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DLA POTRZEB STEROWANIA URZADZEN W CZASIE
RZECZYWISTYM Z WYKORZYSTANIEM DEDYKOWANYCH
ARCHITEKTUR SYSTEMU WIELOPROCESOROWEGO
I POTOKOWEJ OBROBKI WSTEPNEJ DANYCH
OBRAZOWYCH

dr inz. Kazimierz Wiatr
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Projektu badawczy nr 8 S505 008 07 pod powyzszym tytulem jest realizowany w
Instytucie Elektroniki AGH w Krakowie pod kierownictwem autora niniejszego opracowania
od dnia 15 lipca 1994 roku. Przedmiotem projektu jest opracowanie i realizacja sprzetowa
systemu wieloprocesorowego zbudowanego w oparciu o magistrale VME przeznaczonego do
przetwarzania obrazéw w czasie rzeczywistym celem rozpoznawania ksztattéw i ruchu
obiektow. Ponizej przedstawiono wybrane (ze wzgledu na szczuptos¢ miejsca) aspekty
realizowanego projektu.

1. Poziomy analizy obrazéw

W algorytmach analizy obrazéw moizna wyrdmié¢ kilka pozioméw obrobki i
przetwarzania obrazu. Najczesciej przyjmuje si¢ trzy poziomy (rys. 1). Najnizszy poziom
analizy obrazéw ( I ), nazywany czesto obrobka sygnalu video, ma na celu eliminacie
zakl6ceen, wydobywanie obiektu z tla, detekcje krawedzi, ustalanie pozioméw szarosci obiektu
na podstawie histogramu, liczenie histogramu itp. Sredni poziom analizy obrazéw (o)
dokonuje rozpoznania ksztattu obiektu i wyréznienia cech charakterystycznych tego ksztattu.
Najwyzszy poziom ( IIT ) to analiza okna wizyjnego w sensie analizy ruchu obiektu, sterowania
obiektem, zadawanie parametréw do obrobki i analizy obrazéw na pozostate poziomy itp.
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Rys. 1. Poziomy analizy obrazéw.

Dla podniesienia mozliwosci szybkich obliczen stosujemy systemy wieloprocesorowe.
Skutecznos¢ efektywnego wykorzystania struktury wieloprocesorowej zwigzana jest Z
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optymalnym przydzialem zadan obliczeniowych na poszczegolne jednostki-procesory i
odpowiedni przeplyw danych. Istotnym staje si¢ takze problem synchronizacji pracy
poszczegoinych procesordw. Wymagania te powoduja koniecznos¢ stosowania dedykowanych
architektur systeméw wieloprocesorowych oraz stosowanie procesoréw specjalizowanych.s

2. Architektura systemu
Architektura projektowanego systemu wieloprocesorowego sklada si¢ z wielu modutow

jednostek centralnych dotaczonych do wspoinej magistrali VME (rys. 2).
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Rys. 2. Architektura systemu wieloprocesorowego do analizy obrazow.

Celem projektu jest realizacja systemu modutowego o duzych mocach obliczeniowych,
pozwalajacych na dokonywanie nawet skomplikowanych obliczen na danych obrazowych w
czasie rzeczywistym. Systemy tego typu sa obecnie mato znane od strony naukowej, gdyz
powstajace zagraniczne opracowania chronione sj tajemnica wojskows lub firmowa.
Zamiarem autoréw jest zaprojektowanie i zbudowanie systemu, a nast¢pnie zbadanie jego
rzeczywistych parametrow i stworzenie naukowych przestanek do wytwarzania w Polsce
takich systemow.

