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FONCTIONNEMENT DE LA CARTE DE PILOTAGE DES MOTEURS

Digital 12 et 13 : Fixe le SENS de ROTATION
niveau HAUT = SENS 1 ; niveau BAS = SENS 2

Digital 8 et 9 : Frein stoppe le moteur
| niveau BAS = frein Inactif ; niveau HAUT = frein ACTIF

Analogique 3 et 11 : Vitesse moteur (PWIM)
Vitesse mini = 0 ; Vitesse MAXI =255
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