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Sterowanie w pojazdach i maszynach roboczych

Uktady sterowania dla pojazddw i
maszyn roboczych sg systemami
sterowania i zabezpieczenia dla
hydrauliki mechanizmow jazdy i
hydraulicznych napedoéw osprzetu
roboczego.

Program produkcyjny obejmuje
wszystkie niezbedne do tego celu
hydrauliczne elementy spetniajace
okreslone funkcje, takie jak podziat
strumienia cieczy roboczej,
sterowanie cisnieniem i
wydajnoscig, oraz zabezpieczenie
ukladow przed przecigzeniem.
Dostepne sg rozne odmiany
konstrukcyjne (monobloki i bloki
segmentowe, elementy do
wbudowania i nabudowania). Sg
one uzupetniane wbudowanymi
czujnikami elektronicznymi,
systemami sterowania i elementami
sterowania bezposredniego.

Podstawowa charakterystyka:

Bloki sterownicze

= Open Center (OC)

= Load Sensing (LS)

= Rozdzielacze przeptywu nieza-
lezne od obcigzenia (LUDV)

= Natezenie przeptywu do
1600 |/min

= Cisnienie nom. do 350/420

bar

Cisnienie $rednie i wysokie

Konstrukcja monoblokowa i

segmentowa

= Mechaniczne, hydrauliczne
oraz elektrohydrauliczne
urzgdzenia sterowania
bezposredniego

Zawory do urzadzen mobilnych

= Centralny uktad hydrauliczny

= Zawory do regulacji ruchu

osprzetow roboczych

Zabezpieczenie przed

peknigciem przewodu

Zawory stabilizacyjne

Zawory nabojowe

Dzielniki strumienia

Zawory natezeniowe,

cisnieniowe, odcinajace

Ly

U

LUl

Urzadzenia sterowania wstgpnego

(sterowniki)

= Ergonomiczny uchwyt

= Rodzne charakterystyki

= Niskie sity sterowania
bezposredniego

Hamulce

= Hydrauliczne systemy
hamowania z zewnetrznym
zasilaniem

= Zawor hamowania do przyczep

Uktady kierownicze

= Open Center

= Closed Center

= Zreakcja i bez reakgji

= Z przefozeniem i bez

przefozenia

Z zaworami priorytetowymi

U
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Blok sterowniczy Open-Center typu MO

k

Zastosowanie: Blok sterowniczy do pojazddw i Informacja szczegotowa:
koparki, zurawie, urzagdzenia maszyn roboczych Wielk. znam. 16, 22, 32 RD 64 354
wiertnicze = System Open-Center Wielk. znam. 40 na zapytanie
* do pomp o stalej i zmiennej Wielk. znam. 52 na zapytanie
objetosci roboczej
= Konstrukcja monoblokowa
= Niskie cisnienie obiegowe
= Zabezpieczenie pierwotne i
wtorne
= Suwaki hamujace do napedow
jazdy
= Zawory utrzymujgce obciazenie
Wielk. znam. 16 22 32 40 52
Natez. przept Qv I/min 110 200 410 680 1600
Maks. cisn. pracy
strona pompy Prmax bar 350 350 350 350 350
strona odbiornika Prax bar 420 420 420 420 420
Sterowanie bezposrednie
mechaniczne proporcjonalne J J J = =
hydrauliczne proporcjonalne . . . . .
ellektrohydrauliczne proporcjonalne . . U . .
Rodzaje potaczen
rownolegte . . . . =
tylna o$ - tandemowe . . . . wszystkie

kombinacja réwnolegte/tandemowe
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Blok sterowniczy Open-Center typu M8

EIwm||\|I-I\II\III\II\IIHI\II\II

B
Zastosowania: Blok sterowniczy do pojazddw i Informacja szczegétowa:
koparki, urzadzenia wiertnicze maszyn roboczych Karta katalog. RD 64 294
= System Open-Center
* do pomp o stalej i zmiennej
objetosci roboczej
= Konstrukcja monoblokowa
= Mala histereza
= Funkgja priorytetu dla
mechanizmu obrotu
= Zabezpieczenie po stronie
pierwotnej i wtornej
= Dwa wejscia pompowe
= Whbudowany ukiad generujacy
wstepne cisnienie zbiornika
= Automatyczna funkcja
wyréwnywania toru jazdy dla
pojazdow gasienicowych
= Zintegrowany ukfad sumujacy
Wielk. znam. 18 22 25 32
Natez. przept Qv [/min 2 x 150 2 x 230 2 x 300 2 x 450
Maks. ci$n. pracy
strona pompy Prnax bar 350 350 350 350
strona odbiornikéw Prax bar 420 420 420 420
Liczba sekcji, maks. 3+3 (4;5)+S* 83+3+S* 3+2+S* 4+2(3)+S*
Sterowanie bezpoérednie
hydrauliczne proporcjonalne . . . .
elektrohydrauliczne proporcjonalne . . . .
Rodzaje potaczen mieszane rownolegte/tandemowe lub suwak szeregowy jako opcja

* S = sekcja sumowania
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Blok sterowniczy LUDV typu M6

Zastosowania: Blok sterowniczy do pojazdéw i Informacja szczegoétowa:
tadowarki kotowe, spycharki, maszyn roboczych Wielk. znam. 15 RD 64 284
podnosniki teleskopowe = System LUDV* Wielk. znam. 22 RD 64 286

* Closed Center do pomp o
zmiennej objetosci roboczej
* Open Center do pomp o
stafej objetosci roboczej
= Konstrukcja
monoblokowa/segmentowa
= Podziat strumienia cieczy
roboczej nie zalezy od
obcigzenia
Mata histereza
Nastawne ograniczenie skoku
Funkcja priorytetu dla uktadu
kierowniczego
Zabezpieczenie po stronie
pierwotnej i wtornej
Ograniczenie cisnienia LS
Funkcja regeneraciji
Funkcja potozenia ptywajacego
Bezprzeciekowe przytacza
robocze

L

l

*LUDV =

System sterowania z niezaleznym
od obcigzenia rozdziatem natezenia
przeptywu

LUl

Natez. przept. przytacze P qv [/min 200 350
przytacze A, B Qv [/min 160 300
Maks. ci$n. pracy
strona pompy Prax bar 350 350
strona odbiornikéw Prnax bar 420 420
Liczba sekcji, monoblok (maks. przez tarcze) 2 lub 3 (8) 2(7)
Sterowanie bezp. hydrauliczne . .

elektrohydrauliczne 9 .



