FIG. 7

MV(G): movimiento giroscopico , MV(0O): angulo de correccion OIS, MV(AC): angulo de movimiento AOC, MV(V): angulo de correccion VDIS
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FIG. 12

1. Calcular el angulo acumulado minimo/méximo del giroscopio de
entrada para un periodo predeterminado.

2. Extraer el nivel de movimiento (0-3) para cada operacion mediante
tomando pasos con umbral en el valor abs(gx_sum - gx_sum_max -
gyro_sum_min).
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posicionObjetivo = (posicioninicial — posicionActual)
(nivel de movimiento * 100 / MAX_LVL)(Posicion final de llegada de la
lente durante AOC:
a medida que nivel de movimiento se hace mayor, se acerca al 100%.y
a medida que nivel de movimiento se hace menor, se acerca al 0%).
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pasoCentrado = abs(posicionActual - posicionObjetivo)/tiempoNoUtilizado
If (centeringStep > MAX_STEP)
centeringStep = MAX_STEP
(Cantidad a controlar por 1 paso)
MAX_STEP es el angulo méximo a controlar por 1 ms y corresponde a la
especificacion de hardware.
Normalmente es 0,05 grados.
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FIG. 14

MV(G): movimiento giroscopico , MV(O): angulo de correccion OIS, MV(AC): angulo de movimiento AOC, MV(V): angulo de correccion VDIS
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FIG. 22

1. Calcular el angulo acumulado minimo/méximo del giroscopio de
entrada para un periodo predeterminado.

2. Extraer el nivel de movimiento (0-3) para cada operacion mediante
tomando pasos con umbral en el valor abs(gx_sum - gx_sum_max -
gyro_sum_min).

tiempoNoUtilizado = tiempoNoUtilizado- tiempoExposicion
- lectura

posicionObjetivo = (posicionInicial — posicionActual)
(nivel de movimiento * 100 / MAX_LVL
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pasoCentrado = abs(posicionActual - posicionObjetivo)/tiempoNoUtilizado

If (centeringStep > MAX_STEP)*(nivel de movimiento *100/MAX_LVL)
centeringStep = MAX_STEP)*(nivel de movimiento *100/MAX_LVL);
{Cantidad a controlar por 1 paso)
MAX_STEP es el angulo maximo a controlar por 1 ms y corresponde a la
especificacion de hardware.
Normalmente es 0,05 grados, pero cuando contrala de acuerdo con el
movimiento, incrementa la correccién a aprox. 0,1 grado




