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 4634 

 

OPEN AIR™ 

Servopohony vzducho-
technick ých klapek 

GDB16...1 
GLB16…1  

 5RWDþQt�SURYHGHQt��VSRMLWp�RYOiGiQt�����9≈ 

 

(OHNWULFNp�URWDþQt�VHUYRSRKRQ\��VSRMLWê��tGtFt�VLJQiO���������9�VV���MPHQRYLWê�NURXWtFt�

moment 5 / 1 ��1P��QDSiMHFt�QDS�Wt����9�≈��DXWRPDWLFNi�DGDSWDFH�~KOX�RWiþHQt��]S�t-
novazební výstupní signál pro indikaci polohy  0...10 V ss, pracovní rozsah mecha-
QLFN\�QDVWDYLWHOQê�PH]L����������S�LSRMRYDFt�NDEHO\�R�GpOFH�����P�� 
5$]Qi�SURYHGHQt�V�QDVWDYLWHOQêP��tGtFt signálem pro výchozí polohu a pracovní roz-
sah a s nasta YLWHOQêPL�SRPRFQêPL�VStQDþL�SUR�UHDOL]DFL�GRSO�NRYêFK�IXQNFt� 

3UR�RYOiGiQt�Y]GXFKRWHFKQLFNêFK�NODSHN�YH�Y]GXFKRWHFKQLFNêFK�D�NOLPDWL]DþQtFK�]D�t]e-
ních. 

• SUR�S�LSRMHQt�N�UHJXOiWRUX�VH�VSRMLWêP�Yýstupním signálem  0...10 V ss 
• S�L�MPHQRYLWpP�NURXWtFtP�PRPHQWX��SRGOH�YHOLNRVWL�W�HQt� 

– ��1P�SUR�SORFKX�NODSHN�Då�GR�FFD������P2 a 
– ���1P�SUR�SORFKX�NODSHN�Då�GR�FFD������P2 

 

1DSiMHFt�QDS�Wt�����9�≈ 

Kroutící 
moment 

�tGtFt�VLJQiO Standardní provedení 
(výchozí poloha a pracovní rozsah 

nejsou nastavitelné) 

Provedení s nastavitelným  
�tGtFtP�VLJQiOHP� 

(pro výchozí polohu a pracovní rozsah) 

  Bez pomocných 
VStQDþ$ 

S pomocnými 
VStQDþL 

Bez pomocných 
VStQDþ$ 

S pomocnými 
spíQDþL 

5 Nm  0…10 V GDB161.1E GDB166.1E GDB163.1E GDB164.1E 

10 Nm  0…10 V GLB161.1E GLB166.1E GLB163.1E GLB164.1E 

 

3RPRFQp�VStQDþH�QHPRKRX�EêW�]DEXGRYiQ\�GRGDWHþQ���9�QXMWH�SURWR�SR]RUQRVW�VSUiv-
QpPX�W\SRYpPX�R]QDþHQt�VHUYRSRKRQX�MLå�S�L�REMHGQiYFH� 

9ROQp�þiVWL��MDNR�XND]DWHO�QDVWDYHQt�D�RVWDWQt�PRQWiåQt�VRXþiVWL�VHUYRSRKRQX��VH�GRGiYDMt�
v nesmontovaném stavu. 

6HUYRSRKRQ�MH�GRGiYiQ�VH�]DSRMHQêPL�S�LSRMRYDFtPL�NDEHO\�R�GpOFH�����P�� 

3RXåLWt 

3�HKOHG�W\S$ 

Objednávání 

Dodávka 

3�LSRMRYDFt�NDEHO 
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• 6DGD�S�HYHGHQt�URWDþQtKR�SRK\EX�QD�OLneární ASK71.5  
• 6DGD�S�HYHGHQt�URWDþQtKR�SRK\EX�QD�OLQHiUQt�V PRQWiåQt�GHVNRX ASK71.6  
• 1iKUDGQt�GtO\�MH�PRåQp�GRGDW�SRGOH�SRSWiYN\� 

7\WR�VHUYRSRKRQ\�PRKRX�EêW�S�LSRMHQ\�NH�YãHP�UHJXODþQtP�D��tGtFtP�]D�t]HQtP��NWHUp�
praFXMt�V��tGtFtP�VLJQiOHP��������9�VV�D�Y\KRYXMt�YãHP�]iYD]QêP�EH]SHþQRVWQtP�S�HGSi-
V$P�D�QD�t]HQtP� 

 

• 6P�U�RWiþHQt�VHUYRSRKRQX��YH�QHER�SURWL�VP�UX�SRK\EX�KRGLQRYêFK�UXþLþHN��O]H�YROLW�
DIL-�S�HStQDþHP� 

• 3R�S�LSRMHQt�YVWXSQtKR�VLJQiOX��!���9��VH�VHUYRSRKRQ�QDWRþt�VP�UHP�©���ª��3�L�NRn-
VWDQWQtP��tGtFtP�VLJQiOX�]$VWiYi�VHUYRSRKRQ�Y�GRVDåHQp�SROR]H� 

• -DNPLOH�MH��tGtFt�VLJQiO�S�HUXãHQ��DOH�QDSiMHFt�QDS�Wt�MH�YãDN�VWiOH�S�LSRMHQR��YUiWt�VH�
servopohon do polohy «0». 

• .G\å�MH�S�HUXãHQR�QDSiMHFt�QDS�Wt��]$VWiYi�VHUYRSRKRQ�Y�GRVDåHQp�SROR]H� 

• Mechanická��ÒKHO�QDWRþHQt�NODSN\�MH�]REUD]RYiQ�]�HWHOQêP�LQGLNiWRUHP�SRORK\�XPtVW��
ným na objímce osy klapky. 

• Elektronická��(OHNWURQLND�Y\WYi�t�YêVWXSQt�QDS�Wt�R�YHOLNRVWL���������9�VV��NWHUp�MH�~P�UQp�
~KOX�RWRþHQt����������QHER����«����0$åH�EêW�SRXåLWR�N�LQGLNDFL�SRORK\��6�',/-
S�HStQDþHP�P$åH�EêW�]YROHQ�VP\VO�S$VREHQt�WRKRWR�QDS�Wt�PH]L�LQYHUWRYDQRX�D�QHLn-
vertovanou chaUDNWHULVWLNRX��YL]��WDNp�©3RN\Q\�S�L�XYiG�Qt�GR�SURYR]Xª�� 

9�EH]QDS�"RYpP�VWDYX�MH�PRåQR�VWLVNQXWtP�þHUYHQpKR�SRVXYQpKR�WODþtWND�RGVWDYLW�S�HYo-
GRYNX�VHUYRSRKRQX�D�S�HVWDYLW�UXþQ��VHUYRSRKRQ��S�tS��Y]GXFKRWHFKQLFNp�NODSN\�GR�SRåa-
dované polohy. 

