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Beschreibung und Anleitung  

für:  
 

 
Fahrtregler 

Mower1 
 

 
Fah r t r eg l e r  f ü r  Rasenmähe r  

 
L e i s t u n g s m e r k m a l e :  

-  5  x  E i n g ä n g e  v o n  e i n e m  R F - E m p f ä n g e r  f ü r  
G e s c h w i n d i g k e i t ,  L e n k u n g ,  E - S t a r t e r - R e l a i s  
u n d  Z ü n d u n g   

-  2  x   H - B r ü c k e n - E n d s t u f e n  f ü r  2 4 V - D C -
M o t o r e n  ( B r u s h e d )  = >  F a h r a n t r i e b e  

-  E i n - A u s s c h a l t e n  ü b e r  N O T - A U S - S c h a l t e r  
-  Ö f f n e r k o n t a k t  f ü r  f e r n g e s t e u e r t e s  E i n -

/ A b s c h a l t e n  d e r  B e n z i n m o t o r - Z ü n d u n g  
-  S e p a r a t e r  2 4 V - A u s g a n g  f ü r  K o n t r o l l e u c h t e ,  

z . B .  B l i n k l i c h t  o d e r  U n t e r s p a n n u n g s -
E r k e n n u n g  

-  I n t e g r i e r t e r  F a i l s a f e  f ü r  a l l e  E i n g ä n g e  
 

STAND: 27.07.2023 
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1. Technische Daten: 
(es gilt das Datenblatt des BTN8982B) 
 
Übersicht: 
Versorgungsspannung typisch:  24V DC  (BleiGel 12 Zellen) 
Ausgelegte Betriebsspannung:  18V bis 28V ; kurzzeitig bis 32V DC (bis zu 6S LiPo) 
Nennstrom pro Ausgangskanal:  max. ca. 55A (kurzzeitig) 
Empfohlene Absicherung Antriebsmotoren: 60A (KFZ-Sicherung Maxi-Fuse) 
Empfohlene Absicherung Peripherie:  10A (KFZ-Sicherung FKS1 
Stromtragfähigkeit Schraubklemmen: je 50A (Angabe des Herstellers) 
Max. Drahtaufname Akku-Schraubkl.: 10 qmm (mit Aderendhülse) 
Max. Drahtaufname Motor-Schraubkl.: 10 qmm (mit Aderendhülse) 
Max. Drahtaufname Peripherie-Schraubkl.: 6 qmm (mit Aderendhülse) 
Stromaufnahme Leerlauf:  ca. 100mA (ohne Empfänger) 
 
 
 
Beschreibung: 

Mechanische 
Eigenschaften: 

- Größe Fahrtregler_Mower1: 160 x 72 x 60 [mm] 
- Gewicht Fahrtregler_Mower1: ca. 395 gr  

Elektrische 
Eigenschaften: 

- Anzahl Endstufen: 2 H-Brücken ( 6 x BTN8982B) für  brushed Fahrmotoren 
- Betriebsspannung: 18 – max. 32V (getestet bis zu LiPo 6S) 
- max. Gesamtstrom: 80A => abgesichert mit 1 x 80A 
- Separate Absicherung für 24V-Anlasserrelais, Zündrelais und Signalausgang 
- Sicherungstyp: 1 x MaxiFuse 80A ; 1 x FKS 7.5A/10A; 2 x OMT125  
- max. Strom pro Endstufe (Herstellerangabe): 55A 
- 24V-Anschluss für separate Kühlung (Ventilator)  
- 5V-Versorgungsspannung für Empfänger und externer Elektronik (max. 500mA 
      Summe) 
- Absicherung der Elektronik mit separater Feinsicherung: 0.5A / OMT125 
- Parametrierbare Funktionen (Panzersteuerung, Kreuzmischer,...) 
- Messen und Anzeige von Akku-Unterspannung über separaten Ausgang 
- Ausgang für Akku-Anzeige kann regulär für Warnblinkanzeige verwendet werden 
- Integrierter Failsafe; Separate LED-Anzeige ; Abschaltung Motoren 
- Frei parametierbare Kreuzmischerfunktion  

Eingänge 
Empfänger: 

