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CAMPUS (D)

GRAZ
D FACHHOCHSCHULE DER WIRTSCHAFT

Integration Gyro Sensor, zwei Servos und
Elektronikkomponenten zur Stabilisierung
eines Handys.

* Messung der aktuellen Ausrichtung

» Visualisierung der aktuellen und der
historischen Messdaten in Diagrammen

* Mechanischer Aufbau eines
Gimbal-Stabilisators
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*Nucleo L432KC (Mikrocontroller)
Bulme Development Board
*‘MPU 6050 (Gyro Sensor)
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5V 1000 mAh Powerbank
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bohouRce Dobounce > ¢ maincpp > ..
_ #include “mbed.h"
an g m . Build target #include "Debounce.h”
*Alle benotigten Informationen auf NUCLEO-L432KC

Debounce swl(A1,0,true);

einen Blick i:"fc?f”icef o . Interruptin sw2(A2);
. - - . O Nnaraware serecte i1 Eﬂt'l, cnt?2 = 0;
Zugriff von uberall moglich

vold isr sw2() {

. . d}} YYY VOit : )
*L_eichte Bedienung et
v Dobounce int main()
III > BUILD '
> & mbed-os swz.wcalliisr‘_sutrz;:;
ID E éﬂ}} € _gitignore ] ?lei;izzilib B j"' )3
& .mbed while (true) {
& compile_commands.json if(swl.shadow == 1 && old swl == 0)
- . . G+ main.cpp cntl++;
*MBED-Simulator & Visual Studio Code ) mbed-os.ib

» Gimbal U].d_S'I'll'l = 5W1+Shadﬂw;

mit Plattform IO s LED wait_us(100000);

y MPUS050 printf("swl: %d sw2: %d\n", cntl, cnt2);

» Sensor

> Sensor 2

* Keil-Compiler & STM32CUBE MX

Benutzeroberflache am PC
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