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Pinconnecties TIM1 (connected met HC-SR04 ultrasonic distance sensor) —
PA8 voor PAN servomotor sensor array
PA9 voor TILT servomoter sensor array
PA10 voor genereren puls 10mS DS1 DS2 DS3 DS4 DSS DS6 DS7 DS8 A
PA11 voor meten echo puls \:ALEDI \:ALEDI \:ALEDI \:ALEDI \:ALEDI \:ALED \:ALED \:ALEDI !
Pinconnecties TIM2 1
PAO - PWM output voor dimmen 4 groene leds (parallel) met 12.50hm 4x groen — 4x rood
serieweerstand - o
PA1 - PWM output voor dimmen 4 rode leds (parallel) met 12.50hm _
serieweerstand Iy
2 3 | Vservo
Pinconnecties TIM3
PC6 - Servo arm linksachter (zonder remap PA6) [
PC7 - Servo arm rechtsachter (zonder remap PA7) n Bl ~ L3 ~ L% ~ L3
PCS - Servo arm linksvoor (zonder remap PBO) Serv Serv Servo Servo
PC9 - Servo arm rechtsvoor (zonder remap PB1)
Pinconnecties TIM4
PB6 - Servo poot linksachter m m m m
PB7 - Servo poot rechtsachter i 53 2 =3
PBS - Servo poot linksvoor GND) GND g g 4 g .
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PC13 :)B8 1 Vservo
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PDI PBS Servo Servo Servo Servo
Ik heb een Vin naar 5V of 3V3 :{ST PB4
schakeling gemaakt, zie mijn dxp files PCo PB3
directory, deze gebruik ik straks. PC1 PD2 M M M m —
. PC2 PCI2 . i - .
+5Vperhiperals 1 PC3 PCLI 2 3 2 2
Multifuse 100mA g:(l) PC10 2 2 > 2
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Charger input STM32 batteries PAS PALL
- e PA6 PAI10
PA7 PA9 ©
PC4 PA8
PC5 PC9
s1 5Vuc PBO PCS
1 VbattUC PB1 PC7
o= i € Vservo PB2 PC6
OOV % Vhbattservo GND GND +5Vperhiperals  IC1 HC-SR04
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