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SLVDN
Compact Digital Servodrives from 1,25 to 15A
SLVDN is the family of compact 
digital servodrives for brushless 
motors which, in addition to 
positioning applications with tra-
pezoidal profile, electrical shaft, 
electronic cam, spindle orienta-
tion, simulator of stepper motor 
and torque control, holds a PLC 
inside able to talk to the most 
common industrial programming 
systems, giving a great freedom 
of use of the inputs and outputs. 
It also allows the development of 
additional configurations to the 

basis features of the drive, such 
as gains adjustment of the loop 
in relation to speed or space, 
monitoring of the torque used for 
tools usury etc.
The SLVDN range is equipped 
with a serial interface RS-422/
RS-485 allowing the operator 
to configure, monitoring, give 
commands to up to 32 units si-
multaneously. A CANbus interface 
is available both in communica-
tion mode and in real time mode 
with SBCCan, DS301, DS402 

protocols.  
Typical applications: 
packaging, pick&place, automatic 
machines in general.

TECHNICAL SPECIFICATIONS

Power Supply
200÷230VAC single/three phase (±10%) 50-

60Hz (±5%) - only TT/TN networks

Control supply 24Vdc (-0/+10%)

Overload 200% for 2s

Operation temperature 0÷45°C

Operation humidity <85% non condensing

Altitude 1000m asl with 1,5% derating every 100m

Protections IP20

International standard CE

From 1,25 to 15A

Model

Output 

Nominal 

current [A]

Overload 

current [A]
Size

SLVD1N 1,25 2,5

1
SLVD2N 2,5 5

SLVD5N 5 10

SLVD7N 7 14

SLVD10N 10 20
2

SLVD15N 15 30

torque/current/speed control•	

positioner•	

electric shaft •	

electronic cam•	

stepper motor simulator•	

virtual master •	

internal PLC - programming accor-•	

ding to IEC 61131 (option)

configurable feedback•	

standard interface: RS422/485, •	

SBCCan

optional interface: EtherCAT, CA-•	

Nopen (DS301, DS402)

internal braking resistor •	

internal EMC filter for three phase •	

power 

supply•	

SLVDN
Kompakte Digitale Servoantriebe von 1,25 bis 15 A 
Die neuen digitalen Servoantriebe 
SLVDN bieten höchste Perfor-
mance in einem ultra-kompakten 
Gehäuse. Gerade in Applikatio-
nen mit vielen Achsen kann der 
Anwender von kleineren und 
damit deutlich kostengünstigeren 
Schaltschränken profitieren. Das 
Gerät bietet trotz seiner kompak-
ten Abmessungen ein hohes Maß 
an Funktionalität, wie z.B. eine 
elektronische Kurvenscheibe. Das 
SLVDN kann auch mit absoluten 
Gebersysteme betrieben werden. 

Dadurch ist es möglich, auf Null-
fahrten und die damit verbundene 
Sensorik komplett zu verzichten.

Typische Anwendungen für das 
SLVDN finden sich auf Grund der 
geringen Geräteabmessungen 
sowie der hohen Funktionalität im 
Verpackungsmaschinenbau. Da-
bei eignet sich das Gerät sowohl 
für zentrale als auch für dezentra-
le Automatisierungsstrukturen.

Neben dem OEM-Verpackungs-
maschinenbau wird das SLVD-N 
vorteilhaft in Anwendungen wie 
Handhabesystemen der Kunst-
stoffindustrie, im Pharmaziebe-
reich als auch in der Druckindust-
rie eingesetzt. 

Technische Daten

Stromversorgung
200 ... 230 VAC ein-/dreiphasig (±10 %)  

50-60 Hz (±5 %) - nur TT/TN Netzwerke

Steuerspannung 24 VDC (-0 / +10 %)

Überlast 200 % für 2 s

Betriebstemperatur 0 ... 45 °C

Feuchtigkeit < 85 % keine Betauung

Höhe
1000 m ü. NN mit 1,5 % Leistungsabschlag pro 

100 m

Schutzklasse IP20

Internationaler Standard CE

Von 1,25 bis 15 A

Modell

Ausgangs-

nennstrom 

[A]

Überlast-

strom  

[A]

Bau-

größe

SLVD1N 1,25 2,5

1
SLVD2N 2,5 5

SLVD5N 5 10

SLVD7N 7 14

SLVD10N 10 20
2

SLVD15N 15 30

Momenten-/Strom-/•	
Geschwindigkeitsregelung

Positionierer•	

Elektrische Welle•	

Elektronische Kurvenscheibe•	

Schrittmotorsimulation•	

Virtueller Master•	

Interne SPS – Programmierung •	
nach IEC 61131 (Option)

