Présentation du module

MOTEUR

1 ou 2 moteurs peuvent
étre connectés
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Connecter le moteur A

Alimentation aux sorties O et 1 du
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Pour reculer tout droit
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Explication du programme :
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1 ou 2 moteurs peuvent étre connecteés.
Ce module laisse passer le courant ou ne laisse pas passer le courant, ou inverse le sens du cou-
rant de maniere a ce que le moteur tourne dans un sens, s'arréte ou tourne dans l'autre sens.
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Quelles sorties du boitier ?
__—C’est précisé sur ce schéma !

Dans notre exemple, les ordres seront envoyés par le boitier
dans les sorties :
— S2 (pour faire tourner le moteur dans le « bon sens »)

S1 (pour faire tourner « a I'envers »)
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