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Seria TSP 6000

Wobzek podnos$nikowy do
kompletacji zamowien z
podnoszong kabing operatora
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Seria TSP 6000

Dane techniczne

1.1 Producent Crown Equipment Corporation
1.2 Model TSP 6000-1.0 TSP 6000-1.25
2 TN/TF/TT TN/TE/TT
g» 1.3 | Naped elektryczny v 48
0|14 Typ operatora stojacy/siedzacy
é 15 | Udzwig* Q t 1.0 \ 1.25
5 |1.6 | Srodek fadunku c mm 600
E1s8 Odlegtos¢ tadunku TN-TF/TT X mm 386/ 411
1.9 Rozstaw osi y mm Patrz Tab. 3
2.1 Masa Bez baterii kg Patrz Tab. 1
3.1 Typ ogumienia poliuretanowe
3.2 Opony przéd mm @ 355 x 205
-~ |33 Opony Tyt mm @380 x 180
§_ 3.4 Kota dodatkowe rolki prowadzace, stand./niskoprofilowe mm @150 x50/ @150 x 25
O |35 Kota liczba (x = napedzane) przod/tyt 2/1x
3.6 Rozstaw kot przéd b1o mm 1015 - 1625
4.2 Maszt wysoko$¢ w potozeniu opuszczon h1 mm Patrz Tab. 1
4.3 Podnoszenie swobodne | maszt TN, maszt TF h2 mm Patrz Tab. 1
4.4 Wysokos$¢ podnoszenia | podnoszenie podst.+podnoszenie dodatk. h3 mm Patrz Tab. 1
4.5 Maszt wysoko$¢ w stanie wysunietym h4 mm Patrz Tab. 1
4.8 Wysokos¢ stan. operatora | Potozenie podniesione/opuszczone h7 mm 460 / ha - 2415
4.11 | Podniesienie dodat. hg mm 1750
4.13 | Szerokos¢ kabiny mm 1220 /1320 / 1475
4.15 | Wysokos$¢ widet opusz. h13 mm 75
4.17 | Szeroko$¢ ramy poprz. mm Patrz Tab. 4
4.19 | Dlugosé¢ catkowita I1 mm Patrz Tab. 3
4.20 | Dt.el. czot. 12 mm Patrz Tab. 3
>|4.21 | Szerokos$¢ catkowita przod/tyt bi/b2 | mm od 1220 do 1830/ 1220
'g 4.22 | Wymiary widet nietelskopowe wxsxd | mm 45 x 100 x 760/915/950/1070/1150/1220
g teleskopowe wxsxd | mm 56 x 150 x 915/950/1070/1150/1220/1370
4.24a| Przes. elem. widiowego | nietelskopowe bs mm 100/125/150
4.24b| Wysuwanie widet teleskopowe bs mm 75-187,5 mm w przyrostach o0 12,5 mm
4.25 | Zewnetrzny rozstaw widet | (standardowe) bs mm Patrz Tab. 4
4.27 | Szerokos$¢ na opcjonalnie dostep. be mm Od 32 do 222 szersze niz szer.
rolkach prow. w przyrostach 6,5 mm catk. kot obcigzonych (poz. 4.21)
4.32 | Przeswit nad nawierzchnia | Srodek rozstawu osi m2 mm 46
4.33 | Szerokos¢ korytarza rob.| widty teleskop. Ast mm Patrz rysunek
4.33a| Szerokos$¢ korytarza rob.| widly nieteleskopowe Ast mm Patrz rysunek
4.34a| Korytarz przecinajacy mm Patrz Tab. 3
4.35 | Promien skretu Wa mm Patrz Tab. 3
4.38 | Di. czescido obst. tad. | standardowo I8 mm 585/ 685
opcjonalnie dost. w przyrostach 76 mm s mm od 762 do 1370
5.1 Predkos¢ jazdy wid. z prz. - fot. w dow. pot. z tad./bez tad. km/h 9,6/10,4
zesp. nap. z prz. - fot. ust. do prz.  ztad./bez tad. km/h 9,6/9,6
zesp. nap. z prz. - fot. ust. wbok  z tad./bez tad. km/h 11,2/12,0
5.2 Predkos¢ podnoszenia | TN/TF standardowe z fad./bez tad. m/s 0,28/0,33
maszt glowny TN/TF duzej mocy z tad./bez tad. m/s 0,36 /0,41
— TT standardowe z tad./bez tad. m/s 0,33/0,37
§ 5.2a | Pred. podn. maszt dodatk. | maszt dodatkowy z tad./bez tad. m/s 0,41/0,41
O |53 Predko$¢ opuszczania | maszt giéwny z tad./bez tad. m/s 0,41 /0,41
5.3a | Predkos¢ opuszczania maszt dodatkowy z tad./bez tad. m/s 0,42 /0,42
Predkos¢ obrotu obrét o 180° s 6-10
Predkos¢ boczna cm/s 10-33
5.10 | Hamulec wigczane mechanicznie, zwalniane elektrycznie
6.1 Silnik jezdny znam. moc pracy ciagtej 60 min. kW 7,3
6.2 Silnik podnoszenia czas zatgczenia 30 % standardowe TN/TF kW 16,2
"z czas zatgczenia 30 % duzej mocy TN/TF, std. TT kW 23
£163 Maks.rozmiar akumulatora mm Patrz Tab. 2
? 64 Napigcie akumulatora pojemno$¢ nominalna K5 V/Ah 48700 48 /840, 980, 1120
6.5 Masa akumulatora minimalna kg Patrz Tab. 2
8.1 Rodzaj sterownika napedowy AC i podnoszenia AC

