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Question 2C : 
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Question 2R :
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Question 3D : 
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DOCUMENT REPONSE DR5

Question 3E et 3F : 

Pilotage du frein électromagnétique du moteur de râteau

[image: image10.jpg]


Question 3J :
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Question 4B :
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Question 4E :
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Question 2X : 

Signal généré par le micro contrôleur à compléter
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Commande d’Arrêt d’urgence du moteur d’accélérateur à boules
[image: image14.jpg]


Question 4F : 
 Remontée du râteau
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