Konfigurierbares Feedback•	

Standardschnittstelle: •	
RS422/485, SBCCan

Optionale Schnittstellen: Ether-•	
CAT, CANopen (DS301, DS402)

Interner Bremswiderstand•	

Interner EMV-Filter für drei- •	
phasige Stromversorgung
Kostenreduktion durch ein zentra-•	
les Businterface für 3 Servoachsen



33

X4

X1
X2

X3

X6

X5

X7

SLVDN 1-2-5-7 SLVDN 10-15

99

133

16 5 115

129 154

86

337

146
87

Inputs and outputs

X1 RS422/485 - CAN Interface

X2 Encoder input/output

X3 Resolver/Encoder configurable input

X4 4 digital inputs 0-24V

2 digital outputs 

1 Differential analogue reference ±10V

1 Differential aux analog input ±10V

1 Analogue output single ended ±4V

X5 Optional Board connector

X6 Power terminal block

X7 DC Bus terminal block

Dimensions and weights

mm for dimensions, kg for weight

Model H W D Weight

SLVDN 1-2-5-7 154 86 115 1,1

SLVDN 10-15 337 87 146 3,1

Ein- und Ausgänge

X1 RS422/485 - CAN Interface

X2 Encoder Ein-/Ausgang

X3 Konfigurierbarer Resolver/Encoder 

Eingang

X4 4 digitale Eingänge 0-24 V

2 digitale Ausgänge 

1 differentieller Analogeingang ±10 V

1 differentieller analoger Hilfseingang 

±10 V

1 Analogausgang single ended ±4 V

X5 Optionaler Leiterplattenverbinder

X6 Versorgungsanschlussblock

X7 DC Bus Anschlussblock

Abmessungen und Gewichte

Abmessungen in mm, Gewicht in kg

Modell H W D Gewicht

SLVDN 1-2-5-7 154 86 115 1,1

SLVDN 10-15 337 87 146 3,1
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Applications

Sector: Painting robots
Snake Robot

Antropomorphous painting robot 
(6/7 axes).
It installs SLVDN servo-drives. 
The control of the machine is ent-
rusted to the Parker UNICO. 
The remote I/O is controlled with 
CANopen protocol. 
The machine cycle was program-
med with the RDE tool using the 
motion functions of the program-
ming language R3 (structured 
text).The HMI is an industrial PC 
communicating in real time with the  
Parker UNICO through the activeX 
library.

It is a 4 axis machine (x,y,z,mandrel) 
executing the following operations: 
drilling, threading and linear milling 
on materials of different type.
The system is made of 4 SLVDN 
and 4 SMB motors. 
The control of the machine is ent-
rusted to the Parker UNICO motion 
controller.
The remote I/O is controlled 
with CANopen protocol. 
The machine cycle was program-
med with the RDE tool  using the 
LD language and the motion func-
tions of the function block RPE. 
A VB application software 

generates the ISO files which 
are loaded onto the CN and then 
executed. 
The HMI is an industrial PC com-
municating real time through the 
activeX library.  

Sector: Glass industry
Machining Centre

Applikationen

Bereich: Lackierroboter
Schlangenroboter

Antropomorpher Lackierroboter 
(6/7 Achsen) mit integrierten SLVDN 
Servoantrieben. 
Die Maschinensteuerung basiert auf 
der Parker UNICO. 
Die Fern E/As werden per CANopen 
Protokoll angesteuert. 
Der Maschinenzyklus wurde mit 
dem RDE-Tool und den Bewe-
gungsfunktionen der R3 Program-
miersprache (Strukturierter Text) 
erstellt. Das HMI ist ein Industrie-
PC, der über die ActiveX Library 
in Echtzeit mit der Parker UNICO 
kommuniziert.

Es handelt sich um ein Vierachssys-
tem (x, y, z, Welle), das die folgen-
den Arbeitsgänge ausführt: Bohren, 
Gewindeschneiden und Längsfrä-
sen verschiedener Materialien.
Das System umfasst 4 SLVDN und 
4 SMB-Motoren. 
Die Maschinensteuerung ba-
siert auf der Parker UNICO 
Bewegungssteuerung.
Die Fern E/As werden per CANopen 
Protokoll angesteuert. 
Der Maschinenzyklus wurde mit 
dem RDE-Tool in LD (Kontaktplan)
und mit den Bewegungsfunktio-
nen des RPE Funktionsbausteins 

programmiert.  
Eine VB-Anwendungssoftware 
erzeugt die ISO-Files, die auf das 
CN geladen und dann ausgeführt 
werden. 
Das HMI ist ein Industrie-PC, der 
in Echtzeit über die ActiveX-Library 
kommuniziert.
  

