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Geschwindigkeitsvorgabe

main:
Timer TIM2 ldr RO, =hadc
auswahlen bl HAL ADC_ Start
~ ldr R4,=GPIOC

mov  R5,#10 //Geschwindigkeit

ldr R6,=GPIOA

ldr R8,=TIM2 //Timerauswahl

mov RO, #1

str RO,[R8,CR1]//RO=1 setzt CEN auf 1
str RO,[R8,CNT]//Counter startet bei 1
ife:

ldr RO, =hadc

bl HAL ADC_GetValue

strh RO,[R8,ARR]//AD-Wandelwert => Autoreload
mov  R5,R0O




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

main:
Elluies & U ldr  R@,=hadc
Controlregister 1 bl HAL ADC Start
(CR1) setzt das ldr R4,=GPIOC

Counter Enable
Bit (CEN) auf 1
und startet den

Timer -

mov  R5,#10 //Geschwindigkeit
ldr R6,=GPIOA

ldr R8,=TIM2 //Timerauswahl
mov RO, #1

str RO,[R8,CR1]//RO6=1 setzt CEN auf 1
str RO,[R8,CNT]//Counter startet bei 1
ife:

ldr RO, =hadc

bl HAL ADC_GetValue

strh RO,[R8,ARR]//AD-Wandelwert => Autoreload
mov  R5,R0O
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Geschwindigkeitsvorgabe

main:

ldr RO, =hadc
bl HAL ADC Start
ldr  R4,=GPIOC

mov  R5,#10 //Geschwindigkeit
ldr R6,=GPIOA

ldr R8,=TIM2 //Timerauswahl
mov RO, #1

Der Counter
startet bei 1

str RO,[R8,CR1]//RO=1 setzt CEN auf 1
ife:

ldr RO, =hadc

bl HAL ADC_GetValue

strh RO,[R8,ARR]//AD-Wandelwert => Autoreload
mov  R5,R0O
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Geschwindigkeitsvorgabe

main:
ldr RO, =hadc
bl HAL ADC Start
ldr R4,=GPIOC
mov  R5,#10 //Geschwindigkeit
ldr R6,=GPIOA
ldr R8,=TIM2 //Timerauswahl
mov RO, #1
str RO,[R8,CR1]//RO=1 setzt CEN auf 1
str RO,[R8,CNT]//Counter startet bei 1
N schleife:

In der Endlosschleife
speichern wir den
jeweiligen
Wandelwert im
Autoreloadregister
(ARR). Damit legen
wir fest, wie weit der
Counter zahlt und
dann wieder bei 0
beginnt

ldr RO, =hadc

bl HAL ADC GetValue
strh RO, [R8,ARR]//AD-Wandelwert => Autoreloa
mov R5,R0O

d
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Geschwindigkeitsvorgabe

mov  RO,#0b0110 //Schritt des Schrittmotors
strb  RO,[R4,0DR] //Ausgeben
//lsr  RO,R5,8 //Wartezeit = R5/256
//bl  HAL Delay //warten
e2:
Idr RO,[R8,SR] //Statusregister abfragen
| tst  RO,Bit0
£ beq warte2

Das Warten mit mov  RO,#0
HAL_Delay wird jetzt strb  RO,[R8,SR]
uberflussig
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Geschwindigkeitsvorgabe

mov  RO,#0b0110 //Schritt des Schrittmotors
strb  RO,[R4,0DR] //Ausgeben

//lsr  RO,R5,8 //Wartezeit = R5/256

//bl  HAL Delay //warten

ldr RO,[R8,SR]  //Statusregister abfragen
tst RO,Bit0

beq warte2

mov RO,#0

strb RO,[R8,SR]

In der Endlosschleife fragen wir in
jedem Schritt des Schrittmotors
das Statusregister des Timers ab




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

mov  RO,#0b0110 //Schritt des Schrittmotors
strb  RO,[R4,0DR] //Ausgeben

//lsr  RO,R5,8 //Wartezeit = R5/256

//bl  HAL Delay //warten

Idr RO,[R8,SR] //Statusregister abfragen
beq warte2

mov RO,#0

strb RO,[R8,SR]

BitO ist das Updateinterruptflag
(UIF)
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Geschwindigkeitsvorgabe

mov  RO,#0b0110
strb  RO,[R4,0DR]
//lsr  RO,R5,8
//bl  HAL Delay
warte2:
Idr RO,[R8,SR]

tst RO,Bit0
beo warte2
mov RO,#0

strb RO,[R8,SR]

Solange das Updateinterruptflag
(UIF) O ist gab es noch keinen
Uberlauf

//Schritt des Schrittmotors
//Ausgeben

//Wartezeit = R5/256
//warten

//Statusregister abfragen
//Bit0 = UIF
1=0 => weiter warten
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Geschwindigkeitsvorgabe

mov
strb

//lsr
//bl

warte2:

Idr
tst

Nach jedem Uberlauf muss das UIF
wieder zurlickgesetzt werden

RO,#0b0110
RO,[R4,0DR]
RO,R5,8
HAL_ Delay

RO,[R8,SR]
RO,Bit0
warte?2

RO,[R8,SR]

//Schritt des Schrittmotors
//Ausgeben

//Wartezeit = R5/256
//warten

//Statusregister abfragen
//Bit0 = UIF

//1=0 => weiter warten
//UIF zuriicksetzen
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Beachte: Alle Labels mov  RO,#0b0110 //Schritt des Schrittmotors
miissen strb  RO,[R4,0DR] //Ausgeben
unterschiedlich //lsr  RO,R5,8 //Wartezeit = R5/256
sgin: //bl  HAL Delay //warten
z.B. wartel warte2:
warte2 Idr RO,[R8,SR] //Statusregister abfragen
Ul tst RO,Bit0 //Bit0 = UIF
beq warte2 //1=0 => weiter warten
\ mov RO,#0 //UIF zuriicksetzen

strb RO,[R8,SR]

//Nachster Schritt genauso
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