Blok sterowniczy LUDV typu M7
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Zastosowania:
Koparki, zurawie, urzgdzenia
wiertnicze, maszyny lesne

*LUDV =

System sterowania z niezaleznym
od obcigzenia rozdzialem natezenia
przeptywu

Wielk. znam.

Natez. przept. przytacze P
przylacze A, B
Maks. ci$n. pracy

strona pompy

strona odbiornikow

Liczba sekgcji, monoblok (maks. przez tarcze)

Sterowanie bezp. hydrauliczne

elektrohydrauliczne

Blok sterowniczy do pojazddw i
maszyn roboczych
= System LUDV*
* Closed Center do pomp o
zmiennej objetosci roboczej
= Konstrukcja
monoblokowa/segmentowa
= Podziat strumienia cieczy
roboczej nie zalezy od
obcigzenia
Mata histereza
Nastawne ograniczenie skoku
Funkcja priorytetu dla uktadu
obrotu

Ll

= Zabezpieczenie po stronie
pierwotnej i wtornej
Ograniczenie ci$nienia LS
Funkcja utrzymywania
obciazenia

= Funkcja odcigzenia

L

20 22

Qv I/min 350 420
Qv I/min 250 350

Prmax bar 350 350
Prmax bar 420 420
5 (9)

Informacja szczegétowa:
Wielk. znam. 20 RD 64 293
Wielk. znam. 22 RD 64 295

3 lub 5 (9)
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Blok sterowniczy Load-Sensing typu M4

Zastosowania: Blok sterowniczy do pojazdow i Informacja szczegotowa:

Urzadz. wiertnicze, maszyny lesne, | maszyn roboczych Wielk. znam. 12 RD 64 278
hydraulika do samochodéw = System Load-Sensing Wielk. znam. 15 RD 64 282
ciezarowych, pojazdy komunalne, (system sterowania LS)

robocze platformy podnoszone * Closed Center do pomp o

zmiennej objetosci robocze;j
* Open Center do pomp o

stafej objetosci roboczej
Budowa segmentowa
Natezenie przeptywu
niezalezne od obcigzenia
Mata histereza
Opcja programowalnego
sterowania elektronicznego
Nastawne ograniczenie skoku
Funkcja priorytetu (M4-15)
Zabezpieczenie po stronie
pierwotnej i wtdrnej
= Ograniczenie ci$nienia LS

na kazdym przytaczu roboczym

= Modutowy system konstrukgji

Gty Ul

Ll

Wielk. znam. 12 15
Natez. przept. przytacze P Qv [/min 150 200
przytacze A, B Qv [/min 100 150
Maks. ci$n. pracy
strona pompy Prax bar 350 350
strona odbiornikow Prax bar 420 420
Liczba sekgji, maks. 10 9
Sterowanie bezp. hydrauliczne o o
elektrohydrauliczne 0 .

nadrzedne sterow. bezp. dzwignia reczng . .
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Blok sterowniczy Load-Sensing typu MP

b

Zastosowania: Blok sterowniczy do pojazdow i Informacja szczegotowa:

kopakro-tadowarki, maszyny lesne, | maszyn roboczych Wielk. znam. 18, seria 1X RA 64960
urzadzenia wiertnicze, pojazdy = System Load-Sensing Wiel. znam. 18, seria 2X  RA 64965
komunalne (system sterowania LS) Wiek. znam. 22, seria1X RA 64980

* Closed Center do pomp o
zmiennej objetosci robocze;j
* Open Center do pomp o
stafej objetosci roboczej
Budowa segmentowa
Natezenie przeptywu
niezalezne od obcigzenia
Mata histereza
Nastawne ograniczenie skoku
Zabezpieczenie po stronie
pierwotnej i wtdrnej
= Proporcjonalne sterowanie
natez. przeptywu i ci$nieniem
Funkgcja priorytetu
Funkcja regeneraciji
Ograniczenie cisnienia LS dla
kazdego segmentu

iy

Ll

L

Wielk. znam. 18 22
Natez. przept. przytacze P Qv I/min 300 380
przylacze A, B Qv I/min 150 225
Maks. ci$n. pracy
strona pompy Prnax bar 250 345
strona odbiornikéw Prnax bar 290 345
Liczba sekgji, maks. 8 8
Sterowanie bezposrednie mechaniczne . .
hydrauliczne * *
nadrzedne sterow. bezp. dzwigniag reczng . .
elektrohydrauliczne o °
Rodzaje potaczen rownolegte 0 0

szeroegowo-réwnolegte . -
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Blok sterowniczy LUDV typu SX

Zastosowania: Blok sterowniczy do pojazddw i Informacja szczegétowa:
Minikoparki, koparko-tadowarki, maszyn roboczych Wielk. znam. 12 RD 64128
podnosniki teleskopowe = LUDV*-System Wielk. znam. 14 RD 64 125

* Closed Center do pomp o
zmiennej objetosci robocze;j
* Open Center do pomp o
stafej objetosci roboczej
Budowa segmentowa
Podziat strumienia cieczy
hydraulicznej niezalezny od
obcigzenia
Mata histereza
Zabezpieczenie po stronie
pierwotnej i wtornej

iy

I

*LUDV = o

System sterowania z niezaleznym = = Funkeja priorytetu

od obcigzenia rozdziatem natgzenia = = Wykonanie wysokocisnieniowe
przeptywu dla SX14 (400 bar)

Wielk. znam. 12 14
Natez. przept. przytacze P (o [/min 120 175
przytacze A, B Qv [/min 70 120
Maks. ci$n. pracy
strona pompy Prnax bar 250 250
strona odbiornikéw Prax bar 300 300
Liczba sekcji, maks. 10 10
Sterowanie bezposrednie mechaniczne o 0
hydrauliczne c o
elektryczne c o

elektrohydrauliczne O .
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Blok sterowniczy Open-Center typu SM

Zastosowania: Blok sterowniczy do pojazddw i Informacja szczegétowa:
Minikoparki, ciagniki rolnicze, wozki = maszyn roboczych Karta katalog. RD 64 122
podnosnikowe = Open-Center-System

do pomp o stafej objetosci
roboczej

Budowa segmentowa

Mata histereza

Nastawne ograniczenie skoku
Zabezpieczenie po stronie
pierwotnej i wtornej
Wykonanie wysokocisnieniowe
(400 bar)

Lee

U

Natez. przept. przytacze P v I/min 70
przytacze A, B Qv I/min 70
Maks. ci$n. pracy
strona pompy Prnax bar 250
strona odbiornikéw Prnax bar 300
Liczba sekcji, maks. 10
Sterowanie bezposrednie hydrauliczne o
elektrohydrauliczne .
mechaniczne .
Rodzaje potaczen réwnolegte 0
tandemowe .

szeregowe .
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Sterowanie w pojazdach i maszynach roboczych

Blok sterowniczy Open-Center typu SB1-OC

Zastosowanie w elektrycznych
wozkach widtowych ze

sterowaniem impulsowym dla
hydrauliki uktadu podnoszenia

Odmiana konstr.