Bereich: Glasindustrie
Bearbeitungszentrum
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Sector: Beverage

Multi-head bottle capper (powered axis Z)

Multi-head bottle capper

A Multi-head machine able to cap 
bottles of different format.
Each head, in order to reduce 
setup time, installs 2 SLVDNs, one 
dedicated to the vertical move-
ment of the head depending on the  
carousel position and the other de-
dicated to the capping with preset 
torque.
The machine is made of up to 16 
heads with 2 SLVDNs each.
The control of the machine is ent-
rusted to the  Parker UNICO motion 
controller.
The remoted I/O is controlled with 
CANopen protocol. 

The machine cycle was program-
med with the RDE tool using the LD 
language and the motion functions 
of the programming language R3 
(structured text).  
It is also interfaced to a proprietary 
electronics through the MOD-
BUS RTU slave protocol for HMI 
functions. 

A Multi-head machine able to cap 
bottles of different format.
Each head installs 1 SLVDN dedi-
cated to cap fastening with torque 
control. 
The machine is made of up to 32 
heads with 1 SLVDN each.
The control of the machine is ent-
rusted to the Parker UNICO motion 
controller.
The remoted I/O is controlled with 
CANopen protocol. 
The machine cycle was  program-
med with the RDE tool using the 

functions of the programming 
language R3 (structured text).  
It is also interfaced to a proprietary 
electronics through the MOD-
BUS RTU slave protocol for HMI 
functions. 

Applications

Bereich: Getränkeindustrie

Mehrkopf-Flaschenverschließmaschine (angetriebene Z-Achse)

Mehrkopf-Flaschenverschließmaschine

Eine Mehrkopfmaschine, die 
Flaschen verschiedener Formate 
verschließen kann.
Jeder Kopf verfügt, um Zeit zu 
sparen, über 2 SLVDN. Eines für 
die vertikale Bewegung des Kopfes 
entsprechend der Position des 
Karussells und eines für das Ver-
schließen mit dem vorgegebenen 
Moment.
Die Maschine besteht aus bis zu 16 
Köpfen mit je 2 SLVDN.
Die Maschinensteuerung ba-
siert auf der Parker UNICO 
Bewegungssteuerung.
Die Fern E/As werden per CANopen 

Protokoll angesteuert. 
Der Maschinenzyklus wurde mit 
dem RDE-Tool in LD (Kontaktplan) 
und mit den Bewegungsfunktionen 
der R3 Programmiersprache (ST) 
programmiert.   
Sie hat auch eine Schnittstelle zu 
einer proprietären Elektronik durch 
das MODBUS RTU Slave Protokoll 
für HMI-Funktionen.
 

Eine Mehrkopfmaschine, die 
Flaschen verschiedener Formate 
verschliessen kann.
Jeder Kopf verfügt über ein SLVDN 
zum Festdrehen der Verschlusskap-
pen mit Drehmomentregelung. 
Die Maschine besteht aus bis zu 32 
Köpfen mit je einem SLVDN.
Die Maschinensteuerung ba-
siert auf der Parker UNICO 
Bewegungssteuerung.
Die Fern E/As werden per CANopen 
Protokoll angesteuert. 
Der Maschinenzyklus wurde mit 

dem RDE-Tool und den Funktionen 
der R3 Programmiersprache (ST) 
programmiert.   
Die Maschine verfügt auch über 
eine Schnittstelle zu einer proprietä-
ren Elektronik durch das MODBUS 
RTU Slave Protokoll für HMI-
Funktionen.

