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Elektryczne wciggniki sg przeznaczone do pionowego
podnoszenia i poziomego przemieszczania tadunkow
przy uzyciu haka, gtdwnie do zastosowan w systemach
sterowania przemystowego. Wszystkie ruchy zwigzane z
przemieszczaniem lub zmiang potozenia sg sterowane za
pomocg systemu radiowego.

To wurzadzenia o kompaktowe] i1 energooszczednej
konstrukcji, z wydajnym napedem oraz wysokg
efektywnoscia  przy petnym  bezpieczenstwie |
niezawodnosci.

Weciggnik mozna zamontowaC na state] konstrukcji lub
moze porusza¢ po odpowiednim torze jezdnym.
Wszystkie elementy konstrukcyjne, na ktérych bedzie
zamocowany, muszg by¢ zgodne 2z odpowiednimi
normami oraz uwzglednia¢ warunki pracy i mase wtasng
urzgdzenia.

Zostaty zaprojektowane i wyprodukowane do pracy w
warunkach wewnetrznych, w Srodowisku wolnym od
substancji korozyjnych. Zakres temperatury pracy wynosi
od -20°C do 40°C, a maksymalna wilgotnos¢ wzgledna to
80%. Wyzsze temperatury skracajg zywotnosc
urzgdzenia.

Wyposazone sg w falowniki na wszystkich mechanizmach
- podnoszenia i jazdy, co powoduje ptynng i precyzyjng
regulacje pracy napeddéw. Mogg pracowaé¢ w systemie
Tandem, w  ktérym  mechanizmy podnoszgce
wspotdziataja.

Dopuszczalne obcigzenie robocze (SWL) jest wyraznie
okreslone w harmonogramie konserwacji oraz na

tabliczce znamionowej urzgdzenia. Podczas pracy nalezy
Scisle przestrzega¢ wymagan grupy roboczej natezenia
pracy (FEM), dopuszczalnego czasu pracy i liczby cykKili
uruchomien.

Obcigzenie 1Bm (M3) 1Am (M4) 2m (M5) 3m (M6) 4m (M7)
Lekkie 3200 6300 12500 25000 50000
Srednie 1600 3200 6300 12500 25000
Ciezkie 800 1600 3200 6300 12500
Eiaerzdkzig 400 800 1600 3200 6300




Parametr Wartosc¢ / Opis

Udzwig Do 32t

Wysokos¢ podnoszenia Do 16 m

Predkos¢ podnoszenia Do 10 m/min

Predkos¢ jazdy Do 20 m/min

Falowniki w standardzie Na mechanizmie podnoszenia i jazdy wciggnika
Sterowanie Radiowe/kaseta sterujgca

Zasilanie wciggnika 400 V AC/50 Hz

Sterowanie wciggnika 48 V AC/50 Hz

Grupa natezenia pracy M3/M4/M5/M6/M7

Aparatura elektryczna Schneider

Sterowanie radiowe (opcja) Zasieg do 100 m

Zestaw radiowy 1 odbiornik + 1 nadajnik + 1 nadajnik dodatkowy
Ograniczenie udzwigu Tensometryczny uktad ograniczenia udzwigu
Dodatkowe zabezpieczenie podnoszenia Enkoder + uktad nadpredkosci

Parametr y4:11:14Y

Falowniki na mechanizmie » Ptynna regulacja predkosci . : .
: : . . « Wyzsze bezpieczenstwo pracy
podnoszenia » Ograniczenie kotysania tadunku . : :
o — .. _ . « Lepsza precyzja pozycjonowania
Falowniki na mechanizmie Mniejsze zuzycie mechaniczne : .
« Redukcja udarow pragdowych

jazdy wciggnika « Oszczednosc¢ energii

Enkoder « Wysoka doktadnosc pozycjonowania « Stata kontrola predkosci rzeczywistej
Uktad nadpredkosci « Automatyczne odciecie napedu i uruchomienie hamulcéw przy przekroczeniu predkosci
Sterowanie radiowe « Wieksze bezpieczenstwo i komfort pracy operatora

Niska zabudowa « Wieksza wysokos¢ podnoszenia i kompaktowa konstrukcja




BUDOWA WCIAGNIKA
LINOWEGONR

Wyposazenie
Naped elektryczne

Wytgcznik
krancowy
podnoszenia

Uktadacz liny

Beben liny %

Silnik mechanizmu

odnoszenia
P Zblocze dolne




Mechanizm jazdy wézka

Woézek wyposazony w cztery kota jezdne z kotnierzem,
osadzone na tozyskach, przeznaczony jest do montazu
na dolnej pdétce dzwigara. Konstrukcja umozliwia
dobdr két odpowiednich do rodzaju torowiska.

