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Schéma 1 : trajet du courant
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Tableau 1 : Etat des transistors (saturé ou bloqué)

Etat Q1 | EtatQ2 | Etat Q3 | Etat Q4 | Signe de Ir:

Iph >0
Iph <0

Amplitude PAN du concurrent :
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Définition du cas le plus défavorable :

s

Maintien de la téte :
e Distance :

Couple moteur nécessaire au maintien : LN
Conclusion sur les capacités du moteur :
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Organigramme de gestion de I'axe PAN

Variables du programme :

Pospan = variable numérique représentant la position désirée de I'axe Pan
Pos = variable numérique représentant la position réelle de 'axe Pan
Senspan = variable T.O.R. définissant le sens de rotation de 'axe Pan

Senspan=0 Senspan=1

Pos=Pos+1 Pos=Pos-1

Non N
P0s>40000 o o

P0os=40000 Pos=0

Commande
Pan

Jusqu'a
pospan=pos




Déplacer les faders et observer le comportement des différents équipements afin de compléter le tableau

des canaux affectés a la lyre.

Fonctions

Couleur

Shutter

luminosité

N° du canal

Relever sur |'oscillogramme suivant la valeur binaire transmise par le canal 1.

Calculer, en degrés, la valeur de I'angle du PAN correspondant a la valeur transmise sur le canal 1.
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