
Projekt Schrittmotor mit 
Siebensegmentanzeige und 

analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

Multifunctionshield + Schrittmotorshield



Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

Projekthighlights:
• Schrittmotor an PC3..PC0
• Multifunctionshield

• Analoge 
Geschwindigkeitsvorgabe 
mit Poti

• 4-stellige Geschwindigkeits-
anzeige auf Siebensegment-
anzeige

• Interruptgesteuerte
Richtungsumkehr mit Taste 
A1
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Projekthighlights:
• Schrittmotor an PC3..PC0
• Multifunctionshield

• Analoge 
Geschwindigkeitsvorgabe 
mit Poti

• 4-stellige Geschwindigkeits-
anzeige auf Siebensegment-
anzeige

• Interruptgesteuerte
Richtungsumkehr mit Taste 
A1

Die Drehrichtung soll mit 
LED D1 angezeigt 

werden.
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Nucleo Schrittmotor

CN7 Pin 38 PC0 IN1 GPIO-Output

CN7 Pin 36 PC1 IN2 GPIO-Output
CN7 Pin 35 PC2 IN3 GPIO-Output

CN7 Pin 33 PC3 IN4 GPIO-Output
CN7 Pin 18 +5V +

CN7 Pin 19 GND -

Nucleo Multifunctionshield

CN8 Pin 2 PA1 Taste PA1

CN5 Pin 6 PA5 LED D1

Anschlussbelegung und Konfiguration:

Anschluss des Schrittmotors

Stufe 2: Interrupteingang nutzen
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Nucleo Schrittmotor

CN7 Pin 38 PC0 IN1 GPIO-Output

CN7 Pin 37 PC3 IN4 GPIO-Output

CN7 Pin 36 PC1 IN3 GPIO-Output

CN7 Pin 35 PC2 IN2 GPIO-Output

CN7 Pin 18 +5V +

CN7 Pin 19 GND -

Nucleo Multifunctionshield

CN8 Pin 2 PA1 Taste PA1

CN5 Pin 6 PA5 LED D1

Stufe 2: Interrupteingang nutzen

PA1 als GPIO_EXTI1 konfigurieren
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PA1 als GPIO_EXTI1 für steigende 
Flanke konfigurieren
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Den externen Tasteninterrupt im  
Nested Vector Interrupt Controller 

(NVIC) freigeben
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Konfiguration übersetzen
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Zwischen b schleife 
und .end

Programm
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Schreiben wir ein 
Unterprogramm mit dem 

Namen 
HAL_GPIO_EXTI_Callback

Programm



Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

Das Unterprogramm 
endet mit 

bx lr (=Return)

Programm
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Das Unterprogramm 
schaltet Bit5 von GPIOA 

um 

Programm

R6 speichert GPIOA
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Wir machen das 
Unterprogramm global 

im Projekt bekannt damit 
der Compiler das 

Unterprogramm als 
Interruptprogramm

kennt

Programm
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Jetzt erst einmal 
testen

Programm

Clean Project
+

Debug As

Bei Tastendruck 
muss die LED D1 ein-

und ausschalten
(Achtung, prellt)
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Programm

Änderungen im 
Hauptprogramm

R6 speichert GPIOA

R6 speichert GPIOA
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Programm

Falls die LED aus ist: 
Sprung zur 

Drehrichtung links

R6 speichert GPIOA

R6 speichert GPIOA
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Programm

Der Code für 
linksrum 

unterscheidet sich 
nur in der 

Schrittfolge

rechtsrum

linksrum


