.16  ת טֶ לֶ קְ ה נִ נָ מוּן תְּ נוּפְ א  

afterimage  ְּ30.02.17  ררָ ת גְּ נַ מוּת  

aiming beam ַ30.05.06  הנָ וָ כְ ת הַ מַּ לֻּ א  

ambient light ֹ30.05.01  ףפֵ ר אוֹאו  

analog image  ְּ30.02.02  יתגִ לוֹנָ ה אָנָ מוּת  

angle of incidence  ָ30.05.19  היעָ גִ ית פְּ וִ ז  

angle-of-view  ָ30.04.17  היָּ אִ ית רְ וִ ז  

area analysis  ִ30.07.03  חטַ שֶׁ  חַ וּתּנ  

area array sensor, matrix array sensor  ַׁש יְ יצָהחַ רִ טְ   30.12.04 ן מַ

artifact א30.09.25  אוְ שָׁ - תּוֹצָא  

artificial vision  ְ30.01.03  יתתִ אכוּלָ ה מְ יָּ אִ ר 

aspect ratio  ַ30.04.18  יםדִּ מַ ס מְ חַ י  

auto correlation  ְת   30.08.18  ימִ צְ ם עַ אָמִ

automatic optical inspection  ִּ30.11.02  יתטִ מָ וֹטית אוֹטִ פְּ ת אוֹרֶ קֹּב  

backlighting  ְּ30.05.04  ףרֶ ת עֹרַ אוּת  

bandstop filter  ַ30.10.02  סם פַּ סֵ ן חוֹנֵ סְ מ  

bandwidth ֹ30.06.13  סב פַּ חַ ר  

bar operator ֹסִּיםר טוֹרָ פֵּ או   30.10.11  פַּ

barrel distortion  ִ30.02.22   רמֶ ת קֶ וּוּע  

beam bender  ְ30.12.13  המָּ לֻּ ף אַפֵ כוֹמ  

beam converter  ֵ30.12.02  המָּ לֻּ יר אַמִ מ  

beam shuttle  ד נַ דְ   30.12.14  המָּ לֻּ אַנַ

beamsplitter  ְ30.12.15  המָּ לֻּ ל אַצֵּ פַ מ  

bin picking בָה תֵּ   30.13.02  לִקּוּט מִ

binary (vision) system ית יּוֹנִ נִ יָּה שְׁ אִ כֶת רְ רֶ עֲ רִית, מַ ינָ אִיָּה בִּ כֶת רְ רֶ עֲ   30.11.03  מַ

binary image [in computer vision] ית יּוֹנִ נִ רִית, תְּמוּנָה שְׁ ינָ   30.02.01  תְּמוּנָה בִּ

binary morphology ּ30.04.42  יתרִ ינָ ת בִּ נוּרָ צו  

bitmap, pixel map יּוֹת בִּ פַּת סִ ים, מַ לִ סֵ יקְ פַּת פִּ   30.07.39  מַ

blanking  ִ30.06.15  יוּמּס  

blinding ווּר נְ   30.12.20  סִ

blob  ֶּ30.03.14  םתֶ כ  

blob addressing  ְ30.07.11  יםמִ תָ ת כְּ ינַ עִ מ  

blob analysis  ִ30.07.10  יםמִ תָ כְּ  חַ וּתּנ  

blob labeling  ִּ30.07.12  יםמִ תָ ג כְּ וּיּת  

blocks world סוֹד   30.02.11  עוֹלַם צוּרוֹת יְ

blooming ֹ תֶרנ   30.05.23  הַר יֶ

blue screen  לּוף   30.05.29  וֹנוּתעבְ צִ חִ
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acutance  ַ30.04.36  תוּדּח  

blur circle  ַ30.02.20  שׁטוּשְׁ ל טִ גַּ עְ מ  

boundary  ְּ30.03.11  לבוּג  

boundary extraction  ִ30.07.26  תלוֹבוּי גְּ וּצּמ  

boundary tracking, tracing  ֲ30.07.25  תלוֹבוּת גְּ יבַ קִ ע  

brightness  ְּ30.05.07  תירוּהִ ב  

brightness sliding  ִּ30.09.33  תירוּהִ בְּ ן נוּוְ כ  

brush fire transform  ַ30.10.21  חִשֹּוּף תרַ מָ תְ ה  

bulk scattering  ִּ30.05.20  יחִ פְ ר נִ וּזּפ  

burned-in image  ְּ30.02.18  הבָ רוּה צְ נָ מוּת  

burn-in [v] [in computer vision]  ָ30.12.21  ברַ צ  

calibration  ִּ30.06.31  לוּיּכ  

CGA [abb], color graphics adapter  ַ30.12.01  תינִ עוֹבְ ה צִ יקָ פִ רָ ם גְּ אֵ תְ מ  

child [in computer vision]  ֶּ30.03.16  דלֶ ם יֶ תֶ כ  

chroma signal ֹ30.05.30  וֹנוּתעבְ ת צִ או  

chroma-key color לּוף ע בַ צֶ     30.05.28  וֹנוּתעבְ צִ חִ

chroma-keying  לּוף   30.05.29  וֹנוּתעבְ צִ חִ

chromatic aberration  ְעִיתה יָּ טִ ס בְ   30.05.37  צִ

chrominance   30.05.27  וֹנוּתעבְ צִ  

clipping [in computer vision]  ִ30.04.44  גְּזִירָה יוּקּל  

cluster algorithm ַ30.10.32  לוֹכּשְׁ ם אֶ יתְ רִ וֹגּלְ א  

cluster analysis [in computer vision]  ִ30.07.06  תלוֹוֹכּשְׁ אֶ  חַ וּתּנ  

CMY model, Cyan, Magenta, Yellow model  עִים בָ ל צְ ים , CMYמוֹדֵ עִ בָ ל צְ י"מוֹדֵ יאָנִ , כָּחֹל צִ