ÒKHO�QDWRþHQt�P$åH�EêW�SO\QXOH�RPH]HQ�PH]L����Då������ 

 

6HUYRSRKRQ�DXWRPDWLFN\�]MLVWt�PHFKDQLFNp�NRQHþQp�SRORK\�UR]VDKX�~KOX�RWRþHQt�S�L� 
• aktivované autoadaptaci (DIL-S�HStQDþHP��FHOêFK����KRG� 
• DNWLYRYDQp�DXWRDGDSWDFL�D�RS�WRYQpP�VSXãW�Qt�SR�S�HUXãHQt�QDSiMHFtKR�QDS�Wt 
• vypnutí�D�RS�WRYQpP�]DSQXWt�DXWRDGDSWDFH�]D�S�HGSRNODGX�SURYR]QtKR�QDS�Wt 

(OHNWURQLND�NDOLEUXMH��tGtFt�VLJQiO�SRGOH�QDVWDYHQpKR�UR]VDKX�~KOX�RWiþHQt�SUR�W\S\� 
– GDB / GLB161.1E a 166.1E s  0…10 V ss 
– GDB / GLB163.1E a 164.1E se zvolenými hodnotami výchozí hodnoty Uo a  

pracovního rozsahu ∆8��YL]�©7HFKQLFNp��HãHQtª� 

9êVWXSQt�QDS�Wt�SUR�LQGLNDFL�SRORK\�QHQt�RYOLYQ�QR��WR�]QDPHQi��åH�~SOQê�SUDFRYQt�UR]VDK�
������MPHQRYLWê�~KHO�RWiþHQt������RGSRYtGi���������9�VV� 

.G\å�MH�Vervopohon 
– ]DVWDYHQ�NY$OL�EORNDFL�NODSHN 
– D�UR]GtO�PH]L��tGtFtP�VLJQiOHP�<�D�YêVWXSQtP�VLJQiOHP�8�MH�!������9�� 
SDN�VH�SR����V�Y\SQH�QDSiMHQt�PRWRUX��.DåGêFK����KRG��QDVWDQH�QRYê�SRNXV�R�UR]E�K� 

 

Výchozí polohu Uo a pracovní rozsah ∆8�O]H�QDVWDYLW�GY�PD�SRWHQFLRPHWU\��YL]�©7HFKQLc-
Np��HãHQtª���6HUYRSRKRQ\�Y\EDYHQp�WRXWR�IXQNFt�PRKRX�EêW�SRXåLW\�QDS���SUR�W\WR�DSOLNa-
ce: 
• .ODSN\�V�RPH]HQtP�~KOX�RWiþHQt��QDS���Y�UR]VDKX����������PRKRX�EêW�UHJXORYiQ\�V�Y\Xåi-
WtP�FHOpKR�UR]VDKX��tGtFtKR�VLJQiOX�����9��V�QHER�EH]�DXWRDGDSWDFH��� 

• 3UR�VWXS�RYLWp��t]HQt�YtFH�NODSHN�MHGQtP��tGtFtP�VLJQiOHP���������9�VV� 
• V UHJXODþQtFK�V\VWpPHFK��NWHUp�SRXåtYDMt�MLQê�UR]VDK��tGtFtKR�VLJQiOX�QHå���������9�VV��
QDS��� 2...10 V ss. 

3RVN\WXMt�GRGDWHþQp�IXQNFH��6StQDFt�ERG\�SRPRFQêFK�VStQDþ$�$�D�%��QD�NDåGê�S�HStQDþ��
PRKRX�EêW�QH]iYLVOH�QD�VRE��QDVWDYHQ\�Y�UR]VDKX����������V�NURNHP���� 

3�tVOXãHQVWYt��Qá-
hradní díly 

Kompatibilita 

Funkce 
Základní funkce  
2WiþLYê�SRK\E 

Indikace polohy 

5XþQt�RYOiGiQt 

Mechanické omezení 
úKOX�RWiþHQt 

Vlastní adaptace rozsa-
KX�~KOX�QDWRþHQt 

8SR]RUQ�Qt 

Chování servopohonu 
S�L�EORNDFL�NODSHN 

Specifické funkce  

1DVWDYLWHOQê��tGtFt�VLg-
nál 
(funkce strmosti) 

Nastavitelné pomocné 
VStQDþH 
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9L]��WDNp�©7HFKQLFNp��HãHQtª��©3RN\Q\�SUR�XYiG�Qt�GR�SURYR]Xª�D��©6FKpPD�servopoho-
nu». 

 

%H]NDUWiþRYê�VWHMQRVP�UQê�PRWRU�XPRå�XMH�S�HVQRX�UHJXODFL�RWiþHN��.RQWUROD�GRE\�E�KX�
D�PDJQHWLFNi�VSRMND�N�RPH]HQt�NURXWtFtKR�PRPHQWX�VORXåt�N�RFKUDQ��VHUYRSRKRQX�L�NOa-
pek. 

6HUYRSRKRQ�MH�RYOiGiQ�VSRMLWêP��tGtFtP�VLJQiOHP��������9�VV�]�UHJXOiWRUX��ÒKHO�RWRþHQt�MH�
~P�UQê��tGtFtPX�VLJQiOX��3RPRFt�SRWHQFLRPHWUX�©8Rª�O]H�QDVWDYLW�YêFKR]t�SRORKX���������9�
a pomocí potenciometru «∆U» lze nastavit pracovní rozsah  2...30 V.  

