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Reconnaissance du sens de rotation des
léve-vitres avant
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Léve-vitres avant

Reconnaissance du sens de rotation
Les deux capteurs a effet Hall b1 et b2 sont logés sur I'axe du
moteur dans le léve-vitre. Ces capteurs Hall réagissent au
mouvement de I'aimant Chacun d'eux fournit une impulsion carrée a
chaque rotation de I'axe du moteur.
Le calculateur de porte (N69/1) ou (N69/2), correspondant lit les
impulsions des capteurs a effet Hall. Le décalage de temps entre les
impulsions du capteur Hall b1 et les impulsions du capteur Hall b2
permettent au calculateur de porte de reconnaitre le sens de
rotation du moteur.

Reconnaissance de position
Le calculateur de porte correspondant compte les impulsions des
capteurs a effet Hall en en fonction du sens de rotation détecté
pour le moteur dans le léve-vitre. La valeur affichée au compteur de
position augmente lorsque la vitre se ferme. Dans I'autre direction, la
valeur affichée sur le compteur de position diminue lorsque la vitre
est ouverte. La position de blocage supérieure est définie
comme position zéro, c'est-a-dire que lorsque la vitre est tout
en haut, le compteur doit afficher zéro. La mise a la position
zéro s'effectue par la fonction initialisation. En dépassant la
position zéro en direction ouverture, I'affichage du compteur devient
négatif.
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Léve-vitres arriére

Reconnaissance du sens du rotation
Un systéme de reconnaissance du sens de rotation n'est pas
présent ; le sens de rotation dépend forcément de la polarité du
moteur.

Reconnaissance de position
La reconnaisance de position des vitres latérales arriere se limite a
la reconnaissance de la position supérieure et de la position
inférieure, les positions intermédiaires ne sont pas reconnues.
Pendant le fonctionnement, le calculateur arceau de sécurité
(URB)/commande de capote (N52) mesure la consommation de
courant du moteur de léve-vitre arriére gauche (M10/5) et du
moteur de léve-vitre arriére droit (M10/6). Lorsque les vitres
latérales arriere atteignent leur position finale (en haut/en bas), la
consommation de courant augmente fortement a la suite du blocage
dans chaque moteur. C'est a cela que N52 reconnait les positions
finales et qu'il coupe par conséquent les moteurs.
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