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Programm wird an der 
  aktuellen Stelle
  angehalten
ATmega springt zur 
    Interruptroutine
Am Ende des Interrupts, 
springt der MC wieder 
  an die Stelle zurück

Programmspeicher

   0
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…
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883

884
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992
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...

Start

Hier wird Interrupt ausgelöst

Anfang Interrupt 

Ende Interrupt 

Rücksprungadresse 



Timer 2 OVF (Overflow)

Beim Überlauf des Timer 2 Registers
von 255 auf 0, springt der MC in die
Zeile, in der die entsprechende
Interrupt Service Routine 
definiert ist.

Einstellungen für den Timer 2:
Wir wollen ihn als Timer, nicht als 
Counter benutzen.
Wir teilen den Arbeitszyklus durch 8, 
um die Zeit zu messen.
Wir machen den Timer 2 Interrupt an.

Global Interrupt enable:
Mit der Funktion sei() stellen wir
alle Interrupts an, die wir benutzen
wollen.
Mit cli() verhindern wir alle Interrupts.

Interrupt_Service_Routine.h

Init.h

Interrupt.cpp
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