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Projekthighlights:
e Schrittmotor an PC3..PCO
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

Projekthighlights: ‘_ 2

e Schrittmotor an PC3..PCO

 Multifunctionshield
* Analoge

Wir benotigen das
Multifunctionshield.
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Stufe 2: Analoge Geschwindigkeitsvorgabe
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Die Einstellung des Potis
verandert einen
Zahlenwert von O bis
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PAO als ADC_INO konfigurieren

Stufe 2: Analoge
Geschwindigkeitsvorgabe
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Stufe 2: Analoge
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ADC_Settings 3. Continuos
Clock Prescal .
ek rescas Conversion

Bank to use

ADC_INO
PIO_Input

SART TX
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Resolution Mode Enable
Data Alignment
Scan Mode Disabled

Continuous Conversion Mode
Discontinuous Conversion Mode Disabled
DMA Continuous Requests Disabled

Geschwindigkeitsvorgabe

Portpin als
ADC_IN
einstellen
z.B. PAO flr
Poti
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2. |Initialisierung
main:

Aus der

Formelsammlung ldr RO, =hadc //AD-Wandler starten starten

bl HAL_ADC_Start
3. Endlosschleife

schleife: //Endlosschleife

//AD-Wandler abfragen Ergebnis in RO

1dr rd,=hadc //Wert vom AD-Wandler holen
bl HAL _ADC GetValue
b schleife

Stufe 2: Analoge -
Geschwindigkeitsvorgabe
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2. |Initialisierung

HAL ADC GetValue .
- - maln.

speichert den

Einstellwert in RO ldr RO, =hadc //AD-Wandler starten starten
bl HAL_ADC Start

3. Endlosschleife

Wir verwenden aber

R5 als
Geschwindigkeits- schleife:  //Endlosschleife
variabel
N )-Wandler abfragen Ergebnis in RO

1dr rd,=hadc //Wert vom AD-Wandler holen
bl HAL_ADC_Get‘sf?lue o o
mov R5,R0” //Geschwindigkeit in R5
b schleife

Stufe 2: Analog
Geschwindigkeitsvorgaoe

<\
@
)
?