* Obnizenie udzwigu zalezy od kombinacji czynnikéw takich jak: srodek cigzkosci, szerokoé¢ catkowita, przesuniecie 180°/wysunigcie widet,
rozmiaru przedziatu baterii, wysokoéci podnoszenia i predkosci jazdy.*




Seria TSP 6000 Dane techniczne

Tabela1 Wysoko$¢ podnoszenia

TSP 6000-1.0 & TSP 6000-1.25

4.2 |Wys. w pol. opuszcz. TN&TF| h1 mm [ 3000 | 3175|3330 | 3480 | 3635 | 3785 | 3940 | 4090 | 4245 | 4395 | 4550 | 4700 | 4855
4.2|Wys. w pol. opuszcz. TT h1 mm|n/a |n/a |n/a |2925| 3025 3125| 3230| 3330| 3430| 3535| 3635| 3735| 3840
4.3 |Wys. podn. swob. TN © h2 mm 1830
4.3 |Wys. podn. swob. TF ® h2 mm | n/a |2105|2260 |2415|2565 2720|2870 |3025 3175|3325 | 3480|3630 | 3785
4.3 |Wys. podn. swob. TT h2 mm|n/a |n/a | n/a |1855| 1955| 2055| 2160| 2260| 2360| 2460| 2565| 2665| 2770
4.4|Wys. podn. ® h3 mm | 4900 | 5255 | 5560 | 5865 | 6170 | 6475 | 6780 | 7085 | 7390 | 7695 | 8000 | 8305 | 8610
4.5|Wys. w st. wys. ha mm [ 5970 | 6325 | 6630 | 6935 | 7240 | 7545 | 7850 | 8155 | 8460 | 8765 | 9070 | 9375 | 9680
2.1 |Masa wozka 4 “AA” przedz. baterii | kg 5590 to 6090

“A” przedz. baterii | kg 5620 to 6120

TSP 6000-1.0 & TSP 6000-1.25 TSP 6000-1.25

4.2 |Wys. w pol. opuszcz. TN&TF| h1 mm | 5005 | 5160 | 5310 | 5465|5615 | 5770 | 5920|6075 | 6225|6380 | n/a | n/a | n/a
4.2 |Wys. w pol. opuszcz. TT h1 mm | 3940| 4040| 4140| 4245| 4345 4445|4550 | 4650 | 4750 | 4855 | 4955 | 5055 | 5160
4.3 |Wys. podn. swob. TN © h2 mm 1830 1830 n/a | nfa | n/a
4.3 |Wys. podn. swob. TF ® h2 mm | 3935 | 4090 | 4240 | 4395 | 45645 | 4700 | 4850 | 5005 | 5155|5310 | n/a | n/a | n/a
4.3 |Wys. podn. swob. TT h2 mm | 2870 | 2970|3070 | 3175|3275 | 3380 | 3480 | 3580 | 3680 | 3785 | 3885 | 3985 | 4090
4.4 |Wys. podn. ® h3 mm | 8915 | 9220 | 9525 | 9830 |10135|10440|10745|11050 | 1135011660 | 11965|12270|12570
4.5|Wys. w st. wys. ha mm | 9985 |10290|10595(10900|11205(11510|11815|12120|12425|12730|13035|13335|13640
2.1 |Masa wozka 4 “AA” przedz. baterii | kg 6130 to 6290 n/a