Do wstepnej obrébki danych obrazowych (na rys. 2 blok FRAME) autorzy zamierzajg
wykorzystaé procesory specjalizowane pracujace jako potok obrobczy na danych
pochodzacych z kamery wizyjnej. Wstepne prace badawcze na temat takiej architektury zostaty
przeprowadzone i wyniki uznaé nalezy za obiecujace. Dalszy rozwéj architektury potokowej
bedzie dotyczyt opracowania procesoréw potokowych do detekcji ruchu oraz opracowania
koncepciji rekonfigurowalnych w trakcie pracy systemu procesoréw hardware'owych
zrealizowanych w technologii PLD-FPGA. )

Sredni i wysoki poziom analizy obrazow maja obslugiwaé moduly jednostek
centralnych zbudowanych w oparciu o mikroprocesor MC68040 firmy MOTOROLA (z
wlasng pamieé RAM.oraz ROM i wlasnymi urzadzeniami wejscia-wy)cia) wyposazone w
mechanizm szybkiej blokowej transmisji danych po magistrali VME (na rys. 2 bloki CPU). Na
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karcie CPU bedzie zainstalowany prbfe§jonalny kontroler magistrali VME pozwalajacy na
dokonywanie transmisji blokowej danych magistrala danych o szerokosci stowa do 32 bitow (a
nawet do 64 bitow wowczas gdy transmisja blokowa danych odbywa si¢ po magistrali danych
i adresow). Bardzo waznym zagadnieniem jest problem obciazenia magistrali VME ruchem
danych wizyjnych na poszczegdlnych etapach obrobki i1 przetwarzania. Transmisja blokowa
stow 64 bitowych znacznie zmniejsza czas transmisji danych obrazowych: 256 kbajtow - ok.
32k x 100ns=3,2 ms (dla transmisji standardowej ok. 256k x 200 ns=51,2 ms). Pozwala to na
korzystanie z danej magistrali VME wielu jednostek centralnych wykonujacych szereg
szczegdtowych zadan obrobki i analizy obrazu.
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Rys. 3. Struktura transmisji blokowe;j.

Podziat zadan pomiedzy procesory bedzie zalezny od rodzaju realizowanego
algorytmu, rodzaju obiektu itp. Gtéwny cigzar nadzoru pracy jednostek CPU bedzie spoczywat
na jednostce MASTER (rys. 2). Jako modul jednostki centralnej wykorzystano pakiet
SYS68K/CPU-30 firmy FORCE. Jest to jednoplytowy komputer zbudowany w oparciu 0
mikroprocesor Motorola 68030, posiadajacym mozliwo$é dotaczenia do 16 Mbajtow pamigci
RAM. Jest on wyposazony w 32-bitowy kontroler DMA pozwalajacy na szybka transmisj¢
danych zaréwno do lokalnej pami¢ci DRAM jak i pamieci umieszczonej na.magistrali
VMEbus. Obsluga pamigci masowej realizowana jest przez kontroler SCSI oraz pojedynczy
kontroler dyskéw migkkich. Oba kontrolery sa dolaczone do 32-bitowego kontrolera DMA.
Karta posiada cztery calkowicie niezalezne wieloprotokotowe kanaly szeregowe. Modut
posiada mozliwos¢ dotaczenia do 4 Mbajtoéw pamieci EPROM, 32 kbajtéw pamigci SRAM i
zegara czasu rzeczywistego. System VMEPROM ("PDOS Real Time Kemel") jest
standardowo dolaczany do plyty. Na plycie jest zainstalowane osiem przerwai mechanizmu
"mailbox".