י  כִ ילָ טָה(אָדֹם לִ נְ גֶ הֹב, )מָ   "צָ

30.05.41  

CMYK model, Cyan Magenta Yellow blacK model  עִים בָ ל צְ ים , CMYKמוֹדֵ עִ בָ ל צְ י"מוֹדֵ יאָנִ חֹל צִ , כָּ

י  כִ ילָ טָהמָ (אָדֹם לִ נְ הֹב, )גֶ   "שָׁחֹר, צָ

30.05.42  

code reading  ִ30.08.02  די קוֹהוּז  

collection angle  ָ30.06.25  ףוּסּית אִ וִ ז  

collimate [v] (a light beam)  ִ30.05.03  )רת אוֹמַּ לֻּ אַ(יל בִּ קְ ה  

color graphics adapter, CGA [abb]  ַ30.12.01  תינִ עוֹבְ ה צִ יקָ פִ רָ ם גְּ אֵ תְ מ  

color model  ל   30.05.38  יםעִ בָ צְ מוֹדֵ

color palette ּ30.05.35  יםעִ בָ צְ  חַ לו  

color space  ֶ30.05.33  יםעִ בָ ב צְ חַ רְ מ  

color subcarrier  ַּ30.05.34  עבַ א צֶ שֵׂ ת נוֹת  

color temperature  ֶ30.05.36  עבַ ת צֶ רַ טוּרָ פֵּ מְ ט  

color value  ֵ30.05.32  עבַ צֶ  ךְ רֶ ע  

colour-separation overlay, CSO [abb]  לּוף   30.05.29  וֹנוּתעבְ צִ חִ

compactness 30.04.08  הצטופפות  

compass gradient mask  ַוּוּן הַ  ןנֵ סְ מ יאַת כִּ צִ מְ י לִ פִ קֵּ   30.10.10  עַ וּפּשִּׁ הֶ

composite video signal ֹ30.01.25  בכָּ רְ י מֻ זִ ת חֹאו  

computer vision  ְ30.01.03  בשֵׁ חְ ת מַ יַּ אִ ר 

concurve  ֲ30.03.12  תבֶ כֶּ רְ ה מֻ מָּ קֻ ע  
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English מונח' מס  עברית  

acutance  ַ30.04.36  תוּדּח  

congruencing  ֲ30.09.09  היפָ פִ ח  

connectivity analysis  ִ30.07.09  נוּתכֵ שְׁ  חַ וּתּנ  

contextual analysis  ִ30.07.04  ירִ שֵׁ קְ הֶ  חַ וּתּנ  

continuous motion [adj] נוּעָה תְ   30.13.05  בִּ

contraction  ִ30.07.37  םצוּמְ צ  

contrast  ִ30.05.13  תוּיּדִ וּגּנ  

contrast enhancement  ַיּוּתחַ בָּ שְׁ ה גּוּדִ   30.09.34  ת נִ

contrast ratio  ַ30.05.14  תוּיּדִ וּגּס נִ חַ י  

contrast shrinking  ִּיּוּתוּוּכ גּוּדִ   30.09.36  ץ נִ

contrast stretching  ְיּוּתיחַ תִ מ גּוּדִ   30.09.35  ת נִ

contrast transfer function, CTF [abb] ּרַת נִ יַּ צִ קְ נְ פו בָ עֲ   30.07.40  תוּיּדִ וּגּת הַ

convolution פּוּל   30.09.28 קִ

convolution kernel  ַּפּוּל יןעִ רְ ג   30.09.30  קִ

corner  ִּ30.03.13  הנָּ פ  

correlated double sampling  ְּ30.09.26  מְתֹאֶמֶתה לָ פוּה כְּ ימָ גִ ד  

correspondence  ַ30.07.17  המָ אָתְ ה  

cross coupling  ִ30.09.23  בלֵ ד צוֹוּמּצ  

CSO [abb], colour-separation overlay  לּוף   30.05.29  וֹנוּתעבְ צִ חִ

CTF [abb], contrast transfer function ּרַת נִ יַּ צִ קְ נְ פו בָ עֲ   30.07.40  תוּיּדִ וּגּת הַ

