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广7 C【 虚拟现实技术在微机上的实现 
中国科学院合肥智能机械研究所(230031) 钱 玮 路 李劲松1lP 1、1 

摘 要：虚拟现实技术在微机上的实现方法及虚拟现 实系统的工作原理，并且从硬件和软件 两方 

面说 明了虚拟现 实技术在微机上 实现 的要点。 

关键词：虐垫墨塞 堡垫 

虚拟现实(VR)技术，也称l临场感技术 ，它通过环境 

模拟使人产生身l临其境的感觉。其中视觉临场感技术是 

非 常重要 的一环 。一 般来 说 ，虚 拟现 实视 觉 技术 是 通过 

双眼图像系统使人在视觉感受上具有观察实际物体的三 

维空间立体感觉。目前虚拟现实视觉技术主要有双眼头 

盔 显示方式 和分时双 眼显示方式 。本文 介绍 了分 时双 眼 

显示系统 的原理及其 在微机 上的实现 方法 。 

1 分时双 眼显示原理 

左右摄像 机的 图像 在 显示 屏 上分 时 交 替显 示 ，观察 

者戴上 1种 液晶 光 阀眼镜 进 行观 看 ，左 右 2眼 的液 晶光 

阀分 时轮流进 行打开和关 闭 。当液晶光 阀的开关 与屏幕 

上显示的左右 2个摄像机的图像交替显示的频率同步 

时 ，即屏幕上显示左摄像机的图像时，左眼的液晶光阀打 

开，使观察者左眼可以看到左摄像机传到屏幕上的图像 ， 

而这时右眼液晶光 阀关闭使观察 者右 眼看不到任何 图 

像 ，反之亦然。这样观察者左眼就始终只能看到左摄像 

机传来的图像，右眼始终只能看到右摄像机传来的图像。 

当这种 左右 交替 的速 度大 于 6oHz时 ，由 于人 眼 “视 觉暂 

留现象”存在 ，就能使人左右 2眼分别看到 2组分别来 自 

2台放置位置和视角与人眼相似的摄像机的连续流畅的 

图像 ，从而使人产生很好的立体视觉效果 J̈。 

2 分时双眼显示系统的硬件构成 

本系统由数据采集(见图 1)和显示(见图 2)二部分 

组 成。物理结 构是基于 PcI总线 的 2块 微机插 卡 。数据 

采集部分是由同步控制器控制的 2台摄像机实现的，同 

步拍摄供给左右 2眼的电视图像，2路 电视信号分别进 

行 A／D转换(AD8708芯片)和数字解码(7l96芯片)，在同 

步切换控 制器控制 下 ，从 左摄 像 机来 的视 频 数据 中取奇 

场数据(CCIR制式下 1个视频帧由奇偶两场信号组成)， 

从 右摄像机来 的视频数 据 中取偶 场数据 。 由于 2摄 像机 

已同步，因此奇偶场数据虽然来 自不同的视频流(左右 2 

摄像机视频信号)，但在信号的时域结构上来看可以合成 

l帧图像。这样来 自不同视频流的场频数据在同步切换 

控制下重新合成为帧频数据。经 PcI总线接 口芯片打包 
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后 ，在计 算 机 DMA控 制 下将 数 据实 时 送 至 ET4000显卡 

的帧存 中。在显卡 的控 制下 图像帧 按 奇 、偶 场顺 序 交替 

在显示屏上显示。观察者戴液晶光阀眼镜 ，在分时同步 

切换的控制下，使左眼液晶光阀只在屏幕上显示奇场图 

像 时打开 。右眼液 晶光 阀只在屏幕 上显示 偶场 图像时 打 

开 。 

l同步控制I 

A／D l — — 一  

同步 切换控制 

PCI接 口 
ZR36l20 

图 1 数据采集部分 

一  
^ 

PCI总线 
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年推 出的具有 32位编程 功能的软 件包 ，它 不仅 能访 问机 

器 中的所 有 内存 ，而且程 序的执行 速度亦 能成倍提 高 ，有 

利于提 高系统 的性能 。 

2．系统 控制软件 编程要 点 

(1)系统控制软件流程图(如图3所示) 

开始 

读 zR36120ASRl失败 
寄存器基址 广一  

蕊蠹] 线性基址 I 
通过 I C总线 l失败 
置 7196寄存器 广一  

菱茬 妻 线性模式 广 

置 36120ASR I失败 
寄存器 r  

打开 DMA通道 

i结束 I f退出f 

图 3 系统控制 软件流程 图 

(2)ZR36120的 ASR寄存器编程说明 

ZR36120的 I／O口是通过内存 映射方式工作的，因 

此 ，须访问 PC1的配置空 间 ，获取 ZR36120的 ASR寄存 器 

基址 ，利用该 基址加偏 移地址 生成 32位 的物 理 指针就 可 

以对其寄存 器进行读 写操作 。 

ZR36120共 有 2O个 32位 的 寄存 器 ，统 称 为 ASRl2 J， 

通 过这组 寄存 器可 以实 现 对整 个采 集 卡 的硬 件控 制 ，其 

中第 l8个 寄存 器 为 I2C— BUS寄 存 器 ，通 过该 寄存 器 的 

读写 ，可以控制连接在 I2C总线上的设备 ，如解 码芯片 

7196以及同步 控制器 。 

(3)解码芯 片 7196的控制说 明 

7196共有 64个寄存 器 ，分 为二部分 ： 

前 32个 为编码控 制 ，后 32个为 scaler控 制 。 

编 码控制 包 括 ：视 频制 式 选 择 (PAL、NTSC)、同 步 信 

号输 出方 式 、数 字视 频格 式 (YUV、RGB)、象 素格 式 (64K， 

16M)。 

scaler控制包括 ：图像尺寸、采样精度等。 

7196寄存 器的读写 格式如 图 4 2 J： 

I!!!：! !!l I 竺l l里垒! l I里 !垒 l 
图 4 7196寄存 器读写格式 

S=stall condition 

slave address=0l00000或 010100001 

A acknowledge generated by the slave 

subaddress subaddress byte(0～64) 
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DATA =date byte 