Konfiguracja modulu MASTER jest nastepujaca: CPU: Motorola 68030, FPCP:
Motorola 68882, 32-bitowy szybki kontroler DMA obstugujacy pami¢gé RAM plyty oraz
transmisj¢ ma VMEbus, pamig¢ RAM od 4 do 16 Mbajtéw z kontrola parzystosci (mozliwos¢
pracy w "68030 cache burst file mode"), system przesytania informacji FMB, cztery szeregowe
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kanaly VO (jeden kanat w standardzie RS232, pozostale moga pracowaé jako RS232,
RS422 lub RS485), 8-bitowy interface rownolegly ("Centronics") z "handshake", cztery
systemowe pamigci EPROM (DIL 28 lub DIL32)wykorzystujace 32-bitowa magistrale danych,
pojedynczy "Boot EPROM" do inicjalizacji ukladéw I/O i ukladu "Gate Array", 32 kbajty
SRAM z podtrzymaniem bateryjnym (DIL28 lub DIL32), "Real Time Clock" z podtrzymaniem
bateryjnym, interface SCSI polaczony z kontrolerem DMA na plycie, interface do dyskow
migkkich (3", 3.5" lub 5.25"), dwa 24-bitowe timery z S-bitowym dzielnikiem wstgpnym
(prescaler), jeden 8-bitowy timer, przerwania na poziomie programowym dla lokalnego CPU
od wszystkich lokalnych /O, BERR dziatajacy pod kontrola programowa réznych licznikow
(lokalnych lub z magistrali VME), pelny 32-bitowy interface "VME master/slave” transmisja
danych w modach: a. A32, A24, A16: D8, D16, D32 - Master, b. A32: D8, D16, D32 - Slave,
c. UAT i "Read-Modyfity Write", arbiter DMA “single level", licznik "Time Out" dla pamieci
lokalnej i z magistrali VME. i

* Modut MASTER bedzie pracowal pod nadzorem systemu operacyjnego czasu
rzeczywistego OS-9, ktorego mechanizmy synchronizacji pracy poszczegolnych zadan zostana
krétko przedstawione w rozdziale 3.

Kolejnym elementem tworzonej architektury wieloprocesorowej do obrobki i
przetwarzania obrazéw jest modut do szybkich obliczen oparty o ukiad scalonego procesora
sygnatlowego DSP56001 firmy Motorola. Modul taki zbudowany z czterech procesorow
sygnatowych, tréjportowej pamigci dynamicznej firmy Micron oraz szeregu multiplekserow
pozwoli na realizacj¢ on-line niektorych obliczefi dotyczacych sSredniego poziomu analizy
obrazow.

3. Synchronizacja pracy procesoréw

Catosé systemu bedzie pracowala pod nadzorem systemu operacyjnego czasu
rzeczywistego OS-9. Waznym zagadnieniem zwiazanym ze wspolpraca wielu procesorow
(CPU) jest synchronizacja ich pracy. Mozliwosci systemu operacyjnego OS-9 w tym zakresie
pozwalaja na rozne sposoby komunikacji pomigdzy modulami i zwigzanych z tym mozliwosci
ksztattowania réznych architektur programéw uzytkowych.

Jadro systemu operacyjnego OS-9 pozwala na jednoczesne wykonywanie w czasie
Tzeczywistym kilku niezaleznych programéw dzieki mozliwo$ciom wielozadaniowosci i
komunikacji pomigdzy procesami (programami). Wszystkie programy w systemie 0OS-9
uruchomiane sg jako procesy, a kazdy z nich moze mie¢ dostgp do pozadanych zasobow
Systemu poprzez odpowiednie wywolania zadan obshugi. Praca z podziatem czasu umozliwia
Procesom wspolne korzystanie z procesora. 0S-9 wykorzystuje do tego celu priorytetowy
Program szeregujacy (ang. round robin), ktory przydziela czas procesora odpowiednio dla
kazdego procesu. Praca CPU jest przerywana przez zegar czasu rzeczywistego co pewien czas
(ang. tick), okreslony poczatkowo jako 10 ms. Po kazdym takim impulsie przerywajacym OS-
9 zawiesza wykonywanie biezacego programu i rozpoczyna wykonywanie nastgpnego.
Dhugosé trwania czasu nieprzerwanego wykonywania programu jest wiec zalezna od sprzetu.
_Aby ja zmieni¢ uzytkownik musi zmodyfikowaé sterownik zegara i dokonaé ponownej
micjalizacji systemu. Najdhuzszy okres czasu, przez ktory proces zajmuje jednostke centralna,
Zanim jadro nie przeliczy kolejki aktywnych procesow, nazwana zostanie kwantem czasu (ang.
time slice). Poczatkowo jest on rowny dwu okresom impulséw przerywajacych, czyli wynosi
20 ms, Dlugo$¢ trwania tego czasu moze by¢ zmieniona np. przez modyfikacje jednej ze
Zmiennych systemowych. System operacyjny OS-9 umozliwia takze szybka odpowiedz na
Przerwanie dla aplikacji o szczegélnie krytycznych wymaganiach czasowych. Dokonywane jest
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b to przez anulowanie wykonywania zadania (ang. pre-empting) w momencie, gdy proces o
L wyZszym priorytecie stanie si¢ procesem aktywnym. Wowczas proces o nizszym priorytecie

