Modell

Motorleistung (kW)
Einspeisung
Anschlussspannung
Geratenennstrom
Uberlast
Regelcharakteristik
Quadratische M-Kennlinie
Betriebsart

Bedieneinheit
Feldversorgung
Drehzahlrtickfiihrung
Programmiersoftware
Freikonfigurierbare Funktionen
SPS ahnliche Funktionen
Bremsschopper
Kommunikation

VERZEICHNIS:

oV = sensorloser Vector

cV = Vector mit Drehzahlriickfihrung
DIV = Gerateabhangig

T = Tachogenerator

E = Encoder

A = Ankerspannungsriickfiihrung

Q = Quadrantenmodus
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