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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger

Geschwindigkeitsvorgabe
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

Konfiguration des Timers TIM6: Pinout & Configuration
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Konfiguration des Timers TIM6: Pinout & Configuration Clock Configuration
v Software Packs

E
b

TIME Mode and Configuration

Categories

Activated
31 fur 1|J.S ] One Pulse Mode

Prescalereinstellung System Core 5

Analog by

Countertakt

Timers b
Reset Configuration

& User Constants @ NVIC Settings @ DMA Settings
& Parameter Settings

ure the below parameters :
h (Crtl+F © O L] ]

unter Settings
Prescaler (FSC - 16 bits value) 31

Counter Mode Up
Counter Period (AutoReload Re._. 999
auto-reload preload Disable

gger Output (TRGO) Parameters

Trigger Event Selection Reset (UG bit from TIMx_EGR) /,
=
< %%




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger

Geschwindigkeitsvorgabe

Konfiguration des Timers TIM6:
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Konfiguration des Timers TIM6:
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Konfiguration des Timers TIM6:
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Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger

Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO,#10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS sendWord 0x1000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1234 R11 R1
1sl  R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iiﬂ%\
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x1000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1234 R11 4 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord O0x1000 R10 seg/ RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1234 R11 4 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x1000 R10 0b10011001 | RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1234 R11 4 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R190,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert

TIM6fertig: seg7:

pop {1r} .byte

bx 1r 0b00000011,0b10011111,0b00100101,0b00001101,0b10011001,0b01001001 , 0b010
,0b00011111,0b00000001,0b00001001 Ny

.end



Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add Ro,R10

0x8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord O0x1000 R10 0x1099 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1234 R11 4 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x1000 R10 0x1099 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1234 R11 4 R1
1sl R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord O0x1000 R10 10 RO
mov RO,#10

udiv R11,R0 1234 R11 4 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x1000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv  R11,R0 123 R11 4 R1
1sl  R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iiﬂ%\
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x2000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 123 R11 4 R1
1sl R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x2000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 123 R11 4 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x2000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 123 R11 4 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x2000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 123 R11 4 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx  1r
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger

Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO,#10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS sendWord 0x2000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 123 R11 R1
1sl  R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iiﬂ%\
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x2000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 123 R11 3 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x2000 R10 seg/ RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 123 R11 3 R1
1sl  R1e,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iiﬂ%\
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x2000 R10 Ob00001101 | RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 123 R11 3 R1
1sl  Ri10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R190,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert

TIM6fertig: seg7:

pop {1r} .byte

bx 1r 0b00000011,0b10011111,0b00100101,0b00001101,0b10011001,0b01001001 , 0b010
,0b00011111,0b00000001,0b00001001 Ny

.end



Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add Ro,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x2000 R10 0x200D RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 123 R11 3 R1
1sl  R1e,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iiﬂ%\
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x2000 R10 0x200D RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 123 R11 3 R1
1sl R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x2000 R10 10 RO
mov RO,#10

udiv R11,R0 123 R11 3 R1
1sl  R1e,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iiﬂ%\
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x2000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 12 R11 3 R1
1sl R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x4000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 12 R11 3 R1
1sl  R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x4000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 12 R11 3 R1
1sl  R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iiﬂ%\
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x4000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 12 R11 3 R1
1sl  R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iiﬂ%\
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x4000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 12 R11 3 R1
1sl  R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx  1r i!ﬂ%\
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger

Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO,#10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS sendWord 0x4000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 12 R11 R1
1sl  R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iiﬂ%\
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x4000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 12 R11 2 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x4000 R10 seg/ RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 12 R11 2 R1
1sl R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x4000 R10 O0b00100101 | RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 12 R11 2 R1
1sl R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R190,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert

TIM6fertig: seg7:

pop {1r} .byte

bx 1r 0b00000011,0b10011111,0b00100101,0b00001101,0b10011001,0b01001001 , 0b010
,0b00011111,0b00000001,0b00001001 Ny

.end



Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add Ro,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x4000 R10 0x4025 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 12 R11 2 R1
1sl R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000

bl MFS_sendWord 0x4000 R10 0x4025 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 12 R11 2 R1
1sl R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x4000 R10 10 RO
mov RO,#10

udiv R11,R0 12 R11 2 R1
1sl R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x4000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1 R11 2 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x8000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1 R11 2 R1
1sl R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x8000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1 R11 2 R1
1sl R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x8000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1 R11 2 R1
1sl R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x8000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1 R11 2 R1
1sl R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx  1r
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger

Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO,#10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS sendWord 0x8000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1 R11 R1
1sl  R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iiﬂ%\
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x8000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1 R11 1 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x8000 R10 seg/ RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1 R11 1 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x8000 R10 Ob10011111 | RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1 R11 1 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R190,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert

TIM6fertig: seg7:

pop {1r} .byte

bx 1r 0b00000011,0b10011111,0b00100101,0b00001101,0b10011001,0b01001001 , 0b010
,0b00011111,0b00000001,0b00001001 Ny

.end



Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add Ro,R10

Ox8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS_sendWord 0x8000 R10 Ox809F RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1 R11 1 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

0x8000  0x4000 0x2000

bl MFS_sendWord 0x8000 R10 Ox809F RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1 R11 1 R1
1sl R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000

bl MFS_sendWord 0x8000 R10 10 RO
mov RO,#10

udiv R11,R0 1 R11 1 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000

bl MFS_sendWord 0x8000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 0 R11 1 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000

bl MFS_sendWord 0x0000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 0 R11 1 R1
1sl R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

0x8000  0x4000 0x2000

bl MFS_sendWord 0x10000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 0 R11 1 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000

bl MFS_sendWord 0x10000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 0 R11 1 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000

bl MFS_sendWord 0x1000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 0 R11 1 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iﬂiﬁ
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000

bl MFS_sendWord 0x1000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv  R11,R0 1234 R11 1 R1
1sl  R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx 1r iiﬂ%\
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO, #10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add RO,R10

Ox8000  0x4000 0x2000

bl MFS_sendWord 0x1000 R10 10 RO
mov RO, #10

udiv R11,R0 1234 R11 1 R1
1s1 R10,1

cmp R10,#0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx  1r
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

HAL_TIM PeriodElapsedCallback:
Push {1lr}

mov RO,#10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

add Ro,R10

0x8000  0x4000 0x2000  0x1000

bl MFS sendWord 0x1000 R10 10 RO
mov RO,#10

udiv R11,R0 1234 R11 1 R1
1sl  R1le,1

cmp R10, #0x10000 1234 R5

bne TIM6fertig
mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:
pop  {lr}

bx  1r iiﬁ%\
%Cb




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe

.global HAL_TIM_PeriodElapsedCallback
HAL_TIM PeriodElapsedCallback:

Push {1lr}

mov RO,#10

mod R1,R11,R0

ldr RO, =seg7

ldrb RO, [RO,R1]

0x8000  0x4000 0x2000  0x1000

add RO,R10 0x1000 R10 10 RO
bl MFS_sendWord

mov  RO,#10 1234 R11 1 R1
udiv. R11,RO

1s1 R10,1 1234 R5

cmp R10,#0x10000

bne TIM6fertig

mov R10,#0x1000

mov R11,R5 //R5 Anzeigewert
TIM6fertig:

pop {1r}
bx 1r Q




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe 0x8000 O0x4000  0x2000  0x1000

Die Initialisierung:

main:

El MFS_sendWord

ldr R9,=TIM6 //Timer TIM6 auswahlen
mov RO, #1

str RO,[R9,CNT]

str RO,[R9,CR1]

str RO,[R9,DIER]

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




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe 0x8000 O0x4000  0x2000  0x1000

Die Initialisierung:

main:

Bl MFS_sendWord

ldr R9,=TIM6 //Timer TIM6 auswahlen
mov RO, #1 //1 in Register RO
str RO,[R9,CNT]

str RO,[R9,CR1]

str RO,[R9,DIER]

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




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe 0x8000 O0x4000  0x2000  0x1000

Die Initialisierung:

main:

bl MFS_ sendWord

ldr R9,=TIM6 //Timer TIM6 auswahlen
mov RO, #1 //1 in Register RO
str RO,[R9,CNT] //Der Counter startet bei 1

str RO,[R9,CR1]

str RO,[R9,DIER]

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




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe 0x8000 O0x4000  0x2000  0x1000

Die Initialisierung:

main:

bl MFS_ sendWord

ldr R9,=TIM6 //Timer TIM6 auswahlen

mov RO, #1 //1 in Register RO

str RO,[R9,CNT] //Der Counter startet bei 1
str RO,[R9,CR1] //CEN = 1 Counter freigeben
str RO,[R9,DIER]

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




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe 0x8000 O0x4000  0x2000  0x1000

Die Initialisierung:

main:

bl MFS_ sendWord

ldr R9,=TIM6 //Timer TIM6 auswahlen

mov RO, #1 //1 in Register RO

str RO,[R9,CNT] //Der Counter startet bei 1
str RO,[R9,CR1] //CEN = 1 Counter freigeben
str RO,[R9,DIER] //DIER = 1 Interrupt freigeben

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




Projekt Schrittmotor mit Siebensegmentanzeige und analoger
Geschwindigkeitsvorgabe 0x8000 O0x4000  0x2000  0x1000

Die Initialisierung:

main:

bl MFS_ sendWord

ldr R9,=TIM6 //Timer TIM6 auswahlen
mov RO, #1 //1 in Register RO

str RO, [R9,CNT] //Der Counter startet bei 1
str RO, [R9,CR1] //CEN = 1 Counter freigeben
str RO,[R9,DIER] //DIER = 1 Interrupt freigeben

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