Beben liny
Stuzy do nawijania i rozwijania liny oraz przenoszenia
sity napedu, umozliwiajgc podnoszenie i opuszczanie
tadunku. Posiada rowki prowadzgce, ktorych
geometria | Srednica bebna sg dobierane do
parametrow liny.

Uktadacz liny
Wykonany z materiatu o niskim wspétczynniku tarcia o
budowie  pierscienia  rozpreznego.  Zapewnia
precyzyjne i rbwnomierne prowadzenie liny na bebnie,
co zapobiega wyskakiwaniu i wysuwaniu sie liny z
rowka linowego.

Zblocze dolne
Konstrukcja uwzglednia profile ochronne w otworach
wylotowych liny, trwate nylonowe krazki linowe, koto
pasowe, ostone hakowsg i hak nosny klasy T. Elementy

nosne wykonane ze stali o podwyzszonej
wytrzymatosci zapewniajg niezawodng prace i dtugg

zywotnosé.
y o9

Enkoder

Precyzyjnie mierzy potozenie i predkosé haka,
wspierajgc  bezpieczenstwo i1 kontrole ruchu.
Zabezpiecza przed przekroczeniem skrajnych potozen
haka, stuzy do sterowania gérnym/dolnym
wytgcznikiem krancowym haka, przetgczania miedzy
niskg a wysokg predkoscig oraz zmiany kierunku
obrotow.

Silnik mechanizmu podnoszenia
Silnik ~ w  aluminiowej ramie z hamulcem
elektromagnetycznym i przektadnia  zebatg,
przystosowany do pracy z falownikiem. Zapewnia
precyzyjne sterowanie predkoscig podnoszenia oraz
wysoki moment obrotowy w catym zakresie pracy.

Naped jazdy wozka
Kompaktowa przektadnia napedowa z silnikiem
bezposrednio napedza kota jezdne  wodzka,
zapewniajgc skuteczne przyspieszanie i hamowanie.
Rozwigzanie gwarantuje stabilng i precyzyjng jazde
pod obcigzeniem.

Wyposazenie elektryczne
Nadzoruje prace urzadzenia, zabezpieczajgc przed
przecigzeniem. Umozliwia ustawienie ograniczenia
udzwigu. Szybkoztgcze ogranicza prace instalacyjne i
konserwacyjne do minimum, a konstrukcja eliminuje
ryzyko btednego podtgczenia.



.
Pojemnik na tancuch

Pojemnik zostat zaprojektowany z myslg o wygodnym

uzytkowaniu oraz dtugiej zywotnosci. Niewielka masa

utatwia montaz, demontaz oraz czynnosci serwisowe.

Stuzy do chtodzenia silnika i odprowadzania ciepta
podczas jego pracy. Dzieki temu zapobiega
przegrzewaniu si¢ urzadzenia | zapewnia jego
prawidtowe dziatanie.

A
Enkoder
Precyzyjnie mierzy potozenie i predkos¢ haka,
wspierajgc  bezpieczenstwo i kontrole ruchu.
Zabezpiecza przed przekroczeniem skrajnych potozen
haka, stuzy do sterowania gdérnym/dolnym
wytgcznikiem krancowym, przetgczania migedzy niska
a wysoka predkoscig oraz zmiany kierunku obrotéw.

Zblocze dolne
Konstrukcja uwzglednia profile ochronne w otworach
wylotowych liny, trwate nylonowe krazki linowe, koto
pasowe, ostone hakowg i hak nosny klasy T. Elementy

nosne wykonane ze stali o podwyzszonej
wytrzymatosci zapewniajg niezawodng prace i dtugg
zywotnosé.

Obudowa

Lekka, a jednoczesnie wytrzymata obudowa
doskonale sprawdza sie w wymagajgcych warunkach
pracy, co przektada si¢ na niezawodng i stabilng

eksploatacje urzgdzenia.
4

Woézek elektryczny
Umozliwia zautomatyzowane przemieszczanie
wciggnika z tadunkiem po dzwigarze, a dzieki
regulowanemu rozstawowi két zapewnia montaz na
belkach o réznych profilach.

Naped jazdy wozka
Charakteryzuje sie kompaktowg | wytrzymatg
konstrukcjg, zapewniajgcg ptynne oraz precyzyjne
przemieszczanie tadunkéw. Zebrowana obudowa
skutecznie odprowadza ciepto, a szczelne wykonanie
gwarantuje niezawodng prace nawet w
wymagajgcych warunkach przemystowych.