100

0

UO

Y [%]

2 5 10

1)

∆U (max. 30 V)

4)

∆Uw

 

 
Ys 5R]VDK�RWiþHQt�������� �~KHO�RWiþHQt����� 
Y �tGtFt�VLJQiO 
Uo Výchozí poloha 
∆U Pracovní rozsah (pro Ys = 100 %),  
 �LPDJLQiUQt�SUDFRYQt�UR]VDK��NG\å�<�!����9� 
∆Uw ~þLQQê�SUDFRYQt�UR]VDK� ����9 – Uo 

U

Uo U

Ys

V

Uo

2

4

0 1

3

5

30

2

16

10

24

 
 

 

3�tNODG\�SRGOH Výchozí poloha Pracovní rozsah ∆U 5R]VDK�RWiþHQt 
diagramu Uo ≈ nastaven ≈ ~þLQQê�≈ Ys 

1) min. pracovní rozsah  0 V  2 V  2 V 100 % / 90° 

���PLQ��~KHO�RWiþHQt  5 V  30 V  5 V 16,7 % / 15° 

3) min. ~KHO�RWiþHQt  0 V  30 V  10 V 33,3 % / 30° 

4) nastavení od výrobce  0 V  10 V  10 V 100 % / 90° 

 
• Y-YVWXS�MH�OLPLWRYiQ�QD�PD[������9��WR�]QDPHQi��åH�QDS�Wt�!�����9�MVRX�RPH]ena.  
• Imaginární pracovní rozsah ∆8�þLQt�PD[�����9� 
• ÒþLQQê�SUDFRYQt�UR]VDh ∆Uw = 10 V -�8R�OHåt�PH]L���9�D����9� 

9\SRþtWHMWH�QDVWDYHQt�SUDFRYQtKR�UR]VDKX�∆8��SRNXG�VH�Pi�VHUYRSRKRQ�RWiþHW�Y�UR]VDKX�
�����������«������9êFKR]t�SRORKD�8R�þLQt���9� 

9êSRþHW�KRGQRW\�∆U: 

[ ]
[ ] [ ] [ ]( ) ( )∆ 8� �

PD[��UR]VDK�RWi þHQt<VPD[� �

�UR]VDK�RWi þHQt��<V �
� �� �9 �� ��8R �9 � � �

��� �

����
� ���9 ��9 ���9= ⋅ − = ⋅ − =  

Uo = 2 V, ∆U = 16 V 

7HFKQLFNp��HãHQt 

Motor servopohonu 

1DVWDYLWHOQê��tGtFt�VLJQiO�

(funkce strmosti)  
�MHQ�X�Y\EUDQêFK�W\S$� 

'$OHåLWp 

3�tNODG 

Vzorec 

Nastavení potenci-
ometru «∆U» 
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100

0
Y [V]

YS [%]

46
34

D
0

2

2 1810

50

Uo

∆Uw (8 V)

∆U (16 V)

 

 

PD[��UR]VDK�RWiþHQt Ysmax = 100 % (90°) 
SUDFRYQt�UR]VDK�RWiþHQt Ys = 50 % (45°) 
imaginární pracovní rozsah ∆U = 16 V 
~þLQQê�SUDFRYQt�UR]VDK ∆Uw = 8 V 

 

1iVOHGXMtFt�REUi]HN�XND]XMH�Y]WDK�PH]L�QDVWDYHQtP�VStQDFtKR�ERGX�SRPRFQpKR�VStQDþH�
$�D�%�D�~KOHP�RWRþHQt� 

Stupnice servopo-
honu: 
YH�VP�UX�KRGLQRYêFK�
UXþLþHN 

Nastavovací krok: 5° 
Spínací hystereze: 2° 

Rozsahy nastavení 
VStQDþH�$�D�% 

Stupnice servopo-
honu: 
SURWL�VP�UX�KRGLQo-
YêFK�UXþLþHN 

A B

-2,5° 0° 10° 20° 30° 70° 80° 90° 92,5°

0° 10° 20° 30° 70° 80°

46
34

D
04

92,5°90° 80° 70° 60° 20° 10° -2,5°

90°

0°

 

80 70 60

2010

Aux Switch
Adjustment 

A °      B

50

46
34

Z
13

 

 
1DVWDYRYDFt�WRþtWND�SRPRFQêFK�VStQDþ$�VH�RWiþHMt�VSROHþQ��VH�VHUYRSRKRQHP��-HMLFK�
stupnice proto platí pouze, je-li servopohon v nulové poloze �S�L�RWiþHQt�YH�VP�UX�KRGi-
noYêFK�UXþLþHN. 

 

 
 

5REXVWQt�D�OHKNê�SODVWRYê�NU\W�D�GHVND�S�HYRGRYN\�]�RFHOL�]DUXþXMt�GORXKRX�åLYRWQRVW�VHr-
voSRKRQX�L�Y�QiURþQêFK�RNROQtFK�SRGPtQNiFK� 

%H]~GUåERYp�D�QHKOXþQp�S�HYRG\�V�RFKUDQRX�SURWL�]DEORNRYiQt�D�S�HWtåHQt�SR�FHORX�GREX�
åLYRWQRVWL�VHUYRSRKRQX�� 

1D�VWUDQ��XPtVW�Qp�þHUYHQp�SRVXYQp�WODþtWNR�VORXåt�N�RGVWDYHQt�D�UXþQtPX�RYOiGiQt�S�e-
voG$� 

Je vyrobena z�WYU]HQp�VOLQXWp�RFHOL�D�VORXåt�N�XFK\FHQt�VHUYRSRKRQX�V�RVRX�NODSHN�U$]Qé-
KR�SU$P�UX�D�SU$�H]X��þWYHUHF��NUXK�� 

-H�Y\UREHQ�URYQ�å�]�WYU]HQp�VOLQXWp�RFHOL�D�VORXåt�N� 
• VSROHKOLYpPX�XFK\FHQt�RV\�NODSN\�V�PDOêP�SU$P�UHP���«���PP��Y�RVRYp�REMtPFH� 
• VQtåHQt�GRGDWHþQpKR�SRK\EX�VHUYRSRKRQX��NWHUê�Y]QLNi�YOLYHP�H[FHQWULFNpKR�XORåHQt� 

7�tSRORKRYê�',/-S�HStQDþ�VORXåt�N� 
– YROE��DXWRDGDSWDFH�UR]VDKX�~KOX�RWiþHQt 
– QDVWDYHQt�VP�UX�RWiþHQt 
– YROE��VP�UX�S$VREHQt�PH]L�LQYHUWRYDQêP�D�QHLQYHUWRYDQêP��tGtFtP�VLJQiOHP��IXQNFH�
VWUPRVWL��YêVWXSQtKR�QDS�Wt�SUR�LQGikaci polohy. 

