SiSy® STM32

S Mikrocontroller Programmierung

SiSy STM32 ist eine komplett deutschsprachige Entwicklungsumgebung fur die Pro-
grammierung von Mikrocontrollern, die viele Programmer- und Controllertypen unter-
stutzt. Die Programmiersprachen C und C++ sind in SiSy STM32 integriert.

SiSy STM32 beinhaltet die komplette Funktionspalette fur die Entwicklung von Mikro-
controller-Programmen — von der Quellcodeerstellung, zum Ubersetzen und Brennen
bis hin zum Test. Inbetriebnahme, Test und Datenkommunikation mit der Mikrocont-
rollerlésung erfolgen Uber das Controlcenter. SiSy STM32 verfugt Uber die Eigen-
schaften eines CASE-Tools zum Software-Entwurf wie z.B. das Erstellen von UML-
Klassendiagrammen. CASE-Tools unterstitzen vor allem den Analyse- und Entwurfs-
prozess von Software. In der Software integrierte Hilfen sind bei der Einarbeitung in
SiSy und der Bearbeitung Ihrer Projekte behilflich.

Kleines Programm

Fur kleine Programme kann der Quellcode direkt im Quellcodefenster erfasst werden.
Zur Beschleunigung der Programmierung kénnen vom Anwender vorgefertigte Quell-
codevorlagen geladen werden. Fur grol3ere Programme empfiehlt sich ein UML Klas-
sendiagramm, aus dem man den Quellcode generieren kann.
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015 void wvartInmit{) {

016 GPID_InitTvpeDef uwart; Quellcode -~

017 /4 U(S)IART Initialization

018 /#f 1=st: Periph clock -

019 RCC_APB1PeriphClockCmd {RCC_APB1Periph_USARTZ2. ENABLE):

020

021 /f GPIO clocks

022 RCC_AHB1PeriphClockCmd {RCC_AHB1Periph_GPIOA. EMNABLE):

023

024 /4 Peripheral ‘s alternate function

025 // connect pin GPIO_PinAFConfial)}

026| GPIO_PinAFConfig{GPIDA. GPIO_PinSource2, GPIO_AF_USART2);:

027

028 // configurtion GPIO_InitStruct-»>GPI0_Mode = GPIO_Mode_ AF

029 // type, pupd, speed: GPIO_PuPd, GPIO_OTvpe and GPIOD_Speed

030 GPIO_StructInit{&uart);

031 uart.GPIO_Pin = GPIO_Pin_2;

032 uart.GPIO Mode = GPIOD _Mode AF; _|LI
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SiSy® STM32 Mikrocontrollerprogrammierung

UML Klassendiagramm

Als Visualisierungsmittel objektorientierter Programme gilt die international standardi-
sierte Beschreibungssprache UML. SiSy STM32 bietet das UML Klassendiagramm
mit Codegenerierung fur ARM C++.
Es ist moglich, ein fertiges Gerust in das Klassendiagramm zu laden, welches man
anschlielend individuell erganzen kann. Klassendiagramme bestehen aus Objekten.
Klassendeklarationen dienen dabei zur Beschreibung der Eigenschaften und des Ver-
haltens der Objekte. Der fertige Quellcode kann ebenfalls tbersetzt, gebrannt und ge-

testet werden.
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Debugger

Mit Hilfe des Debuggers kdnnen Sie Programme fir das STM32F4-Discovery schritt-
weise ausfuhren und so feststellen, welche Programmteile fehlerhaft sind. Die Funkti-
onen fur Variableniberwachung, Unterbrechungspunkte und Aufrufliste helfen dabei.
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udr L. Sernuscrifngy Lxe J;
Tledl. togqgle();
/////// UART

uint8_t val=
if ( uvart. hasData() b]

=

val = uart.qge

txt.fFormat("uart=
uvart. sendstring( -

val = uart.getByte()+1; 89% }//////// ADC
096

txt.format("uart=%c\n",wval);
uart.sendstring{ txt ),

%/////f// ADC

ud val = adc qetva‘lue() >34
txt.format("Poti=%d\n" va'l)
uart.sendstring{ txt );
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