Natez. przept. pumpa
odbiornik

Cisn. pracy strona pompy

strona odbiornikow

Liczba rozdzielaczy maks.

Sterowanie bezposrednie

Napiecie zasilania

Stopien ochrony

Pv
Pv
Prmax
Prmax

us

Do zastosowania w systemach
oC

Whbudowane indukcyjne
czujniki do pomiaru
przemieszczenia suwaka
Przetworzenie skoku suwaka
na proporcjonalny sygnat
elektryczny do sterowania
predkoscig obrotowa pompy
Optymalna charakterystyka
sterowania dokfadnego
Natezenie przeptywu dostoso-
wane do zapotrzebowania
obniza straty energii i wydtuza
czas eksploatacji wozka
podnosnikowego

Fabryczna regulacja
czujnikow przemieszczenia
(wg. wymagan klienta)

SB1-0C
I/min 30
I/min 70
bar 250
bar 300
4
mechaniczne
Vv 8..15
IP54

Informacja szczegoétowa:

Karta katalog.

Nr. 1987760514
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Blok sterowniczy Load-Sensing typu SB12LS

e

i éseas:eigi{iai:s 1781

Zastosowanie w urzadzeniach do = Rozdzielacz w technice Load- Informacja szczegotowa:
transportu poziomego, maszynach Sensing do stosowania z Karta katalog. Nr. 1987760512
zniwnych, pojazdach komunalnych pompami o statej i zmiennej

objetosci roboczej

= Sterowanie bezposrednie, me-
chaniczne, elektromagn. (EM)
lub elektrohydrauliczne (EHS)

= SB12LS-EHS - sterowanie
potozenia za pomocg
elektroniki On-board

= Interfejs analogowy lub cyfro-
wy przez magistrale CAN

= Pamie¢ typu Flash do wprowa-
dzania parametréw programow
i nastaw zaworow przez
uzytkownika

= Oprogramowanie diagnos-
tyczne

= Mozliwos¢ kombinacji z zawo-
rem priorytetowym ukfadu
kierowniczego

= Obszerny blok zaworow odci-
najacych, przecigzeniowych i
podsysajacych oraz wtérnego
zaworu ogran. cisnienie

Odmiana konstr. SB12LS

Natez. przept. pv I/min 80

Cisn. pracy strona pompy Prax bar 250
strona odbiornikdw P bar 300

Napiecie zasilania Us Vv 12, 24

Sterowanie bezposrednie mechaniczne
elektromagnetyczne EM EM1 przetaczajace /EM2 proporcjonalne
elektrohydrauliczne EHS SPA/PWA/CAN

Liczba rozdzielaczy maks. 10

Stopien ochrony SB12LS-EM IP65

SB12LS-EHS P67
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Sterowanie w pojazdach i maszynach roboczych

Blok sterowniczy Load-Sensing typu SB23LS

Zastosowanie w ciagnikach
rolniczych

Odmiana konstr.

Natez. przept. pompa
odbiornik
Cisnienie pracy strona pompy
strona odbiornikow
Napiecie zasilania
Sterowanie bezposrednie mechaniczne
elektrohydrauliczne
Liczba rozdzielaczy maks.

Stopien ochrony

Pv
Pv
pmax

pmax
us

EHS

Rozdzielacz w technice Load-
Sensing do stosowania z
pompami o stafej i zmienne;j
objetosci roboczej

Sterowanie mechaniczne lub
elektrohydrauliczne (EHS)
SB12LS-EHS sterowanie
potozenia za pomoca
elektroniki On-board

linterfejs analogowy lub cyfro-
wy przez magistrale CAN
Pamie¢ typu Flash do wprowa-
dzania parametrow programéw
i nastaw zaworéw przez
uzytkownika

Oprogramowanie diagnos-
tyczne

Mozliwos¢ kombinacji rozdzie-
laczy z zaworem EHR i zawo-
rem proporcjonalnym do ukf.
kierowniczego lub ukt. o statym
cisnieniu

Bezprzeciekowe przytacza
robocze

Hydrauliczna funkcja Kick-Out

SB23LS

I/min 140

I/min 100

bar 250

bar 280

Vv 12, 24
SPA/PWA/CAN
10
1P67

@)

U /5
(I

—

Informacja szczegoétowa:

Karta katalog.

Nr. 1987760513



Blok sterowniczy LUDV typu EHM18

Zastosowanie w ciggnikach i =
maszynach rolniczych

*LUDV =

System sterowania z niezaleznym

od obcigzenia rozdzialem natezenia ==
przeptywu

Blok sterowniczy w technice
LUDV* do stosowania z
pompami o zmiennej objetosci
roboczej

Oddzielne sterowanie doptywu
i odptywu

Whbudowane szybkozigcza

z mechanicznym odbloko-
waniem

Zawory ogranicz. ci$nienie po
stronie wtornej (opcjonalnie)

Informacja szczegétowa:
EHM18 na zapytanie

= Nie wymaga cieczy sterujacej
= Bezprzeciekowe przylacza
robocze (obustronnie)
= Closed Center
= Mozliwos$¢ kombinacji z
blokiem sterowniczym CHP
= Zewnetrzne odprowadzenie
kropli cieczy hydr.
Wielk. znam. 18
Natez. przept. przytacze P Qv I/min 230
przylacze A, B Qv I/min 130
Maks. ci$n. pracy
strona pompy Prnax bar 210
strona odbiornikéw Prnax bar 200
Liczba sekcji, maks. 8
Sterowanie bezposrednie elektrohydrauliczne .

z wbudowanym elektronicznym urz. sterujgcym (magistrala CAN)

53
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Sterowanie w pojazdach i maszynach roboczych

Uktad sterowniczy do ciagnikéw rolniczych CHP

Uktad sterowniczy CHP
Odmiana konstr. zaworow,
elementow do uktadu
sterowniczego do stosowania w
ciagnikach rolniczych z
urzadzeniami hydraulicznymi
Closed-Center/ Load-Sensing

