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Hauptprüfung 18/19 A1

InterruptIn ls1(PA_1);
InterruptIn ls2(PA_6);
DigitalIn reset(PA_10);
PortIn waage(PortB,0xFF);
PortOut ausgaenge(PortC,0b11111);
DigitalOut Weiche(PC_0);
DigitalOut BaenderEin(PC_1);
DigitalOut rot(PC_2);
DigitalOut gelb(PC_3);
DigitalOut gruen(PC_4);
Maschinenzyklus: 1/32000000 s
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void initISR()
{

ls1.fall(&isrLS1);
ls1.enable_irq();
ls2.fall(&isrLS1);
ls2.enable_irq();
__enable_irq();

}
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main()

ausgaenge:=0b00010

initISR()

true

reset=1

wahr falsch

ausgaenge:=0b00010

anz:=0

∅
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isrLS2()

lokale Variable char ampel[5]={0b00010, 0b10010, 0b01010, 0b01110, 00b10000}

anz:=anz+1

ausgaenge:=ampel[anz];
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void isrLS1()
{

BaenderEin=0;
warte1s();
if (sollwert > waage)
{

Weiche=1;
}
else
{

Weiche=0;
}  
BaenderEin=1;

}

void warte1s()
{

RCC->APB1ENR |= 0b10000; //TIM6 mit Takt versorgen
TIM6->PSC=31999;        //Prescaler für 1ms
TIM6->CNT=0;            //Counter mit 0 starten
TIM6->ARR=999;          //Autoreload für 1s (1000ms Zählwert von 0-999
TIM6->SR=0;             //Überlaufflag zurücksetzen
TIM6->CR1=1;            //setzt CEN auf 1 => startet den Timer
while (TIM6->SR==0);    //Warten auf Überlauf
TIM6->CR1=0;            //setzt CEN auf 0 => stoppt den Timer

}
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• Der Programcounter beinhaltet immer die Adresse im Befehls-ROM, der 
Instruktion, die als nächstes ausgeführt werden soll. 

• Beim Programcounter handelt es sich um das 32Bit-Register R15.
• Bei einem Sprungbefehl wird in den Programcounter die Adresse des 

Sprungziels eingetragen