! 8 traci pozostalos¢ swojego kwantu czasu i zostaje z powrotem umieszczony W kolejce
I procesow aktywnych.
TR AL Dla efektywnego wykorzystania mozliwosci ksztattowania architektur software'n 08-9

] oy dostarcza wielu mechanizméw synchronizacji procesow i komunikacji pomigdzy nimi. S3 nimi
[l sygnaly (ang. signals), alarmy (ang. alarms), zdarzenia (ang. events), potoki (ang. pipes) i
1’ i moduly danych (ang. data moduls). Sygnaly uzywane s do synchronizacji wspdfbieznych
g procesow. Alarmy wysylaja sygnaly lub inicjuja wykonanie podprograméw w okreslonym
IRV czasie. Zdarzenia mogg by¢ wykorzystane do synchronizacji dostgpu do wspolnych zasobéw
i systemu dla procesow wspolbieznych. Potoki stuza do przesylania danych pomiedzy
procesami. Moduly danych natomiast umozliwiaja transfer danych oraz wspélne korzystanie z
| danych w nich zawartych przez rozne procesy.

Powyisze mechanizmy uruchomiane sa przez uzytkownika jako wywolania
systemowe. Za ich obstuge odpowiedzialne jest jadro systemu. W systemie OS-9 wyroznia si¢
dwa glowne rodzaje wywolan systemowych: wywolania funkcji wejscia/wyjscia, takich jak
odczyt lub zapis, oraz wywolania funkcji systemowych, jak np.: zarzadzanie pamigcia,
inicjalizacja systemu, tworzenie nowych procesow i zarzadzanie ich wykonywaniem czy tez
J} & obstuga przerwan i stanéw wyjatkowych. Gdy pojawia si¢ wywolanie systemowe, jadro
R systemu sprawdza rodzaj wywolania i bezposrednio wykonuje jedynie wywotania funkcji
systemowych., Wywolania dotyczace funkcjii wejscia/wyjscia kierowane sa do odpowiednich
L modutéw zarzadzania plikami (ang. file managers). Dodatkowo wywolania funkcji-
ol systemowych dzielg si¢ na dwa typy: wywotania z poziomu uzytkownika (ang. user state) i
%!- " wywolania z poziomu systemu (ang. system state). Jedna z gtownych cech tych ostatnich jest
1 R fakt, ze nie wystepuje podczas ich wykonywania przelaczanie zadan - nie sg wigc one
‘ przerywane przez inne procesy, poza obsluga przerwan.

4. Tryb "MESSAGE BROADCAST"

Praca wieloprocesorowych systemow mnkroprocesorowych do analizy obrazow
wymaga przesylania duzej ilosci danych do poszczegélnych modutéw skiadowych systemu
(moduléw hardware'owych). Zadaniem wysokosprawnej transmisji w trybie "MESSAGE
BROADCAST" jest transmisia pomiedzy modulami hardware'owymi zrealizowanymi w
standardzie VME.

