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Digitalln TE(PB_4);

Digitalin TA(PB_3;

Digitalln LS(PB_7);

Interruptin HALT(PB_0);
PortOut ausgaenge(PortC, OxOF
DigitalOut Schieber(PC_0);
DigitalOut Motor(PC_1);
DigitalOut Luefter(PC_2);
DigitalOut Pumpe(PC_3);
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1.2.1  Hauptprogramm 3 ioi .
Zeichnen Sle einen PAP oder ein Struktogramm fiir das Hauptprogramm, in dem, Dlglta“n TE(PB—4)’
nach dem Aufruf elnes Unterprogramms init(), die Steuerung des Durchlauftrockners Digita lIn TA(PB 3
entsprechend der Beschreibung {ohne Erweiterung aus 1.1.5), in einer ° — !
Endlosschleife, erfolgt. Digitalln LS(PB_7);

Interruptin HALT(PB_0);
PortOut ausgaenge(PortC,0x0F);
DigitalOut Schieber(PC_0);
DigitalOut Motor(PC_1);
DigitalOut Luefter(PC_2);
DigitalOut Pumpe(PC_3);
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1.2.1  Hauptprogramm init{)
Zeichnen Sle einen PAP oder ein Struktogramm fiir das Hauptprogramm, in dem,
nach dem Aufruf elnes Unterprogrammes init(), die Steuerung des Durchlaufirockners 1
entsprechend der Beschreibung {ohne Erweiterung aus 1.1.5), in einer

Endlosschleife, erfolgt,

PZ:=0p000000000

TE=0

>

F2:=0000001110

L8=0

C—>

P2:=0b00001111

TA=0

>

FP2:=0b000001 11

LS=1

C—>
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1.2.1  Hauptprogramm init{)
Zeichnen Sle einen PAP oder ein Struktogramm fiir das Hauptprogramm, in dem,
nach dem Aufruf elnes Unterprogrammes init(), die Steuerung des Durchlaufirockners 1
entsprechend der Beschreibung {ohne Erweiterung aus 1.1.5), in einer

Endlosschleife, erfolgt,

Ly FP2:=0D00000000

TE=0

>

.__+» P2:=0b00001110

/ LS=0
ausgaenge= '

— P2:=0b00001111

TA=0

>

[~  P2:=0b00000GT 11

LS=1

C—>
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1.2.2  HALT-Funktion
Zusatzlich zum reguléren Ablauf soll es eine HALT-Funktion geben, um
gegebenenfalls Schmutz oder Fremdkdrper aus dem Getreide entfernen zu kinnen.
Wenn Schalter HALT" auf Low geschaltet wird, miissen Motor, Pumpe und Lifter
angehalten und der Schieber geschlossen werden. Solange HALT auf Low gestellt
ist, darf der Ablauf nicht gestartet oder fortgesetzt werden kénnen. Nachdem Schalter
LHALT" zurlick auf High geschaltet wird, wird der Ablauf an der unterbrochenen
Stelle, mit den vorherigen Stelisignalen fir Motor, Pumpe, Liifter und Schieber,

fortgesetzt, :
Bei uns:
Orginal: void init() {
C: HALT.Fall(&HALT _ISR);
void init {void) { i .
ITG =1, // faliende Flanke HALT'enabl_e_qu()'
EX0 = 1; // lokale Interrupt0-Freigabe _enable_|rq();

EA =1; // Globale Freigabe ]
)
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1.2.2 HALT-Funktion
Zusatzlich zum reguléren Ablauf soll es eine HALT-Funktion geben, um
gegebenenfalls Schmutz oder Fremdkdrper aus dem Getreide entfernen zu kinnen.
Wenn Schalter HALT" auf Low geschaltet wird, miissen Motor, Pumpe und Lifter
angehalten und der Schieber geschlossen werden. Solange HALT auf Low gestellt
ist, darf der Ablauf nicht gestartet oder fortgesetzt werden kénnen. Nachdem Schalter
LHALT" zurlick auf High geschaltet wird, wird der Ablauf an der unterbrochenen
Stelle, mit den vorherigen Stelisignalen fir Motor, Pumpe, Liifter und Schieber,

fortgesetzt,
void init() {
C: HALT.Fall(&HALT _ISR);
void init {void) { / i .
ITG =1, // faliende Flanke HALT'enabl_e_qu()'
EX0 = 1; // lokale Interrupt0-Freigabe _enable_|rq();