Applikationen
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I/O Module 

16In - 8 Out SK135/S

SK167 PLC-Line Driver interface

SK158/L Keypad Power and signal cables for 

resolver, incremental and 

absolute encoder and SinCos 

feedback

Bridge - Interface protocol 

Code structure SLVDn series

1 Servo family SLVD: Compact Digital Servodrive

2 Size 1/2/5/7/10/15 Amp

3 Version N: New version

4 Protocol

S: SBCCan Protocol (standard)

C: CANopen Protocol (DS301)

D: CANopen Protocol (DS402)   

E5: EtherCAT Protocol (only with option OP-ETCAT)

5 Encoder input

E: EnDat/incremental/SinCos Encoder Input (from motor feedback)

H: Incremental Encoder input with Hall sensor (from motor feedback)

F: SinCos Encoder Input

6 Optional Boards E5: OP-ETCAT - EtherCAT option

7 Firmware review Z: Firmware review number (opzion only for special versions up to 3 numbers)

SLVD 1 N S E Z
1 2 3 4 5 6 7

E5 - EtherCAT Interface

Zubehör
E/A Modul 

16 Ein - 8 Aus SK135/S

SK167 Steuerungsschnittstelle

SK158/L Tastatur
Strom- und Signalkabel für 

Resolver, incrementelle und 

Absolutwertgeber und SinCos 

Feedback

Bridge - Schnittstellenumsetzer

Bestellschlüssel Serie SLVDN 

1 Servofamilie SLVD: Kompakter Digitaler Servoantrieb

2 Größe 1/2/5/7/10/15 Amp

3 Version N: Neue Version

4 Protokoll

S: SBCCan Protokoll (Standard)

C: CANopen Protokoll (DS301)

D: CANopen Protokoll (DS402)   

E5: EtherCAT Protokoll (nur mit Option OP-ETCAT)

5 Encodereingang

E: EnDat/incrementeller/SinCos Encodereingang (vom Motorgeber)

H: Incrementeller Encodereingang mit Hallsensor (vom Motorgeber)

F: SinCos Encodereingang

6 Optionskarten E5: OP-ETCAT - EtherCAT Option

7 Firmware Version Z: Firmware Versionsnummer (Option nur für spezielle Versionen bis zu drei Ziffern) 

SLVD 1 N S E Z
1 2 3 4 5 6 7

E5 - EtherCAT Schnittstelle
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 AVVERTENZA — RESPONSABILITÀ DELL‘UTENTE

UN MALFUNZIONAMENTO, UNA SCELTA INAPPROPRIATA O L‘USO IMPROPRIO DEI PRODOTTI IVI DESCRITTI O DEI 

COMPONENTI CORRELATI POSSONO CAUSARE DECESSO, LESIONI PERSONALI E DANNI AL PATRIMONIO.

Il presente documento e le altre informazioni divulgate da Parker Hannifin Corporation, dalle sue consociate e dai distributo-•	
ri autorizzati forniscono opzioni di prodotti o sistemi che devono essere ulteriormente analizzate da utenti con competenze 
tecniche.

L‘utente, attraverso processi di analisi e verifica, si assume la responsabilità assoluta per la scelta finale del sistema e dei com-•	
ponenti e per garantire che vengano soddisfatti tutti i requisiti dell‘applicazione in merito a performance, resistenza, manutenzi-
one, sicurezza e avvertenze. L‘utente ha l‘obbligo di analizzare tutti gli aspetti dell‘applicazione, attenersi agli standard di settore 
applicabili e seguire le informazioni sul prodotto incluse nel catalogo dei prodotti corrente e in qualsiasi altro materiale fornito da 
Parker o dalle sue consociate o dai distributori autorizzati

Nella misura in cui Parker o le sue consociate o i distributori autorizzati forniscono opzioni di componenti o sistemi in base alle •	
informazioni o alle specifiche indicate dall‘utente, l‘utente ha la responsabilità di verificare che tali informazioni e specifiche 
siano appropriate e sufficienti per tutte le applicazioni e gli usi ragionevolmente prevedibili dei componenti o dei sistemi.

 WARNING — USER RESPONSIBILITY
FAILURE OR IMPROPER SELECTION OR IMPROPER USE OF THE PRODUCTS DESCRIBED HEREIN OR RE-
LATED ITEMS CAN CAUSE DEATH, PERSONAL INJURY AND PROPERTY DAMAGE.

This document and other information from Parker-Hannifin Corporation, its subsidiaries and authorized distribu-•	
tors provide product or system options for further investigation by users having technical expertise.

The user, through its own analysis and testing, is solely responsible for making the final selection of the system •	
and components and assuring that all performance, endurance, maintenance, safety and warning requirements of 
the application are met. The user must analyze all aspects of the application, follow applicable industry stan-
dards, and follow the information concerning the product in the current product catalog and in any other materials 
provided from Parker or its subsidiaries or authorized distributors.