“A” przedz. baterii | kg 6160 to 6650
O Tylko podnoszenie dodatk. ® Wigcznie z podnoszeniem dodatk. A Masa wozka bez akumulatora, masztu TN, min. obciazenie catk. kbt obcigzonych,

dtugoé¢ czesci do obstugi tadunku, widty nieteleskopowe
Tabela 2 Akumulator

TSP 6000-1.0 TSP 6000-1.25
Akumulatory rozmiar przedziatu AA A B C
amperogodziny Ah 700 840 980 1120 1395
ogniwa zgodnie z normg DIN 43531 5 PzS 6 PzS 7 PzS 8 PzS 9PzSH
uktad cel B B B B A
6.3 | Rozmiar dtugo$¢ maks.* mm 1130* 1130* 1130* 1130*
akumulatora® dtugosc¢ zalecana mm 1035 1035 1035 1035 \ 1130*
szeroko$¢ maks. mm 543 627 714 857
wysoko$¢ mm 787 787 787 787
6.5 | Masa akumulatora® | Odno$énik kg 1065 1245 1425 1615
* Wymaga opcjonalnego zestawu rozporek, dla diugich akumulatoréw ° Skontaktuj sie z firma Crown, aby uzyska¢ szczegétowe rysunki

Tabela 3 Rozmiar korytarza przecinajacego dla TN/TF Mast

TSP 6000-1.0 TSP 6000-1.25
6.3 Komora akumulatora AA A B C
1.9 Rozstaw osi TN/TF, +89 mmdla TT mm 1950 2034 2121 2265
4.20 | Dt el. czot. TN/TF, +114 mmdla TT mm 2634 2718 2805 2949
4.35 | Promien skretu TN/TF, +89 mmdla TT mm 2247 2331 2418 2562
4.19 | Dlugos¢ catkowita TN/TF, +114 mmdia TT mm 3599 3683 | 3770 | 3914 D*légoég ?ze,éci
4.34a | Korytarz przecinajacy*| bez obciazenia mm 3962 3988 | 4089 | 4216 |, .00 seS
szeroko$¢ fadunku 800mm / diugo$¢ fadunku 1200 mm | mm 3988 4064 4166 4293
4.19 | Dlugo$¢ catkowita mm 3699 3783 3870 4014 | plugosé czesci
4.34a | Korytarz przecinajacy*| bez obcigzenia mm 4013 4089 4166 4318 do obslugi
szerokos¢ fadunku 1200mm /dtugo$¢ tadunku 1000mm | mm 4242 4318 4420 4547  |tadunku 685mm
* Wymiary korytarzy przecinajacych uwzgledniajg 200 mm odlegto$¢ bezpieczenstwa zgodnie z normg VDI 2198
Tabela 4 Rama poprzeczna i rozstaw widet
4.17 | Szeroko$¢ ramy 1220 — szerokoS¢ kabiny| mm 1220 1245 1270 1295
poprzecznej 1320 — szeroko$¢ kabiny| mm 1320 1345 1370 1395 1420* 1445*
1475 — szeroko$§¢ kabiny| mm 1475 1500 15625 1550 1575* 1600*
1475 — szeroko$¢ kabiny**| mm 1625 1650 1675 1700 1725 1750
4.25 | Zewnetrzny rozstaw Diugos¢ czesci do obstugi fadunku Szeroko&¢ karetki Teleskopowe Nieteleskopowe
(gandardqwo) Cze$¢ do obstugitadunku 585-1370 | mm 760 od 550 do 760 od 380 do 760
Cze$¢ do obstugi tadunku 740-1370 | mm 1065 od 850 do 1065 od 380 do 1065
Czes¢ do obstugi fadunku 890-1370 | mm 1370 od 1155 do 1370 od 380 do 1370