3�tNODG�VWUPRVWL 

Nastavitelné pomocné 
VStQDþH 
(MHQ�X�Y\EUDQêFK�W\S$� 

8SR]RUQ�Qt 

Mechanické prove-
dení 

=iNODGQt�VRXþiVWL 

Kryt 

3�HYRGRYND 

3RVXYQp�WODþtWNR�SUR�
UXþQt�RYOiGiQt 

Osová objímka 

Centrovací díl pro 
GLB…1             (10 
Nm) 

DIL-S�HStQDþ 



Siemens Building Technologies   CM2N4634CZ / 11.1998 
Landis & Staefa Division   5/5 

0RQWiåQt�W�PHQ�V�þHSHP�VORXåt�N�XSHYQ�Qt�VHUYRSRKRQX�D�N�]DFK\FHQt�NURXWtFtKR�PRPHn-
tu. 

Servopohony jsou vybaveny zapojeQêPL�S�LSRMRYDFtPL�NDEHO\�R�GpOFH�����P� 

 

3RPRFQp�VStQDþH�$�D�%�MVRX�QD�S�HGQt�VWUDQ��VHUYRSRKRQX�QDSUDYR�RG�RVRYp�REMtPN\�D�
XPRå�XMt�GRGDWHþQp�IXQNFH� 

Potenciometry pro nastavení výchozí polohy a pracovního rozsahu Uo a ∆8�MVRX�QD�S�HGQt�
VWUDQ��VHUYRSRKRQX� 

 
9L]��WDNp�©7HFKQLFNp��HãHQtª�D�©3RN\Q\�SUR�XYiG�Qt�GR�SURYR]Xª�Y�WRPWR�NDWDORJRYpP�OLVWX� 

1

2

3

4

5

16

14

12,13

11

9

6

15

17

10

7 8

80 70 60

2010

Aux Switch
Adjustment 

A °      B

50

90°

90°

45
°

0

self adapt

0

self adapt

46
34

Z
11

U

Uo U

Ys

V

30

2

16

10

24
Uo

2

4

0 1

3

5

 

 

1 Základní deska a kryt 
2 6WXSQLFH�~KOX�RWiþHQt���������������«�� 
3 Potenciometr k nastavení prac. rozsahu ∆U 
4 Potenciometr k nastavení výchozí polohy U0 
5 DIL-S�HStQDþ�SUR 
 - vlastní adaptaci 
 -�VP�U�RWiþHQt  
 - invertovaný nebo nHLQYHUWRYDQê��tGtFt�VLJQiO 
  �VWUPRVW��YêVWXSQtKR�QDS�Wt 
6 Kryt DIL-S�HStQDþH 
7 3�LSRMRYDFt�NDEHO�SUR�QDSiMHQt���tGtFt�VLJQiO a 

indikaci polohy 
8 3�LSRMRYDFt�NDEHO�SUR�SRPRFQp�VStQDþH 
9 3RVXYQp�WODþtWNR�SUR�RGSRMHQt�S�HYRG$� 
10 Osová objímka 
11 Centrovací díl pro GLB…1E 
 �SUR�SU$P�U\ 8…10 mm) 
12,13 7RþtWND�SRPRFQêFK�VStQDþ$�$�D�% 
14 Indikátor polohy 
15 Páka s DUHWDþQtP�ãURXEHP 
16 âURXE�N�PHFKDQLFNpPX�RPH]HQt�~KOX�RWiþHQt 
17 0RQWiåQt�W�PHQ 

  

 

0RQWiåQt�W�PHQ 

(OHNWULFNp�S�LSRMHQt 

6SHFLILFNp�VRXþiVWL 
�MHQ�X�Y\EUDQêFK�W\S$� 

3RPRFQp�VStQDþH 

Potenciometry pro na-
stavení výchozí polohy a 
pracovního rozsahu 

Nastavovací a ovláda-
cí prvky  
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3RGNODG\�SRXåLWpKR��tGtFtKR�V\VWpPX�]SUDYLGOD�REVDKXMt�SRN\Q\�SUR�SURMHNWRYiQt��3�HG�
PRQWiåt��]DSRMHQtP�D�XYHGHQtP�GR�SURYR]X�VH�V�QLPL�VH]QDPWH��=YOiãWQt�SR]RUQRVW�Y�nuj-
WH�YãHP�EH]SHþQRVWQtP�S�HGSLV$P�D�GRGUåXMWH�EH]SHþQRVWQt�S�HGSLV\�WêNDMtFt�VH��tGtFtFK�
sigQiO$���������9 ss. 

7\WR�VHUYRSRKRQ\�VPt�EêW�SRXåLW\�SRX]H�Y�DSOLNDFtFK��NWHUp�MVRX�XYHGHQ\�Y�]iNODGQt�Go-
kuPHQWDFL�SRXåLWpKR��tGtFtKR�V\VWpPX��1DYtF�PXVt�EêW�VSOQ�Q\�YODVWQRVWL�D�SRGPtQN\��NWe-
Up�MVRX�XYHGHQ\�Y�NUiWNpP�SRSLVX�QD�WLWXOQt�VWUDQ��WRKRWR�NDWDORJRYpKR�OLVWX��WXþQêP�Sts-
PHP��D�Y�NDSLWROiFK�©3RXåLWtª��©3URMHNWRYiQtª�D�©7HFKQLFNi�GDWD�ª� 

9ãHFKQ\�RGVWDYFH�R]QDþHQp�WtPWR�YêVWUDåQêP�WURM~KHOQtNHP�REVDKXMt�GRGDWHþQp�EH]SHþ�
QRVWQt�SRåDGDYN\�D�RPH]HQt��NWHUi�PXVt�EêW�]D�YãHFK�RNROQRVWt�GRGUåHQD��DE\�QHGRãOR�NH�
]UDQ�Qt�RVRE\�QHER�]QLþHQt�]D�t]HQt� 

Tyto servopohony smí být provozovány pouze s PDOêP�EH]SHþQêP�QDS�WtP�

(SELV/PELV)  v souladu EN 60 730. 