D*, Dee star  ִּ30.06.22  בכָ וֹכּ- יד  

dark current  ֶ30.05.24  ךְ שֶׁ ם חֹרֶ ז  

data-driven [adj]  ֻ30.13.04   יםנִ תוּנְ - חֵהנְ מ  

decision theoretic character recognition  ִ30.08.26  תטוֹלָ חְ הַ ת הַ רַ וֹי תּפִ ים לְ וִ י תָּ הוּז  

definition נוּת חָ בְ   30.04.35  מֻ

depth perception  ְּ30.04.23  קמֶ ת עֹיסַ פִ ת  

depth-of-field ֹ30.04.21  הדֶ ק שָׂ מֶ ע  

depth-of-focus ֹ30.04.22  דקֵ ק מוֹמֶ ע  

design rules checking ן כֶ י תֶּ לֵ לָ דּוּק כְּ   30.13.03  בִּ

detectivity  ְ30.06.23  יוּלּת גִּ לֶ כֹי  

development system כֶת רֶ עֲ   30.11.07  חַ וּתּפִּ  מַ

difference detection  ִּ30.08.20  יםלִ דֵּ בְ י הֶ וּלּג  

digital image  ְּ30.02.03  יתתִ רָ פְ ה סִ נָ מוּת  

digital imaging  ִּ30.06.18  יתִ רָ פְ ת סִ וּמּד  

dilation, expansion  ַ30.07.36  הבָ חָ רְ ה  

discrimination  ַ30.08.03  הנָ חָ בְ ה  

distortion  ִ30.02.21  תוּוּע  

dot pattern  ְּ30.02.04  תוֹדּקֻ ם נְ גַ ד  

dot pitch  ְּ30.04.34  תוֹדּקֻ ת נְ יעַ סִ פ  

dyadic transformation  ַ30.09.07  יתדִ יאָה דִּ רָ מָ תְ ה  

dynamic range  ְּ30.06.14  ימִ ינָ ם דִּ חוּת  

dynamic threshold  ַ30.10.28  ימִ ינָ ף דִּ ס  

eccentricity  ֶ30.09.12  תוּיּרִ טְ נְ צֶ סְ קְ א  

edge  ו   30.03.09  הפָ שָׂ קַ
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English מונח' מס  עברית  

acutance  ַ30.04.36  תוּדּח  

edge detection  ֵּו לּוּי קַ פָהגִּ   30.07.23  י שָׂ

edge enhancement  ַי ת חַ בָּ שְׁ ה וֵּ   30.09.31  פָהשָׂ קַ

edge following פָה י שָׂ וֵּ יבַת קַ קִ   30.08.12  עֲ

edge operator פָה י שָׂ וֵּ רָטוֹר קַ   30.10.12  אוֹפֵּ

edge pixel  ִּו ל סֵ יקְ פ   30.03.10  הפָ שָׂ קַ

edge-based stereo  ְוֵּ  ססַּ בֻ מְ  אוֹרֵ טֵ ס פָהקַ   30.07.16  י שָׂ

edge-enhancing filter פָה י שָׂ וֵּ חַת קַ בָּ שְׁ ן הַ נֵ סְ   30.10.08  מַ

EGA [abb], enhanced graphic adaptor פָּר שֻׁ י מְ פִ רָ תְאֵם גְּ   30.12.11 מַ

electronic vision  ְ30.01.03  יתנִ רוֹטְ קְ לֶ ה אֵ יָּ אִ ר 

electronic window  ַ30.01.38  י נִ רוֹטְ קְ לֶ אֵ  ןוֹלּח  

elongation  ָ30.04.10  תכוּרָ אֳ מ  

enhanced graphic adaptor, EGA [abb] פָּר שֻׁ י מְ פִ רָ תְאֵם גְּ   30.12.11 מַ

Euler number  ִ30.04.40  רלֵ יְ ר אוֹפַּ סְ מ  

feature [in computer vision]  ְ30.04.01  ןיֵ פְ אַמ  

feature extraction  ִ30.07.19  יםנִ יְ פְ אַי מְ וּצּמ  

feature selection  ְּ30.07.21  יםנִ יְ פְ אַת מְ רַ רֵ ב  

feature space  ֶ30.04.03  יםנִ יְ פְ אַב מְ חַ רְ מ  

feature vector  ֶ30.04.02  יםנִ יְ פְ אַר מְ טוֹקְ ו  

fiducial mark  ִ30.06.30  ךְ מֶ ן סֶ ימַ ס  

field of measurement  ְׂ30.06.29  הידָ דִ ה מְ דֵ ש  

field-of-view, FOV [abb]  ְׂ30.06.24  היָּ אִ ה רְ דֵ ש  

filter  ַןנֵ סְ מ  30.10.01  

flatness-of-field  ְׁ30.04.20  הדֶ ת שָׂ יחוּטִ ש  

flaw detection  ִּ30.07.38  יםמִ גָ י פְּ וּלּג  

flexible manufacturing system, FMS [abb] כֶת רֶ עֲ   30.11.04  הישָׁ מִ ר גְּ וּצּיִ  מַ

FMS [abb], flexible manufacturing system  ַכֶתמ רֶ   30.11.04  הישָׁ מִ ר גְּ וּצּיִ  עֲ

