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Belastungen standzuhalten. Zum Schluss
sind alle drehenden Teile fein ausgewuch-
tet worden. Angetrieben werden sie von
Faulhaber-Motoren des Typs 3557CR018,
fiir die oberen Messer geniigen zwei Faul-
haber 2842C018. Die Sollspannung des
Systems betragt 22 Volt. Zur Lenkung wird
eine handelsiibliche RC-Steuerung benutzt.
Zu einem Fahrzeug aus den 1960er-Jahren
passt aber keine elektronische Regelung,
deshalb der archaische Weg iiber eine Wi-
derstandsregelung. Der Servo steuert me-
chanische Schalter an, die ihrerseits tiber
eine Widerstandskaskade die Drehzahl
regeln. Uber ein externes mechanisches
Interface kann mit einem Fleischmann-



