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Sygnaty WE/WY uktaciu sterowania robota P”-O2: -
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1. START MASZYNY CLŚN. wy: z przekażn. PI 
2. F'ORMA ZAMKNIĘTA Wg: nie wykorzyst 
3 WY51.i1\1. 1NYPYC H wy: z przekażn. P3 
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Plateau mobile 
Moving die platen 
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