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Gemeinsam entwickeln verschiedene Labore der BFH-TI ein OCT-System. Bisher fand die Auswertung

der Messdaten auf einem PC mittels LabView statt, was nur eine langsame Offline-Datenverarbeitung

erlaubte. Um eine Online-Auswertung zu ermdglichen, sollen die rechenintensiven Algorithmen auf einer

System-on-Chip Plattform implementiert werden. Hierzu muss ein Framegrabber realisiert werden, der

die Kamera mittels Camera Link Interface flr die Weiterverarbeitung an die System-on-Chip Plattform

anbindet.

OCT (Optical Coherence Tomo-
graphy) ist ein Untersuchungsver-
fahren, um von streuendem Ge-
webe 3-dimensionale Bilder mit
Hilfe von Licht geringer Kohéarenz-
ldnge und eines Interferometers
aufzunehmen. Gegenuber kon-
kurrierenden Verfahren werden
besonders hohe Auflésungen in
axialer Richtung erreicht; die Ein-
dringtiefe ist auf einige Millimeter
begrenzt.

Ausgangslage

Das aus dem Messaufbau zurtck-
fallende interferierte Licht wird im
OCT-System durch ein optisches
Gitter (Prisma) in seine Spektral-
anteile zerlegt und diese mit einer

Hochgeschwindigkeits-Kamera
erfasst. Durch Auswerten der In-
terferenzcharakteristiken kon-
nen die axialen Bilder berechnet
werden. Der bisher eingesetzte
Bildsensor verflgte Uber eine flr
diese Anwendung unzureichen-
de Geschwindigkeit. Um real-
time 3D-Bilder zu erhalten, soll
eine speziell fur OCT entwickelte
kommerzielle High-Speed Kame-
ra (70'000 Bilder pro Sekunde)
verwendet werden, welche Uber
die standardisierte Camera Link
Schnittstelle verfugt.

Realisierung
Das von uns in einer ersten Pro-
jektphase entwickelte PCB er-

Gesamtsystem aus Kamera, OCT Framegrabber und Host PC

laubt die hardwareméssige An-
bindung des Camera Link Busses
an die GECKO3 FPGA Entwick-
lungsumgebung. Weiter haben
wir einen IP (Intellectual Property)
Core entwickelt, der den anfal-
lenden Datenstrom mit voller Ge-
schwindigkeit (bis Uber 3.6 Gb/s)
aufbereiten, flUr die weitere Verar-
beitung zur Verflgung stellen und
lokal abspeichern kann. Haupt-
aufgaben des IP-Cores sind das
Umsortieren des High-Speed Da-
tenstroms und das Trigger-Ma-
nagement der Kamera.

Fir Test- und Prasentations-
zwecke haben wir eine USB
Schnittstelle eingebunden, wel-
che die Datenlbertragung zwi-
schen dem Embedded System
und dem Host-PC ermoglicht. Fr
den PC haben wir eine auf Qt4
basierende Benutzerapplikation
entwickelt, die eine visuelle Dar-
stellung der Kameradaten und
die Steuerung von Kamera und
Framegrabber erlaubt.

Perspektiven

Unsere Camera Link Anbindung
wird fUr ein Miniatur OCT-System
verwendet, welches sich nach
wie vor in der Entwicklung befin-
det. Geplant ist, dass die gesamte
Datenverarbeitung auf dem FPGA
ausgefuhrt wird, die Daten kom-
primiert zum PC Ubertragen und
dort dekomprimiert und visuali-
siert werden.
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