ALGORIGRAMMES : Programme principal partiel
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Figure 19 : Schéma électriqgue du pont en H du moteur M2 d’élévation
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Tableau : Commande des transistors MOS
Uu=+22V Etat Etat Etat Etat !
B : Bloqué
deQl | deQ2 | deQ3 | deQ4 S Satirg
Quadrant n° 1
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Figure 20 : NOTA : Les grandeurs Uy et Iy indiquées correspondent au redémarrage du moteur.
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Figure 29
Panneau solaire orienté en position midi
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Figure 30 :
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Schéma de puissance du moteur M1 d’azimut
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Remarque : cablage du mode "suivi" non représenté
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Figure 17 Figure 16 Figure 25
SE1 : Bati
SEZ2 : Bati téte d'azimut
SE4 : Corps de vérin
SES5 : Tige de vérin
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Echelle1: 3
echelle des forces :
Toutes les constructions doivent étre faites en couleur Tem <=> 300 N
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