3UR�SRPRFQp�VStQDþH�$�D�%�SRXåLMWH�EX��MHQ�Vt"RYp�nebo MHQ�PDOp�EH]SHþQp�QDS�Wt. 
1HSRXåtYHMWH�RE��QDS�Wt�VRXþDVQ���3�LSRMHQt�U$]QêFK�Ii]t�MH�S�tSXVWQp�� 
 

Neotvírejte servopohon!   
3�tVWURM�MH�EH]~GUåERYê��2SUDY\�VPt�SURYiG�W�SRX]H�YêUREFH� 

(OHNWULFNp�SDUDOHOQt�]DSRMHQt�VHUYRSRKRQ$�W\SX�*'%«��V�*/%«��MH�S�tSXVWQp�SRG�SRd-
PtQNRX��åH�QDSiMHFt�QDS�Wt�MH�Y�SRåDGRYDQp�WROHUDQFL��-H�QXWQp�]RKOHGQLW�SRNOHV�QDS�Wt�QD�
S�tYRGQtFK�YRGLþtFK��1D�YêVWXS�UHJXOiWRUX�/	6���������9�VV�P$åH�EêW�S�LSRMHQR�PD[LPiOQ��
���VHUYRSRKRQ$��/	6-svorky G, G0, Y). 

Servopohony nesmí být spojeny mechanicky.  

3RþHW�VHUYRSRKRQ$�]iYLVt�QD�Q�NROLND�þLQLWHOtFK��3R�XUþHQt�þLQLWHOH�NURXWtFtKR�PRPHQWX�
klapky (Nm/m2��GDQêP�YêUREFHP�NODSN\�D�SORFK\�NODSN\��P$åH�EêW�Y\SRþtWiQ�FHONRYê�
kroutící moment podle: 

Celkový kroutící moment  �þLQLWHO�NURXWtFtKR�PRPHQWX�î�SORFKD�NODSN\ 

3RW�HEQê�W\S�VHUYRSRKRQX�MH�PRåQp�zjistit z následující tabulky: 

Pokud je  [ ]Celkový kroutící moment Nm

SF 1
 SRWRP�MH�QXWQR�SRXåtW�

typ 

≤ 5 Nm GDB16…1 (5 Nm) 

≤ 10 Nm GLB16…1 (10 Nm)  

≤ 20 Nm GBB16…1 (20 Nm)  

≤ 35 Nm GIB16…1 (35 Nm) 

 
1�%H]SHþQRVWQt�IDNWRU�6)��3�L�YêSRþWX�W\SX-�SRþWX�VHYRSRKRQ$�MVRX�QHS�HGYtGDWHOQp�YOLY\�MDNR�QHSDWUQp�
QHS�HsQRVWL��VWiUQXWt�NODSN\�DWG��]RKOHGQ�Q\�EH]HþQRVWQtP�IDNWRUHP��'RSRUXþHQê�EH]SHþQRVWQt�IDNWRU�MH�
������QHER�����þLQLWHOH�NURXWtFtKR�PRPHQWX�� 

• -H�QXWQR�SRXåtW�EH]SHþQp�RGG�ORYDFt�WUansfomátory s dvojitou izolací v souladu s EN 60 
�����WUDQVIRUPiWRU\�PXVt�EêW�XUþHQ\�SUR�WUYDOê�SURYR]� 

• 3UR�QiYUK�WUDQVIRUPiWRU$�GRGUåWH�EH]SHþQRVWQt�S�HGSLV\�ýHVNp�UHSXEOLN\��WêNDMtFt�VH�
dimensování a ochrany. 

• 9êNRQ�WUDQVIRUPiWRUX�MH�GiQ�VRXþWHP�S�tNRQ$�YãHFK�SRXåLWêFK�VHUYRSRKRQ$�YH�9$� 

9L]�©3RN\Q\�SUR�XYiG�Qt�GR�SURYR]Xª�D�©(OHNWULFNi�VFKHPDWDª�Y�WRPWR�NDWDORJRYpP�OLVWX�
D�S�tVOXãQê�SURMHNW�9=7�]D�t]HQt� 

Nastavení výchozí polohy (Uo) a pracovního rozsahu (∆U) vyplývi�]�SURMHNWX�]D�t]HQt� 

Projektování 

STOP
 

5R]VDK�SRXåLWt 

 

 Napájení AC 24 V 

 3RPRFQp�VStQDþH�
A, B 

 8SR]RUQ�Qt��~GUåED� 

Paralelní elektrické za-
SRMHQt�VHUYRSRKRQ$ 

8SR]RUQ�Qt 

3RW�HEQê�W\S�VHUYRSo-
honu 

Návrh transformátoru 
24 V (SELV) 

Zapojení a uvedení 
do provozu 

Nastavení 
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9HãNHUp�SRN\Q\�D�NURN\�SUR�VSUiYQRX�S�tSUDYX�D�PRQWiå�VHUYRSRKRQX�MVRX�XYHGHQ\�Y�
monWiåQtP�QiYRGX�0�����GRGDQpP�VH�VHUYRSRKRQHP��,QGLNiWRU�SRORK\�D�PRQWiåQt�W�PHQ�
MVRX�S�LEDOHQ\�� 

0RQWiåQt�SRORKX�VHUYRSRKRQX�MH�QXWQR�]YROLW�WDN��DE\�E\O\�RYOiGDFt�SUYN\�QD�S�HGQt�VWUDQ��
VHUYRSRKRQX�D�NDEHO\�GRE�H�S�tVWXSQp��YL]��ÄUR]P�URYê�QiþUWHN³�� 

3�L�PRQWiåL�VHUYRSRKRQX�S�tPR�QD�RVX�NODSN\��PXVt�EêW�SRXåLW�PRQWiåQt�W�PHQ�� 
6SRMHQt�VW�HGtFtKR�þHSX�D�GHVN\�VHUYRSRKRQX�PXVt�EêW�GRVWDWHþQp��DOH�WDNp�PXVt�EêW�]a-
ruþHQD�Y$OH�Y�URYLQ��RV\�NODSN\��7R�SODWt�RE]YOiã"�Y�S�tSDG��PRQWiåH�QD�RVX�V�PDOêP�
SU$P�UHP��NGH�GRFKi]t�YOLYHP�H[FHQWULFNpKR�XORåHQt�N�GRGDWHþQêP�SRVXQ$P�VHUYRSoho-
nu.  

.�]DMLãW�Qt�VSROHKOLYpKR�VSRMHQt�S�L�SU$P�UX�RV\��«���PP�MH�GRGiYiQ�FHQWURYDFt�GtO��NWHUê�
je montován mezi osu klapky a osovou objímku. 

,QIRUPDFH�R�PLQLPiOQt�GpOFH�D�SU$P�UX�RV\�NODSN\�MVRX�XYHGHQ\�Y þiVWL�©7HFKQLFNi�GDWD�
». 