Fourier processing בּוּד   30.01.33  היֶ רְ פוּ עִ

FOV [abb], field-of-view  ְׂ30.06.24  היָּ אִ ה רְ דֵ ש  

frame [in computer vision]  ִ30.03.04  תרֶ גֶּ סְ מ  

frame frequency  ְּ30.06.10  תרוֹגָּ סְ ת מִ ירוּדִ ת  

frame interlace  ְׁ30.06.09  תרוֹגָּ סְ מִ  תיבַ לִ ש  

frame-rate image analysis  ִדִירוּתת בּנוֹמוּתְּ  חַ וּתּנ   30.07.07  תרוֹגָּ סְ מִ - תְּ

front lighting  ְּ30.05.05  יתזִ ת חֲ רַ אוּת  

full-motion video ֹ30.01.14  עי נָ זִ ח  

gaging, gauging  ִ30.07.29  דוּדּמ  

general-purpose vision system  ֶכ רֶ עֲ יָּה רַבמַ אִ יתִית- ת רְ לִ כְ   30.11.01  תַּ

geometric configuration  ְּ30.04.07  יתרִ טְ מֶ אוֹה גֵּ רָ צוּת  

GFA [abb], global feature analysis  ִ30.10.34  יםיִּ לִ בָּ לוֹים גְּ נִ יְ פְ אַמְ  חַ וּתּנ  

ghost  ְּ30.02.19  יםאִ פָ ת רְ נַ מוּת  

global feature analysis, GFA [abb]  ִ30.10.34  יםיִּ לִ בָּ לוֹים גְּ נִ יְ פְ אַמְ  חַ וּתּנ  

global threshold  ַ30.10.29  ילִ בָּ לוֹף גְּ ס  

global thresholding   ְּפּוּף ג   30.08.15  ילִ בָּ לוֹסִ

global transformation  ַ30.09.05  יתלִ בָּ לוֹה גְ רָ מָ תְ ה  

gray level, gray shade  ָ30.05.17  רפֹאָת הָ מַ ר  

gray scale morphology ּ30.04.43  רפֹאָם הָ לַּ ת סֻ נוּרָ צו  
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English מונח' מס  עברית  

acutance  ַ30.04.36  תוּדּח  

gray span וָח   30.05.18  רפֹאָהָ  טְ

gray-level manipulation  ִ30.09.32  רפֹאָת הָ מַ ל רָ לוּפְ ט  

gray-scale vision  ְ30.07.08  רפֹאָם הָ לַּ סֻ ה בְּ יָּ אִ ר  

guidance  ַ30.08.28  היָ חָ נְ ה  

Haar transform, non-linear filter slant transform  ַ30.10.23  ירִ אָינֵ לִ - אן לֹנֵ סְ מַ בְּ  עַ וּפּת שִׁ רַ מָ תְ הַ , ארת הָ רַ מָ תְ ה  

Hadamard transform, Walsh-Hadamard transform  ַמַררַ מָ תְ ה דָ מַר- שׁלְ ת וַ רַ מָ תְ הַ , ת הָ דָ   30.10.24  הָ

halo  ִ30.05.22  הלָּ ה  

high-level processing בּוּד מָה  עִ רָ   30.01.34  תילִּ עִ בְּ

high-level vision  ְמָה  היָּ אִ ר רָ   30.01.06  יתלִּ עִ בְּ

high-pass filter  ַ30.10.03  יםהִ בוֹן גְּ נֵ סְ מַ , יםהִ בוֹים גְּ רִ דָ יר תְּ בִ עֲ ן מַ נֵ סְ מ  

high-pass filter  ַ30.10.04  יםכִ מוּן נְ נֵ סְ מַ , יםכִ מוּים נְ רִ דָ יר תְּ בִ עֲ ן מַ נֵ סְ מ  

horizontal blanking  ִ30.06.16  יקִ פְ אָי וּמּס  

horizontal resolution  ַ30.04.31  יתקִ פְ ה אָדָ רָ פְ ה  

horizontal retrace  ַּ30.06.11  יקִ פְ יר אָזִ חְ ת  

horizontal synchronization  ִ30.01.26  יקִ פְ ן אָרוּכְּ ינְ ס  

Hough transform  ַ30.10.25  אףת הָ רַ מָ תְ ה  

HSB model, Hue, Saturation, Brightness model  עִים בָ ל צְ עִים , HSBמוֹדֵ בָ ל צְ ן"מוֹדֵ וֶ יָה, גָּ וָ , רְ

ירוּת הִ   "בְּ

30.05.40 

hue  ָּ30.05.25  ןוֶ ג  

Hueckel operator ֹיקֵ ר טוֹרָ פֵּ או   30.10.13  להֵ

ideal image  ְּ30.02.15  תמֶ לֶ שְׁ ה מֻ נָ מוּת  

identification, recognition  ִיהוּז  30.08.21  

image [in computer vision]  ְּ30.01.11  הנָ מוּת  

image [v] מֵּת   30.01.21  דִּ

image acquisition, acquisition  ְ30.06.01  הישָׁ כִ רְ , הנָ מוּת תְּ ישַׁ כִ ר  

image algebra ַ30.04.39  תנוֹמוּת תְּ רַ בְּ גֶּ לְ א  

image analysis  ִ30.07.01  תנוֹמוּתְּ  חַ וּתּנ  

image blending  ִ30.09.18  תנוֹמוּג תְּ וּזּמ  

image combination  ֵ30.09.17  תנוֹמוּף תְּ רוּצ  

image complementation לוּל שְ   30.09.08  הנָ מוּתְּ  תִּ

image compression  ְּ30.09.10  הנָ מוּת תְּ יסַ חִ ד  

image decompression  ְּא30.09.10  הנָ מוּת תְּ יסַ רִ פ  

image degradation  ַ30.09.21  הנָ מוּת תְּ עַ רָ גְ ה  

image enhancement  ַ30.09.24  הנָ מוּת תְּ חַ בָּ שְׁ ה  

image file ֹ30.01.12  הנָ מוּץ תְּ בֶ ק  

image fusion  ְא30.09.18  תנוֹמוּתְּ  הִתּוּך  

image interpretation  ֵּ30.08.01  תוֹנמוּתְּ  שׁרוּפ  

image plane  ִ30.03.01  הנָ מוּתְּ ר הַ וֹישׁמ  

image preprocessing בּוּד   30.01.31  נוֹתמוּל תְּ ם שֶׁ דָ קְ - עִ

image processing בּוּד   30.01.29  תנוֹמוּתְּ  עִ

image processor  ְ30.01.30  נוֹתמוּד תְּ בֵּ עַ מ  



 ) 2011( 30חלק  1080י "ת

 

