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Vstupní data - 752x480 px
16 bloků - 752x30 px každý
	     - 22,5kB každý

Ukládání bloku 1
do paměti 1

Ukládání bloku 2
do paměti 2

Ukládání bloku 3
do paměti 1

Ukládání bloku 4
do paměti 2

Ukládání bloku 5
do paměti 1

Ukládání bloku 16
do paměti 2

Zpracování bloku 1
v paměti 1

Zpracování bloku 2
v paměti 2

Zpracování bloku 3
v paměti 1

Zpracování bloku 4
v paměti 2

Zpracování bloku 5
v paměti 1

Zpracování bloku 16
v paměti 2

Paměť RAM
mikrokontroléru
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128kB

Paměť 1

Paměť 2
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Aby nedocházelo ke ztrátě dat,
musí platit:

t
1
 > t

2

Blok 1

Blok 2
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Blok 4

Blok 5

Blok 6
Blok 7
Blok 8
Blok 9

Blok 10
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Blok 14

Blok 15
Blok 16
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 {𝑋𝑚𝑖𝑛(𝑃𝑟𝑒𝑣) ≤ 𝑋𝑚𝑎𝑥(𝐶𝑢𝑟𝑟)}  ∧  {𝑋𝑚𝑖𝑛(𝑃𝑟𝑒𝑣) ≥ 𝑋𝑚𝑖𝑛(𝐶𝑢𝑟𝑟)},

 {𝑋𝑚𝑎𝑥(𝑃𝑟𝑒𝑣) ≤ 𝑋𝑚𝑎𝑥(𝐶𝑢𝑟𝑟)}  ∧  {𝑋𝑚𝑎𝑥(𝑃𝑟𝑒𝑣) ≥ 𝑋𝑚𝑖𝑛(𝐶𝑢𝑟𝑟)},

 {𝑋𝑚𝑖𝑛(𝑃𝑟𝑒𝑣) ≤ 𝑋𝑚𝑖𝑛(𝐶𝑢𝑟𝑟)}  ∧  {𝑋𝑚𝑎𝑥(𝑃𝑟𝑒𝑣) ≥ 𝑋𝑚𝑎𝑥(𝐶𝑢𝑟𝑟)},

 {𝑋𝑚𝑖𝑛(𝑃𝑟𝑒𝑣) ≥ 𝑋𝑚𝑖𝑛(𝐶𝑢𝑟𝑟)}  ∧  {𝑋𝑚𝑎𝑥(𝑃𝑟𝑒𝑣) ≤ 𝑋𝑚𝑎𝑥(𝐶𝑢𝑟𝑟)}.

 {𝑋𝑚𝑎𝑥(𝐶𝑢𝑟𝑟) ≤ 𝑋𝑚𝑎𝑥(𝑃𝑟𝑒𝑣)}  ∧  {𝑋𝑚𝑖𝑛(𝑃𝑟𝑒𝑣) ≤ 𝑋𝑚𝑎𝑥(𝐶𝑢𝑟𝑟)},

 {𝑋𝑚𝑎𝑥(𝑃𝑟𝑒𝑣) ≤ 𝑋𝑚𝑎𝑥(𝐶𝑢𝑟𝑟)}  ∧  {𝑋𝑚𝑖𝑛(𝐶𝑢𝑟𝑟) ≤ 𝑋𝑚𝑎𝑥(𝑃𝑟𝑒𝑣)}.



𝑆(𝑜𝑏𝑗) = 𝑋𝑚𝑎𝑥(𝐶𝑢𝑟𝑟) − (𝑋𝑚𝑖𝑛(𝐶𝑢𝑟𝑟) − 1),

𝑥, 𝑦
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2
)

𝑆𝑦 = (𝑋𝑚𝑎𝑥 − 𝑋𝑚𝑖𝑛 + 1) ⋅ 𝑦
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𝑃(𝑥, 𝑦) =
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2 ∗ 𝐷
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φ =
360

200
= 1.8°.

