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1. Technische Daten

1.1 Mechanisch

f Huo: min . 500mm - max. 5.000mm
(> 5.000mm auf Anfrage )

T! Einlaufhohe: ..~~~ min. 450mm

1 Gewicht Transportgut : . max._50kg

1  Geschwindigkeit ] max. 1m/s

1 Beschleunigung /Verzégerung: ... 0,7m/s2

1 Zyklen (bei 1,5m Hub): max. 350 / h

9 Positioniergenauigkeit + 1mm

9 Drehmoment ] max. 60Nm

1.2 Elektrisch

Anschlussdaten Plug & Play (Schaltschrank mit ~ Stecker ):

1 Anschluss: CEE Stecker (16A)

Die Lange der Netzanschlussleitung ist bei der Bestellung anzugeben.

Anschlussdaten Plug & Play (Schaltschrank ohne Stecker ):

1 Anschlussspannung : 400VAC

1 Netzfrequenz : 50Hz

1 Anschlussleistung :

Anschlussdaten ohne Steuerung, ohne Schaltschrank

1 Antrieb : WA30 DRN8OMKA4/BE1/TF

1 Umrichter : MC07B0011-5A3-4-00

1.3 Umgebungsbedingungen

1 Umgebungstemperatur . + 2°C bis + 40°C
(Warmeschocks vermeiden)
1 Feuchtigkeitsbereich: . < 90%

9 Erschitterungen:
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2. Mechanischer Aufbau

Der Heber besteht aus einem Grundgestell mit einer Achse, einem Laufwagen und
einem Tunnel an der Ein - und Ausfahrt.

2.1 Grundgestell

Das Grundgestell ist umlaufend mit ~ Polycarbonatscheiben abgedeckt.

Montagelasche

Abdeckblech Reflektoren

Absturzsicherung oben

Kabelkanal

Energiekettenfuhrung Wartungsbereich

(Tar optional)

Absturzsicherung unten

Lichtschranken

Bodenbefestigung
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2.2 Achse

Endanschlag oben

Sensoren oben

Absteckvorrichtungsblech

Sensoren unten

Endanschlag unten

Antrieb
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2.3 Laufwagen

Mithehmer oben

Zahnriemenspanner oben
Laufschuh exzentrisch

oben

Laufschuh zentrisch oben

Laufschuh exzentrisch

unten Mitnehmer unten

Laufschuh zentrisch

unten

Zahnriemenspanner unten

Energiekettenbefestigung Absteckvorrichtung

Schaltfahne
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2.4 Tunnel

Sind die Ein- und Ausfahr tsoffnungen frei zugénglich , missen diese mit einem Tunnel
gesichert werden. Die Tunnellange ist dabei abhangig von der Durchfahrtshéhe  (DH)
der Ein- und Ausfahrt: 850 wenn DH 0120 oder 1500 wenn DH > 120.

TIPP: Ab einer Ein- und Ausfahrhdhe von >2600mm und einer gleichzeitigen
Unzuganglichkeit der Offnungen, muss der Tunnel nicht mehr verwendet werden .
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3. Funktionen

Das Einfahren des Forderguts in den Heber ist nur méglich, wenn der Zonensensor

und beide Spaltkontrollen frei sind. Nachdem das Férdergut im Heber positioniert ist

(der Zonensensor ist belegt und  beide Spaltkontrollen sind frei ), wird sich der Heber in
Richtung Ausfahrt bewegen.

200 mm vor der Ausfahrt wird der Heber durch einen Sensor in Schleichfahrt versetzt
um anschlieBend exakt an der Ausfahr position stehen zu bleiben (Stop -Sensor).

Ist die nachgelagerte Zone frei, wird d as Fordergut aus dem Heber ausfahren

AnschlieRend fahrt der Heber mit Hilfe von Schleichfahrt -Sensor und Stop -Sensor
wieder in die Einfahrposition zurtick.

3.1 Anfahren der Ubergabepositionen

Sensorr STOP Sensor r Schi
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3.2 Fordergutsicherung

—
Spaltkontrolle links -: ﬂ g Spaltkontrolle rechts

o * I
il e
| L.' ’“ l

Zonensensor
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4. Abmessungen

[ ) = )
% I ,
Y —
GL
B
Standard Abmessungen

Forderglter 300x400 400x300 400x600 600x400
Fordergutbreite GB 300 400 400 600
Fordergutlange GL 400 300 600 400
Heber Grundgestell
Breite B 740 775 1015 740
Tiefe T 670 770 770 970
Laufrollenabstand 370
Rollenférderer in Heber
Lichte Weite LW 310 410 410 610
Fordererbreite FB 390 490 490 690
Fordererlange FL 585 620 860 585

Alternative Abmessungen

Forderguter 300x300 - 620x620
Fordergutbreite GB 300 - 620
Fordergutlange GL 300 - 620
Heber Grundgestell

Breite B 455 - 1015
Tiefe T 455 - 995
Laufrollenabstand 370
Rollenfoérderer in Heber

Lichte Weite LW 310 - 635
Fordererbreite FB 390 - 715
Fordererlange FL 585 - 860
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5. Konfiguratio nen

5.1 Heber mit Steuerung ( Plug & Play)

Eine schlisselfertige Plug & Play L6sung mit zwei anfahrbaren Ebenen und einer
Steuerung (ZPA-Logik) ist wie folgt mdglich:

Rollenforderer vor dem Heber
(Vorgelagerte Zone)

Rollenforderer nach dem Heber
(Nachgelagerte Zone)

Rollenforderer auf dem
Laufwagen

Standard Schaltschrank
Standard Antrieb

5.2 Heber o hne Steuerung

Wird ein Heber ohne Steuerung bestellt , wird der Schaltschrank kundenseitig
bereitgestellt .

TIPP: Bei einer kundenseitigen Ubergeordneten Steuerung sind auch mehrere Ebenen
anfahrbar.
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5.3 Streckenverlauf

Streckenverlauf Z

Z1 Z2

Z3 Z4

StreckenverlaulU

Ul U2

U3 U4
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