62  

English מונח' מס  עברית  

acutance  ַ30.04.36  תוּדּח  

image recognition  ִ30.08.22  תנוֹמוּי תְּ הוּז  

image restoration  ִׁ30.09.22  הנָ מוּר תְּ זוּחְ ש  

image segmentation  ַ30.08.10  הנָ מוּת תְּ עַ טָ קְ ה  

image subtraction  ִ30.09.19  תנוֹמוּר תְּ וּסּח  

image synthesizer ז תְּמוּנוֹת תֵּ נְ סַ   30.12.09  מְ

image transform  ַ30.10.20  וֹתנמוּת תְּ רַ מָ תְ ה  

image transformation   ַ30.09.01  תנוֹמוּת תְּ רַ מָ תְ ה  

image understanding  ֲ30.08.29  תנוֹמוּת תְּ נַ בָ ה  

imaging  ִּ30.01.22  תוּמּד  

interlaced scanning  ְ30.06.07  הבָ לוּה שְׁ יקָ רִ ס  

irradiance  ָ30.05.11  הנָ רָ קְ הַ ת הַ מַ צְ ע  

lag 30.12.22  שִׁהוּי תְּמוּנָה  

lambertian surface  ִ30.12.10  יטִ רְ בֵּ מְ ח לַ טָ שְׁ מ  

Laplace operator, Laplacian operator ֹאןיָ סְ לַ פְּ ר לַ טוֹרָ פֵּ או  30.10.17  

Laplacian  ַ30.10.16  אןיָ סְ לַ פְּ ל  

Laplacian operator, Laplace operator ֹאןיָ סְ לַ פְּ ר לַ טוֹרָ פֵּ או  30.10.17  

laser scanner ֹ30.12.07  רזֶ יְ ק לֶ רֵ סו  

line detector  ְ30.10.14  תרוֹוּה שׁלֵּ גַ מ  

line following  ֲ30.07.24  יםוִּ ת קַ יבַ קִ ע  

line spread function ּ30.10.39  יםוִּ קַ  פִּזּוּר תיַּ צִ קְ נְ פו  

linear array sensor אָרִי ינֵ ן לִ שַׁ יְ   30.12.05  חַ

linear filter  ַ30.10.05  ירִ אָינֵ ן לִ נֵ סְ מ  

linear spatial filter  ַירִ אָינֵ י לִ בִ חָ רְ ן מֶ נֵ סְ מ  30.10.07  

linking  ִ30.07.28  רוּשּׁק  

live video ֹ30.01.16  יי חַ זִ ח  

local feature analysis  ִ30.10.35  יםיִּ מִ קוֹים מְ נִ יְ פְ אַמְ  חַ וּתּנ  

local threshold  ַ30.10.30  ימִ קוֹף מְ ס  

local transformation, neighborhood processing  ַ30.09.04  יתמִ קוֹה מְ רָ מָ תְ ה  

local windowing  ַ30.01.39  ימִ קוֹמְ ן וֹלּח  

location  ִ30.04.12  םוּקּמ  

low-level processing בּוּד מָה עִ רָ   30.01.35  תייסִ סִ בְּ  בְּ

low-level vision  ְמָה היָּ אִ ר רָ   30.01.07  יתיסִ סִ בְּ  בְּ

luminance  ְּ30.05.08  תיקוּהִ ב  

machine vision  ְ30.01.04 הנָ כוֹת מְ יַּ אִ ר  

magnification  ַ30.04.37  הלָ דָּ גְ ה  

mapping function ּ30.10.36  יוּפּת מִ יַּ צִ קְ נְ פו  

mask  ַ30.10.09  הכָ סֵּ מ  

masking  ִ30.09.20  ךְ וּסּמ  

matched filtering  ִן מֻתְאָםוּנּס  30.08.19  

mathematical morphology, morphology ּ30.04.41  תנוּרָ צוּ, יתטִ מָ תֵ ת מָ נוּרָ צו  

matrix array sensor, area array sensor יצָה רִ טְ ן מַ שַׁ יְ   30.12.04 חַ

median filtering  ִ30.09.27  ינִ יוֹצְ ן חֶ וּנּס  

model-based object recognition  ִ30.08.23  לדֵ ס מוֹסַּ בֻ ים מְ מִ צָ י עֲ הוּז  

model-based vision system  ַ30.01.02  לדֵ מוֹ- תסֶ סֶּ בֻ ה מְ יָּ אִ ת רְ כֶ רֶ עֲ מ  
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English מונח' מס  עברית  

acutance  ַ30.04.36  תוּדּח  

modulation transfer function, MTF [abb] ּ30.10.37  ןנוּפְ ת אִ רַ בָ עֲ ת הַ יַּ צִ קְ נְ פו  