* Do obu stron kabiny/podestu zostanie dodane przykrecane rozszerzenie podestu/kabiny
** Rzeczywista szeroko$¢ kabiny 1475 mm z uwzglednieniem 75 mm rozszerzenia kabiny przyspawanego do kazdej stron w rezultacie daje podest o szerokosci
1625 mm



Udzwig
Przy Srodku tadunku na wysokosci
600 mm:
TSP 6000-1.0 - 1000 kg
TSP 6000-1.25 - 1250 kg

Wyposazenie standardowe

1. Maszt TN - brak swobodnego
podnoszenia w maszcie gtownym,
ale 1750 mm swobodnego
podnoszenia w maszcie
pomocniczym

2. Uktad napedowy pracujacy pod
napieciem 48 V (z
bezpiecznikami)

3. Praktycznie bezobstugowe silniki
pradu zmiennego podnoszenia i
jazdy

4. Zintegrowany system sterowania
Access 12 3™
¢ Interakcyjny, czterowierszowy

wysSwietlacz

* Wskaznik roztadowania
akumulatora z blokadg,
podno$nika

* Monitor udzwigu

¢ Diagnostyka podczas
uruchomienia i w trakcie pracy

® Przechowywanie historii
danych diagnostycznych

e Liczniki czasu m.in. licznik
czasu pracy silnika jezdnego,
silnika hydraulicznego, silnika
sterowania i przebiegu pracy
(czas naliczany, jezeli jeden ze
wspomnianych wczesniej
licznikow jest aktywny)

* Programowane krzywe
predkosci i maksymalne
predkosci jazdy

e Linearne sterowanie
predkoscig w celu
zmniejszania predko&ci przy
podniesionym podescie

e Programowane blokady
predkosci
podnoszenia/opuszczania z
mozliwoscig obejscia

5. Inteligentny uktad hamulcowy
(Intelligent Braking System)
taczy hamowanie silnikiem z
optymalnymi parametrami
hamowania ciernego

6. Inteligentny uktad hamulcowy
powoduje zmniejszenie
predkosci jazdy przy skrecaniu i
zapewnia ptynne sterowanie
elektroniczne

7. Fotel MoveControl™
e W petni zintegrowane

elementy sterujace lewej i
prawej reki

* Mozliwe potozenia pracy: -20,
0, 60 i 90 stopni

* Niezalezny obrot fotela

¢ Obstuga na siedzaco lub na
stojaco

* Regulacja wysokosci w
zakresie 190 mm (fotel i
podtokietniki)

¢ Regulacja potozenia
podtokietnikéw

e Zintegrowane czujniki rak

8. Maszt zamkniegty, zapewniajacy
doskonatg sztywno$¢ przy
podniesieniu

9. Wytrzymata jednostka napedowa
¢  atwe w demontazu stalowe
drzwi i pokrywy

¢ Dostep do akumulatoréw od
gory

« Swiatto btyskowe

e Zdejmowany fartuch kota
sterujacego (fatwy dostep)

e Zawor recznego opuszczania
umieszczony przy jednostce
napedowej

* Rolki akumulatora o érednicy
@70 mm

¢ Niebieskie ztacze do baterii
akumulatorowej SBE 320

e Znakowane kolorami
okablowanie

10. Wytrzymaty podest

e Mocna przednia porecz i
boczne drzwiczki na
zawiasach

* Plynne i kompleksowe
sterowanie jazda,
podnoszeniem/opuszczaniem
masztu gtéwnego,
podnoszeniem/opuszczaniem
masztu dodatkowego, ruchem
poprzecznym i obrotowym

¢ Fotel MoveControl™

¢ Wysokiej jakosci mata
podtogowa

e Wentylator dla operatora

* Podwadjne reflektory gérne

* Podwéjne regulowane
reflektory robocze

* Regulowane lusterko
wsteczne

¢ Stacyjka

e Klakson

¢ Gniazdo 12V

* Wiele schowkow

¢ CzeSciowa ostona z
pleksiglasu nad gtowg,

¢ System awaryjnego
opuszczania operatora

11. Mapy do szybkiego wgladu

InfoPoint®

12. Przedziat baterii

* TSP 6000-1.0

Przedziat baterii ,AA”

