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研究背景

～「見る」ための3Dから「使う」ための3Dへ～
ステレオマッチングとは？
※ステレオ画像から深度を推定する技術

使用するハードウェア、アルゴリズムにより、精度、速度等は大きく変化
→傾向としては精度・速度が両立せず

コスト補正部(Guided Filter)の１次元化

オクルージョン(左右の整合性)チェック

FPGA：Startix II(ALTERA)
ボード:PowerMedusa MU200SX II(MMS)
論理合成ツール : Quartus II(ALTERA)

FPGA実装結果

入力画像 192 × 144
                 (24bit RGB)
出力画像 192 × 144
　　　　 (3bit)

FPGA CLK 20MHz
FPS 720（HW）

FPS 116(SW)

=>

FPGAでの実装に成功
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※intel Core i3 2.53GHz
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研究目的

・HW処理を１次元化し、メモリ量を削減
・SW処理により、２次元処理で補正を行う

並列型ステレオマッチングアーキテクチャ

深度別のコスト算出を並行に処理→遅延器を用意し実現
コスト(輝度値の差)の値が小さいほど正確な視差d
→LTA（Loser Takes All）で深度決定

※左視点基準の場合
（右視点基準でも同様に行う）
→

 ・１次元処理を採用
　→１００行分以上のラインバッファを削減/行ごとにフィルタ半径設定可能
・グレイスケールを採用＝さらなるメモリの節約
　→並列型ステレオマッチングが実現可能に

処理：Kinect、Light Field Camera       

除算の発生

左右の視差画像の不一致
箇所（エラー）を検出

不一致の穴埋め（右深度と左深度を考慮しながら） 

エラーの大きさ・頻度は不定　
→ハードウェア化には
　工夫が必要
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見る：3Dテレビ、3DS

Light Field Camera

処理内容:背景置換、AR、物体認識補助、リフォーカス
→これらを実現する技術の一つが「ステレオマッチング」

Kinect

SWによるエラー修正
をした最終結果

ラインバッファの
処理をさらに効率化

LSI試作に向けた省面積化の取組み
１.平滑化フィルタ内の共通項に着目

・速度を上げるため、いろいろなHW実装が行われてきた
→しかし、効率的な処理をするには膨大なメモリを必要となる
→メモリを減らすため、HWとSWを組み合わせたアーキテクチャの提案

2.ラインバッファに
外付けSRAMを検討

共通

メモリ部分の削減が
上記のように見積もられる
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処理後のコスト画像イメージ

精度を上げるため、エッジのみ保持しつつコスト画像を補正したい＝＞Guided Filterの採用
→しかし、メモリを大量を必要とする
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各フィルタの共通項をあらかじめ計算
　→除算器を削減


