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Bild 1: Die Schaltung der I2C-Flip-Anzeige

mit 3 Ausgabezuständen an, auch das ist möglich.
Der universellen Einsetzbarkeit ist auch die Span-

nungsversorgung angepasst, die sowohl über 3 V (z. B. 
von der Arduino-Platine) als auch über eine unstabili-
sierte Spannung bis 6 V erfolgen kann.

Schaltung
Die Erläuterung der Schaltung (Bild 1) beginnt mit der 
Spannungsversorgung. Diese erfolgt durch 2 Pfade. Die 
nutzen entweder eine stabilisierte Eingangsspannung 
von 3 V oder eine unstabilisierte Gleichspannung von 
4,5–6 V. Dabei wird jeweils über die PTC-Widerstände 
R6 und R7, eine reversible Sicherung und mit den 
MOSFETs T5 und T6 ein Verpolungsschutz realisiert. 
Mit dem Jumper J9 lässt sich der jeweils gewünschte 
Spannungspfad wählen. Die Spannung gelangt beim 
unteren Pfad auf den Spannungsregler IC3 vom Typ 
S-1206B30U3T1G, der eine stabile Spannung von 3 V 
erzeugt. Die Kondensatoren C4 bis C8 dienen der Stör-
unterdrückung bzw. der Pufferung. Die Spannung ge-
langt danach direkt zum Mikrocontroller IC1 vom Typ 
STM8L101G3U6 von STMicroelectronics, dabei über-
nimmt der Kondensator C1 die Störunterdrückung. Die 
rote Anzeige-LED D1 wird mit dem Widerstand R1 mit 
einem ausreichend großen Vorwiderstand versorgt und 
direkt durch den Mikrocontroller gesteuert. Die Taster 
TA1 und TA2 erledigen die Aufgaben „Reset“ bzw. „ma-
nuelle Bedienung“. Die Transildioden D4 und D5 schüt-
zen den Controller vor Überspannungen (ESD-Schutz).

Die Motorsteuerung erfolgt über den klassischen 
Logikbaustein IC2 vom Typ 74HC08. Dieser erhält mit 
dem Kondensator C2 einen eigenen Abblockkondensa-
tor. Durch den AND-Logikbaustein IC2 wird eine fal-
sche Ansteuerung der Transistoren der Motorsteuerung 
von vornherein vermieden. Denn alle Zustände sind 
logisch gegeneinander verriegelt (siehe auch [1]). Die 
NPN- und PNP-Transistoren der Typen BCW67C bzw. 
BCW65C schalten die Spannungsversorgung des Mo-
tors und sorgen so für eine unterschiedliche Drehrich-
tung. Über die Widerstände R2 bis R5 erfolgt dabei 
die Regulierung des Transistorbasisstroms. Die BAS-
85-Dioden D2 und D3 werden in der Motorsteuerung 
als Freilaufdioden eingesetzt. 

Darüber hinaus sind im Schaltbild recht viele Löt-
brücken zu sehen, diese dienen, wie bereits angedeu-
tet, dazu, durch einen entsprechenden Hardwareum-
bau alle Schaltungsteile wie z. B. die H-Brücke zur 
Motorsteuerung, den Taster oder die LED auch direkt 
ohne den Mikrocontroller zu nutzen.

Nachbau
Der Aufbau der Anzeigemechanik beginnt mit einer 
Sichtung aller notwendigen Teile (Bild 2). Als Nächs-
tes erfolgt das Einstecken der Achse in das Zahnrad. 
Dann wird der Motor mit der weißen Markierung nach 
oben (Bild 3) und das Zahnrad zusammen mit der Ach-
se in den Trägerrahmen eingelegt und das Ensemble 
entsprechend Bild 4 positioniert. Das Zahnrad greift 
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