EA =1; // Globale Freigabe ]
)
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1.2.2 HALT-Funktion
Zusatzlich zum reguléren Ablauf soll es eine HALT-Funktion geben, um
gegebenenfalls Schmutz oder Fremdkdrper aus dem Getreide entfernen zu kinnen.
Wenn Schalter HALT" auf Low geschaltet wird, miissen Motor, Pumpe und Lifter
angehalten und der Schieber geschlossen werden. Solange HALT auf Low gestellt
ist, darf der Ablauf nicht gestartet oder fortgesetzt werden kénnen. Nachdem Schalter
LHALT" zurlick auf High geschaltet wird, wird der Ablauf an der unterbrochenen
Stelle, mit den vorherigen Stelisignalen fir Motor, Pumpe, Liifter und Schieber,
fortgesetzt,

void init() {

c: HALT.Fall(&HALT _ISR);
void init {void) { / i X
ITO = 1; //fallende Flanke / HALT.enable_irq();

EX0 = 1; // lokale Interrupt0-Freigabe _enable_irq();
EA =1; // Globale Freigabe ]

]
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1.2.2 HALT-Funktion
Zusatzlich zum reguléren Ablauf soll es eine HALT-Funktion geben, um
gegebenenfalls Schmutz oder Fremdkdrper aus dem Getreide entfernen zu kinnen.
Wenn Schalter HALT" auf Low geschaltet wird, miissen Motor, Pumpe und Lifter
angehalten und der Schieber geschlossen werden. Solange HALT auf Low gestellt
ist, darf der Ablauf nicht gestartet oder fortgesetzt werden kénnen. Nachdem Schalter
LHALT" zurlick auf High geschaltet wird, wird der Ablauf an der unterbrochenen
Stelle, mit den vorherigen Stelisignalen fir Motor, Pumpe, Liifter und Schieber,
fortgesetzt,

void init() {
c: HALT.Fall(&HALT _ISR);
void init {void) { / i X
ITO = 1; // fallende Flanke / HALT.enable_irq();

EX0 = 1; // lokale Interrupt0-Freigabe _enable_irq();
EA =1: // Globale Freigabe M
}
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1.2.2.2 Entwickeln Sie den Algorithmus der Interrupt-Service-Routine und stellen Sie ihn als
Programmablaufplan {(PAP) oder als Struktogramm dar.

Halt_ISR

lokale Varlable: unsigned char merker

merker:=P2

FP2:=0

P3_2=0

P2.=merker
%Cb
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1.2.2.2 Entwickeln Sie den Algorithmus der Interrupt-Service-Routine und stellen Sie ihn als
Programmablaufplan {(PAP) oder als Struktogramm dar.

Halt_ISR

lokale Varlable: unsigned char merker

merker:=ausgaenge

FP2:=0

P3_2=0

P2.=merker
%Cb
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1.2.2.2 Entwickeln Sie den Algorithmus der Interrupt-Service-Routine und stellen Sie ihn als
Programmablaufplan {(PAP) oder als Struktogramm dar.

Halt_ISR

lokale Varlable: unsigned char merker

merker:=ausgaenge

ausgaenge:=0

P3_2=0

P2.=merker
%Cb
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1.2.2.2 Entwickeln Sie den Algorithmus der Interrupt-Service-Routine und stellen Sie ihn als
Programmablaufplan {(PAP) oder als Struktogramm dar.

Halt_ISR

lokale Varlable: unsigned char merker

merker:=ausgaenge

ausgaenge:=0

HALT=0

P2.=merker
%Cb
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1.2.2.2 Entwickeln Sie den Algorithmus der Interrupt-Service-Routine und stellen Sie ihn als
Programmablaufplan {(PAP) oder als Struktogramm dar.

Halt_ISR

lokale Varlable: unsigned char merker

merker:=ausgaenge

ausgaenge:=0

HALT=0

ausgaenge:= merker ‘,
: %Cb




Musterlosung HP1920 Al

1.2.2.2 Entwickeln Sie den Algorithmus der Interrupt-Service-Routine und stellen Sie ihn als

Programmablaufplan {(PAP) oder als Struktogramm dar.

Halt_ISR

lokale Varlable: unsigned char merker

merker:=P2

FP2:=0

P3_2=0

< __—— O

P2.=merker

merker:=ausgaenge

ausgaenge:=0

HALT=0

ausgaenge:= merker Y]
2

)

]
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1.2.2.2 Entwickeln Sie den Algorithmus der Interrupt-Service-Routine und stellen Sie ihn als
Programmablaufplan {(PAP) oder als Struktogramm dar.

