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Détermination de EN/IN 

Sondes 

de Hall

Valeur 

décimale

Transistors 

sens positif En IN

Transistors 

sens négatif

000 0 impossible impossible

001 1

010 2

011 3 1 0 0 1 0 0 110 (6) 010 (2) 0 1 1 0 0 0

100 4

101 5

110 6

111 7 impossible impossible



Implémentation

hall=(HAL_GPIO_ReadPin(HALL3_GPIO_Port,HALL3_Pin)<<2)+

(HAL_GPIO_ReadPin(HALL2_GPIO_Port,HALL2_Pin)<<1)+

HAL_GPIO_ReadPin(HALL1_GPIO_Port,HALL1_Pin);

HAL_GPIO_WritePin(EN2_GPIO_Port,EN2_Pin,(enables[hall]>>1)&1);
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