Przetozenie  Predko$¢  Predko$¢ Moc silnika

Ud[zt\]/wg GNP o dvr\{gzggr?gc[m] uktadu podnoszenia  jazdy podnoszenia 'ggg S|[I|r(1\|l$:]3
P linowego  [m/min]  [m/min] [kW] Jazdy
3 M5 6/9/12/15 4/1 5/0,8 2-20 3,2 0,44
5 M5 6/9/12/15 4/1 5/0,8 2-20 4,9 0,44
10 M5 9/12/15 4/1 5/0,8 2-20 9,8 0,96
Wysoko$¢  Rozstaw Wysoko§é  Szeroko$¢ ~ Dtugo$¢  Rozstaw kot Udzwig Wysokosé Przetozenie  Predkos¢  Predkos¢  Moc silnika Moc
podnoszenia k6tB  gdérnahaka  wciggnika  wciggnika podno$nika Waga [kg] [t] GNP podnoszenia [m] (ukladu  podnoszenia  jazdy  podnoszenia  silnika
[m] [mm] H [mm] W1/W2 [mm] L [mm] C [mm] linowego [m/min] [m/min] [kW] jazdy [kW]
6 830 670 324 16 M5 9/12/15 41 4/0,67 2-20 12,5 0,96x2
9 1010 850 348 20 | M5 9/12/15 41 4/0,67 2-20 16 0,96x2
3 120-350 550 483/538
12 1190 1030 385
Wysokos¢ Rozstaw Wysokosé  Szerokos$é Podejscie  Dtugo$¢ Rozstaw két
15 1370 1210 413 . ) . . . . . -
podnoszenia kotB  gdrna haka wciggnika  haka prawe wciggnika podnosnika
6 765 605 429 [m] [mm] H[mm] W1/W2 [mm] M [mm] L [mm] C [mm]
9 910 750 460 9 615 1886 1200
5 120-400 650 526/713
12 1055 895 492 16 12 350-550 1630 514/535 665 1972 1200
15 1200 1040 524 15 885 1986 1500
9 1010 790 737 9 615 1886 1200
10 12 300-450 650 560/590 1145 925 764 20 12 350-550 1630 514/535 665 1972 1200
15 1280 1060 791 15 885 1986 1500




L > Przetozenie = Predko$é  Predko$é¢ Moc silnika -
Udzwig Wysokosé . : . Moc silnika
[t] GNP sealnoszae [ uktadu podnoszenia  jazdy podnoszenia azdy [KW]
linowego [m/min] [m/min] [kW]
3 M5 6/9/12/15 4/1 5/0,8 20 3,2 0,37
6/9/12/15 4/2 8/1,3 20 49 0,37
Wysoko$é Przetozenie ’ Szerokosé Dtugosé Wysokosé
podnoszenia uktadu Sciezka wciggnika wciggnika L gérna haka H
[m] linowego B[mm] [mm] [mm]
6 835 805 1050
9 835 990 1110
41
12 835 170 1110
5 15 GB/T 706 835 1355 1110
6 120a-28b 875 840 1150
9 875 985 1200
4/2
12 875 1130 1200
15 875 1270 1200
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Przetozenie

Predkosé

Predkosé

Moc silnika

Wysokosé . ) . Moc silnika
el (i _ukfadu podnosz.enla Jazdy podnoszenia jazdy [kW]
P linowego  [m/min]  [m/min] [kW]
M 6/9/12/15 4/1 5/0,8 20 49 0,55
5
9/12/15 4/2 10/1,6 20 9,8 0,55
Wysokosé Przetozenie ’ Szerokosé Dtugosé Wysokosé

podnoszenia uktadu Sciezka wciggnika wciggnika L gdrna haka H

[m] linowego B[mm] [mm] [mm]

6 1035 765 130

9 GB/T 706 1015 910 130

4/1

12 120b-45a 1015 1055 1195

15 1015 1200 195

9 1075 1025 1500

GB/T 706
12 4/2 132b-453 1075 125 1500
15 1075 1245 1500




UdZwig GNP

[t]

10

Udzwig

[t]

10

i1 Przetozenie  Predko$¢  Predko$¢ Moc silnika -
Wysokosé . : . Moc silnika
sl i .uk’radu podnosz.enla jazdy podnoszenia jazdy [kW]
P linowego  [m/min]  [m/min] [kW]
M 9/12/15 4/1 5/0,8 20 9,8 0,55x2
5
9/12/15 4/2 8/1,3 20 16 0,55x2
Wysokosé Przetozenie ; Szerokosé Dtugosé Wysokosé
podnoszenia uktadu Sciezka wciggnika wciggnika L gérna haka H
[m] linowego B[mm] [mm] [mm]
9 155 175 1480
12 4/ 155 1305 1480
15 GB/T 706 155 1435 1480
9 132a-45b 1470 1825 1350
12 4/2 1470 1925 1350
15 1470 2025 1350