6HUYRSRKRQ�VPt�EêW�S�HVWDYHQ�UXþQ��SRX]H�Y�EH]QDS�"RYpP�VWDYX�SR�VWLVNQXWt�þHUYHQpKR�
SRVXYQpKR�WODþtWND� 

9�S�tSDG��SRW�HE\�P$åH�EêW�UR]VDK�~KOX�RWiþHQt�SRPRFt�ãURXEX�PHFKDQLFN\�RPH]HQ� 

 

0RQWiåQt�VDGD��YL]��©3�HKOHG�W\S$ª��SUR�S�HYRG�RWiþHQt�QD�]GYLK��VH�PRQWXMH�SRGOH�]YOiãt-
QtKR�PRQWiåQtKR�QiYRGX� 

 

 
3RN\Q\�N�XYHGHQt�GR�SURYR]X�MVRX�REVDåHQ\�Y�W�FKWR�SRGNODGHFK� 
• katalogový list 4634 
• PRQWiåQt�QiYRG�0���� 
• pURMHNW�]D�t]HQt 

=NRQWUROXMWH��]GD�MVRX�VSOQ�Q\�SRGPtQN\�XYHGHQp�Y þiVWL�©7HFKQLFNi�GDWDª� 

• 2Y��WH�VSUiYQRVW�PRQWiåH�D�XMLVW�WH�VH��åH�MVRX�VSOQ�Q\�L�VSHFLILFNp�SRåDGDYN\�QD�]D�í-
]HQt��8MLVW�WH�VH��åH�NODSN\�MVRX�Y�SROR]H�Ä]DY�HQR³�VNXWHþQ��W�VQ��X]DY�HQ\� 

• =NRQWUROXMWH�VP�U�RWiþHQt� 
• =NRQWUROXMWH�UXþQt�RYOiGiQt�NODSHN��VHUYRSRKRQX���NWHUp�MH�PRåQR�SURYpVW�VWLVNQXWtP�
þHrYHQpKR�SRVXYQpKR�WODþtWND��SRX]H�Y�EH]QDS�"RYpP�VWDYX�� 

• =NRQWUROXMWH�IXQNFL�PRQWiåQtKR�W�PHQX�D�S�LSRMHQt�HOHNWULFNêFK�NDEHO$� 

0RQWiå 

0RQWiåQt�SRN\Q\ 

0RQWiåQt�SRORKD 

0RQWiåQt�W�PHQ 

Centrovací díl GLB…1  
(10 Nm)  

Osa klapky 

5XþQt�RYOiGání 

Mechanické omezení 
~KOX�RWiþHQt 

3RXåLWt�VDG\�SUR�S�HYRG�
na lineární zdvih 

Uvedení do provozu 

Podklady 

Okolní podmínky 

Mechanická kontrola 
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• =NRQWUROXMWH�VSUiYQp�]DSRMHQt�NDEHO$�SRGOH�VFKHPDWX��YL]��WDNp�©6FKHPDWD�]DSRMení»). 
• 1DSiMHFt�QDS�Wt�����9�≈(SELV/PELV) musí být v povolených mezích. 
• Kontrola funkce: 

– Podle nastavení DIL-S�HStQDþH������QHER��� 
– 3R�S�LORåHQt��tGtFtKR�VLJQiOX�����9�VH�PXVt�VHUYRSRKRQ�RWRþLW�]�SRORK\����GR�SRORK\�

90° nebo do nastavené koncové polohy. 
– 3R�S�HUXãHQt�QDSiMHFtKR�QDS�Wt�VH�VHUYRSRKRQ�]DVWDYt� 
– 3R�S�HUXãHQt��tGtFtKR�VLJQiOX��DOH�]D�S�tWRPQRVWL�QDSiMHFtKR�QDS�Wt��VH�VHUYRSRKRQ�

vrátí do polohy «0°». 
• =NRQWUROXMWH�YêVWXSQt�QDS�Wt���«���9��LQYHUWRYDQi�QHER�QHLQYHUWRYDQi�VWUPRVW��SUR�Ln-

diNDFL�SRORK\�S�L�RWiþHQt�VHUYRSRKRQX�PH]L��«�����S�tS�����«�� 
• =NRQWUROXMWH�VStQiQt�SRPRFQêFK�VStQDþ$�©$ª�D�©%ª�Y�QDVWDYHQêFK��SRORKiFK�� 

1DVWDYWH�D�SDN�SURY��WH�QiVOHGXMtFt�IXQNFH� 

0

self adapt

46
3

4 
Z

15

 

$XWRDGDSWDFH�P$åH�EêW�SRGOH�YROE\�]DSQXWD�QHER�Y\SQXWD��3RSLV�IXQNFH�
viz v kapitole «Funkce». 

Standardní nastavení: Autoadaptace je vypnuta (0) 

 

0

self adapt

46
3

4 
Z

16

 

1DVWDYHQê�VP�U�RWiþHQt�PXVt�VRXKODVLW�VH�åiGDQêP�VP�UHP�RWiþHQt�
NODSHN���Y�QHER�SURWL�VP�UX�FKRGX�KRGLQRYêFK�UXþLþHN�� 

6WDQGDUGQt�QDVWDYHQt��VP�U�RWiþHQt�MH�VKRGQê�VH�VP�UHP�FKRGX�KRGLQo-
vých�UXþLþHN���  ) 

 
6WDQGDUGQt�QDVWDYHQt�YêVWXSQtKR�QDS�Wt�8�SUR�HOHNWULFNRX�LQGLNDFL�SRORK\�P$åH�EêW�]YROe-
QR�QH]iYLVOH�QD�VP�UX�RWiþHQt��0RåQp�MVRX�QiVOHGXMtFt�YDULDQW\� 
 

6P�U�RWiþHQt 
0…90° 

DIL-S�HStQDþ 
Poloha 

9êVWXSQt�QDS�Wt 
U ss 

  neinvertovaná  0…10 V 

  invertovaná  10…0 V 

  neinvertovaná  0…10 V 

  invertovaná  10…0 V 

 

0

self adapt

46
3

4 
Z

17

 

Strmost neinvertována (  ) 

YS = 0…100% (0°…90°) 

U =  0…10 V 

 

Potenciometry pro nastavení výchozí polohy a pracovního rozsahu jsou nastaveny na ná-
sledující hodnoty: výchozí poloha Uo = 0 V ; pracovní rozsah ∆U = 10 V 

