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Z.iele:

m Rotierende lLeuchtschrift (7 Zeilen)
B Gesteuert von einem Mikrocontroller

m Unabhangig von der Drehzahl

m Kontaktfreie Energietibertragung




B Rotorarme
m Flansch

m Platine

m Sekundarspule

m Primarspule
m Halterung

®m Motor




3D-Modell vom Aufbau
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Programmierung

AYR Studio - [E:\ atmel Hover' herzen' herzen.c ]
_ File  Project  Bulld Edit  Wiew Tools Debug  window  Help
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=93 herzen [def: woid init HU{){

Source A-LED Ausgange erster Arm —» SV2
Header DLORC = 0=x3f; .~ PCO-PCE auf Ausgang geschaltet LED 1-6
Externa #/ PD1 LED 7
3 Other Fi <<LED Ausgange zweliter Arm —: SVW3
LLED Quf2; - PD4-PBE? auf Ausgang geschaltet LED 1-4
DDRE 0x07: ~~ PBO-PBZ auf Aus=gang geschaltet LED 5-7

SsInterrupt einstellen
GICE = 0md40; .~ IHTO aktivieren
MCUCE = 0x03; -~ Flankenerkennung fiir steigende Flankes an IHTO

Swhover_of f=et=40;
srhover_count=sizeof (hover):

figurl count==sizecf(figurl);
fhos_count==sizeof (fhos)
figurl offset=7%;

fthos_off=et=88;

pic_count=0;

animation_count=0;

figur_=size=7:

figur offset=30; I I I I I

srziffer offset=20;

sroumdrehungen=0;

#+Timer einstellen

TCCR1B |= ( 1 <¢ C511); ~“Prescale auf 8

OCR1B = 0x0028; ~~20ps erster Startwert

TIMSK |= { 1 << OCIE1B): ~~Timerl-Interrupt aktivieren
TCHT1 = 0x0000; ~+Timer auf 0 =etzen
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[.text + .data + .bootloader)
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Videos