- Anzahl: 5 
- Pins: Signal ; +5V (für Versorgung des Empfängers); GND 
- Empfängereingang 1 bei Panzersteuerung: Motor1  
- Empfängereingang 2 bei Panzersteuerung: Motor2  
- Empfängereingang 1 bei Kreuzmischerfunktion: Lenkung 
- Empfängereingang 2 bei Kreuzmischerfunktion: Geschwindigkeit 
- Empfängereingang 3 : Sonderfunktion => z.B. Aktivieren/Deaktivieren Bergab-
Bremse bei langsamen Geschwindigkeiten 
- Empfängereingang 4 : Aktivierung E-Starter; Schaltbarer 24V-Ausgang für 
separates Relais zum Starten des Anlassers (meistens eigene 12V-Versorgung) 
- Empfängereingang 5 : Aufheben Zünd-Kurzschlusses  Löschen Zündung:  

Eingänge 
sonstige: 

- Schalter für schnellen Wechsel zwischen Default- und PC-Parametrierung 
- Schnittstelle für Parametrierung durch USB-Konverter und PC-Programm 

Anzeigeelemente: - rote LED für Anzeige der Betriebsspannung 18-32V (Funktion Hauptsicherung) 
- rote LED für Anzeige der 5V-Versorgungsspannung 
- grüne und gelbe LEDs an den Motorausgängen zur Funktionskontrolle 
- Anschluss für Anzeige einer Warnlampe für Unterspannungswarnung des Akkus 
bzw. gelbe Blinkanzeige bei laufendem Motorbetrieb  

  

Softwarefunktionen parametrierbar über separates (kostenloses) PC-Programm. Verfügbar über 
www.robots.IB-Fink.de 

Entwicklungsversionen;Technische Änderungen vorbehalten.; Updates/Upgrades durch 
Anwenderanfragen möglich.   

http://www.robots.ib-fink.de/
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2. Anwendung / Funktionen:  
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4. Empfängerkanäle für Fahrantriebe, E-Starter und  Zündung : 
 
 

 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Anschluss des Empfängers:  
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
     
 
Die Versorgungsspannung für den Empfänger braucht im Prinzip nur einmal angelegt werden. Es genügt also 
eine einmalige Verbindung mit einer dreiadrigen Leitung. Bei den anderen Kanälen genügt die Anbindung des 
Signalpins. 
 
 
 
  

GND/Masse     +5V-Ausgang  Signal vom 
  für Empfänger  Empfänger 
 

Verriegelungslasche 

 

 

Lenkung Radgeschwindigkeit /  
links/rechts 

Geschwindigkeit 

Externes Relais für E-Starter 

Zündung (Kurzschluss aufheben) 

Alle farbig eingezeichneten Verbindungen: 
Dreipolige Anschlussleitungen zum Empfänger 

Sonderfunktion 
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5. Kontroll-LEDs und Absicherungen: 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

Bezeichnung: Aktueller Wert:  Funktion: 

F1 60A / 80A 
MaxiFuse 

Stromversorgung Endstufen für Fahrmotoren   

F2 10A / FK1  Nachgeschaltete Sicherung von F1; Stromversorgung Endstufen für 
Zündrelais, E-Starter-Relaisansteuerung, Blinkausgang  

F4 3A / OMT125 Vor NOT-Aus-Schalter; weiter zu F5; für Ladekontrollleuchte und Lüfter 

F5 2,0A / OMT125 Nach F4; für Elektronik, Relaisansteuerung und Empfänger 

LED2 rot Kontrolle für F1 / Spannung Fahrmotoren 

LED10 rot Kontrolle F5 für 5V der Elektronikversorgung und Empfänger 

LED11 rot Kontrolle für F2 / Spannung Zündrelais, Blinkausgang und 
Ansteuerung externes E-Starter-Relais 

   

 
 
Ausgelöste Sicherungen, anhand fehlender roter LED-Leuchten: 

- LED2: keine Ansteuerung der Fahrmotoren; F1 prüfen;  
- LED10: keine 5V für Elektronik; F5 prüfen; wenn in Ordnung: F4 prüfen. 
- LED2 und LED10: Generell keine Versorgungsspannung: Relais REL1 und REL2 nicht 

aktiv. Sicherung F4 prüfen. 
- LED11: keine Auslösung E-Starter und Zündrelais: F2 prüfen 
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6. Montage über separate Trägerplatte (Vibrationsdämpfung): 
 

 
Zur Schonung der Bauteile sollte die Baugruppe auf eine separate Trägerplatte montiert werden: 

- M3-Schrauben von unten durch die Zwischenplatte und mit M3-Muttern fixieren 
- Distanzhülsen aufstecken 
- Baugruppe aufstecken 
- Von oben mit M3 Muttern festschrauben (Steckschlüssel 5.5) 

 
Empfehlung: Zwischenplatte mit separaten Vibrationsdämpfern am Chassis befestigen. 
 
