PIN2 (UART Rx) i PIN4 (UART Tx)

stuzg do aktualizacji oprogramowania

26mm x 21mm x 7mm
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../ CAN2 > < zielony
’ CAN2-L

Podtgczy¢ do magistrali 2-przewodowej CAN-H

’ CAN1-H (patrz schemat podigczenia modutu w aucie) ‘
CAN1-L Podtgczy¢ do magistrali 2-przewodowej CAN-L

- (patrz schemat podigczenia modutu w aucie)
’ INPUT Po podaniu masy (np. z GPS/GSM) niezaleznie od ‘

autoryzacji blokuje priorytetowo silnik

Podtgczy¢ do magistrali 2-przewodowej CAN-H
(patrz schemat podigczenia modutu w aucie)

Lo Podtgczy¢ do magistrali 2-przewodowej CAN-L
(patrz schemat podigczenia modutu w aucie)
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