
Beispielsteuerung für zweitourige         400/400V Motoren

2. Sonderfall, mit getrennter Absicherung ohne TK
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1. Standard, Absicherung über TK
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S0 - Aus
S1 -    Ein
S2 -     nach    Betrieb Ein

S0 - Aus
S1 -    Ein
S2 -     über auto    oder

nach      Betrieb Ein
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