 
Vorschlag für Befestigung eines Lüfters an der Baugruppe: 

      
 
Über separate Halterungen (3D-Druck) eine 80mm-Lüfter montieren. 
Luftströmung sollte auch über die Unterseite der Baugruppe fließen. 
 
 
Anschluss NOT-Aus-Schalter: 
 
  

 

 

         
 
 

 
 
 
 

 

 

Empfehlung für zu verwendenden NOT-Aus-Schalter: 
1 x Schließerkontakt 
1 x Öffnerkontakt 
 
Betriebszustand: NOT-Aus nicht betätigt/ausgelöst: 
- Anschluss Fahrtregler an geschlossenen Kontakt 
- Anschluss Zündung am Zündrelais parallel zu dem offenem 
Kontakt des NOT-Aus-Schalters 

 Ergibt Betriebsbereitschaft 
 
Bei Auslösung des NOT-Ausschalters wird der Fahrtregler 
abgeschaltet (Unterbrechung der +24V-Zuführung für 
Schaltrelais) und die Zündung kurzgeschlossen (parallel zu 
dem Öffnerkontakt des Zündrelais.) 
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Kühlkörper: 
 
 
Standard: Kühlkörper SK47 (Höhe 25mm) => Abschnitt mit zwei Kühlkörperfahnen  
 
Abfräsungen an den Kühlrippen für Montage : 10mm 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Alle Bohrungen: 3.5mm 
(Bohrungen leicht ansenken) 
 
 
 
Stromschienen (Messing 5 x 2mm):  

  

 

4 
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6 
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Auslieferung: 
 

- Fahrtregler mit 10mm-Kunststoff-Distanzbuchsen 
- Leiterbahnen verstärkt mit 5x2mm Messingschienen 
- Empfänger-Anschlusskabel voll konfektioniert [cm]: 11cm (vi,or, gn, ge, bl,) 
- 2pol. Steckanschluss mit Verbindungskabel zum NOT-Aus (rt): Länge: 38cm 
- 2 Motor-Entstörkondensatoren 1nF/2kV 
- Beschriftungsetiketten:  

     Fahrtr.Mow.1  PICDAT81 
- Absicherungen: Motor 60A / Peripherie 5A 
- Feinabsicherung Ansteuerung und 12V-Ausgang: 2,5A 
- Feinabsicherung Elektronik: 1A 

 
- Einstellung Parameter: 

Kreuzknüppel. Standard 100% ; Ansprechschwelle Lenkung: 10 
Stotterbremse: 30 / 5 
Bergabbremse: 50 / 3 
Anfahrrampe: 50 
Anzeige/Edit Spannungsüberwachung: LED-Blinken ohne Spannungsüberwachung 
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Dokumentation: 
Kreuzmischer-Standardfunktion mit Parametrierung für 100% oder 50% Lenkwirkung: 
 

Position Kreuzknüppel: Stellbereich: 100% Lenkwirkung 50% Lenkwirkung 

 

Beide Motoren 
gleich angesteuert. 
Keine 
Lenkbewegung. 

Linker Motor: +100 
 
Rechter Motor: +100 

Linker Motor: +100 
 
Rechter Motor: +100 

 

Vollgas nach vorne, 
gleichzeitig 
Lenkeinschlag 
nach links. 
 
 

Linker Motor: 0 
Rechter Motor: +100 

Linker Motor: +50 
Rechter Motor: +100 

 

Halbgas (50% von 
der Vorwärts-
Richtung); 
Lenkeinschlag 
nach links 
 

Linker Motor: -50 
Rechter Motor: +100 
 
 

Linker Motor: 0 
Rechter Motor: +100 
 

 

Minimale 
Geschwindigkeit 
(5%) bei vollem 
Lenkeinschlag 

Linker Motor: -95 
Rechter Motor: +100 
 
 

Linker Motor: -45 
Rechter Motor: +50 
 
 

 

Keine 
Geschwindigkeit; 
Drehen auf der 
Stelle nach Links 
 

Linker Motor: -100 
Rechter Motor: +100 
 

Linker Motor: -50 
Rechter Motor: +50 
 

 

Keine 
Geschwindigkeit; 
Drehen mit halber 
Geschwindigkeit 
auf der Stelle nach 
Links 
 

Linker Motor: -50 
Rechter Motor: +50 
 

Linker Motor: -25 
Rechter Motor: +25 
 

 
 
 