. ‘s Przetozenie  Predkos¢  Predkos¢ Moc silnika Moc
Udzwig Wysokosé . ) . P
[t] GNP seanesze [ uktadu podnoszenia jazdy podnoszenia silnika
linowego [m/min] [m/min] [kW] jazdy [kW]
16 M5 9/12 20 12,5 0,75x2
4/1 4/0,67
20 M5 9/12 20 16 0,75x2
Wysokosé : Szerokosé Dtugosé Wysokosé
Udzwig [t] y : Sciezka wciggnika wciggnika L gérna haka H
podnoszenia [m]
B[mm] [mm]
9 195 1650
16 50a-63c 1700
12 1195 1780
9 1490 1795
20 50a-63c 1880
12 1490 1880




Przetozenie

Predkosé

Predkosé

Moc silnika

Udiwig o

[t]

Wysokosé
podnoszenia [m]

9/12/15

Przetozenie
uktadu
linowego

Predkosé
podnoszenia
[m/min]

4/0,67

Predkosé

[m/min]

jazdy

Moc silnika Moc
podnoszenia
[kw]

silnika
jazdy [kW]

9/12/15

4/0,67

8/10/12/16

2,7/0,45

Wysokosé

Rozstaw kot

Rozstaw osi

Wysokosé

Wysokosé

Ud[zt\]N'g GNP o dvr\{gz(z):r?gc[m] uktadu podnoszenia jazdy podnoszenia '22; SI[IE\IIC?
P linowego  [m/min]  [m/min] [kW] Jazdy
5 M5 6/9/12 4/1 5/0,8 2-20 49 0,44x2
10 M5 9/12/15 4/1 5/0,8 2-20 9,8 0,64x2
. Wysokosé Rozsta,\vs{ kot Roz§taw osi Wysoko$é YVysokosc
Udzwig [t] . podnosnika K waozka W . gorna haka H
podnoszenia [m] wodzka B [mm]
[mm] [mm] [mm]
5 9 1600 1000 449 350
12
9 1600
10 12 1600 1000 586 500
15 1600

Udzwig [t] sealneszE [ podnosnika K wozka W s B i gorna haka H

[mm] [mm] [mm]
9 2000

16 12 2000 1200 747 850
15 2400
9 2000

20 12 2000 1200 747 850
15 2400
8 2400
10 2400

32 1200 784 900
12 2400
16 3000
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- Wysokos¢  Przetozenie Predkosé Predkos¢ Moc silnika Moc
UdZzwig : . : . P
[t] GNP podnoszenia uktadu podnoszenia jazdy podnoszenia  silnika T
[m] linowego [m/min] [m/min] [kW] jazdy [kW]
16/5 | M5 9/12/15 4/1 4/1 4/0,67 5/0,8 2-20 12,5/4,9 0,96x2 © S
20/5 M5 9/12/15/18 4/1 4/0,67 5/0,8 2-20 16/4,9 0,96x2 ¢
K
32/5 M5 8/10/12/16 6/1 4/1 2,7/0,45 5/0,8 2-20 18,5/4,9 1,3x2
N
> Rozstaw kot Rozstaw osi > Wysokosé
Udzwig [t] Wysoko§c podnosnika K wozka W DR gorna haka H £ “z i
podnoszenia [m] wézka B [mm] Udzwig Wysokosé Predkoscl Pr.Qdkosc Moc silnika Moc silnika
[mm] ) [mm] [t] GNP odnoszenia [m] podnoszenia jazdy podnoszenia iazdy [KW]
9 2000 2 [m/min] [m/min] [kW] Jazay
16/5 12 2000 2000 747 850 2 M5 5 11/3,4 3,6/11,0 0,6/1,5 0,2/0,5
15 2400 3 M5 5 11/3,4 3,6/11,0 11/3,0 0,2/0,5
9 2000 5 M5 5 0,8/2,7 3,6/11,0 11/3,0 0,3/0,75
20/5 12 2000 2000 747 850
15 2400 Udzwig [t] Wysoko;c
8 2400 podnoszenia [m]
32/5 10 2400 2000 284 900 2 5 600 | 575 | 276 | 406 | 245 | 36 | 28 | 35 | 52 | 42 | 242 | 167
12 2400 3 5 820 | 681 | 350 | 480|306 | 43 | 30 | 34 | 59 | 48 | 242 | 167
16 3000 5 5 810 | 681 | 350|500 |300| 54 | 35 | 44 | 60 | 48 | 242 | 167