äiGDQp�KRGQRW\�P$åRX�EêW�QDVWDYHQ\�SRPRFt�WRþtWHN��N�WRPX�YL]��©7HFKQLFNp��HãHQt�ª� 

3RPRFQp�VStQDþH�MVRX�QDVWDYHQ\�QiVOHGRYQ��� 
VStQDþ�$�� ERG�VHSQXWt�S�L���� 
VStQDþ�%�� ERG�VHSQXWt�S�L���� 

6WDQGDUGQt�KRGQRW\�PRKRX�EêW�SRPRFt�WRþtWHN�QDVWDYHQ\�QD�åiGDQp�KRGQRW\��N�WRPu viz. 
©7HFKQLFNp��HãHQtª� 

Elektrická kontrola 

Nastavení DIL-S�HStQDþH 

DIL-S�HStQDþ��� 
Autoadaptace 

DIL-S�HStQDþ��� 
6P�U�RWiþHQt 

DIL-S�HStQDþ���� 
9êVWXSQt�QDS�Wt�SUR�

indikaci polohy 

Standardní nastavení 

StrmRVW��tGtFtKR�VLJQá-
lu, standardní nastavení 

Standardní nastavení 
SRPRFQêFK�VStQDþ$�
A a B: 
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• $E\�E\O\�]DUXþHQ\�S�HVQp�SRORK\�VHSQXWt�VStQDþ$�$�D�%��GEHMWH�SRN\Q$�Y odstavci «Na-
VWDYLWHOQp�SRPRFQp�VStQDþH�ª�Y�NDSLWROH�©7HFKQLFNp��HãHQtª�� 

• 6WXSQLFH�SRPRFQêFK�VStQDþ$�MH�SODWQi�SRX]H�Y�SROR]H�«0°»-VHUYRSRKRQX��RWiþení ve 
VP�UX�KRGLQRYêFK�UXþLþHN�. 

• 6HUYRSRKRQ�RWiþHMWH�SURVW�HGQLFWYtP��tGtFtKR�VLJQiOX�QD�S�HGHP�S�LSUDYHQê�GRUD]��MHQ�
SUR�~þHO�NRQWURO\���DE\�GRãOR�N�]DEORNRYiQt� 

• =Y�WãHWH��tGtFt�VLJQiO 
• 3RNXG�PH]L��tGtFtP�VLJQiOHP�D�YêVWXSQtP�QDS�WtP�GRMGH�N�UR]GtOX�Y�WãtPX�QHå�����9��

pak se musí servopohon: 
– po 6 s vypnout 
– po dalších 7 s znovu na 6 s zapnout 
– NDåGêFK����K�QD���V�]DSQRXW 

3RNXG�MH�UR]GtO�PH]L��tGtFtP�VLJQiOHP�<�D�YêVWXSQtP�QDS�WtP�8�]iSRUQê���tGtFt�VLJQiO�MH�
mHQãt�QHå�YêVWXSQt�QDS�Wt�8���VHUYRSRKRQ�VH�RWRþt�]S�W� 

 
 

1DSiMHFt�QDS�Wt AC 24 V + 20 % 
0DOp�EH]SHþQp�QDS�Wt��6(/9���3(/9��Y�VRXODGX HD 384 ,EN 60730 
3RåDGDYN\�QD�H[W��EH]SHþQê�RGG�ORYDFt�WUDnsformátor (trvalý provoz) podle EN 60742 
3RMLVWND�QD�S�tYRGX max. 10 A 
.PLWRþHW�VtW� 50/60 Hz 
3URXG��V��tGtFtP�VLJQiOHP� 125 mA 
3�tNRQ�� V��tGtFtP�VLJQiOHP 3 VA/2 W 
 v klidu 1 VA/1 W  

 
Kroutící momenty GDB16..1E  
 Jmenovitý kroutící moment 5 Nm 
 0LQLPiOQt�NOLGRYê�NURXWtFt�PRPHQW��V�EH]�QDSiMHFtKR�QDS�Wt� > 5 Nm 
 Maximální kroutící moment < 7 Nm   
Kroutící momenty GLB16..1E  
 Jmenovitý kroutící moment 10 Nm 
 0LQLPiOQt�NOLGRYê�NURXWtFt�PRPHQW��V�EH]�QDSiMHFtKR�QDS�Wt� > 10 Nm 
 Maximální kroutící moment < 14 Nm  
-PHQRYLWê�~KHO�RWiþHQt��V�LQGLNiWRUHP�SRORK\� 90° 
0D[LPiOQt�~KHO�RWiþHQt��PHFKDQLFN\�RPH]HQ� 95° ± 2° 
3�HVWDYQi�GRED�SUR�MPHQRYLWê�~KHO�RWiþHQt������SURYR]�PRWRUX�S�L��������+] 150 s / 125 s 
3HULRGLFNp�]DStQDFt�þDV\�PRWRUX�S�L�]DEORNRYiQt�NODSHN ��V�NDåGêFK����K� 
6P�U�RWiþHQt �XUþHQ�QDVWDYHQtP�',/-S�HStQDþH� 9H�VP�UX-�SURWL�VP�UX�

KRGLQRYêFK�UXþLþHN 
0HFKDQLFNi�åLYRWQRVW 105�F\NO$ 

 

9VWXSQt�QDS�Wt��YRGLþH��-2)  0…10 V 
 PD[��S�tSXVWQp�YVWXSQt�QDS�Wt  35 V 
 limitované na  10 V 
Vstupní odpor > 100 kΩ 
Neutrální zóna NZ (pro nenastavitelné pomocné funkce) 200 mV 

 
3RþiWHþQt�SRORKD�8R��QDVWDYLWHOQi�SRPRFt�Sotenciometru)  0...5 V 
Pracovní rozsah ∆U pro Ys = 100 %  
 IXQNþQt�UR]VDK��OLPLWRYDQê  2...10 V 
 nastavitelné pomocí potenciometru (imaginární)  2…30 V 
Neutrální zóna NZ (pro nastavitelnou strmost) 2 % z ∆U 

 
�tGtFt�VLJQiO�<�SUR  
 GDB / GLB161.1E a 166.1E  0…10 V 
 GDB / GLB163.1E a 164.1E nastavená hodnota od Uo a ∆U 
.DOLEUDFH�S�L�DNWLYQt�DXWRDGDSWDFL NDåGêFK����K�D�SR 
 S�HUXãHQt�SURYR]QtKR�QDS�Wt 

