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ncia dels m
s. 

s interessa 
n comparac
ue el moto

arell pot arrib
com és o
s i necessit

erístiques m
hless per a d
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que prové
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missor. Aqu

ector corres
segons. 

ent demana

variador. Fo

d’un motor 

se-width mo
un corent al

tery Elimina

mateixa font 
resta de com

voltant de 
voltatge, all

üents parts [
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3- Es p
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al valor con
l màxim el r
ria de variad
re uns 5-1
començar a 

ron, gràcies
orientat al 
re informac
des de mov
icació GPS

nen incorpo
ue es reque
estigui acab
quedar-se q
 la placa co

atre parts en
r l’emissora
connexions

sta per un n
xions més, 
imadament
perquè el cà
ontacte amb
roladores a

oneix amb e
uals són e

mbre de roto
ncien dues 
 qual pro
diocontrol, 
aços estan 
mbé aguant
ç, normalm
ons profess

 

 de l’ESC i 

t cal tenir en

cia. 

mpers màxim
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