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Max Drehmoment pro Matar: 250Ncm = 2,5Nm
Hebelarm ca. 5cm ergibt eine maximale Kraft von 50N
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GP1034 bis GPI039: Diese Pins sind nur als Eingdnge verfiigbar, kdnnen also nicht als Ausgange verwendet werden.
ADC1: kann immer verwendet werden. Pins: GPI032 bis GP1039.

ADC2: hat Einschrinkungen, wenn WiFi genutzt wird. Sobald WiFi aktiviert ist, wird ADC2 blockiert, da dieser vom WiFi—Modul bendtigt wird.
GP102: hat integrierte LED, muss bei Flashvorgang Low bzw. OC
In der Praxis betrdgt die maximale Samplingrate des ESP32 ADCs mit WiFi aktiviert etwa 6 kSPS bis 10 kSPS (6.000 bis 10.000 Samples pro Sekunde
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