* TSP 6000-1.25

Przedzialy baterii ,A”, ,B” lub ,,C”

Wyposazenie dodatkowe
1. Sterowanie przewodowe
e Zakres 5,2-10kHz
2. Szyny kierujace
e Standardowe: wysoko$¢
100 mm
 Niskoprofilowe: wysoko$é¢
50 mm
3. Maszt TF do petnego
swobodnego podnoszenia i
trzycze$ciowy maszt (TT)
zapewniajacy najlepsze
podnoszenie w potozeniu
opuszczonym i roztozonym
4. System sterowania z
wykrywaniem konca korytarza
roboczego
5. Jednostka napedowa/rama
gtébwna
¢ Regulowana szeroko$¢
catkowita (OAW) w
przyrostach o 25 mm

Seria TSP 6000

e Ogumienie bezsladowe na
kotfach obcigzonych i kole
napedzanym.

® Rozne Swiatta ostrzegawcze

* Wytacznik elementu
ustalajacego baterii

6. Wysokowydajny system
podnoszenia (tylko maszty TN/TF)
7. Podest

e Przedtuzone czeéci do obstugi
tadunku i szerokosci karetki

e Widly teleskopowe i
nieteleskopowe

e Zasilanie i uchwyty mocujace
do terminalu WMS

¢ Tylne szyby z pleksiglasu

e Przetacznik kluczykowy
wyboru strefy

8. Akcesoria Work Assist™

* Swiatta robocze

® Deska z klipem i zaczepem

¢ Ptyta (do montazu terminalu
WMS)

¢ Regulowane ramie obrotowe
(do terminalu WMS)

Wyposazenie dodatkowej
infrastruktury

1. Sterownik liniowy

2. Przewod prowadzacy

3. Magnesy EAC

Ukiad elektryczny

Wysokowydajny elektryczny uktad
napedowy (48 V). Silniki pradu
zmiennego — podnoszenia i jezdny
— zapewniajg doskonata kontrole
przy kazdej predkoéci. Wszystkie
funkcje wozka sa monitorowane i
sterowane za pomoca uktadu
Access 1 2 3. Kazdy z wyposazonych
w mikroprocesor modutéw
rozmieszczonych w wozku pozostaje
w statej komunikacji z pozostatymi,
Co zapewnia nieprzerwanga kontrole.

Trwate tranzystorowe urzadzenia
kodujace i czujniki Halla stosowane
sa w celu wykrywania parametréw
roboczych. Znakowane kolorami
okablowanie i unikatowy system
firmy Crown InfoPoint ogranicza
okresy przestoju przez zapewnienie
jasnych wskazéwek technikom
serwisowym.

Platforma operatora

Stanowisko MoveControl™ Seat
obraca sig 0 110°, co umozliwia
operatorom wybor pracy na
siedzaco lub na stojaco. Siedzisko
fotela i oparcie mozna niezaleznie
odchyla¢, co zapewnia dodatkowe
mozliwoéci. Mozna je rowniez
ztozy€, tworzac migkkie oparcie dla
stojacego operatora. Fotel i
elementy sterujace mozna
regulowac¢ w zakresie 190 mm w
ptaszczyznie pionowe;.

Elementy sterujace wszystkich
funkcji roboczych zostaty
przemy$lnie rozmieszczone w
podtokietnikach fotela.

Informacje techniczne

Sa one zawsze rozmieszczone w
podobny sposéb w stosunku do
operatora, niezaleznie od potozenia
fotela. Co wigcej, podtokietniki
mozna skiada¢, co zwieksza
swobode poruszania sig na
podescie. Wielofunkcyjne elementy
sterujace zaplanowano tak, aby
umozliwi¢ szeroka game ztozonych
czynnoéci. Elementy sterujace po
prawej stronie stuzg do sterowania
funkcjami jazdy,
podnoszenia/opuszczania
podnoénika gtébwnego i ruchu
poprzecznego, a elementy sterujgce
po lewej stronie — do sterowania
funkcjami podnoszenia/opuszczania
podno$nika dodatkowego oraz
obracania. Ruchy rak wykrywane sg
za pomocg, strumieni $wiatta w
podczerwieni, a stopy uruchamiajg
duze, ptaskie czujniki w podtodze.

