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Schwachpunkt sind die vielen
Durchfihrungselemente.

Die C/L von ERIE zeigen zum Teil
Widerstandswerte von wenige kOhm
gegen Masse!

Die keramischen Durchfiihrungs C sind
zum Teil mit den
Versorgungspannungen (Spitzenwert
300V) der Motoren belastet. Auch hier
wurden Einige niederohmig gegen
Masse bis unter 1kOhm!

>> Alle ersetzen durch alternative
Schaltung. .
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Schaltung Raspberry/PIC. Ab Speisung Tuner (20V/48V AC 50Hz) muss zusatzlich mit
tihweggleichrichtung! 24V DC, und davon’eine 5V Speisung 1.5A realisiert werden?
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