To the extent that Parker or its subsidiaries or authorized distributors provide component or system options •	
based upon data or specifications provided by the user, the user is responsible for determining that such data 
and specifications are suitable and sufficient for all applications and reasonably foreseeable uses of the com-
ponents or systems.

EtherCAT•	

CANopen (DS301, DS402)•	

SBCCan (standard)•	

Software

The freeMotionWiz configuration 
software is available to configure the 
SLVDN system with just a few clicks 
of the mouse. Motionwiz features an 
easy and “friendly” interface to speed 
up installation, optimisation and 
diagnostics procedures. To simplify 
configuration, Motionwiz shows a 
typical Windows ® environment on 
the monitor with dialogue windows 
and toolbars.
Motionwiz permits performing
operations in both “on line” mode, 

directly in the mechanism, and in “off 
line” mode in remote on the PC. In 
this case, personalised configura-
tion can be sent to the mechanism 
subsequently.
To simplify the configuration of 
systems with a large number of axis 
but with different cuts and the same 
operating mode, Motionwiz permits 
maintaining the same mechanism 
configuration and only changing the 
type of selected motor. Inside the 
MotionWiz configurator is a database 

containing the data of standard Par-
ker motors.
MotionWiz incorporates “picoPLC”, a 
built-in PLC enviroment programma-
ble with standard language. PicoPLC 
allows the external word to commu-
nicate with the drive and to execute 
function sequences. Should the 
custom application require additional 
computational resources, an option 
software enviroment can be used, 
programmable with PLC commands 
according to IEC 61131-3.

Motion Wiz and LogicLab

Fieldbus
The SLVDN can be very versatile by 
using the most common fieldbus. 
The EtherCAT bus, based on the 
industrial standard Ethernet, has 

been implemented within the 
SLVDN option so to best exploit the 
industrial PC capacities. 

 ACHTUNG — VERANTWORTUNG DES ANWENDERS

VERSAGEN ODER UNSACHGEMÄßE AUSWAHL ODER UNSACHGEMÄßE VERWENDUNG DER HIERIN BESCHRIEBE-
NEN PRODUKTE ODER ZUGEHÖRIGER TEILE KÖNNEN TOD, VERLETZUNGEN VON PERSONEN ODER SACHSCHÄDEN 
VERURSACHEN.

Dieses Dokument und andere Informationen von der Parker-Hannifin Corporation, seinen Tochtergesellschaften und Vertrags-•	
händlern enthalten Produkt- oder Systemoptionen zur weiteren Untersuchung durch Anwender mit technischen Kenntnissen.

Der Anwender ist durch eigene Untersuchung und Prüfung allein dafür verantwortlich, die endgültige Auswahl des Systems •	
und der Komponenten zu treffen und sich zu vergewissern, dass alle Leistungs-, Dauerfestigkeits-, Wartungs-, Sicherheits- und 
Warnanforderungen der Anwendung erfüllt werden.  Der Anwender muss alle Aspekte der Anwendung genau untersuchen, gel-
tenden Industrienormen folgen und die Informationen in Bezug auf das Produkt im aktuellen Produktkatalog sowie alle anderen 
Unterlagen, die von Parker oder seinen Tochtergesellschaften oder Vertragshändlern bereitgestellt werden, zu beachten.

Soweit Parker oder seine Tochtergesellschaften oder Vertragshändler Komponenten oder Systemoptionen basierend auf •	
technischen Daten oder Spezifikationen liefern, die vom Anwender beigestellt wurden, ist der Anwender dafür verantwortlich 
festzustellen, dass diese technischen Daten und Spezifikationen für alle Anwendungen und vernünftigerweise vorhersehbaren 
Verwendungszwecke der Komponenten oder Systeme geeignet sind und ausreichen.

EtherCAT•	

CANopen (DS301, DS402)•	

SBCCan (Standard)•	

Software

Mit der kostenlosen MotionWiz Konfi-
gurationssoftware können Sie das  
SLVDN System mit wenigen Maus-
klicks konfigurieren. Der MotionWiz 
verfügt über eine einfache, benutzer-
freundliche Schnittstelle für schnelle 
Installation, Optimierung und Diagno-
se. Um die Konfiguration zu vereinfa-
chen, hat der MotionWiz eine typische 
Windows® Benutzeroberfläche mit 
Dialogfenstern und Werkzeugleisten.
Der MotionWiz kann sowohl im 
Online-Modus direkt am Gerät oder 

im Offline-Modus über einen Fern-PC 
benutzt werden. In diesem Fall, kann 
die individuelle Konfiguration an-
schließend auf die Maschine übertra-
gen werden.
Um die Konfiguration von Systemen 
mit mehreren Achsen verschiedener 
Größen in der gleichen Betriebsart zu 
vereinfachen, kann der MotionWiz die 
Maschinenkonfiguration beibehalten 
und nur die Auswahl des Motortyps 
anpassen. Der MotionWiz Konfigu-
rator enthält eine Bibliothek mit den 

