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Nächstes Programm laden:
File / Open / Project-Solution
Doppelklick: 02_Blink_LED
Doppelklick: 02_Blink_LED
Doppelklick: 02_Blink_LED



Arbeitstakt des Mikrocontrollers
16MHz (MegaHertz)

Bibliothek (Librarie) einbinden, in der die 
Funktion delay beschrieben wird.

Syntax:
_delay_ms(Zeit in Millisekunden);
_delay_us(Zeit in Mikrosekunden);



                         LED einschalten
Warten, nix tun, im Kreis drehen.

                        LED ausschalten
Warten, nix tun, im Kreis drehen.

                              LED toggeln: 
                   Wenn an, dann aus. 
                   Wenn aus, dann an.
Warten, nix tun, im Kreis drehen.

LED blinkt
500 Millisekunden eingeschaltet
500 Millisekunden ausgeschaltet



Compilieren Flashen



Macros (Definitionen):
Ausdrücke die wir uns leichter 
merken können, geben wir eine 
Bedeutung, die der Compiler
für uns ersetzt.

1. Aufgabe:
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