Zasilanie priorytetowe dla

* Uktadu kierowniczego
(170 do 200 bar)

* Hamulca przyczepy lub osi
przedniej (maks. 150 bar)

* Zasilania niskoci$nieniowego
(17 do 22 bar) dla uktadu
przet. przektadni lub obwodu
sterowania

* Mechanizmu podnoszenia
(210 bar)

* Hydrauliki roboczej (210 bar)

* Hamulca (maks. 150 bar)

* Mechanizmu podnoszenia
(do 210 bar)

* Hydrauliki rob. (do 210 bar)

Informacja szczegétowa:

CHP

Typ LT41
Typ LT43
Typ LT47
Typ LT46

RD 66 105
RD 66 233
RD 66 235
RD 66 127
RD 66 243

Natez. przept. v nom
Cisnienie pracy Prmax
pSpihe

200
210
250
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Elektroniczno-hydrauliczny uktad regulac;
mechanizmu podnoszenia EHR

=
- B> o

Zastosowanie w ciggnikach = Zawor EHR w wykonaniu kot- Informacja szczegotowa:

rolniczych nierzowym lub segmentowym EHR Nr. 1 987 760 507
= Kompletny system z optymalnie = = Regulacja potozenia, sity, LT47 RD 66127
dobranymi elementami mieszania

Regulacja cisnienia i poslizgu
Aktywne tlumienie drgan dla
jazdy transportowe;j

= Oprogram. diagnostyczne

= Mozliwos¢ kombinagiji
zaworow EHR z rozdzielaczami
dla hydrauliki robocze;

4y

Typ zaworu regulac. EHR5-0C EHR5-LS EHR23-LS LT47/EHC18
Natez. przept. Q. /min 60 60 80 120
Cisnienie pracy Pmax  bAr 250 210

Napiecie zasilania Us V 12

Stopien ochrony IP 64 A

Zawoér regul. EHR4 Zawor proporcjonalny sterowany elektrycznie , wykonanie OC- lub LS
Przytacza alternatywnie jako gwintowe lub kotnierzowe

EHR5-OC Zawor proporcjonalny o konstrukcji kofnierzowej

EHR5-LS, LT47

EHR23-LS, LT47, EHC18 Zawdr proporcjonalny o konstrukcji segmentowej

Zawor proporcjonalny o konstrukcji kofnierzowej

Elektroniczne urzadzenie sterujace
EHR-B Cyfrowy wzmacniacz regulacyjny z zasilaczem dla warto$ci zadanych i rzeczywistych
oraz koncowe stopnie mocy do zaworu regul., karta w obudowie z tworzywa

sztucznego, wtyk 25-pinowy

EHR-C j-w. mozliwo$¢ wspotpracy z magistralag CAN (Full-CAN)
EHR-D j-w. karta w obudowie metalowej, wtyk 55-pinowy
MHVD4 j.w. mozliwo$¢ wspotpracy z magistralag CAN, obudowa aluminiowa

Stopien ochrony IP 54 A (przy wetknigtym wtyku)

Czujniki

Indukeyjny sensor przemieszcz.
Czujnik sity

Indukeyjny czujnik kata obrotu
Czujnik cisnienia

Czesc¢ obstugowa

Standardowa czes¢ obstugowa

Stopien ochrony

patrz opis czujnikow (rozdziat 6)
patrz opis czujnikow (rozdziat 6)
patrz opis czujnikow (rozdziat 6)

( )

patrz opis czujnikow (rozdziat 6

Przytacze elektryczne: wtyk 17-pinowy, symbole o$wietlone

IP 66
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Sterowanie w pojazdach i maszynach roboczych

Dzielnik strumienia MH2FA
Modut stabilizujgcy MHRSM

Dzielnik strumienia MH2FA
Wielk. znam. 12...32
= Hydrauliczna blokada
mechanizmu réznicowego do
pojazdow o napedzie
hydrostatycznym
= Mozliwos¢ stosowania w
obiegach otwartych i
zamknietych
= Siedem kombinagc;ji
podziatu strumienia
= Podwojne dziatanie
* dzielgce
* sumujace
= Z przefgczaniem i bez
przetgczania na bieg jatowy
Z zaworami zasilania i bez nich
Przetaczanie
* hydrauliczne
* elektryczne

i

MH2FA Wielk. znam.

Natez. przept. Qv I/min
Cisnienie pracy P bar

MHRSM Wielk. znam.

Natez. przept. Qv I/min

Cisnienie pracy P bar

Modut stabilizujagcy MHRSM

Wielk. znam. 12...32

Modut stabilizujgcy MHRSM jest

stosowany w pojazdach kotowych

(np. tadowarki kotowe, wozki

widtowe) do ttumienia drgan

wzdtuznych wystepujacych podczas

jazdy.

= Wieksza predk. transportowa

= Wyzsza wydajnosé

przetadunkowa

= Stabilniejsza charakterystyka

uktadu kierowniczego

Krétsza droga hamowania

Wigkszy komfort dla opratora

Sterowanie elektryczne

12 lub 26 V

= Wersja: A = wyposaz. pierwot.
B = komplet uzupetn.

Ll

12 18 22
70 140 220
420 420 420
12 16 25
100 120 320
350 350 350

Informacja szczegoétowa:

MH2FA RD 64 582
MHRSM RD 64 616
MHRSM2,wiekznam.16  RD 64 617

32

300
420

32

460
350
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Zawory zabezp. przed skutkami pekn. przewodu
typu MHRB, zawory hamujgce typu FD

Zawory zabezpieczajace przed

Zawory hamujace typu FD Informacja szczegotowa:

skutkami pekniecia przewodu Wielk. znam. 12...32 MHRB RD 64 623
MHRB Odmiany konstrukcyjne FD RD 27 551
= Zastosowanie w zakresie * nabojowa
hydrauliki samojezdnych * plytowa
maszyn roboczych, np. w = Sterowany zawor odcinajgcy
koparkach, koparko-fadowar- (bezprzeciekowy)
kach, zurawiach = Regulacja natez. przept. na
= Zabezpieczenie przed opada- odplywie odpowiednio do
niem tadunku w potozeniu wielkosci strumienia doprowa-
neutralnym suwaka rozdziela- dzonego po przeciwlegtej
cza (dodatkowe zabezpiecze- stronie odbiornika
nia nie muszg by¢ stosowane) = Swobodny przeptyw w
= Bezposrednie przylacze kierunku przeciwnym
kotnierzowe na cylindrze = Zastosowanie w ukfadach
= Bardzo dobra, réwnomierna hydraulicznych do sterowania
charakterystyka sterowania predkoscia silnikow i cylin-
doktadnego w kazdej pozycji drow, niezaleznie od obcia-
cylindra hydraulicznego zenia
= Woykonanie bezprzeciekowe = Z ograniczeniem cisnienia po
stronie wtdrnej i bez ogranicz.
= Stosunek
cisn. sterow.: cisn.robocz.=1:20
MHRB Wielk. znam. 16 22
Natezenie przept. Qv L/min 200 400
Cisnienie nom. Prom bar 350 350
Cisnienie pracy Prnax bar 420 420
FD Wielk. znam. 12 16 25 32
Natezenie przept. Qv [/min 80 200 320 560
Zakres ci$n. regul. bar 20 do 50, maks. 315
Cisnienie pracy
Przytacze odbiornika Prnax bar 420 420 420 420
Przytacze rozdzielacza Prnax bar 315 315 315 315



58

Sterowanie w pojazdach i maszynach roboczych

Zawory nabojowe FTWE.K, FTDRE.K, MHDRE.K

Tréjdrogowy dwupotozeniowy
rozdzielacz typu FTWE.K
Wielk. znam. 2 i 4
= Steruje otwarciem i
zamknigciem przeptywu
= Male wymiary montazowe
= Sterowanie zatgczajgce dla
* pomp
* rozdzielaczy

Proporcjonalne zawory
redukcjyjne typu FTDRE.K,
MHDRE.K
Wielk. znam. 2...6
= Proporcjonalne zawory
sterujgce cisnieniem do
redukcji cisnienia na przyfaczu
A, proporcjonalnie do pradu
elektromagnesu
= W duzym stopniu niezalezne
od ciénienia na przytaczu P
= Sterowanie zalgczajace dla
* sprzegta
* pomp
* rozdzielaczy
* proporcjonalnych uktadow
sterowania wstepnego

FTWE.K Wielk. znam. 2 4
Natezenie przeptywu Qvmax [/min 2 7
Cisnienie wejsciowe Prmax bar 100 210
Napigcie zasilania U Vv 12/24 12/24
Pobor mocy W 14,4 14,4
Opornosé¢ cewki R Q 10/40 10/40
Cykl pracy (ze wzmacniaczem) 100 % 100 %
FTDRE.K, MHDRE.K Wielk. znam. 2 4
Natez. przept, maks. (p=7 bar)  Quma I/min 2 7
Cisnienie wejsciowe Prmax bar 100 210
Cisnienie reg. Pemax bar 18 18/30
Napigcie zasilania U \Y 12/24 12/24
Prad sterowania, maks. | A 1,8/0,8 1,8/0,8
Opornos¢ cewki R Q 2,412 2,412
Cykl pracy (ze wzmacniaczem) 100 % 100 %

Informacja szczegoétowa:
FTWE.K

Wielk. znam. 2
Wielk. znam. 4

RD 58 007
RD 58 008

FTDRE.K, MHDRE.K
Wielk. znam. 2
Wielk. znam. 4
Wielk. znam. 6

RD 58 032
RD 58 038
RD 64 655

6

40
50
30
12/24
1,4/0,7
5/22,5
100 %
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Zawory nabojowe MHDB, MHSV, MHSVL, MH2DB

xR P

[ i

Zawory cisnieniowe = Zawory zabezpieczajace po Informacja szczegotowa:

Wielk. znam. 10...50 stronie pierwotnej i wtorne; MHDB, MHSY, MHSVL  RD 64 642
Cisnienie pracy do 420 bar | = Ograniczenie cisnienia maks. MH2DB RD 64 644
Funkcja dofadowania

Odmiany konstrukcyjne:

* nabojowa

* plytowa

* sterowanie bezposrednie

* sterowanie wstepne

* odcigzanie hydrauliczne

iy

Rodzaj urzadzenia Wielk. Natez. przept. Nabgj Plyta
znam. Ay max W I/min
Zawor ograniczajacy cisn., sterowany bezp. 10 do 22 150 . =
16 do 22 240 - .
Zawor ograniczajacy cisn., sterow. wstepnie 10 do 40 80 do 800 . =
22 do 32 200 do 400 = .
Zawor ograniczajacy cién., odcigzany 22 do 40 400 do 800 . =
22 do 32 200 do 400 - .
Zawor ograniczajacy ci$n., z wbudowanym 16 do 32 100 do 400 . =
zaworem antykawitacyjnym 10 160 = J
Wzajemne ogr. ci$nienia 16 do 32 130 do 400 = o
Wzajemne ogr. ci$nienia z biegiem swobodnym., mechan. 6 do 22 100 do 200 = .
W?zajemne ogr. ci$nienia z biegiem swobodnym, hydraul. 16 do 22 100 do 200 = a

Zawor ogr. cisn. ster. wst. ze stopniem zat., hydraul. 32 do 50 400 do 800 o =
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Sterowanie w pojazdach i maszynach roboczych

Hydraulika kompaktowa: rozdzielacze zaworowe
typu KSE, rozdzielacze suwakowe typu KKE

g &

. 1oL
d 'I'"."
— 11
(il L4
=i -

Hydraulika kompaktowa

Do uzupetnienia systemow nape-
dow mobilnych dostarczane sg
indywidualne rozwiazania blokow
sterowniczych wg zyczenia klienta
lub rozwigzania specyficzne dla
branzy z wkrecanymi lub mocowa-
nymi kotnierzowo elementami
funkcjonalnymi.

Podstawe konstrukcji indywidualnej
stanowi schemat potaczen z
zadanym potozeniem przytaczy i
elementdéw sterujgeych.

Mozliwe sg rozwigzania monoblo-
kowe lub wielowarstwowe.
Zaletami konstrukcji blokowej w

prownaniu z elementami montowa-

nymi indywidualnie w instalacji sa:

= Maly opor przeptywu / wysoka
sprawnosc¢

= Mniej miejsc uszczelnienia

= Mate gabaryty / wysoka
gesto$¢ mocy

= Rozwigzania systemowe wg
zyczenia klienta

= Nizsze koszty

KSE

Wykonanie
Cisnienie pracy Prnax bar

Natez. przept. Qvmax |/min

KKE

Wykonanie
Cisnienie pracy Prax bar

Natez. przept. Qvmax |/min

e

PN
il

-

Bloki sterownicze moga by¢
dostarczone jako wykonane z
aluminium do 210 bar, z zeliwa
sferoidalnego do 350 bar lub ze
stali dla cisnienia w ukfadzie

> 350 bar.