8SR]RUQ�Qt 

.RQWUROD�IXQNFH�S�L�]a-
blokování klapek 

8SR]RUQ�Qt 

Technická data 

 Napájení 24 V ≈ 

Mechanické parametry 

 Vstupy  

�tGtFt�VLJQiO�< 

Nastavitelná strmost pro 
GDB / GLB163.1E 

 
 

GDB / GLB164.1E 

Hodnota autoadaptace nasta-
veného rozsahu úhOX�RWRþHQt 
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3RþHW�VStQDþ$ 2 
äLYRWQRVW�� 6 A ohm., 2 A ind. 104 sepnutí 
  5 A ohm.,1 A ind. 5 x 104 sepnutí 
  EH]�]DWtåHQt 106 sepnutí 
6StQDFt�QDS�Wt AC 24...230 V 
Jmenovitý proud ohm. / ind. 6 A / 2 A  
Elektrická pevnRVW�SRPRFQpKR�VStQDþH�NH�NU\WX  4 kV ≈ 
5R]VDK�QDVWDYHQt�SRPRFQêFK�NRQWDNW$ 5°...85° 
Nastavovací krok 5° 
Spínací hystereze 3° 
Nastavení od výrobce:  
 VStQDþ�$ 5° 
 VStQDþ�% 85° 

 
9êVWXSQt�VLJQiO��YRGLþH��-2)  
 výstuSQt�QDS�Wt��SUR�<V� ����������  0...10 V ss nebo 10…0 V 
 max. výstupní proud  ± 1 mA 
 FKUiQ�Qp�SURWL�QHVSUiYQpPX�S�LSRMHQt max. AC 24 V 

 
'pON\�NDEHO$ 0,9 m 
 QDSiMHQt�$&����9��YRGLþH������� 2 x 0,75 mm2 
 YêVWXSQt�VLJQiO��YRGLþH������ 2 x 0,75 mm2 
 SRPRFQt�VStQDþH�$�D�%��YRGLþH�6����6�� 6 x 0,75 mm2 

 
6WXSH��NU\Wt�SRGOH��(1������� IP 40 

 
7�tGD�RFKUDQ\�LVRODFH  
 24 V≈ III 
 SRPRFQp�VStQDþH II  

 
Provoz IEC 721-3-3  
 Klimatické podmínky 7�ída 3K5 
  PtVWR�PRQWiåH YQLW�Qt�SURVWRU 
  teplota −30....55 °C 
  vlhkost (nekondenzující) < 95% rel. vlhk. 
3�HSUDYD IEC 721-3-2 
 Klimatické podmínky 7�tGD��.� 
  teplota −30...60 °C 
  vlhkost (nekondenzující) < 95% rel. vlhk. 
 Mechanické podmínky 7�ída 2M3 

 
$XWRPDWLFNp�HOHNWULFNp�UHJXODþQt�D�RYOiGDFt�S�tVWURMH�SUR�GRPiFt�SRu-
åLWt�D�MLQp�DSOLNDFH���7\S��� 

EN 60 730-2-14 

  
Elektromagnetická kompatibilita  
 Odolnost proti rušení EN 50 082-2 
 ÒURYH��Y\]D�RYiQt EN 50 081-1 

  - kompatibilita  
 Elektomagnetická kompatibilita 89/336/EEG 
 3�HGSLV\�SUR�PDOp�QDS�Wt 73/23/EEG 

 
3�tVWURM  
 v x d x š 68 x 137 x 59,5 mm 
 YL]�VFKHPD�UR]P�U$  
Osa klapky  
 válcová 8...16 mm 
 þWYHUFRYi 6...12,7 mm 
 min. délka 20 mm 
 max. tvrdost osy < 300 HV 
Centrovací díl  
 SUR�*/%«�(�S�L�SU$P�UX�RV\�NODSN\ 8…10 mm 

 
bez balení 0,48 kg 

 

 

Výstupy  

 Pomocnp�VStQDþH�SUR�
GDB / GLB164.1E 
GDB / GLB166.1 

Výstupní signál pro indikaci 
polohy 

3�LSRMRYDFt�NDEHO\ 

=S$VRE�RFKUDQ\�NU\WX 

7�tGD�RFKUDQ\ 

3URVW�HGt 

Normy výrobku 

5R]P�U\ 

Hmotnost 
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AC 24 V...230 V / 6 (2) A

GDB16...

 

9RGLþH�MVRX�EDUHYQ��RGOLãHQ\�D�SRSViQ\� 

3�LSRMRYDFt�
kabel 

2]QDþHQt�

YRGLþH 
Popis Barva 2]QDþHQt�

svorek L&G 

Pohony 1 Napájení AC 24 V ≈ þHUYHQi G 

24 V≈ 2 Nula þHUQi G0 

 8 �tGtFt�VLJQiO�����������9 ss šedá Y 

 9 Indikátor polohy  0 ... 10 V ss U$åRYi U 

Pomocné 
VStQDþH 

S1 6StQDþ�$��YVWXS ãHGi�þHUYHQi Q11 

 S2 6StQDþ�$��QRUPiOQ��VHSQXWê šedá/modrá Q12 

 S3 6StQDþ�$��QRUPiOQ��UR]HSQXWê ãHGi�U$åRYi Q14 

 S4 6StQDþ�%��YVWXS þHUQi�þHUYHQi Q21 

 S5 6StQDþ�%��QRUPiOQ��VHSQXWê þHUQi�PRGUi Q22 

 S6 6StQDþ�%��QRUPiOQ��UR]HSQXWê þHUQi�U$åRYi Q24 

 

 

46
34

A
01

(Y) N

S2 S3 S5 S6

S1 S4

Y

(G0)

1 8

2 9

SP

SN

A
C

 2
4 

V

P

(G)

GLB16...
GDB16...

 

 

N Regulátor nebo I/O-jednotka 
Y Servopohon GDB / GLB16...1 
P Indikátor polohy 
SP Napájení systému 
SN Systémová nula 

 

Schéma zapojení 

6FKpPD�]DSRMHQt�S�tVWUo-
je 

GDB/ GLB161.1E 
GDB/ GLB166.1E 
GDB/ GLB163.1E 
GDB/ GLB164.1E 

3RSLV�NDEHO$ 

Schéma zapojení 

GDB/GLB161.1E 
GDB/GLB166.1E 
GDB/GLB163.1E 
GDB/GLB164.1E  
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5R]P�U\ 

5R]P�U\�Y�PP 
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