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Résumé- dans ce travail on présente un procédé 
pour l’estimation d’asymétrie de couleur des 
lésions mélanocytes, basée dans le calcul des 
distances couleur de par et d’autre des axes de 
symétrie. Les images étant en RVB, seront 
converties dans l’espace l*a*b*, et mappées et 
simplifiés en bloques en calculant la couleur 
moyenne de chaque bloques, les distances 
Euclidienne sont calculé entre deux bloques opposé 
par rapport au axes de symétrie. Le seuil pris est le 
JND (Just Noticeable Perceptible).[1]                     
 
 
I. INTRODUCTION  

 
       Le mélanome est le cancer de la peau le plus 
mortel, Jusqu'à aujourd’hui il n’existe aucun 
traitement médical contre sont l’avancée, la seule 
façon de le traiter est l’exérèse une fois détecté tôt, 
En général, les dermatologues utilisent la règle 
ABCD pour le diagnostique de mélanomes, ou les 
paramètres A : Asymétrie, B (Bord), C (Couleur), 
et D (Différentes structures). Cette détection est 
estimée par le TDS (Total Dermoscopy Score) 
définie par TDS = A * 1.3 + B * 0.1 + C * 0.5 + D 
* 0.5 , le score est devisé en trois groupes : TDS < 
4.75 pour les lésions bénignes, 4.75<TDS< 5.45 
suspect et maligne si TDS > 5.45. [3][2]. 
 
 

II. ASYMETRIE 
 

      L’asymétrie de couleur est estimée par rapport 
aux deux axes de symétrie, pour cela on cherche 
l’axe de symétrie principale puis en  place le 
deuxième axe a 90° du premier en passant par le 
centre de gravité de la lésion. Si la lésion est 
symétrique le A prend 0 point, si y a une asymétrie 
par rapport a l’un des axes A est estimé a 1, et 2 
dans le cas ou y a asymétrie par rapport aux deux 
axes. [4] 
 
III. PRETRAITEMENTS 

 
1) Filtre médiane 

 
        Les images de notre base de données étant 
affectées par des bruits de type impulsionnels, nous 
avons utilisé un filtre médian (fenêtre 11*11), qui 

élimine ce type de bruit et de minimisé les bull 
d’aire du au liquide ajouté pour avoir une meilleure 
acquisition. [5] 
 
 
 
 
  
 
 
  
 
 
 
2) DullRazor 

 
Le filtre DullRazor est essentiel pour enlever les 

poils éventuels de l’image, autrement cela 
entrainera une mauvaise localisation de la lésion. 
(Fig.2) [6] 

 

  

    

 
   
    Fig.2 : Suppression des poils par DullRazor. 

 
3) La transformée Karhunen–Loève 
 

L’étape suivante de prétraitement est 
l’application de la transformée Karhumen-Loéve 
(KL) dans le but de faciliter la segmentation en 
mettant en évidence le contour. [7, 8]   

Pour les images couleur la transformée KL est 
appliquée aux trois composantes couleurs. La 
première composante principale, correspondant à la 
valeur propre maximale, contiendra le maximum de 
variance. La plus grande variation est à la limite 
entre la lésion et la peau qui l’entoure. [9]    

 
   Soit une image   couleur avec ses trois 
composantes couleurs: ,  et           

   Fig.1: Réduction de bulls d’air après filtrage. 