Rozdzielacze suwakowe KKE

sterowane bezposrednio

Wielk. konstr. 1

= Rozdzielacz suwakowy
bezposredniego dziatania ze
sterowaniem elektromagnesem

= Przeplyw przez zawory w
obydwu kierunkach

= Elektromagnesy pradu statego
przetagczane w cieczy

= Cewka elektromagnesu moze
by¢ dowolnie obrécona

= Urzadzenie sterowania
awaryjnego

Wielk. konstr. 1

2/912 3/29
350 350
20 12

Wielk. konstr. 1

2/29 3/2Y 4/2?
350 350 350
40 60 50

Informacja szczegoétowa:

KSE
Wykonanie”
Wykonanie?

KKE

Wykonanie”
Wykonanie?
Wykonanie?

RD 18 136-02
RD 18 136-03

RD 18 136-04
RD 18 136-05
RD 18 136-06

Dalsze informacje na temat
hydrauliki kompalktowe;:

RD 09 406
RD 00 184



Hydraulika kompaktowa: proporc. rozdzielacze typu KKS,
proporcjonalny zawor ograniczajacy cisnienie typu KBPS

2 |
u

Dwudrogowe, dwupotozeniowe

rozdzielacze proporcjonalne

typu KKS

Sterowane bezposrednio

Wielk. konstr. 1

= Sterowanie kierunkiem i
wielkoscig natezenia przeptywu

= Sterowanie bezposrednie za
pomocg elektromagnesu
proporcjonalnego z gwintem
centralnym i zdejmowang
cewka

= Cewka elektromagnesu moze
by¢ dowolnie obrécona

= Przeptyw mozliwy w obydwu
kierunkach

= Opcjonalnie z urzadzeniem
sterowania awaryjnego

Dane techniczne

Cisnienie pracy Prnax
Nom. natez. przept. 1 2 vnom
1.2 Gvnom
Natez. przept. imax
Histereza, maks.
Odpowiedz 0do 100 % T,+T,
skokowa 100do 0% T,+T,
Napiecie robocze U
Sygnat wartosci zadanej U

Elektron. uktad sterujacy Modut

Proporcjonalne zawory
ograniczajace ciSnienie
typu KBPS

Sterowane bezposrednio
Wielk. konstr. 1

= Zawory sterowane

Informacja szczegotowa:

KKS

RD 18 139-02

Zawor ze sterowaniem wstepnym

KBPS

bezposrednio do ograniczenia

cisnienia w uktadzie

= Sterowanie bezposrednie za

pomocg elektromagnesu
proporcjonalnego

= Elektromagnes proporcjonalny

z gwintem centralnym i
zdejmowang cewka
Zawor nabojowy
Dokfadne dostrojenie

I}

charakterystyki warto$¢ zadana
- ci$nienie z zewnatrz, poprzez
elektroniczny uktad sterowania.

KKS
bar 210
[/min 35
[/min 30
[/min
% 5
ms <90
ms <60
\ 24
Vv 0do+ 10

VT-MSPA1-50-1X

KBPS
350

2

4

<70

<70

24

0do+ 10
VT-MSPA1-1-1X

RD 18 139-03
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Sterowanie w pojazdach i maszynach roboczych

Zawory sterujgce cisnieniem, natezeniem
przeptywu, odcinajgce

M o

p o P

Zastosowanie w technice transportu | Zawory sterujace natezeniem Informacja szczegotowa:
bliskiego, w technice rolniczej, w przeplywu Karta katalog. Nr. 1987760704
poj. komun. i aplikacjach ogdélnych = 3-drogowy rozdzielacz usta-
Zawory ograniczajace ciSnienie wiony na state lub nastawialny
= Typ przytacza do montazu na = Dzielnik strumienia, do
przewodach i w bloku montazu w linii przewodow
= Urzadzenia nastawcze, jak Zawory odcinajace
pokretto, ustawione na state, = Zawory zwrotne
zaplombowane, przycisk = Zawory zwrotne i
nastawczy z zamkiem i bez ograniczajgce cidnienie

Zawory ograniczajace ciSnienie

Cisnienie Prnax bar 350

Natez. przeptywu Qo I/min 120, w zaleznosci od nastawianego cisnienia i przekroju przewodu
Gwint (montaz w linii przewodow) M18x15 / G 1/2

Gwint (montaz w bloku) M14x15 / M24x15 / M30x 15

Zawory sterujace natezeniem przeplywu

Nastawione na state:

Cisnienie Prnax bar 210
Calk. natez. przeptywu Q; I/min 55 55
State natez. przept. ster. bezposr. Q, I/min 30
State natez. przept. ster. wstepnie Q, [/min 30
Gwint (montaz w linii przewodow) M 18 x 1,5
Nastawialne:
Cisnienie Prnax bar 250
Catk. natez. przeptywu Qpr I/min 120
State natez. przept. Qgec I/min 05..30/05..47 / 05..75 / 0,5..95
Gwint (montaz w linii przewodow) M22x15/ M27x2
Dzielnik strumienia:
Cisnienie Prnax bar 310
Stosunek rozdziatu 1:1
Gwint (montaz w linii przewodow) M18x15 / M22x15 / M27x2

Zawory odcinajace

Cisnienie Prax bar 250 200 250 300
Natez. przeptywu Qe I/min 45 50 60 80
Gwint (montaz w linii przewodéw) M18x15 / G 1/2
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Hydrauliczne i elektroniczne sterowniki typu TH
Uktad zasilania sterowania typu MHSTE

17

Hydrauliczne sterowniki Sterowniki hydrauliczne Programowalne sterowniki
typu TH = Zastosowanie do sterowania elektroniczne typu THE6
2THE hydraulikg rob. w pojazdach i = Bezposrednie proporcjonalne
, maszynach roboczych sterowanie elektromagn.
= Jeden segment do sterowania . .
_ A = Dostosowane do wbudowania = Programowanie charakterystyk
jedng osig (jednym ruchem) D . . ,
o , w podtokietniku foteli (4TH6) i sygnatow rampy
= Mozliwo$¢ potaczenia . L Lo
= Doktadne sterowanie dzieki = Sterow. bezp. reczne i nozne

maks. 6 segmentow
4TH5/4TH6
= Urzadz. monoblokowe do ster.

matym sitom ster. i proporcjo- o )
nalnej charakterystyce sterow. Sterowniki elektroniczne THES5