Daten aller Parker Standardmotoren.
Der MotionWiz verfügt über eine 
integrierte “picoPLC“, eine in den 
Standardsprachen programmierbare 
SPS-Umgebung. PicoPLC ermög-
licht die externe Kommunikation 
des Antriebs und die Ausführung 
von Funktionssequenzen. Sollte die 
Kundenapplikation zusätzliche Rech-
nerkapazität benötigen, gibt es eine 
optionale Softwareumgebung, die 
mit SPS-Befehlen nach IEC-61131-3 
programmiert werden kann.

MotionWiz und LogicLab

Feldbus
Der SLVDN ist durch den Einsatz 
der gebräuchlichsten Feldbusse 
sehr vielseitig. 
Der EtherCAT-Bus, der auf dem 
Branchenstandard Ethernet basiert, 

wurde als Option im SLVDN imple-
mentiert, um die Kapazitäten des 
Industrie-PCs am besten nutzen zu 
können.
 

 AVERTISSEMENT — RESPONSABILITE DE L‘UTILISATEUR

LA DÉFECTUOSITÉ OU LA SÉLECTION OU L‘USAGE ABUSIF DES PRODUITS DÉCRITS DANS LE PRÉSENT DOCUMENT 
OU D‘ARTICLES ASSOCIÉS PEUT ENTRAÎNER LA MORT, DES BLESSURES ET DES DOMMAGES MATÉRIELS.

Ce document et d‘autres informations de Parker-Hannifin Corporation, ses filiales et distributeurs autorisés, proposent des •	
options de produit et de système destinées aux utilisateurs possédant de solides connaissances techniques.

En procédant à ses propres analyses et essais, l‘utilisateur est seul responsable de la sélection définitive du système et des •	
composants, au même titre qu‘il lui incombe de veiller à la satisfaction des exigences en matière de performances, endurance, 
entretien, sécurité et avertissement. L‘utilisateur doit analyser tous les aspects de l‘application, suivre les normes applicables de 
l‘industrie et les informations concernant le produit dans le catalogue de produits actuel et dans tout autre document fourni par 
Parker, ses filiales ou distributeurs agréés.

Dans la mesure où Parker ou ses filiales ou distributeurs agréés fournissent des options de système ou de composant se basant •	
sur les données ou les spécifications indiquées par l‘utilisateur, c‘est à celui-ci qu‘incombe la responsabilité de déterminer si ces 
données et spécifications conviennent et sont suffisantes pour toutes les applications et utilisations raisonnablement prévisibles 
des composants ou des systèmes.



Parker Hannifin GmbH
Electromechanical Automation
Robert-Bosch-Straße 22
D-77656 Offenburg, Germany

 +49 (0)781 / 509-0
 +49 (0)781 / 509-98176

sales.automation@parker.com
www.parker-eme.com

www.parker-eme.com/slvdn

Parker Hannifin Spa
Electromechanical Automation
Via C. Gounod, 1
I-20092  Cinisello Balsamo (MI), Italy

 +39  02361081
 +39  0236108400

sales.automation@parker.com
www.parker-eme.com

T

Ci riserviamo il diritto di apportare modifiche tecniche. I dati corrispondono allo stato tecnico al momento della pubblicazione. 
© 2009 Parker Hannifin Corporation

Per ulteriori informazioni:

We reserve the right to make technical changes. The data correspond to the technical state at the time of printing. 
© 2009 Parker Hannifin Corporation

Additional information available on:

Technische Änderungen vorbehalten. Daten entsprechen dem technischen Stand zum Zeitpunkt der Drucklegung. 
© 2009 Parker Hannifin Corporation

Weitere Informationen unter:

190-141100N2 November 2009Sous réserves de modifications techniques. Les données correspondent au niveau technique au moment de la mise sous presse. 
© 2009 Parker Hannifin Corporation

Informations complémentaires:

192-141100N2 November 2009


	english: 
	1: 

	deutsch: 
	1: 