moiré pattern   גָם   30.02.24  הרֶ אָמוּ םגָ דְּ , מְחֻיָּרדְּ

monadic transformation  ַ30.09.06  יתדִ נָ ה מוֹרָ מָ תְ ה  

morphology, mathematical morphology ּ30.04.41  יתטִ מָ תֵ ת מָ נוּרָ צוּ, תנוּרָ צו  

motion sensing  ִ30.13.01  העָ נוּת תְּ ישַׁ ח  

MTF [abb], modulation transfer function ּ30.10.37  ןנוּפְ ת אִ רַ בָ עֲ ת הַ יַּ צִ קְ נְ פו  

multiple-image pixel-point processing בּוּד   30.09.03  לסֵ יקְ ת פִּ וֹדּקֻ י נְ פִ ת לְ נוֹמוּה תְּ בֵּ רֻ מְ  עִ

nearest-neighbor classification  ִ30.08.07  ברוֹקָ  ןכֵ י שָׁ פִ ג לְ וּוּס  

nearest-neighbor decision rule  ְּ30.08.09  ברוֹקָ  ןכֵ ת שָׁ טַ לָ חְ ל הַ לַ כ  

nearest-neighbor process  ַּ30.08.08 ברוֹקָ  ןכֵ שָׁ  יךְ לִ הֲ ת  

needle diagram  ַּ30.02.16  תוֹכּים סִ שִׁ רְ ת  

negative image  ְּ30.02.06  יללִ שְׁ ת תַּ נַ מוּת  

neighborhood processing, local transformation  ַ30.09.04  יתמִ קוֹה מְ רָ מָ תְ ה  

neural recognition  ִ30.08.27  יבִּ צְ י עִ הוּז  

noise reduction חָתַת פְ   30.09.25  שׁעַ רַ  הַ

Nyquist theorem  ִ30.10.31  טיסְ וִ קְ יְ ט נַ פַּ שְׁ מ  

object [in artificial intelligence]  ֶ30.01.10  םצֶ ע  

object plane  ִ30.03.02  םצֶ עֶ הָ  רוֹישׁמ  

occlude [v]  ִ30.06.20  ירתִּ סְ ה  

occlusion  ַ30.06.21  הרָ תָּ סְ ה  

optical processing בּוּד   30.01.18  יטִ פְּ אוֹ עִ

oversampling  ְּ30.06.05  רתֶ ת יֶ ימַ גִ ד  

parent [in computer vision]  ֶּ30.03.15  הרֶ ם הוֹתֶ כ  

passband  ַּ30.06.12  רבָ עֲ ס מַ פ  

pattern  ְּ30.08.16  םגָ ד  

pattern description language  ְׂ30.04.04  יםמִ גָ ר דְּ אוּת תֵּ פַ ש  

pattern discrimination  ַ30.08.04  יםמִ גָ י דְּ ל פִּ ה עַ נָ חָ בְ ה  

pattern discrimination  ִ30.08.06  גוּוּס  

pattern matching  ַ30.08.17  יםמִ גָ ת דְּ מַ אָתְ ה  

PEL [abb], picture cell  ָּ30.03.07  הישָׁ א חִ ת  

perfect hull   ַ30.01.40  ן עֶצֶםוֹלּח  

perfection image  ְּ30.02.15  תמֶ לֶ שְׁ ה מֻ נָ מוּת  

peround  ַ30.04.09  תוּיּלִ גָּ עֲ מ  

phosphor  ְ30.05.21  ןרָ הוֹנ  

picture cell, PEL [abb]  ָּ30.03.07  הישָׁ א חִ ת  

picture processing בּוּד   30.01.29  תנוֹמוּתְּ  עִ

pincushion distortion  ִ30.02.23   רעַ ת קַ וּוּע  

pixel-group processing בּוּד   30.01.19  םילִ סֵ יקְ ת פִּ צַ בוּקְ  עִ

pixel-point processing בּוּד   30.01.32  לסֵ יקְ ת פִּ דַּ קֻ נְ  עִ
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English מונח' מס  עברית  

