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9 
Anexos 
 

9.1 
Folha técnica do sensor de ângulo. 
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9.2 
Folha técnica do sensor de ângulo. 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

DBD
PUC-Rio - Certificação Digital Nº 0812202/CA



98 

 

 

9.3 
Folha técnica da placa de desenvolvimento do controle 
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