
SoCFPGAを用いた
アクティブカメラロボットの開発

高知工科大学 Soft Intelligent System On Chip研究室
星野孝総



研究目的
RobotVisionにおいて、

高速に運動する物体の位置を正確に捉える必要がある

SoCFPGAを用いたリアルタイム画像処理

アクティブカメラによる高速トラッキングシステム

•高速画像処理

• Linuxを搭載できる柔軟性

• コンパクト
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実験対象は色付きボール



SoC FPGAの概要

SoC
System on Chip

FPGA
Field Programmable Gate Array

• Dual-core ARM Cortex-A9

• Linux OS(Linaro12.11) 
• 85K Programmable Logic 

Elements

One chip!

HPS Bridge

Linux

OpenCV

FPGA

Access

Original IP

NIOS

Processor

DMA

Controller

Camera

Module

3



アクティブカメラシステムの概要

SoC FPGA(DE1-SoC Board)

サーボモータ(KRS-2572HVICS)

カメラモジュール(OV7670)

マウス
キーボード
LANケーブル
ディスプレイ(VGA)

使用ツール

自作インターフェイス基板
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HPS(Linux)部

アクティブカメラシステムの構築

ノイズ除去色抽出

DDR3 

SDRAM

メモリ

物体検出

FPGA部

サーボ制御GUI 結果画像表示

C++,OpenCV

DDR3の一部のエリア
を共有メモリ化！
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カメラ

色抽出のパラメータ設定，PWMパラメータ設定
リングバッファの現在位置読み込み

PWM出力信号生成



画像エリアリングバッファ(共有メモリエリア)

Linuxは，現在書き込まれているフレームの1つ前を読むことで
どのタイミングでも書き込み速度を気にすることなく読み出せる

1GB

アドレス



ソフトとハードの速度比較実験結果 33ms(30fps)以内！
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重心計算

ノイズ除去

HSV二値化

ソフトウェア
ラベリング

DDR3 SDRAM 内の画像データ読み込み

ノイズ除去

ソフトウェア
ラベリング

ソフトウェア
ラベリング

水平垂直データ読込

最大値計算

ハードウェア

ソフトウェア

RGB画像 RGB画像

HSV二値化

RGB画像

HSV二値化

ノイズ除去

RGB画像

HSV二値化

ノイズ除去

水平垂直積算

RGB画像

HSV二値化

ノイズ除去

水平垂直積算

サーボモータ制御 等


