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Restaurar parametros
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Potencia del motor en 0,1 kW.

Tensiéon del motor en Voltios.

| Corriente del motor en 0,0 Amp.

| Frecuencia del motor en 0,00 Hz.
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Multivelocidad
Di1 Adelante
Di2 Atras

Di3 Entrada seleccion K1

Di4 Entrada seleccion K2
Di5 Entrada seleccion K3
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Seleccion de la entrada digital DI1 DI2- DI3 DI4 y DI51 | Seleccion de la salida Do1, HDO, Relé T1, Relé T2 | c
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