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i ai(®) ai(mm) di(mm) 6i(°)

1 0.00 0.00 127.30 0.00

2 90.00 0.00 0.00  0.00

3 000 -612.00 0.00 0.00
4 000 -572.30 163.90 0.00
5
6

90.00 0.00 115.70 0.00
-90.00 0.00 9220 0.00
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6 0.30 0.30 0.30 0.30
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Aai (°)  Aai (mm) Adi (mm) A6i (°)

1 039 0.39 0.40 0.40
2 030 0.27 0.31 0.30
3 030 0.29 0.31 0.30
4 030 0.28 0.31 0.30
5 030 0.30 0.21 0.31
6 033 0.32 0.41 0.43
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AxMB+Aal (mm) 0.80 0.78
AyMB (mm) 0.50 0.52
AzMB+Ad1 (mm) 0.80 0.80
AaMB+Aal (°) 0.80 0.80
ABMB (°) 0.50 0.50
AYMB+A01 (°) 0.80 0.80
Ao2 (°) 0.30 0.30
Ao3 (°) 0.30 0.30
Ao4 (°) 0.30 0.30
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Aab (°) 0.30 0.33
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AXER (mm) 0.50 0.55
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