P= stop condition 

X：0 write 

X = l read 

(4)显示卡线 性模式 编程 

PCI总线的显示卡有二种显示方式 ：① 基于段选择 

器的显示方式 ；②连续线性地址显示方式。我们采用的 

是第 2种 方式 。 

由于 ET4000显示卡 目前 比较多 ，并且 有大 量 的文章 

对 其进行介 绍和分 析 ，因此本 文对 ET4000卡 的编程 控制 

介绍 从略 。 

(5)硬件控制关键部分程序清单 

①访问 PCI的配置空间，获取 ZR36120的 ASR寄存 

器基址 的子程 序 ，通 过 PCI中断 Bl读 取 ASR基址 ，配 置 

空间说明见文献[2]。 

long get
—

ASR
— Base() 

i 

union REGS r； 

unsigned long ab； 

r．h．ah=0xbl： 

r．h．al=OxOa： 

r．w．di=0xl0： 

int 386(0xlA，＆r，＆r)； 

return(r．x．ecx)； 

} 

②ASR寄存器的读写函数 

W rite
—

ASR(int index，long value) 

／* index是 ASR寄存器 索引 ，values是 写人 的值 *／ 

{ 

long ASR； 

ASR =get
—

ASR
— Base()； 

*(ASR+index)=value； 

Read ASR(int index) ／*index是 ASR寄存器索 引 *／ 

{ 

long ASR，t； 

ASR ：get
—

ASR
—

Base()； 

t= *(ASR+index)； 

return(t)； 

} 

③7196寄存器的读写函数 

7196寄存器 的读写通过 I2C总线来完成。12C总线 

是 通过 ZR36120的 l8号 寄 存 器进 行 操 作 。具 体 操 作 函 

数如 下 ： 

long ASR
—

base； ／*ASR基址 ，全局 变量 *／ 

IIC start(void) ／*设置起 始条件 *，／ 

1 
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*(ASR
—

base+0x44)=3； 

delay(1)； 

*(ASR
—

base+0x44)=1； 

delay(1)； 

return； 

} 

IIC
— stop(void) ／*设置结 束条件 *／ 

{ 

*(ASR— base+0x44)=1； 

delay(1)； 

*(ASR base+0x44)=3； 

delay(1)； 

re turn ； 

} 

IIC
—

bit
—

write(unsigned char data
— bit)／*写 7196寄 存 器 

* ／ 

{ 

if(data bit==0) 

{ 

*(ASR
—

base+0x44)=0；delay(1)； 

*(ASR
—

base+0x44)：1；delay(1)； 

*(ASR
—

base+0x44)=0；delay(1)； 

} 

if(data bit= =1、 

{ 

*(ASR— base+0x44)=2；delay(1)； 

*(ASR— base+0x44)=3；delay(1)； 

*(ASR— base+0x44)=2；delay(1)； 

i ! i； i ：ii ；! !i! t!； ；i； ； i i! j!； l!!! ；! ! ； ； ；|i i；i ；；j! ； ! ! 

(上接 第 44页) 

3．3 并行系统结构设计 

并行 管理系统 主要是 完 成对 并 行工 作 站 的管 理 ，它 

大致可分 为接 收数据 、并行查询 、统计 预测和数 据维护 等 

四个 功能 ，它相 对于用 户数据联 机分析 系统来说 是后端 。 

并行 系统结构设 计如 图 6。 

并行接 收 并行查询 统计 预测 数据 维护 

按类读取 按 日处方 按 日处方 重建 索引 

(成批读 入) 按月处方 按 月处方 删 除数据 
： ： ： 

图 6 并行 系统结构设计 

4 结束语 

数 据仓库应 用系统 的开发是一 项非常 复杂 的技 术工 

作 ，本文 为建造 中小 型的数据 仓库 系统提供 了一套模 式 。 

我们 已用本 文的设 计思想在 计算机 网络上进 行 了学 生成 

绩数据仓库管理系统的实验 ，为建造符合实际需要的数 
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} 

} 

IIC bit read(void) ／*读 7196寄存 器 *／ 

{ 

uns ign ed  char read
—

value； 

*(ASR base+0x44)=2；delay(1)； 

*(ASR base+Ox,14)=3；delay(1)； 

read value=*(ASR base+0x44)： 

if(read value> =2)read value：1； 

else read
—

value=0； 

*(ASR
—

base+0x44)=2；delay(1)； 

return((int)read value)； 

} 

4 结束语 

本系 统设计 中所涉及 的软 硬件 内容 十分 广 泛 ，由于 

篇 幅限制 ，不 能每一 部分都作 深入讨论 ．仅 能对所设 计 的 

虚拟现实视觉系统的工作原理和实现思路做简单描述。 

这些描述虽然简单 ，但力求准确，读者通过本文可以对分 

时双 眼虚拟 现实视 觉系统 的实现 和组成有 一个 比较 全面 

的了解 。 
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