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1 まえがき

無地物体の動き検出のために、輪郭情報から縞模様を
生成するアルゴリズムが提案されている [1][2]。本研究
では、このアルゴリズムを実現するアーキテクチャを提
案する。

2 縞網様形成アルゴリズムとアーキテクチャ

先行研究 [1][2]より一次元の縞模様は、拡散と差分・増
幅を 1セットとする更新を繰り返すことで得られること
が明らかになっている。拡散ではシリアルに入力された
画素値に対して、前後の画素値を用いてぼかし処理を一
定数繰り返す。差分・増幅では、拡散の結果と拡散前の
値の差分を取り、シグモイド関数によって増幅する。ま
た、より滑らかな結果を得るため一定数の更新ごとに拡
散のみを行うフィルタ処理を行う。二次元の縞模様は、
画素値に対して縦軸、横軸方向の一次元の縞模様形成を
行いそれらの結果の積をとることで得られる [1][2]。

図 1に提案する一次元の縞模様形成モジュール (dif1d)

を示す。図 2に提案モジュールの状態遷移図を示す。拡
散とフィルタ動作では、イメージャから出力された画素
値をシフトレジスタに転送し、ここから演算に必要な
画素値を引き出しながらぼかし演算を行う。2回目以降
の繰り返し演算ではイメージャからではなく、前回の更
新の結果を読み込む。差分・増幅ではぼかしの結果と、
FIFOに蓄えておいたぼかしをかける前の値との差分を
取り、シグモイド関数によって増幅する。図 3にこのモ
ジュールによって異なる初期値に対して一次元の縞模様
形成を行った結果を 2例示す。

図 4 に提案する二次元の縞模様形成アーキテクチャ
を示す。まずイメージャから出力された画素値を入力用
SRAMに書き込みながら横軸方向の一次元の縞模様形
成を行い、結果を出力用 SRAMに書き込む。横軸方向
の処理が終了したのち、入力用 SRAMから入力画素値
を縦軸方向に読み出し縦軸方向の一次元の縞模様形成を
行い、その結果と出力用メモリに保持しておいた横軸方
向の結果との積をとることで二次元の縞模様を得る。

3 まとめ

一次元の縞模様形成ではモジュールをステートマシン
として用いることで、二次元の縞模様形成では一次元の
縞模様形成モジュールを時分割に用いることで、それぞ
れ少ない演算器の組み合わせでの繰り返し処理を実現
した。
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図 1 一次元の縞模様形成モジュール
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i=t and 通常 u = k

一回の拡散：ぼかし t 回
一回の処理：更新 k 回
ぼかし回数：i
更新回数　：u

通常処理　　：ぼかし＋
  　　差分・増幅処理
フィルタ処理：ぼかしのみ

図 2 一次元の縞模様形成の状態遷移図
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図 3 一次元の縞模様形成の結果
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図 4 二次元の縞模様形成アーキテクチャ
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