W dotychczasowych klasycznych rozwigzaniach transmisji po magistrali VME w

l przekazie uczestniczyly dwa podmioty: nadawca 1 odbiorca. Ze wzgledu na parametr szybkosc1
r'! ;1 przetwarzania korzystnie bytoby zwigkszyé liczbe podmiotow uczestniczacych w transmisji -
! l szczegolnosci aby w transmisji uczestmczylo kilku odbiorcow. Przesylanie informacji do kllku
! | i odbiorcow jednoczesnie jest istotne nie tylko ze wzgledu na parametr szybkosci przetwarzama,
! ; ale takze daje mozliwo§¢ precyzyjnej synchronizacji poprzez jednoczesne otrzymanie
i i ' informacji przez kitkka modulow.
|

Najnowsza wersja standardu magistrali VME - VMEbus rev. D [16] opublikowana w
1990 roku przez VITA (migdzynarodowa organizacja producentéw i handlowcow sprzetem
standardu VME), nie dopusza przesyltania danych do kilku odbiorcow jednoczesnie. Brak
1y takiego trybu przesylania danych stanowi niewatpliwie wade tego rozpowszechnionego i
: uznanego standardu. Roézne firmy (np. FORCE COMPUTERS) korzystajac Z
, niewykorzystanych mozliwosci dolnego zlacza VME  wprowadzity juz swoje wiasne
| mechanizmy transferu danych do kilku odbiorcow jednoczesnie, ale ilo$é przekazywanej w ten
L I sposéb informacji jest zwykle bardzo ograniczona (maksymalnie kilka bajtow). Takie tryby
!
[l
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ransferu  danych nalezy zakwalifikowaé raczej do mechanizmow typu MESSAGE
PASSING i s to tryby wystarczajaco skuteczne w wielu aplikacjach. Niestety, wiele innych
gplikacji wymaga przesylania znacznie wigkszych porcji danych do wielu odbiorcow
rownoczesnie.

W ramach podjetych prac opracowano standard, ktory wykorzystujac mechanizmy
wprowadzonego w VMEbus revD transferu blokowego, wzbogacil go o mozliwosé
przesylania danych do wielu odbiorcéw réwnoczesnie.

System rownoczesnego przesylania danych w trybie blokowym (zwany dalej systemem
RTB - roGwnoczesny transfer blokowy) do wielu odbiorcéw po magistrali VME tworza:

o modul sterujacy RTB wyposazony w mozliwosci realizacji cykli D321 A32

(z zaimplementowanym Master RTB),

o modut bedacy zrédlem przesytanych danych wyposazony w mozliwosci realizacji
transferéw blokowych D32, A32 zgodnie z VMEbus rev.D

(bez zadnychsprzetowych zmian w tym module),

¢ moduléw rownoczesnie odbierajacych dane wyposazony w mozliwosci realizacji cykli
D321 A32 (z zaimplementowanym RTB).

Przestanie danych w trybie RTB skiada si¢ z dwoch faz: pierwszej - adresacji i
inicjacji, oraz drugiej - transferu podobnie jak w przypadku transferu blokowego.

