DOCUMENT REPONSE DR4 CORRIGE

D-1) Tension Uc issue du capteur d’angle
	Sortie du CAN : N = 255 ( Uc/5 = 51 ( Uc


	
	
	N : sortie du CAN
	

	Tension Uc
	décimal
	binaire
	hexadécimal

	Ucouv = 4,1V
	209
	%1101 0001
	$D1

	Ucfer = 1,15V
	59
	%0011 1011
	$3B

	2,4V
	122
	%0111 1010
	$7A



D-2) Algorigramme et algorithme.

sens = 0 : ouverture ; sens = 1 : fermeture

marche = 0 : arrêt moteur ; marche = 1 : alimentation moteur



E-2) Inversion du sens de rotation :
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Algorithme pour l’ouverture :
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ETUDE D’UN SYSTEME PLURITECHNIQUE
DR4 CORRIGE