𝑉𝑖𝐻 = 0.85𝑉𝐶𝐶; 𝑉𝑖𝐿 = 0.15𝑉𝐶𝐶)



𝑉𝑜𝐻 = 𝑉𝐶𝐶; 𝑉𝑜𝐿 = 0
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𝑥[𝑛] 𝑦[𝑛]

signed int rozdil, numOfSteps; 

findDifference(); 

if (difference > n && difference < -n) integratorSum += difference; 

else numOfSteps =  (signed int)(regP * (float)difference)  

+ (signed int)(regI * integratorSum); 

  

turnMotor(numOfSteps); 
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Start

Nastavení registrů

RCC, GPIO

Změna stavu LED

ON/OFF

čekání



LDR R0, =RCC_AHB1ENR ;Kopie adresy RCC_AHB1ENR do registru R0 
LDR R1, [R0]   ;Nacteni stavu registru RCC_AHB1ENR do R1 
LDR R2, =0x08   ;Konstanta pro zapnutí hodin pro bránu C 
ORR R1, R1, R2    ;Maskování   
STR R1, [R0]   ;Uložení nové hodnoty 

MOV R2, #0x40000000   
LDR R0, =GPIOD_MODER   
STR R2, [R0] 
LDR R2, =0x8000 
LDR R0, =GPIOD_OTYPER 
STR R2, [R0] 
MOV R2, #0x80000000 
LDR R2, =GPIOD_OSPEEDR 
STR R2, [R0] 



SMYCKA 

MOV R1, #0 ; Vložení hodnoty 0 do R1 
STR R1, [R2] ; Zápis hodnoty v R1 na adresu v R2, 

; tj. nulování všech bitu. 

   ; na bráně D (LED na PD15 nesviti) 

MOV R0,#100000 ; Vložení do RO hodnoty prodlevy,  
; tj. např. 100000 dekadicky 

; RO je v tomto případě jako vstupní parametr  

; podprogramu DELAY 

BL DELAY  ; Volání podprogramu DELAY s uložením návratové  
; adresy do LR  

MOV R1, #0x8000; Vložení hodnoty 0x00008000 do R1, konstanta pro  
; bit 15 

STR R1, [R2] ; Zápis hodnoty v R1 na adresu v R2, tj. nastaveni  
; bitu 15 

   ; na bráně D (LED na PD15 sviti), ostatní bity  

; jsou nulovány 

BL DELAY  ; volání podprogramu pro zpoždění 
B SMYCKA ; skok na navěští LOOP, tj. nekonečné opakování  

; smyčky (LED bliká) 

DELAY   ; Navesti zacatku podprogramu 

PUSH {LR}      ; Ulozeni hodnoty navratove adresy - LR do zasobniku  

          ;  

WAIT 

SUBS R0, R0, #1 ; Odecteni 1 od R0, 

; tj. R0 = R0 - 1 a nastaveni priznakoveho registru    

BNE WAIT  ; Skok na navesti pri nenulovosti  

 

POP  {LR}  ; Navrat z podprogramu, obnoveni LR ze zasobniku 

BX LR  ; Navrat do hlavního programu 



RCC_AHB1PeriphClockCmd(RCC_AHB1Periph_GPIOD, ENABLE); //LED 

RCC_APB1PeriphClockCmd(RCC_APB1Periph_TIM4, ENABLE); //TIMER 

RCC_AHB1PeriphClockCmd(RCC_AHB1Periph_GPIOA, ENABLE); //tlacitko 

GPIO_InitTypeDef  GPIO_InitStructure;    //struktura 

GPIO_InitStructure.GPIO_Pin = GPIO_Pin_13;   //vyběr pinu 

GPIO_InitStructure.GPIO_Mode = GPIO_Mode_OUT;   //výstupní pin 

GPIO_InitStructure.GPIO_Speed = GPIO_Speed_100MHz; //rychlost pinu 

GPIO_InitStructure.GPIO_OType = GPIO_OType_PP;  //typ Push-Pull 

GPIO_InitStructure.GPIO_PuPd = GPIO_PuPd_UP ;  //režim Pull Up 

GPIO_Init(GPIOD, &GPIO_InitStructure);   //inicializace 

void EXTI0_IRQHandler (void) { 

if(EXTI_GetITStatus(EXTI_Line0) != RESET) { 

  switch (programBezi){ 

   case 0:  programBezi = 1; 

     break; 

   case 1:  programBezi = 0; 

     break; 

   } 

  //vymazani priznaku preruseni 

  EXTI_ClearITPendingBit(EXTI_Line0); 

  }; 

} 



while(1){ 

if (programBezi == 0) continue;  //dokud programBezi==0  

//program stoji 

 intensita++;     //inkrementuj OC registr 

 TIM4->CCR1 = 666 - (intensita % 666); //zapis od OC registru 

 for(i=0;i<60000;i++);    //cekani 

} 
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