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INSTRUKCJA PROGRAMOWANIA SI*OWNIKA RUROWEGO
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1. Wprowadzanie podstawowych ustawien za po$rednictwem
nadajnika przenosnego.

2. Mozliwos$¢ zaprogramowania do 20 nadajnikéw na jednym
sitowniku. Kolejne nastepne nadajniki powoduja
nadpisywanie poczatkowo zaprogramowanych.

3. Precyzyjne mechaniczne ustalanie pozycji krancowych.

4.  Sygnalizacja dzwiekowo ruchowa podczas wywotywania
wszelkich ustawien.
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Opis nadajnikow
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