Halt_ISR

lokale Varlable: unsigned char merker

merker:=ausgaenge

ausgaenge:=0

HALT=0

ausgaenge:= merker ‘,
: %Cb
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1.2.2.2 Entwickeln Sie den Algorithmus der Interrupt-Service-Routine und stellen Sie ihn als

Programmablaufplan {(PAP) oder als Struktogramm dar.

Halt_ISR

lokale Varlable: unsigned char merker

merker:=P2

FP2:=0

P3_2=0

< __—— O

P2.=merker

merker:=ausgaenge

ausgaenge:=0

HALT=0

ausgaenge:= merker Y]
2

)

]




1.2.3

1.2.3.1
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Liifteriiberwachung

Flir die optimale Trocknung des Getreldes, ist es erforderlich, dass der Lifter mit
einer Mindestdrehzahl l1duft. Zur Drehzahlmessung verfligt der Lifter Uber einen
Impulsausgang der bei jeder Umdrehung einen Rechteckimpuls ausgibt.

In a) dauert eine Umdrehung des
Lifterrads weniger ais 20ms =>
Prehzahl ok, Warnlampe

4lmpulsausgang des Liifters

a}1
0

< 0 T< ED;Tn'; ’g :.‘5"{';?5;?1 > Zel ausschalten (P2.4=0).
A Impulsausgang des Lifters Inrbq} tiauart__eine Umdrehung des
b) Lifterrads Ianger :als 20ms =>
. Drehzahi zu niedrig, Warnlampe
< » ¥ Zelt  ainschalten (P2.4=1),

1U.: T>=20ms
Abbifdung 3: Liifterimpulse

Die Warnlampe wird als ,Aus" initialisiert (P2.4=0).

Hinweis: Der Fall, dass der Lifter schlagartly kelne Impulse mehr lisfert (z.B. blockiert
oder Kabelbruch), muss nicht berlicksichtigt werden.

Bel Jeder Umdrehung soll der Lilfter gingn externen Interrupt ausldsen, Nennen Sie
einen geeigneten Port bei ihrem Mikrocontroller fiir den Anschiuss des
Impulsausgangs des Liliters.
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1.2.3.1

Musterlosung HP19520 Al

Liifteriiberwachung

Flir die optimale Trocknung des Getreldes, ist es erforderlich, dass der Lifter mit
einer Mindestdrehzahl l1duft. Zur Drehzahlmessung verfligt der Lifter Uber einen
Impulsausgang der bei jeder Umdrehung einen Rechteckimpuls ausgibt.
4lmpulsausgang des Liifters In a) dauert eine Umdrehung des
a) 1 Liifterrads weniger als 20ms =>
0 . » 7ot Prehzahl ok, Warnlampe
< =Y -
19.: T 20ms 'd =50 ¢ ?nug?zlﬁ:?éﬁiﬁn%rehung des
| ; ]

b) 4 Impulsausgang des Lafters Lifterrads langer als 20ms =>
> Zol Drehzahl zu niedrig, Warnlampe
< > ' A=1),

0 Toobme einschalten (P2.4=1)

Abbildung 3: Liifterimpulse

Die Warnlampe wird als ,Aus" initialisiert (P2.4=0).

Hinweis: Der Fall, dass der Lifter schlagartly kelne Impulse mehr lisfert (z.B. blockiert
oder Kabelbruch), muss nicht berlicksichtigt werden.

Bel Jeder Umdrehung soll der Lilfter gingn externen Interrupt ausldsen, Nennen Sie

einen geeigneten Port bei lhrem Mikrocontroller fiir den Anschluss des
Impulsausgangs des Liliters.

z.B.
Interruptin impuls(PA_1);
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%
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1.2.3.2 Entwickeln Sie das Programm fiir die Drehzahliberwachung unter Verwendung von
externem Interrupt und Timer. Gefordert sind die Initialisierung und die Interrupt-

Service-Routine(n).
Losungsidee: Lufterfrequenz messen.
T=20ms < f=1/T = 50Hz
Lufterimpuls bewirkt externen Interrupt => ISR zahlt "globale Variable z hoch
Timer mit zyklischen Interrupts alle 1s
TimerlSR: falls z>50 warnlampe aus, sonst warnlampe an

z auf 0 zuriucksetzen
Pending und Uberlauf zuriicksetzen
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1.2.3.2 Entwickeln Sie das Programm fiir die Drehzahliberwachung unter Verwendung von
externem Interrupt und Timer. Gefordert sind die Initialisierung und die Interrupt-
Service-Routine(n).

