MAPOVANI TONALITY
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Rozhodujicim a nejobtiznéjsim

dynamickym rozsahem je premapovani

8 nebo 16 bitd v kazdém kanale.

avére¢nou casti tvorby HDR snimku je vznik
zobrazitelného 16bitového nebo 8bitového
snimku z 32bitového HDR formatu v plovouci
desetinné ¢arce. Vysledek neni mozné predvi-
dat, ani neni snadné tento ptevod fidit, ackoliv je k dispo-
zici nékolik programovych metod. Velmi zalezi na vychozi
scéné, na velikosti jejtho
dynamického rozsahu a na

krokem pfi praci s vysokym  zpisobu  fotografovani.

Z nejraznéjsich pricin je
prosta komprese do 256

extrémniho rozsahu tonti zpét do  hodnot jasii jen malokdy

uspokojujici. Pokud jsou na
scéné velmi vysoké arovné
jast, pak prostd linearni komprese vytvoii celkové velmi
tmavy snimek s nedostate¢né prokreslenymi stfednimi
tony. Protoze velké mnozstvi tontt z HDR souboru musi
byt néjakym zplisobem prifazeno podstatné omezenéj-
$imu rozsahu souboru s nizkym dynamickym rozsahem
LDR (Low Dynamic Range), tato pfevodni procedura se
nazyva mapovani tonality. Procedura, funkce provadé-
jici tento prevod je zndma jako ToneMapping Operator
zkrdcené TMO. Nékolik téchto dostupnych funkci je vy-
sledkem dtimyslnych algoritm, které se pokouseji o vy-
sledek, ktery je kompromisem mezi zachovanim detailt
v celé $kale jast a redlnym vzhledem. Realny vzhled, uve-
deny jako druhy, je nejvétsim problémem pfi mapovani
tonality, protoZe reprezentuje prise¢ik mezi individuali-
tou jedince a psychologii vniméni.

To v8e znamend, Ze v praxi se budete potykat s mnoz-
stvim pokust a omylil a ¢asto budete muset zkusit vice
nez jednu funkci, abyste vidéli, ktery vysledek je nejlepsi
za dané situace. Jsou dva druhy funkci pro mapovani to-
nality (TMO): globalni a lokdlni. Globélni funkce pracuje
se vstupnim rozsahem hodnot tént velmi podobnym zpi-
sobem, jako napiiklad ténova ktivka libovolného snimku
(uvazuje se o obvyklém nastaveni v dialogovém okné
Kiivky (Curves) nebo Urovné (Levels) ve Photoshopu).
Globalni funkce maji tu vyhodu, Ze poskytuji vysledky,
které z fotografického pohledu vypadaji normalné, tedy
redlné. Maji v§ak nevyhodu v tom, Ze dosti ¢asto obétuji

detaily a kontrast v nékterych &astech snimku. Castym
ptikladem takové globalni funkce je dvojice posuvniki fi-
dicich hodnotu gama a expozice. Vhodnym nastavenim
vznikne casto pfijatelny snimek, ktery je ale nevyrazny
a obsahuje jen maly kontrast.

Druhou tfidou funkci pro mapovani tonality jsou lo-
kélni funkce. Tyto algoritmy, ¢asto se vyznamné lisici
principem fungovani, nastavuji tonalni hodnotu kazdého
pixelu s ohledem na jeho okoli. Také umoznuji nasta-
vit lokdlni kontrast a jde tak o potencialné velmi mocny
zpusob mapovini tonality. Proto je zde klicovym nasta-
venim polomér - vzdalenost prohledavani okoli kazdého
pixelu. Pokud jste se dobte a diikladné sezndmili s ostat-
nimi procedurami pracujicimi s polomérem, zejména
s Doostfenim (UnsharMask) a nabidkou Svétla a stiny
(Shadows/Highlights) ve Photoshopu, zvyknete si daleko
snaz$im zptsobem na tyto lokalni funkce mapujici tona-
litu. Vyhodou lokalnich funkeci je schopnost zvlddnout
dokonce velky dynamicky rozsah s prekvapujici u¢innosti.
Nevyhodou je ¢asto neredlny vzhled vyslednych snimka
s prehnanymi detaily, navic tu je nebezpeci vzniku pre-
zafeni (halo) na vyraznych hranich (naptriklad obloha
v blizkosti obzoru nebo u obvodu snimku), vysledky se
tézko daji predvidat a uZivatelskd nastaveni nejsou zrovna
moc intuitivni. Lokdlni funkce vyzaduji zna¢nou podporu
rtiznymi Fidicimi prvky.

MAPOVANI TONALITY

HDRv pIném rozliseni
Mapovdni tonality u HDR snimkd
dovoluje fotografovat pri velmi
kontrastnim osvétleni, jako

v baru ¢&i restauraci,

bez specidlniho nasvicent,

a dosdhnout i tak pfitazlivého

a kontrolovaného vysledku.
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