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INTRODUCCION ‘ OBJETIVOS

» Visualizar el video en directo de las

La demanda de informacion 3D en el contexto de robdtica, camaras OV5640 de varios fabricantes

inspeccion y realidad aumentada exige soluciones de bajo coste y

L via HDMI
alto rendimiento. L . »
. - . . » Disefiar una PCB para la integracion de
La vision estereoscopica satisface este reto al estimar la las camaras

profundidad mediante la disparidad entre dos camaras. Este

proyecto implementa una plataforma embebida sobre un « Calibrar y rectificar el array de camaras

SoPC PYNQ-Z2 capaz de capturar, rectificar y procesar en tiempo * Integrar el algoritmo StereoLBM con
real imagenes estéreo para generar mapas de profundidad con Vitis Vision
aceleracion hardware dedicada. * Generar mapas de profundidad y

evaluar precisién

METODOLOGIA
Se cre6 una PCB de para el Para alinearcon precision el par estéreo, se tomaron :,,-, =
dispositivo PYNQ-Z2 que integra el 30 pares de imagenes de un damero. e
modulo estéreo OV5640 a traves de  Egtas jmagenes se procesaron con la aplicacion see
A ety Ide, 0 SZ]:/ISH La  FPGA " stereo Camera Calibrator de MATLAB, obteniéndose | mm
grcl)y ee un drecc)jjile di fydlr?cmonla los parametros intrinsecos y extrinsecos de cada | o°%
ineas de datos directamente a 1a  camara tras la deteccion precisa de esquinas, el —— ||||||I|||H|| 5

filtrado de outliers y la recalibracion del par estéreo.

Se afadié una etapa de rectificacion en hardware y se

integr6 el acelerador StereoLBM generado con

Vitis HLS y la biblioteca Vitis Vision en conjunto con

OpenCV. Finalmente, se enlazé el nucleo HLS con el

resto del subsistema HDMI para la generacion final del ‘
mapa de disparidad.

RESULTADOS
La cadena de video creada en Vivado sigue un flujo AX/-Stream con En el mapa resultante se codifica, para cada pixel, la disparidad
triple buffering para sostener 60 fps y enviarlos por HDMI de posicion entre las dos vistas estereoscopicas.
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CONCLUSIONES REFERENCIAS
Se ha validado una plataforma estéreo en tiempo real sobre el dispositivo PYNQ-Z2 [1] Xilinx, «Zyng-7000 SoC Concepts, Tools and
que integra una PCB con un array de camaras OV5640, calibra el sistema en Techniques», 2013
MATLAB y genera mapas de disparidad mediante un acelerador SLBM en la FPGA, [2] OpenCV, «Camera Calibration», 2024

alcanzando 60 fps. El disefio roza el limite de DSPs y LUTs del dispositivo Zyng-
7000, lo que fuerza una resolucion de 800x600 pixeles.

Como lineas futuras, se plantea migrar a algoritmos mas avanzados, como SGM o
redes profundas, y escalar a un dispositivo MPSoC UltraScale+ para mayores
resoluciones y permitir aplicaciones robéticas o autbnomas.

[3]MathWorks,
«Using the Stereo Camera Calibrator App», 2024

[5] AMD/Xilinx, «Stereo Local Block Matching,
User Guide (Vitis Vision)», 2025

[6] AMD, «Vitis Vision Library», 2025
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