Podczas fazy pierwszej modut Master RTB po ustaleniu zrédia danych do transferu w
trybie RTB przeprowadza adresacj¢ moduléw majacych odbieraé dane. W tym celu
przeprowadza cykl typu ADO (address only) zgodny z VME rev.D Wysterowuje linie /AS=0 i
MACK=1 i umieszcza na liniach modyfikatoréw adresu AMO-5 kod transferu RTB. (Kod ten
nie zostat ustalony ze wzgledu na mozliwosé¢ wprowadzenia przez VITA nowego standardu -
W rozwiazaniach praktycznych planuje si¢ umieszczanie przelacznikow ustalajacych ten kod
*). Na liniach A2 - A22 RTB Master podaje dla jakich modutéw beda przesylane dane w
trybie RTB. Kazdy z odbiorcow ma przyporzadkowana jedna z linii adresowych o numerze
odpowiadajacym zajmowanemu slotowi. Oczywiscie kazdy z tych modutéw moze ten numer
zmieniaé w sposdb sprzetowy (przetacznik na plycie) lub programowy (rejestr wewnetrzny).
Pojawienie sig logicznej jedynki na odpowiedniej linii adresowej swiadczy o wybraniu danego
modutu do transferu w trybie RTB. Stan linii adresowych A23-28 w tej fazie nie ma znaczenia.
Stan linii A20 i A30 zalezy od szerokosci danych zapewnianych przez zrédto danych do
transferu w trybie RTB. (700" - transfer o szerokosci 1 bajtu, "01" - 2 bajtow, "11" - 4
bajtow). Stan linii A31 odzwierciedla status RTB. Gdy jest to "1" to nastgpny transfer
blokowy bedzie transferem RTB. Gdy jest to "0" to jest to koniec transferow RTB. W ten
Sposdb przelaczany s3 w modutach odbierajacych dane w trybie RTB mechanizmy
Potwierdzenia transferu /DTACK i /NRFD - bedzie to oméwione dalej. Nalezy zanaczy¢, ze
Zgodnie zgodnie z VMEbus rev.D cykl ADO nie zaklada zadnej odpowiedzi od medutéw
adresowanych w  ten sposob. Master przeprowadzajacy cykl ADO nie Sledzi stanu linii
/DTACK ani /BERR. Jezeli jaki$ modut nie jest do transmisji RTB gotowy to nie ma on w tej
°hwﬂi szansy na zgloszenie tej niegotowosci. Ta niedogodnos¢ ma uzasadnienie w checi jak
M3mniejszego ingerowania w standard VME. Oczywiscie systuacj¢ niegotowosci do transferu
Tozwiaze faza druga RTB, gdzie modutl niegotowy wysteruje lini¢ /BERR i /RETRY podobnie
1k przy zatwierdzonym standardzie transferu blokowego zgodnym z rev.D. Modut wybrany
d? odbioru danych w trybie RTB sam ustala sobie adres poczatkowy w lokalnej pamigci i
kierunek skladowania danych (w strong rosnacych lub malejacych adresow)..

Po zakonczeniu fazy pierwszej nastepuje druga w ktorej Master RTB przeprowadza
Sandardowy cykl transferu blokowego. Jednak aby zapewni¢ mozliwos¢ jednoczesnego
Odbiory danych przez kilka modutéw wprowadzono mechanizm linii /NRFD (Not Ready For

ata). Wykorzystano do tego celu linig przeznaczona dla uzytkownia z dolnego ziacza
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magistral. (Z powoddw juz wspomnianych wyzej zostawiono uzytkownikowi wyboér miedzy
lokacjami :A17,A25,C17,C25 -wybor za pomocy przelacznikow umieszczonych na plycie.)
Master RTB po zaadresowaniu modutu bedacego zrodlem danych do RTB 1 odpowiednim
wysterowaniu linit /DS0, /DS1 i /[LWORD sledzi stan linii /DTACK i /NRFD, Linig /DTACK
steruje modut Zrédiowy, linig /NRFD wszystkie moduly odbierajace dane. Obie linie s w
standardzie OPEN COLLECTOR. Niski stan linii /DTACK $wiadczy o tym, ze na magistrali
danych znalazty sie dane z moduly zrodtowego. Kazdy z odbiorcow po stwierdzeniu tego
faktu wczytuje dane do swoich wewnerznych buforow 1 zaprzestaje sterowa¢ linia /NRFD
(normalnie  stan "0" tzn. wysterowanie). Modul Master RTB po stwierdzeniu stanu
nieaktywnego na tej linii ($wiadczacego o tym, ze kazdy z odbiorcoéw przeczytat dane) zwalnia
wysterowane linie strobow danych DS1 lub/i /DSO i ewentualnie /LWORD konczac cykl
przestania danych. Nastepne cykle odbywaja si¢ wedlug powyzszych regut.  Nalezy
przypomnie¢, ze zgodnie z YMEbus rev.D transfer blokowy nie moze przekraczaé¢ ramek
adresowych x00xxxx00 hex, co ogranicza jednorazowe przestanie w tym trybie do 256
bajtow. Jednak dzieki takiemu ograniczenin nie dochodzi do "zmonopolizowania" sytemu
wieloprocesorowego przez jeden z modutéw. Bowiem zakonczenie cyklu (4. zwolnienie linii
/AS) umozliwia arbitraz w wieloprocesorowych systemach opartych o VME. Inicjalizacja
transferu nastepowalaby poprzez zgloszenie gotowosci danych do transmisji ze zrodia przez
uaktywnienie przerwania. Reakcja modulu RTB Master rozpoczynalaby transfer w sposob

wyzej opisany.
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Rys. 4. Przesytanie danych w trybie "Message Broadcast”.