DigitalOut warnlampe(PC_7);
Interruptin impuls(PA_1);
volatile int z=0;
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1.2.3.2 Entwickeln Sie das Programm fiir die Drehzahliberwachung unter Verwendung von
externem Interrupt und Timer. Gefordert sind die Initialisierung und die Interrupt-
Service-Routine(n).

void impulsISR()
{

Z++;

4

//[test=1;
5
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1.2.3.2 Entwickeln Sie das Programm fiir die Drehzahliberwachung unter Verwendung von

externem Interrupt und Timer. Gefordert sind die Initialisierung und die Interrupt-
Service-Routine(n).

void isrTIM6(){
test=Itest;
if (z<50) {warnlampe=1; }
else { warnlampe=0; }
z=0;
TIM6->SR=0; //Uberlaufflag zuriicksetzen
HAL_NVIC_ClearPendingIlRQ(TIM6_IRQn); //Pendingbit NVIC zuriicksetzen




void init() {

//Lifteriberwachung

impuls.fall(&impulsISR);

impuls.enable_irq();

//Timer TIM6

RCC->APB1ENR |= 0b10000; //TIM6 mit Takt versorgen
TIM6->PSC=31999; //Prescaler fur 1ms

TIM6->CNT=0; //Zahler bei O starten

TIM6->ARR=999; //Autoreload fiir 1s (0.999 = 1000 Zihltakte
TIM6->SR=0;  //Uberlaufflag zuriicksetzen

TIM6->DIER=1;  //Imterrupt freigeben Timer
NVIC_SetVector(TIM6_IRQn, (uint32_t)&isrTIM6); //ISR zuordnen

HAL_NVIC EnablelRQ(TIM6_IRQn); //Interrupt freigeben NVIC
TIM6->CR1=1; //Timer starten




void init() {

//Lufteriberwachung

impuls.fall(&impulsISR);

impuls.enable_irq();

//Timer TIM6

RCC->APB1ENR |=0b10000; //TIM6 mit Takt versorgen
TIM6->PSC=31999; //Prescaler fur 1ms

TIM6->CNT=0; //Zahler bei O starten

TIM6->ARR=999; //Autoreload fiir 1s (0.999 = 1000 Zihltakte
TIM6->SR=0;  //Uberlaufflag zuriicksetzen

TIM6->DIER=1;  //Imterrupt freigeben Timer
NVIC_SetVector(TIM6_IRQn, (uint32_t)&isrTIM6); //ISR zuordnen

HAL_NVIC EnablelRQ(TIM6_IRQn); //Interrupt freigeben NVIC
TIM6->CR1=1; //Timer starten




void init() {

//Lufteriberwachung

impuls.fall(&impulsISR);

impuls.enable_irq();

//Timer TIM6

RCC->APB1ENR |=0b10000; //TIM6 mit Takt versorgen
TIM6->PSC=31999; //Prescaler fur 1ms

TIM6->CNT=0; //Zahler bei O starten

TIM6->ARR=999; //Autoreload fiir 1s (0.999 = 1000 Zihltakte
TIM6->SR=0;  //Uberlaufflag zuriicksetzen

TIM6->DIER=1;  //Imterrupt freigeben Timer
NVIC_SetVector(TIM6_IRQn, (uint32_t)&isrTIM6); //ISR zuordnen

HAL_NVIC EnablelRQ(TIM6_IRQn); //Interrupt freigeben NVIC
TIM6->CR1=1; //Timer starten




void init() {

//Lufteriberwachung

impuls.fall(&impulsISR);

impuls.enable_irq();

//Timer TIM6

RCC->APB1ENR |=0b10000; //TIM6 mit Takt versorgen
TIM6->PSC=31999; //Prescaler fur 1ms

TIM6->CNT=0; //Zahler bei O starten

TIM6->ARR=999; //Autoreload fiir 1s (0.999 = 1000 Zihltakte
TIM6->SR=0;  //Uberlaufflag zuriicksetzen

TIM6->DIER=1;  //Imterrupt freigeben Timer
NVIC_SetVector(TIM6_IRQn, (uint32_t)&isrTIM6); //ISR zuordnen

HAL_NVIC EnablelRQ(TIM6_IRQn); //Interrupt freigeben NVIC
TIM6->CR1=1; //Timer starten




void init() {

//Lufteriberwachung

impuls.fall(&impulsISR);

impuls.enable_irq();

//Timer TIM6

RCC->APB1ENR |= 0b10000; //TIM6 mit Takt versorgen
TIM6->PSC=31999; //Prescaler fur 1ms

