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Presenter Notes
プレゼンテーションのノート
三次元空間情報は、カメラで撮影すると２次元平面に投影されます。
例えば、空間中に存在するP点を視点の異なる左右カメラで撮影すると
P点はそれぞれ点PL,PRに投影されます。

このとき、撮影された画像間にはちがいが生じます。
左右画像を重ねてみるとこのようになり、投影位置のずれがあることがわかります。
投影位置のずれのことを「視差」といい、図のようなカメラモデルでは、「xl-xr」で表されます。

視差を求めると、三角測量の原理を利用して、３次元空間座標(x,y,z)を復元することできます。
視差と距離zは反比例の関係にあるため、
観測者の近くにあるものほど視差は大きくなり、遠くにあるものほど視差は小さくなります。
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Presenter Notes
プレゼンテーションのノート
エッジ点においてのみ、SAD（Sum of Absolute Difference）を評価関数として対応付け処理を行う�探索範囲：　640x480 pixel，　ブロックサイズ：　15x15 pixel
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Presenter Notes
プレゼンテーションのノート
そこで、
ステレオ処理および動画像処理の演算量の大部分を占める対応付け処理を高速に行うマッチングプロセッサを開発し、
リアルタイムビジョンシステムを構築することとしました。

システムの全体図はこのようになっております。
入力は8bitグレースケール画像であり、FPGAがエッジ検出およびDMPの制御を行います。
制御回路をFPGAにおくことにより、ステレオ処理と動画像処理の切り替え制御を容易に行うことが可能となります。

マッチングプロセッサDMPは、FPGAからによって指示される処理、
ステレオ画像処理（１次元対応付け処理）または、動画像処理（動きベクトル処理）で必要な
１次元、もしくは、二次元対応付け処理を行い、視差や動きベクトルを出力します。

対応付け結果として得られる視差値、および、動きベクトルの情報はFPGAによって空間座標や移動情報に変換され、
システム全体の出力となります。

現在、マッチングプロセッサDMPのアーキテクチャ設計を終え、機能設計を行っているところです。
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