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Ⅰ. 서 론

유일성 검사는 실시간 스테레오 비전 시스템을 구현

하기 유리한 지역기반 정합 방법의 정합률을 높일 수

있는 방법으로 많이 사용 된다
[1,2]

하지만 기존의 유일.

성 검사 하드웨어 구조는 불필요한 레지스터 및 조합

논리회로의 사용으로 비효율적인 측면이 있다[3] 이에.

본 논문에서는 불필요한 레지스터 및 조합 논리회로를

제거하여 유일성 검사의 최적화된 하드웨어 구조를 제

안한다.

Ⅱ 본 론.

유일성 제약1.

유일성 제약 은 스테레오 비(uniqueness constraint)

전 시스템에서 차원의 한 점은 스테레오 이미지 각각3

최대 한 점으로만 투영이 되기 때문에 각 픽셀과 정합

되는 반대 영상의 픽셀 수는 최대 개 이상이 될 수 없1

다는 것이다[1,2] 만약 우영상의 한 픽셀이 좌영상의 픽.

셀들과 개의 정합이 발생한다면 유일성 제약을 위반1 ,

한 것이다.

제안하는 하드웨어 구조2.

유일성 검사는 영상에서 유일성 제약을 위반하는 픽

셀을 찾는 방법으로 우영상의 유일성 검사 알고리즘은

식 와 같이 표현된다 이때(1), (2) . Dr(x,y 는 우영상에)
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요 약

지역기반 정합 방법 을 사용하는 스테레오 비전 시스템은 많은 정합 오차를 가지는 단점이 있다(local matching method) .

유일성 검사 는 정합 오차를 줄이기 위해 가장 널리 사용되는 알고리즘이며 하드웨어 구현이 용이한 장점(uniqueness check) ,

이 있다 본 논문에서는 유일성 검사의 효율적인 하드웨어 구조를 제안하고 기존의 사용된 하드웨어 구조와 비교하여 하드웨. ,

어 사용 측면에서 그 우수성을 검증한다.

Abstract

A stereo vision system based on the local matching methods has the drawback of lower matching accuracy on

disparities. The uniqueness check is an widely used algorithm to reduce the matching errors and suitable for

implementing into hardware. Thus, this paper proposes an optimized hardware architecture of the uniqueness check

and verifies its superiority by comparing it with the conventional hardware architecture.

Keywords : Stereo vision, Uniqueness check, Hardware architecture



- 2 -

서 픽셀 좌표가 (x,y 인 픽셀의 시차 값을 나타내고) ,

S.R.은 탐색 범위를 나타낸다 식 를 통해. (1), (2)

Error 값이 일 경우 해당 좌표의 픽셀은 유일성 제약0

을 만족하고 그렇지 않으면 유일성 제약을 위반한 픽,

셀로 판단 한다[1].

        
(1)






∈  ≤  ≠ 

(2)

그림 제안하는 유일성 검사 하드웨어 구조1.

Fig. 1. Proposed hardware architecture of

uniqueness check.

그림 은 본 논문에서 제안하는 식 에 기반을 둔1 (2)

유일성 검사 알고리즘의 하드웨어 구조이다 시차 값이.

입력이 되면 이전에 저장된 탐색 범위만큼의 시차 값들

과 비교 연산을 수행한다 하드웨어 구조에서 입력되는.

시차 값의 픽셀의 좌표는 씩 순차적으로 커지기 때x 1

문에 시차 값을 레지스터에 저장할 때 을 감산하고 저1

장하는 방법을 사용하면 식 을 비교 연산만으로 계(1)

산할 수 있으며 기존의 하드웨어 구조에서 중복으로 사

용되었던 레지스터를 제거할 수 있다 시차 값의 감산.

으로 인해 오버플로우가 발생하는 것을 방지하기 위해

입력된 시차 값에 부호 비트를 확장하여 부호를 고려한

연산을 한다 유일성 검사 후 출력되는 시차 값은 비교.

연산 결과를 반영하여 유일성 제약을 위반하면 시차 값

이 이 되도록 설계하였다0 .

Ⅲ 실 험.

실험 방법으로 탐색 범위가 인 유일성 검사의 기64

존 하드웨어 구조와 제안한 하드웨어 구조를 Verilog

로 설계하였고 를 대HDL Xilinx Virtex4 LX60 FPGA

상으로 합성하여 하드웨어 사용량을 비교 분석하였다[

3]
본 논문에서 제안하는 구조는 기존의 구조에 비해서.

레지스터 사용량이 사용12.1%, LUT(Look up table)

량이 줄어들었다 이는 탐색 범위에 비례해 커11.8% .

지는 와 디코더를 제거하였고 시차 값을 저장하MUX ,

는 레지스터의 비트 수는 늘었지만 개수가 절반으로 줄

어들었기 때문이다.

표 하드웨어 사용량1.

Table1. Hardware costs.

Ⅳ 결 론.

본 논문에서는 실시간 스테레오 비전 시스템을 위한

유일성 검사의 효율적인 하드웨어 구조를 제안하였고

실험 결과 기존의 하드웨어 구조보다 하드웨어 사용량

이 줄어든 것을 확인하였다.

감사의 글
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