 

Image originale    Image Filtré 
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  contient les échantillons des 3 couleurs moyennes    

                                              

La matrice de covariance est donnée comme :  

  

elle peut être décomposée en valeurs propres 
   
 Ou  est une matrice qui contient les 
vecteurs propres de , et   est une matrice 
diagonale qui contient les valeurs propres de  en 
ordre décroisant . 
La TKL est définie comme : 
  ,   

    
 
Ou sont les vecteurs colonnes de , et  est 
une projection de l’image sur la nouvelle base. [10, 
11] 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 

4) Détection de contour  
 

    Afin de localiser les pixels de la lésion et de 
détecter le contour on a opté pour une binarisation 
d’image, le contour est détecté comme la frontière 

entre le noir et le blanc. La binerisation est faite par 
Otsu. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
5) Détection des axes  

   Afin de mesurer les axes de symétrie, on a utilisé 
les moments d’inertie. [9,11]     
Les moments sont calculés à partir des pixels du 
contour comme le montre l’équation  suivante [14]: 

 

: Contour de l’image binaire 

Les moments sont définis par : 

 : est la surface du masque  

 , : les moments du premier ordre, utilisés 
pour calculer les coordonnées du centre du  masque   

 tel que 

                     ;    

    : les moments de deuxième ordre 
déterminent l’orientation de l’objet ; et peuvent être 
utilisés pour la construction de l’axe principal 
(inertie) de l’objet. [10] [9]  

 
                        

     La direction du grand axe correspond au 
moment d’inertie le plus faible pour le mélanome. 
On rappelle que le moment d'inertie suivant la 
droite formant un angle  avec l'axe horizontal est : 

 
 
Le minimum de  I est atteint pour l’angle tel que : 

 

Original image Grey level

  

  

Black and White Traced

 
    Fig.4: Résultat de la segmentation utilisant Otsu 

et détection de contour. 

 

image réelle

0 200 400 600

0

100

200

300

400

KL1 :98.8028 %

0 200 400 600

0

100

200

300

400

KL2 :1.1305 %

0 200 400 600

0

100

200

300

400

KL3 :0.066639 %

0 200 400 600

0

100

200

300

400

 
Fig. 3: Résultat de la Transformé KL : en haut à 

gauche : image réel, en haut à     droite : la  
première composante principale avec 98.8028 
% de variance. En bas à gauche : la 2ime 
composante avec 1.1305% de variance, en bas 
à droite 3ime composante avec 0.0666% de 
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  On obtient alors la formule suivante qui nous 
permet de déterminer l’angle que fait le grand axe 
avec l’axe horizontal. L’angle que fait le premier 
axe principal par rapport à l’horizontal est [10, 9]: 
 
   

 

  Fig.5: Détection d’axes de symétries  

Sur la figure de gauche les axes de symétrie en 
pointillés, à droite l’image tournée d’une manière à 
avoir l’axe de symétrie horizontal.   

 

IV. COULEUR l*a*b*  
 
    L’espace couleur L*a*b* est établit par la 
Commission internationale de l'Eclairage (CIE) en 
1976, il est considéré comme l’espace couleur 
uniforme et homogène, ou la distance Euclidienne 
calculé dans cet espace est proche de la perception 
visuelle humaine. [12] 
 
1) Distance Euclidienne 
       

 
 

:  Euclidian distance  
 

: Composantes du premier bloc 
: Composentes du deuxième bloc 

 
 
2) JND (just Noticeable perceptible) 

 
   C’est la variation nécessaire entre deux couleurs 
pour que l’œil puisse détecter la différence. [13][14] 

 
JND est définie de cette façon:  

      

  Effet  
    < 3   No perceptible 
  3 < 6   Perceptible mais acceptable 
     > 6   perceptible 

 

Dans notre travail nous avons pris le seuil égal à 6. 
 
 

VII. ASYMETRIE DE COULEUR  
 

On effectue un mappage sur l’image, pour cela 
la lésion est encadrée et les dimensions de chaque 
bloc est pris comme 10% de largeur et 10% de 
longueur de la lésion, un bloc est pris en 
considération sauf si plus de 25% de sa surface est 
incluse dans la lésion, la moyenne de chaque 
composante couleur est calculée. Après conversion 
à l’espace l*a*b*, on calcule les distances 
euclidienne entre deux blocs sélectionnés de part et 
d’autre de l’axe de symétrie.  

Le mappage et la transformation est montré sur la 
figure suivante: 
 

                     

Fig.6: Division en bloques et conversion de couleur.  