= Rozne charakterystyki do = Wykonanie Signal, magistrala CAN
optymalnego dopasowania do = Do samojezdnych maszyn rob.

dzieki poréwnywalnej

ergonomii i mocnej budowie

bezp. maks. dwoma sekcjami

ozdzielacza . -
rozzieiace uktadu sterowania hydrauliki

roboczej

= Polozenia z zatrzaskiem i produktow hydrauliki
= Do 4 sekcji proporcjonalnych

(rozdzielaczy)

= Sterowanie jedng dzwignig
THF5/THF6

= Urzadzenie do ster. bezposr. maks. L .
odniesienia do zaznaczania

dwoma sekcjami rozdzielacza ]
punktow pracy dla operatora

= ,\S/Ite.rlc?war.wie tje‘j”a dZW?gnl;a — Nie wymaga obstugi techn., Informacja szczegotowa:
= Mozliwe jest sterowanie bezp. . . .
d |ZIW .J ke r.w dl o P diugi okres trwatosci uzytkowe; 2TH6 RD 64 552
alszymi sekcjami rozdzielacza
Y ) = Dostepne rézne modele 2TH6R RD 64 551
Uktad zasilania sterowania typu uchwytow (rekojesci) 4TH5/4TH6 RD 64 555
MHSTE THF5 RE 64 552
Zespét hydrauliczny do zasilania THF6 RD 64 553
obwodow sterowniczych w zakresie THE® RD 29 771
niskich cignien THES RE 29 881
MHSTE RD 64 571
TH Odmiana konstr. 2TH6 2TH6R 4TH5 4TH6 THF6
Cisn. wejsciowe, maks.  bar 50 50 35 50 30
Natez. przept. sterowania |/min 16 16 13 16 16
Przeciwci$nienie zbiorn.  bar 3 3 3 3 3
Histereza, maks. bar 1 1 1 1 1
THE Odmiana konstr. THESS THECS 2THE®6 2THE6R 4THEG6
Wykonanie ster. reczne  ster.rgczne  ster.reczne  pedat ster. reczne
Segmenty do 4 do 4 1(2) 1(2) 2 (4)
Wyjscie Vv CAN PWM PWM PWM

Zasilanie \'% 12/24 12/24 12/24 12/24 12/24
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Sterowanie w pojazdach i maszynach roboczych

Hydrauliczne uktady hamulcowe typu LT

4

Hydrauliczne ukiady

hamulcowe typu LT

= Do zastosowania w maszy-
nach budowlanych i pojazdach
samochodowych

= W maszynach z ukladem
hydraul. nie jest wymagany
dodatkowy uktad
pneumatyczny

= Praca w uktadach z pompa o
stafej objetosci roboczej
(Open Center) lub uktadach
hydraul. Load-Sensing

Budowa modutowa

= Ukfad hamulc. o bud. modu-
towe] umozliwiajgcy swobodne
rozmieszczenie elementéw

= Ukiad hamulcowy ztozony z
» Zaworu hamulca nozn. LTO5

(1-obw.) lub LTO7 (2-obw.)
* Pedatu LT19
» Zaworu fadowania akumulato-
ra hydraulicznego LTO6

* Zaworu hamulca reczn. LTO8
» Zaworu przekaznik. LTO9
» Zaworu hamulcowego i

“inch” LT31
Typ LT05
Cisn. hamowania bar
Cisn. ham. postoj.  bar =
Cisén. uktad., maks. bar 200

Cisn. pefzania bar =

Natez. przeptywu [/min 45

25 do 125

Budowa kompaktowa
= Uktad hamulcowy o budowie
kompaktowej, minimalne
kostzty instalacji
= Kompletny uktad hamulcowy
zlozony z
* Kompaktowego bloku hamul-
cowego LT12 (1-obw.) lub
LT13 (2-obw.)
» Zaworu fad. akumulatora
* Rozdzielenie obwodow przez
zawor przetaczajacy
» Zaworu hamulca recznego
(sterowanie mech. lub elekir.)
* Pedatu LT20 oddzielnie
= Kompletny uktad hamulcowy
ztozony z
» Kompaktowego bloku hamul-
cowego LT17 (2-obw.)
» Zaworu fad. akumulatora
* Rozdzielenie obwodéw przez
odwrdcony zawor przetacz.
* Mozliwos¢ nabudowania
akumulatora cisnieniowego
* Pedalu
e Zaworu hamulc. reczn.
(sterowanego elektrycznie)
* Mozliwos$¢ oddzielnego
zrodta zasilania zaworu
hamulca recznego LTO8

LT06 LT07 LT08

= 40 do 125 =

= = 25 do 125
200 200 200

70 60 51

Osprzet

* Przetgcznik swiatet hamowania

* Przetgcznik ostrzeg. akumulatora

* Przetacznik ostrzeg. hamulca
postojowego

* Akumulator sprezynowy
(do hamulca postoj lub recznego)

* Akumulator cignieniowy
(akumulator energii)

Informacja szczegoétowa:

LTO5 RD 66 143
LTO6 RD 66 191
LT07 RD 66 146
LTO8 RD 66 148
LT09 RD 66 152
LT12 RD 66 218
LT13 RD 66 221
LT17 RD 66 228
LT31 RD 66 227

LT13 LT17 LT31

40do125 40do125  40do 125

40do 150 150 -

200 200 210

= = 30

40 70 12



Zawor hamulcowy do przyczep

= Funkcja priorytetowa dla
hydraul. hamulca przyczepy

= Do stosowania w uktadach OC
lub LS

= Proporcjonalne hamowanie
ciaggnika i przyczepy

= Proste dopasowanie hamulca
ciaggnika i przyczepy

= Ograniczenie maksymalnego
ci$nienia hamowania przyczepy

= Prosty montaz w ukfaddzie
hydraulicznym

Hydrauliczny uktad hamulcowy do
przyczep rolniczych

Informacja szczegoétowa:
Karta katalog. Nrzam. 1987 760 506

Zawor hamulcowy Przytacze gwintowe/kotnierrzowe

Natez. przept. nom Qy I/min 80

Cisnienie pracy Pmax  bar 250

Potozenie montazowe Dowolne, zawor odpow. u gory, pionowe

Przytacza przewodow Gwint

Czynnik roboczy w uktadzie ham. przyczepy Ciecze hydr. mineralne

Czynnik roboczy w cylindrze ham. przyczepy  Ciecze hydr. mineralne lub
Ptyn hamulcowy ATE

Przetozenia

LTO3

= Wykonanie dla uktadow
CC-LS

= Zabezpieczenie cisnieniowe
dla hamulca przyczepy
(150 bar)

= Mozliwos¢ bezposredniego
nabudowania na przektadnie

= Zastosowanie jako zawor
hamulcowy osi przedniej
(i=4:1)

= Hamowanie ciggnika i
przyczepy

Informacja szczegotowa:
LTo3 na zapytanie

LT03

210

Dowolne, zawér odpow. u gory

Ciecze hydr. mineralne

Ciecze hydr. mineralne

(inne ciecze na zapytanie)
9:1 do 33:1

65



Sterowanie w pojazdach i maszynach roboczych

Hydrostatyczne ukfady kierownicze typu LAG

Zespot kierowniczy typu LAG

= Zespot kierowniczy LAG
znajduje zastosowanie w hydr.
uktadacch kierowniczych po-
jazdow i maszyn roboczych o
wysokiej obcigzalnosci osi i
predkosci maks. do 50 km/h.