Do dnia napisania niniejszego sprawozdania nie zostat ustalony zaden standard przesytania
danych w trybie blokowym do kilku odbiorcow jednoczesnie po magistrali VME. Podczas
ostatniego spotkania VITA, ktore odbylo si¢ w dniach 10-14 stycznia 1994 w Salt Lake City
USA, kilku producentéw zglosito po raz kolejny swoje propozycje rozwiazania tego
problemu. Byly to propozycje:
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o  Mercury Computer Systems - RACEway Interlink,
[Barry Isenstein at Mercury Computer Systems (barry@mec.com)]
o  Sky Computers - SKYChannel,
« INMOS - IEEE P1355,
[Colin Whitby-Strevens at INMOS (colinws@isnet.inmos.co.uk)]
¢  National Semiconductor's - CSPI QuickRing technology.
{Sean Long at National Semiconductor (tselsc@tevm?2.nsc.com)]
Jak dotychczas VITA nie zaakceptowata zadnej z tych propozycji jako swojego standardu.
(Szczegolowe informacje na temat proponowanych standardéw nie s3 w tej chwili  dostgpne
wprost - podano e-mail do reprezentatow kazdego z producentow).

5. Podsumowanie

Projekt przewiduje opracowanie oraz realizacj¢ sprzgtowa systemu czasu
rzeczywistego do zastosowan w komputerowej analizie obrazow. Istota koncepcji polega na
wykorzystaniu procesorow specjalizowanych do potokowej obrobki wstegpnej danych
obrazowych i specjalnie zaprojektowanej architektury wieloprocesorowe) w standardzie VME,
optymalizowanej ze wzgledu na wymagania techniki przetwarzania, analizy i rozpoznwania
danych obrazowych. Poniewaz gidéwnym celem budowy systemu jest dostosowanie jego
mozliwosci do §ledzenia i rozpoznawania obiektow ruchomych, przewiduje si¢ mozliwosé
rekonfiguracji systemu w celu dopasowania do rodzaju Sledzonego obiektu i charakteru jego
ruchu. System bedzie analizowat dwojakiego rodzaju ruchome obrazy: nieruchome kadry
wewnatrz ktorych zachodzi ruch pewnych obiektdw (np. zastosowania w robotyce
przemyslowej 1 wizyjnej analizie ruchu drogowego) oraz obrazy pochodzace z ruchomej
kamery (np. zamontowanej na ramieniu robota lub na ruchomym pojezdzie). W tym drugim
przypadku wymagania odnosnie czasowych parametrow systemu beda musiaty sprostaé
wymaganiom wynikajacym z realizacji algorytmow typu "optical flow".

W projekcie zostana zastosowane najnowsze technologicznie komponenty: procesory
specjalizowane firm HARRIS i INMOS, pamigci wieloportowe firm MICRON, CYPRESS 1
TOSHIBA, mikroprocesory 32-bitowe i procesory sygnatowe firmy MOTOROLA,
profesjonalne kontrolery magistrali VME firmy NEW-BRIGDE, uktady programowalne FPGA
1EPLD firmy XILINX.

" Obszarem zastosowan proponowanych w projekcie architektur systemu
wieloprocesorowego do obrobki i analizy obrazéw w czasie rzeczywistym jest wysoko
zaawansowana robotyka oraz uklady $ledzenia i naprowadzania obiektéw ruchomych (ruch
drogowy, wojskowo$é).
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