acutance  ַ30.04.36  תוּדּח  

point spread function ּ30.10.40  תוֹדּקֻ נְ  פִּזּוּר תיַּ צִ קְ נְ פו  

point transformation   ַ30.09.02  יתתִ דָּ קֻ ה נְ רָ מָ תְ ה  

pose  ַּ30.07.32  ידמִ עֲ ת  

pose estimation  ֻ30.07.33  ידמִ עֲ ן תַּ דַּ מְ א  

Prewitt operator ֹ30.10.15  יטוִ רֵ ר פְּ טוֹרָ פֵּ או  

primal sketch  ִ30.02.10  ימִ לְ ה גָּ וֶ תְ מ  

principal plane  ִ30.03.03  ירִ קָּ ר עִ וֹישׁמ  

projection  ֲהלָ טָ ה  30.07.20  

prototype pattern [in computer vision]  ֲ30.04.06  הימָ תִ ח  

quantization [in image processing]  מּוּי   30.07.35 כִּ

radiance  ְ30.05.10  ינוּתרִ ק  

radiant flux  ֶׁ30.05.09  הינָ רִ ף קְ טֶ ש  

random interlace  ְׁ30.06.08  יתאִ רָ קְ ה אַיבָ לִ ש  

raw image  ְּ30.02.09  יתמִ לְ ה גָּ נָ מוּת  

real-time video ֹ30.01.15  תמֶ אֶ - ןמַ זְ י בִּ זִ ח  

region  ֵ30.03.18  רזוֹא  

region growing  ִ30.08.13  יםרִ זוֹג אֲ וּזּמ  

region of interest, ROI [abb]  ֵ30.03.19  ןיָ נְ ר עִ זוֹא  

registration  ַ30.04.38  הפָ פָּ חְ ה  

resampling  ְּא30.06.03  שׁדָ חָ ה מֵ מָ יגִ ד  

resolution  ַ30.04.28  הדָ רָ פְ ה  

resolution cell  ָּ30.04.29  הדָ רָ פְ א הַ ת  

resolving power ֹּ30.12.19  הדָ רָ פְ ר הַ שֶׁ כ  

retained image  ְּ30.02.18  הבָ רוּה צְ נָ מוּת  

RGB model, Red, Green, Blue model  ל ל , RGB יםעִ בָ צְ מוֹדֵ רֹק, אָדֹם" יםעִ בָ צְ מוֹדֵ , יָ

חֹל   "כָּ

30.05.39  

Roberts cross operator, Roberts cross edge detector טְס רְ ב שֶׁל רוֹבֵּ רָטוֹר הַצּוֹלֵ טְס , הָאוֹפֵּ רְ אי רוֹבֵּ לַּ גַּ

פָה  י שָׂ וֵּ ב שֶׁל קַ   צוֹלֵ

30.10.22  

robot vision  ְ30.01.05  טוֹבּת רוֹיַּ אִ ר  

ROI [abb], region of interest  ֵ30.03.19  ןיָ נְ ר עִ זוֹא  

rotationally insensitive operator ֹ30.10.18  ביבוּסִ לְ יש גִ רָ - אר לֹטוֹרָ פֵּ או  

sampling  ְּ30.06.03  הימָ גִ ד  

saturation  ְ30.05.26  היָ וָ ר  

scan [v]  ָ30.06.06  קרַ ס  

scene [in computer vision]  ַי דמָ עֲ מ זוּתִ   30.01.23  דמָ עֲ מַ , חֲ

scene analysis  ִיִּים יםדִ מָ עֲ מַ  חַ וּתּנ   30.07.02  חֲזוּתִ

scrub frame, scrub  ִ30.03.05  יוּקּת נִ רֶ גֶּ סְ מ  

search area ׂפּוּש   30.13.07  שֶׁטַח חִ

segmentation  ַ30.08.10  העָ טָ קְ ה  

shading  ַ30.05.12  הלָ לָ צְ ה  

shape from contour ּתְ - וי קַ פִ ה לְ רָ צו   30.07.30  ראָמִ

shape from texture ּ30.07.31  םקָ רְ י מִ פִ ה לְ רָ צו  

shrinking  ִּ30.09.13  ץוּוּכ  

siblings [in computer vision]  ְּ30.03.17  יםחִ ים אַמִ תָ כ  

signature [in computer vision]  ֲ30.04.06  הימָ תִ ח  
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English מונח' מס  עברית  

acutance  ַ30.04.36  תוּדּח  

simultaneous contrast  ִ30.05.15  תעַ תַּ עְ תַ ת מְ וּיּדִ וּגּנ  

smooth image  ְּ30.02.14  תקֶ לֶ חְ ה מֻ נָ מוּת  

snap shot לּוּם טֶף צִ   30.06.27  חֶ

Sobel operator ֹ30.10.19  לבֵּ ר סוֹטוֹרָ פֵּ או  

spatial filter  ַ30.10.06  יבִ חָ רְ ן מֶ נֵ סְ מ  

spatial frequency  ֶּ30.04.15  יבִ חָ רְ ר מֶ דֶ ת  

spatial grid  ָ30.04.13  יבִ חָ רְ יג מֶ רִ ס  

spatial grid frequency  ֶּ30.04.14  יבִ חָ רְ יג מֶ רִ ר סָ דֶ ת  

spatial noise  ַ30.04.16  יבִ חָ רְ מֶ  שׁעַ ר  

spatial resolution  ַ30.04.30  יתבִ חָ רְ ה מֶ דָ רָ פְ ה  

spatial vision  ְ30.01.09  יתבִ חָ רְ ה מֶ יָּ אִ ר  

spread function ּ30.10.38  פִּזּוּר תיַּ צִ קְ נְ פו  

SRI algorithm ַםיתְ רִ וֹגּלְ א   SRI  30.10.33  

SRI vision module  יָּה אִ ן רְ קַ רְ אִיָּה , SRIפִּ   SRI  30.11.06מוֹדוּל רְ

stability  ַ30.04.19  תיבוּצִּ י  

stadimetry  ִ30.06.28  חוָ ת טְ ידַ דִ מְ , חַ וּוּט  

stadimetry  ְ30.06.28  חַ וּוּטִ , חוָ ת טְ ידַ דִ מ  

staging  ִּ30.06.02  םוּיּב  

stereo analysis, stereoscopic analysis  ִ30.07.13  יפִּ קוֹסְ אוֹרֵ טֵ סְ  חַ וּתּנ  

stereopsis, stereoscopy  ְ30.07.14  היָ פְּ קוֹסְ אוֹרֵ טֵ ס  

stereoscopic analysis, stereo analysis  ִ30.07.13  יפִּ קוֹסְ אוֹרֵ טֵ סְ  חַ וּתּנ  

