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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

Timer

Multiplexausgabe auf 
das Display mit Timer 

und Interrupt
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Konfiguration des Timers TIM6:

Wir nehmen Timer 
TIM6
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Konfiguration des Timers TIM6:

Wir aktivieren Timer 
TIM6
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Konfiguration des Timers TIM6:

Prescalereinstellung
31 für 1µs 

Countertakt
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Konfiguration des Timers TIM6:

Autoreload 999 für 
1ms 
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Konfiguration des Timers TIM6:

NVIC Settings:
TIM6 global interrupt

Enabled
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Konfiguration des Timers TIM6:

Konfiguration 
übersetzen



Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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R1

0x1000 R10

1234 R11

1234 R5

0x2000 0x10000x40000x8000
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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4 R1

0x1000 R10

1234 R11

1234 R5

0x2000 0x10000x40000x8000
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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4 R1

0x1000 R10

1234 R11

1234 R5

0x2000 0x10000x40000x8000
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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dp
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0b10011001 R0

4 R1

0x1000 R10

1234 R11

1234 R5

0x2000 0x10000x40000x8000

seg7:
.byte
0b00000011,0b10011111,0b00100101,0b00001101,0b10011001,0b01001001,0b01000001
,0b00011111,0b00000001,0b00001001
.end
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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0x2000 0x10000x40000x8000
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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4 R1

0x1000 R10
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1234 R5

0x2000 0x10000x40000x8000
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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0x2000 0x10000x40000x8000



Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

10 R0

4 R1

0x1000 R10

123 R11

1234 R5

0x2000 0x10000x40000x8000
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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0x2000 0x10000x40000x8000
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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seg7:
.byte
0b00000011,0b10011111,0b00100101,0b00001101,0b10011001,0b01001001,0b01000001
,0b00011111,0b00000001,0b00001001
.end



Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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0x2000 0x10000x40000x8000
a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp



Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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seg7:
.byte
0b00000011,0b10011111,0b00100101,0b00001101,0b10011001,0b01001001,0b01000001
,0b00011111,0b00000001,0b00001001
.end



Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

seg7 R0

1 R1

0x8000 R10

1 R11

1234 R5

0x2000 0x10000x40000x8000
a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp



Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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seg7:
.byte
0b00000011,0b10011111,0b00100101,0b00001101,0b10011001,0b01001001,0b01000001
,0b00011111,0b00000001,0b00001001
.end



Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

10 R0

1 R1

0x10000 R10

0 R11

1234 R5

0x2000 0x10000x40000x8000
a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp

a

g

d

f

e

b

c

dp



Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger 
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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.global HAL_TIM_PeriodElapsedCallback
HAL_TIM_PeriodElapsedCallback:
Push {lr}
mov R0,#10
mod R1,R11,R0
ldr R0,=seg7
ldrb R0,[R0,R1]
add R0,R10
bl MFS_sendWord
mov R0,#10
udiv R11,R0
lsl R10,1
cmp R10,#0x10000
bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000
mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop {lr}
bx lr
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dpmain:
…
bl MFS_sendWord

ldr R9,=TIM6 //Timer TIM6 auswählen
mov R0,#1
str R0,[R9,CNT]
str R0,[R9,CR1]
str R0,[R9,DIER]
mov R10,#0x1000//Digit-Auswahl-Adresse
mov R11,#0//Digit-Wert

Die Initialisierung:
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dpmain:
…
bl MFS_sendWord

ldr R9,=TIM6 //Timer TIM6 auswählen
mov R0,#1 //1 in Register R0 
str R0,[R9,CNT]
str R0,[R9,CR1]
str R0,[R9,DIER]
mov R10,#0x1000//Digit-Auswahl
mov R11,#0//Digit-Wert

Die Initialisierung:
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dpmain:
…
bl MFS_sendWord

ldr R9,=TIM6 //Timer TIM6 auswählen
mov R0,#1 //1 in Register R0 
str R0,[R9,CNT] //Der Counter startet bei 1
str R0,[R9,CR1]
str R0,[R9,DIER]
mov R10,#0x1000//Digit-Auswahl
mov R11,#0//Digit-Wert

Die Initialisierung:
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dpmain:
…
bl MFS_sendWord

ldr R9,=TIM6 //Timer TIM6 auswählen
mov R0,#1 //1 in Register R0 
str R0,[R9,CNT] //Der Counter startet bei 1
str R0,[R9,CR1] //CEN = 1 Counter freigeben
str R0,[R9,DIER]
mov R10,#0x1000//Digit-Auswahl
mov R11,#0//Digit-Wert

Die Initialisierung:
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dpmain:
…
bl MFS_sendWord

ldr R9,=TIM6 //Timer TIM6 auswählen
mov R0,#1 //1 in Register R0 
str R0,[R9,CNT] //Der Counter startet bei 1
str R0,[R9,CR1] //CEN = 1 Counter freigeben
str R0,[R9,DIER] //DIER = 1 Interrupt freigeben
mov R10,#0x1000//Digit-Auswahl
mov R11,#0//Digit-Wert

Die Initialisierung:
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dpmain:
…
bl MFS_sendWord
ldr R9,=TIM6 //Timer TIM6 auswählen
mov R0,#1 //1 in Register R0 
str R0,[R9,CNT] //Der Counter startet bei 1
str R0,[R9,CR1] //CEN = 1 Counter freigeben
str R0,[R9,DIER] //DIER = 1 Interrupt freigeben

mov R10,#0x1000//Digit-Auswahl
mov R11,#0 //Digit-Wert

Die Initialisierung:


