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Apêndice 

Conversor Voltagem – Corrente desenvolvido:  
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Programas feitos no LabVIEW para o controle por aprendizado 

 

Configuração e Conversão D/A na Saída Analógica (Servo-válvula) 

 

 

 

 

Leitura dos Canais Analógicos de Entrada 0, 1, 2 

 

 

 

Leitura do Módulo Excitador de Strain Gages 
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Conversão D/A na Servo-Válvula usando somente 3 valores: máximo, 

mínimo ou zero 
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Ação que comanda a reversão da servo-válvula 
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