= Przy uzyciu zespotu kierowni-
czego mozna z fatwoscig kiero-
wac takze cigzkimi pojazdami.
Brak mechanicznego potacze-
nia migdzy zespotem kier. a
osig kierowang pozwala konst-
ruktorowi na zastosowanie roz-
wigzan, ktore nie sg mozliwe
przy uzyciu konwencjonalnych
uktadéw kierowniczych

= Zespot kierowniczy zawiera
wszystkie zawory niezbedne
dla hydr. uktadu kierown. do
zabezpieczenia samego zespofu
i cylindrow skretu, dzigki
czemu zbedna jest dodatkowa
instalacja.

= W razie awarii pompy hydr. pojazdy
wyposazone w agregat LAGmoga
by¢ kierowane recznie, a uklad ha-
mulcowy pracuje jako pompa
reczna dla cylindra skretu.

Wielk. znam. 40 50 63
Odm. konstr.  LAGC - . .
LAGU
LAGZ

Warianty
Natez. przept. qy

Cisnienie pracy P

LAGC

W zespole LAGC natezenie
przeptywu przy pracy w trybie
serwo (zasilanie przez pompe
hydrauliczng) i pracy w trybie
awaryjnym (awaria zasilania) jest
takie samo.

LAGU i LAGZ

W zespotach LAGU i LAGZ sita
niezbedna do obracania kierownicy
redukuje sie przez zmiane
przetozenia. Dzigki temu mozliwe
jest obnizenie sit na kole
kierowniczym do wartosci
dopuszczalnych. Druga pompa
skretu w wielu wypadkach jest
zbedna.

Zespot LAGU pracuje wg zasady
odtaczenia komory w stosunku 2:1.
Objetosc¢ robocza w trybie
awaryjnym zostaje zredukowana o
potowe.

Wymiary montazowe, przy tej
samej wielkosci znamionowej sg
identyczne jak w zespole LAGC.

70 80 100 125 140 160

50 I/min (wieksze, na zapytanie)

175 bar (wigksze, na zapytanie)

Zespot kierowniczy LAGZ pracuje
w trybie serwo z dwoma zespotami
wirnikéw. W trybie pracy awaryjnej
jeden zespot wirnika zostaje
odtaczony i dzieki temu objetosc
robocza zostaje zredukowana.

Sita reczna zmniejsza sie¢ w tym
samym stosunku co objetosc
robocza

W ramach typoszeregdéw zespotow
wirnikbw mozliwe sg dowolne
kombinacje, tak, ze powstajg
przetozenia 2:1, 3:1, 4:1, ...

Informacja szczegoétowa:

Wykonanie LAGC RD 14 365
Wykonanie LAGU RD 11 867
Wykonanie LAGZ RD 11 868
200 250 320 400 500 630

ON = open centre-non reaction, OR = open centre-reaction, LS = load sensing-non reaction i -reaction



Zawory priorytetowe typu LPS

Kolumna kierownicza typu LAB z czujnikiem
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Zawor priorytetowy typu LPS Kolumny kierow. LAB z czujnikiem | Informacja szczegofowa:
= Zastosowanie w potaczeniu z = Zastosowanie jako element po- | LPS RD 27 548
agregatami kierowniczymi w taczeniowy miedzy kotem kiero- | LAB RD 11 874
wykonaniu Load-Sensing whnicy i agregatem kier. LAG
= Zapewnia, wymagane zgodnie Czujnik dokonuje bezdotyko-
z przepisami, uprzywilejowane wego pomiaru ruchéw obroto-
zasilanie obw. kierowniczego wych. Pomiarowe koto zebate
= Zasilanie ukfadu kierowniczego stuzy jako wyzwalacz sygnatow.
i odbiornikéw pomocniczych z Czujnik LAB jest stosowany
jednej pompy hydrauliczne;j przewaznie w potgczeniu z ko-
=> Przy uzyciu zaworow prioryte- lumna kierownicza i agregatem
towych mozna realizowac¢ sys- kierowniczym do wysterowania
temy hydrauliczne oszczedne silnika elektrycznego pompy
pod wzgledem energetycznym zasilajacej obwodu kierow-
= Do stosowania w kombinagcji z niczego.
innymi zaworami oraz zaworem = Cyfrowy sygnat wyjsciowy wy-
przytaczajacym, dzielnikiem syta impuls przy kacie obr. 2°
strumienia lub zaworem = Sygnat wyjsciowy jest propor-
ograniczajgcym cidniennie. cjonalny do predkosci
= Sygnat LS: dynamiczny obrotowej kota kierownicy
(standard), statyczny
Zawor priorytetowy LPS Wielk. znam. 40 80 120 160
Natez. przept. Qv I/min 40 80 120 160
Maks. cisnienie pracy Pmax  bar Przytacze P, EF 250 250 250 250
Przytacze CF, LD, R, L 175 175 175 175
Typ przytacza Mocowanie kotnierzowe do agreg. kier., nabudowanie pompy na pompach zebatych, wbudowanie przewodow
Przytacza przewodoéw Gwint rurowy wg. DIN 3852
Metryczny gwint ISO wg. DIN 3852
Gwint UNF wg. SAE
Kolumny kierownicze LAB z czujnikiem Wielk. znam. 65 80 154 300 450 650 762

Ksztatty kotnierzy montazowych

Przytacza kota kierowniczego

Przytacze sygnatowe (dla wytacznika sygnatu dzwigkowego)

Czujnik

ptaskie lub tukowe

A, C, D (dalsze na zapytanie)

tak lub nie

tak lub nie
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