 

   On a prit le seuil de distance entre deux blocs égal 
à 6 (JND), et si plus de 30% de distances dépassent 
le seuil, la lésion est considérée comme 
asymétrique par rapport a l’axe concerné. Le même 
procédé est effectué pour le deuxième axe de 
symétrie.       

VIII. APPLICATION ET RESULTATS   
 

Premièrement on a modifié l’image d’une façon à 
avoir la lésion symetrique, par et aux axes 
l’horizontal et a la vertical  Fig.7 
 

           
           
           Fig.7: Image symétrique  
 

Résultats des distance entre blocs  
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       Fig.8 : Distances couleur selon axe horizontal 

 
Nombre de blocs symétrique   : 39  
Nombre de blocs asymétrique : 2  
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           Fig.9 : Distances couleur selon l’axe vertical. 

 
Nombre de blocs symétrique: 43  
Nombre de blocs asymétrique   : 0  
 
On remarque que la plus part des distance sont 
inferieur a 6, par rapport aux deux axes de symétrie.  

 
Pour le deuxième exemple on modifie l’image, pour 
qu’elle soit asymétrique Fig.8.   
 
 

                   
                   Fig.10: Image Asymétrique 
 

Résultats des distances   
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        Fig.11 : Distances couleur selon axe horizontal 
 
Nombre de blocs Symétrie   : 24  
Nombre de blocs Asymétrie: 19  
 
Plus de 30% de distances asymétrie, on juge que la 
lésion est asymétrique par rapport a axe horizontal  
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         Fig.12 : Distances couleur selon l’axe vertical. 
 
Nombre de blocs Symétrie   : 23  
Nombre de blocs Asymétrie: 19  
 
 
Plus de 30% de distances asymétrie, on juge que la 
lésion est asymétrique par rapport a axe vertical. 
 
 

IX. IX. APPLICATION A L’IMAGE REELLE                                    
 

Des ription de la base de données : la taille des 
images est de ; la base de données 
utilisé dans ce mémoire est constituée de 204 
images obtenue de EDRA (Interactive Atlas of 
Dermoscopy). [13]        

 
 
 
 
 
 
 

IC
EO'11

155



1) Lésion bénigne symétrique   

              
             Fig.13: Image bénigne symétrique.   
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   Fig.14 : Distances couleur selon l’axe horizontal. 
 
Nombre de blocs Symétrie   : 32  
Nombre de blocs Asymétrie: 11  
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      Fig.15: Distances couleur selon l’axe vertical. 
 
Nombre de blocs Symétrie   : 39  
Nombre de blocs Asymétrie: 5  
 
2) Lésion maligne asymétrique   
 

  
   Fig.16 : lésion maligne asymétrique.  
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        Fig.17 : Distances couleur selon l’axe horizontal. 
 
Nombre de blocs Symétrie   : 19  
Nombre de blocs Asymétrie: 13  
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         Fig.18 : Distances couleur selon l’axe vertical. 
 
Nombre de blocs Symétrie   : 19  
Nombre de blocs Asymétrie: 16  

 
X. CONCLUSION  

 
 

     Dans ce travail, nous présentant une approche 
qui permette de détecté l’asymétrie/symétrie des 
lésions mélanocyte d’une façon automatique. 
        

  Un prétraitement est implémenté dans le but de 
filtrer les bruits et d’éliminer les poils. Après 
transformation de l’image par KL, Otsu est utilisé 
pour localiser la lésion, cette dernière est encadré et 
mappé en partant par les deux axes en calculant les 
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distances couleur des blocs de par et d’autre des 
axes de symétrie. L’espace l*a*b est choisi pour 
sont uniformité et donne un seuil automatique 
proche de la perception visuelle humaine.   

   
    Les résultats sont assez intéressant vue que les 

décisions prisent visuellement par rapport à 
l’asymétrie, sont trouvé par l’approche présenté. 
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