TIM6->CNT=0; //Zahler bei O starten

TIM6->ARR=999; //Autoreload fiir 1s (0.999 = 1000 Zihltakte
TIM6->SR=0;  //Uberlaufflag zuriicksetzen

TIM6->DIER=1;  //Imterrupt freigeben Timer
NVIC_SetVector(TIM6_IRQn, (uint32_t)&isrTIM6); //ISR zuordnen

HAL_NVIC EnablelRQ(TIM6_IRQn); //Interrupt freigeben NVIC
TIM6->CR1=1; //Timer starten




void init() {

//Lufteriberwachung

impuls.fall(&impulsISR);

impuls.enable_irq();

//Timer TIM6

RCC->APB1ENR |= 0b10000; //TIM6 mit Takt versorgen
TIM6->PSC=31999; //Prescaler fur 1ms

TIM6->CNT=0; //Zahler bei O starten

TIM6->ARR=999; //Autoreload fiir 1s (0.999 = 1000 Zihltakte
TIM6->SR=0;  //Uberlaufflag zurticksetzen

TIM6->DIER=1;  //Imterrupt freigeben Timer
NVIC_SetVector(TIM6_IRQn, (uint32_t)&isrTIM6); //ISR zuordnen

HAL_NVIC EnablelRQ(TIM6_IRQn); //Interrupt freigeben NVIC
TIM6->CR1=1; //Timer starten




void init() {

//Lufteriberwachung

impuls.fall(&impulsISR);

impuls.enable_irq();

//Timer TIM6

RCC->APB1ENR |= 0b10000; //TIM6 mit Takt versorgen
TIM6->PSC=31999; //Prescaler fur 1ms

TIM6->CNT=0; //Zahler bei O starten

TIM6->ARR=999; //Autoreload fir 1s (0.999 = 1000 Zihltakte
TIM6->SR=0;  //Uberlaufflag zurticksetzen

TIM6->DIER=1;  //Imterrupt freigeben Timer
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HAL_NVIC EnablelRQ(TIM6_IRQn); //Interrupt freigeben NVIC
TIM6->CR1=1; //Timer starten




void init() {

//Lufteriberwachung

impuls.fall(&impulsISR);

impuls.enable_irq();

//Timer TIM6

RCC->APB1ENR |= 0b10000; //TIM6 mit Takt versorgen
TIM6->PSC=31999; //Prescaler fur 1ms

TIM6->CNT=0; //Zahler bei O starten

TIM6->ARR=999; //Autoreload fir 1s (0.999 = 1000 Zihltakte
TIM6->SR=0;  //Uberlaufflag zurticksetzen

TIM6->DIER=1;  //Imterrupt freigeben Timer
NVIC_SetVector(TIM6 _IRQnN, (uint32_t)&isrTIM6); //ISR zuordnen

HAL_NVIC EnablelRQ(TIM6_IRQn); //Interrupt freigeben NVIC
TIM6->CR1=1; //Timer starten




void init() {

//Lufteriberwachung

impuls.fall(&impulsISR);

impuls.enable_irq();

//Timer TIM6

RCC->APB1ENR |= 0b10000; //TIM6 mit Takt versorgen
TIM6->PSC=31999; //Prescaler fur 1ms

TIM6->CNT=0; //Zahler bei O starten

TIM6->ARR=999; //Autoreload fir 1s (0.999 = 1000 Zihltakte
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TIM6->DIER=1;  //Imterrupt freigeben Timer
NVIC_SetVector(TIM6_IRQn, (uint32_t)&isrTIM6); //ISR zuordnen
HAL _NVIC EnablelRQ(TIM6_IRQN); //Interrupt freigeben NVIC
TIM6->CR1=1; //Timer starten




void init() {

//Lufteriberwachung

impuls.fall(&impulsISR);

impuls.enable_irq();

//Timer TIM6

RCC->APB1ENR |= 0b10000; //TIM6 mit Takt versorgen
TIM6->PSC=31999; //Prescaler fur 1ms

TIM6->CNT=0; //Zahler bei O starten

TIM6->ARR=999; //Autoreload fir 1s (0.999 = 1000 Zihltakte
TIM6->SR=0;  //Uberlaufflag zurticksetzen

TIM6->DIER=1;  //Imterrupt freigeben Timer
NVIC_SetVector(TIM6_IRQn, (uint32_t)&isrTIM6); //ISR zuordnen
HAL _NVIC EnablelRQ(TIM6_IRQN); //Interrupt freigeben NVIC
TIM6->CR1=1; //Timer starten




