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

Projekthighlights:
e Schrittmotor an PC3..PCO
e Multifunctionshield

* Analoge )\
Geschwindigkeitsvg Taste PA1 soll als “'2;
mit Poli Richtungsumschalttaste

verwendet werden
| ——N:

* 4-stellige Geschwin
anzeige auf Siebenj
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* Interruptgesteuerte

Richtungsumkehr mit Taste
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

Projekthighlights:
e Schrittmotor an PC3..PCO
* Multifunctionshield
° A| :
d Die Drehrichtung soll mit
N LED D1 angezeigt
e 4 werden.
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CN7 CN6 CN5 CN10 . .
pc10 —f PG .- Anschlussbelegung und Konfiguration:
PC12 3 PD2 D14 PB9
VbD —g ESV AVDD AVDD

BOOTO 7 GND GND GND

NC LS L LED D13 PA5

NC IOREF I0OREF D12  PA6

PA13 RESET RESET D11 PA7

PA14 +3V3 +3V3 D10 PB6

PA15 +5V1 +5V D9 PC7

— GND GND | GND D8 PAQ
PB7 GND | GND

Tate PC13 VIN VIN D7 PAS8

PC14 NC D6 PB10

PC15 PAO A0 D5 PB4

PHO PA1 A1 D4 PB5

PH1 PA4 A2 D3 PB3

VLCD PBO A3 D2 PA10

PC2 —Retm | A4 D1 PA2

|7PCS PCO A5 DO PA3

Anschluss des Schrittmotors

Q") Stufe 2: Interrupteingang nutzen Q

000“%
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RCC_OSC32_0UT
RCC_OSC_IN
RCC_OSC_OUT

GPID_ Cutput

Taste PA1

| PA1 als GPIO_EXTI1 konfigurieren

GPIO_Cutput

ADC_IND

P10 _EXTN

Stufe 2: Interrupteingang nutzen USART_TX

Reset State
ADC_IN1
COMP1_INP
LCD _SEGO
OPAMP1_VINP
TIMZ2_CHZ2
TIM5_CHZ2
TIMX_IC2
TS G1 102

USARTZ RTS
GPIO Input
GPFIO_Qutput
GPIO_Analog
EVENTOUT
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Q

Lol

System .Y

e

DA,
WDG
MNVIC
v RCC
SYS
15
WWDG
L

'

Analog

PA1 als GPIO_EXTI1 fir steigende
Flanke konfigurieren

Wamimedia »

Computina #

GPIO Mode and Configuration

Group By Peripherals

Tt

@ RCC

& GPIO @ Single Mapped Signals

Search Signals

[] Show only Modified Pins

nfa

User Label

Very Low
Very Low
Very Low
Very Low
Very Low

LD2Z [Gre...

OO0 0O el

|Externa| Interrupt Mode with Rising edge trigger detection

| GPIOout. ..
External |... No pull-u...
PAS nia Low Output P__. No pull-u...
PCD nfa Low Cutput P_.. No pull-u...
PCA n/a Low Output P__. No pull-u...
F W Output P__. No pull-u...
F W Output P__. No pull-u...
Mo pull-up and no pull-down
L |

)
L
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Finout & Configuration Clock Configuration Froject Mz

v Software Packs v Pinout
GPIO Mode and Configuration

Configuration

Group By Peripherals w
System I

® USART

MVIC Interrupt Table Enahled F'reemptm-n Priority Suh Priority

EXTl line1 interrupt
'EXTI line[15:10] interrupts |:| IJ IJ

\ Den externen Tasteninterrupt im

Nested Vector Interrupt Controller
(NVIC) freigeben
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E Workspace - Device Configuration Teol - 5TM32CubelDE

File Edit MNawi N g roject Run Window Help
=~ H @ [Bl#~-0-%~is-
FyP2 = B 1.5 [€] main.c L] stm3211x
BS VYV §
"""'E Prn-jeh:l:S?(
Lk -

v Software

Konfiguration Ubersetzen

» [Vers A=
& o —

L Projektse B [Group By Peripherz
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Programm
b schleife
‘lobal 0 EXTI Callback
L GP lback:
ldr , [R6,0DR
/ 36 eor L Bit5
ar strb . [ R6,0DR
885 bx
Zwischen b schleife E£I|

L
[N

und .end

Lo
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m
=
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J
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Programm
b schleife

-global HAL GPIO EXTI Callback

1dr HE,:HE,QD;j
eor R@,B1it5
strb R@,[R6,0DR
bx 1r
Schreiben wir ein
Unterprogramm mit dem a1 .end
Namen i

HAL GPIO_EXTI_Callback
%%
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Programm o
81 b schleife
a2
53 .global HAL GPIO EXTI Callback
o4 HAL GPIO EXTI [a]]l:l-al:k
5 ldr R@, [R6,0DR]
) eor R@,B1it5
strb R®,[R6,0DR]

Das Unterprogramm
endet mit
bx Ir (=Return)

nd
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Programm
b schleife
obal HAL GPIO EXTI Callback
_GPIO_EXTI_Callback: ,
%RG speichert GPIOA
- b 1r
Das Unterprogramm v
schaltet Bit5 von GPIOA =T
um 91 .end
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Programm
b schleife

HAL GPIO EXTI_Callback:

1dr R&,[R6,00R]
eor R@,B1it5
Wir machen das | strb R@, [R6,00R.
88 b 1r
Unterprogramm global 2G I
im Projekt bekannt damit -
) QB
der Compiler das
91 .end

Unterprogramm als

Interruptprogramm ‘,
kennt
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Programm
Clean Project
Jetzt erst einmal +

Bei Tastendruck
muss die LED D1 ein-
und ausschalten

(Achtung, prellt)
%%
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Programm

Anderungen im
Hauptprogramm

Ll

flaeschwindigkeit

R6 speichert GPIOA

R6 speichert GPIOA

/{5chritt @

/ fausgeben

//Wartezeit=Geschwindigkeit
/ fwarten

12 main:
13 ldr R@,=hadc
14 bl HAL_ADC_Start
15 ldr R4, =GPI0C
16 mow R5,#18
17
15
19 schleife:
28 ldr R@,=hadc
21 bl HAL ADC GetWValue
22 strh RO, [RS8,ARR]
73 mov R5,R8
mov RO, #8bBa11
strb R@, [R4,0DR]
lsr R&,R5,8
bl HAL Delay

2 A
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Programm

Falls die LED aus ist:
Sprung zur
Drehrichtung links

\

Ll

flaeschwindigkeit

R6 speichert GPIOA

R6 speichert GPIOA

/{5chritt @

/ fausgeben

//Wartezeit=Geschwindigkeit
/ fwarten

12 main:
13 ldr R@,=hadc
14 bl HAL_ADC_Start
15 ldr R4, =GPI0C
16 mow R5,#18
17
15
19 schleife:
28 ldr R@,=hadc
21 bl HAL ADC GetWValue
22 strh RO, [RS8,ARR]
73 mov R5,R8
mov RO, #8bBa11
strb R@, [R4,0DR]
lsr R&,R5,8
bl HAL Delay

2 A
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Programm rechtsrum

Der Code fur
linksrum
unterscheidet sich
nur in der
Schrittfolge

T

B b =

Sy T sy Wy W Wy R R |
L T

I T

linksrum