stereoscopic approach   30.07.15  יתפִּ קוֹסְ אוֹרֵ טֵ ה סְ ישָׁ גִּ  

stereoscopy, stereopsis  ְ30.07.14  היָ פְּ קוֹסְ אוֹרֵ טֵ ס  

still video ֹ30.01.17  דֹּםי זִ ח  

structural character recognition  ִ30.08.25  ינִ בְ ים מִ וִ י תָּ הוּז  

structural element  ֵ30.03.06  ינִ בְ ט מִ נְ מֵ לֵ א  

structural pattern recognition  ִ30.08.24  ינִ בְ ים מִ מִ גָ י דְּ הוּז  

structured light, structured lighting 30.05.02  יתנֵ בְ מֻ  תְּאוּרָה  

sub-pixel resolution  ַ30.04.33  לסֵ יקְ פִּ - תת תַּ דַ רָ פְ ה  

subtraction image  ְּ30.02.07  יםשִׁ רֵ פְ ת הֶ נַ מוּת  

surface texture description  ֵּ30.04.27  חטָ שְׁ ם מִ קָ רְ ר מִ אוּת  

symbolic description  ֵּ30.04.05  ילִ מְ ר סִ אוּת  

target cluster  ֶ30.03.08  הרָ טָּ ל מַ וֹכּשְׁ א  

target discrimination  ַי הנָ חָ בְ ה ל פִּ   30.08.05  הרָ טָּ מַ  עַ

target system רָה טָּ כֶת מַ רֶ עֲ   30.11.08  מַ

template ית נִ בְ   30.02.12  תַּ

template matching  ַיותת מַ אָתְ ה נִ בְ   30.06.19  תַּ

temporal vision  ְ30.01.20  ןמַ ת זְ יַ לוּה תְּ יָּ אִ ר  

tessellate [v] לֵק חְ   30.07.34 תִּ

texel, texture element  ֶ30.04.26  םקָ רְ ט מִ נְ מֵ לֵ אֵ , לסֵ קְ ט  

texture  ִ30.04.25  םקָ רְ מ  

texture element, texel  ֵ30.04.26  לסֵ קְ טֶ , םקָ רְ ט מִ נְ מֵ לֵ א  

texture gradient פוֹף   30.04.24  םקָ רְ מִ  צִ

thermal vision  ְ30.01.08  יתמִ רְ ה תֶּ יָּ אִ רְ , ת חֹםיַּ אִ ר  
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English מונח' מס  עברית  

acutance  ַ30.04.36  תוּדּח  

thermogram ים חֹם שִׁ רְ י, תַּ מִ רְ ים תֶּ שִׁ רְ   30.13.08  תַּ

thermography  מִי, חֹםרִשּׁוּם רְ   30.13.09  רִשּׁוּם תֶּ

thickening  ִיוּבּע  30.09.16  

thinning  ִּ30.09.15  לוּלּד  

three-dimensional analysis  ִ30.07.05  ידִּ מַ מְ - תלַ תְּ  חַ וּתּנ  

threshold  ַ30.10.26  ףס  

thresholding פּוּף   30.08.14 סִ

tracing, boundary tracking  ֲ30.07.25  תלוֹבוּת גְּ יבַ קִ ע  

transition counting  ְ30.07.27  יםפִ לֵ חְ ת הֶ ירַ פִ ס  

translation  ֲ30.09.11  הקָ תָ ה  

two and one-half dimensions  ְׁ30.02.08  יצִ חֵ ים וָ דִּ מַ י מְ נֵ ש  

undersampling  ְּ30.06.04  רסֶ ת חֶ ימַ גִ ד  

unsharp masking enhancement  ַ30.09.37  ךְ וּסּי מִ דֵ ל יְ ת עַ וּדּת חַ חַ בָּ שְׁ ה  

vectorization  ֲ30.07.22  יםרִ טוֹקְ וֶ ה לְ יכָ פִ ה  

vertical blanking  ִ30.06.17  יכִ נָ י אֲ וּמּס  

vertical resolution  ַ30.04.32  יתכִ נָ ה אֲ דָ רָ פְ ה  

vertical synchronization  ִ30.01.27  יכִ נָ ן אֲ רוּכְּ ינְ ס  

video ֹ30.01.13  י זִ ח  

video image  ְּ30.02.05  יזִ ת חֹנַ מוּת  

video signal ֹ30.01.24  יזִ ת חֹאו  

video signal frame  ִ30.01.28 יזִ ת חֹת אוֹרֶ גֶּ סְ מ  

vision sensor, visual sensor יָּה אִ ן רְ שַׁ יְ   30.12.03  חַ

vision system  ַ30.01.01  היָּ אִ ת רְ כֶ רֶ עֲ מ  

visual sensor, vision sensor יָּה אִ ן רְ שַׁ יְ   30.12.03  חַ

Walsh-Hadamard transform, Hadamard transform  ַמַררַ מָ תְ ה דָ מַר- שׁלְ ת וַ רַ מָ תְ הַ , ת הָ דָ   30.10.24  הָ

window [in computer vision]  ַ30.01.37  ןולּח  

wireframe model ֹ30.02.13  ףוּי גּוֵּ ל קַ דֵ מו  

XY sums  ְי מֵ כוּסXY  30.07.18  

  

  
  


