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1 tour = 2500 pas
1 pas =0,14 ° soit un déplacemet de 0,4 mm du rail

telecommande

;?;3 ov poussoir
la selection d'un bouton ‘ inter. re§et
chiffre (entre 0 et 9) poussoir en serie dans
permet L I'alimentation
de positionner le rail Normalement
sur cette position patte pP : E 5V

rotation validation Choix rotation aller

position actuelle sens H. position voie sens A.H. voie

voie
choisie

position=@ position [*

shoix=d 8 de la voie
choisie

Moteur sous le réseau

boitier de commande

modification du mode :

choisir le le mode de fonctionnement L.R.( Infra rouge) ou Manuel

positionné le rail en voie 0 appuyer sur reset pour valider le changement de mode
en mode L.R. si on appuie (par exemple ) sur la touche 2 de la télécommande

le rail se deplacera sur la voie 2

en mode Manu

Le bouton Choix permet de faire défiler les voies et d 'affiche leur position

Le bouton H. permet de faire tourner le rail dans le sens Horaire

Le bouton A. H. permet de faire tourner le rail dans le sens Anti Horaire

Le bouton VAL. Permet d'affecter la position actuelle a la voie choisie (10 choix possibles )
Le bouton Aller Voie déplace le rail sur la position de la voie choisie

(il a la méme action de la télécommande )