Duza ptyta podiogowa pokryta jest
wysokiej jakosci mata, zapewniajaca,
komfort.

Inne elementy przyczyniajace sig do
wygody operatora to utatwiajace
prace akcesoria m.in. dwuzakresowy
wentylator oraz dwa reflektory
robocze umieszczone w gornej
ostonie bezpieczenstwa.

Do rury przeznaczonej do
elementdéw pomocniczych mozna
przymocowac inne akcesoria
(mozna je réwniez przyczepi€ na
poprzecznych rurach ostony gérnej).
Liczne schowki zapewniajg wiele
miejsca na rzeczy osobiste i
narzedzia.

Aby funkcje jazdy i podnoszenia
podnosénika gtbwnego dziataty
poprawnie, stopy operatora i prawa
reka muszg znajdowac sie we
wiasciwym potozeniu roboczym.
Uruchamianie funkcji obstugi
tadunku mozliwe jest tylko w
przypadku wiaczenia czujnika lewej
reki. Podczas wszelkich ruchéw
wbzka musza by¢ zamknigte bramki.
Wobzek mozna zatrzymac¢ jednym z
dwéch hamulcow gtownych
uruchamianych noznie lub za
pomoca zmiany kierunku obrotow
silnika jazdy — stosujac hamowanie
przeciwpradowe.

Wyswietlacz

Czterowierszowy wy$wietlacz

(Access 1) zostat wygodnie

zamontowany pionowo po lewej

stronie, co umozliwia tatwy dostep.

Oprécz informacji diagnostycznych i

kalibracyjnych na wyswietlaczu

mozna przegladac:

¢ Kody biezacych zdarzen

¢ Wskazania dotyczace
roztadowania akumulatora

* Potozenia kota sterowania

¢ Stan przewodu wi/wyt.

e Monitor udzwigu

e Wysoko$¢ widetek

¢ Obcigzenie

e Godzine i date



Interaktywny wyséwietlacz mozna
uzywac do sprawdzania parametréw
wbzka lub ich regulacji bez
konieczno&ci stosowania recznego
urzadzenia sterujacego lub
komputera przeno$nego.
Standardowo w wozku montowane
$g najnowoczes$niejsze rozwigzania
diagnostyczne. Przy uzyciu
wySwietlacza mozna monitorowaé
kazdy czujnik w czasie
rzeczywistym. Mozliwe jest rowniez
testowanie wielu ze sterownikéw
wyjsciowych.

Zesp6t napedowy

Wysokowydajny zespét napedowy
zaprojektowano z my$la o
rownomiernym rozktadaniu
naprezen podczas zdejmowania i
sktadowania palet. Stalowe drzwiczki
i pokrywy chronig sktadniki
elektryczne i hydrauliczne przed
Srodowiskiem pracy i dostepem
0s6b nieupowaznionych.

Wszystkie pokrywy mozna tatwo
zdja¢ za pomoca kilku narzedzi.
Mocne ramy ochronne mozna tatwo
wymieni€. Obstuga akumulatoréw
jest tatwa dzieki géornemu panelowi
dostgpowemu, ktéry mozna w prosty
sposob zdemontowac.

Maszt

Wyjatkowy masz zamkniety
minimalizuje odchylenia na catej
dtugosci. Belki dwuteowe
przyspawane do masywnej
poprzecznicy réwnie dobrze
utrzymuijg przednie jak i boczne
obcigzenie. Cylindry podno$nikow,
weze, kable i tancuch wewnatrz
masztu chronione sg przed
wptywem $rodowiska roboczego,
przy czym sg tatwo dostepne w celu
konserwacji. Wbudowane czujniki w
maszcie gtobwnym wykrywajg luz
tancucha i powoduja wytaczanie
funkcji opuszczania masztu
gtébwnego, masztu dodatkowego,
obracania lub ruchu bocznego.
Szyba z tytu podestu umozliwia
dobrg widoczno$¢ powyzej obszaru
ustawiania.

System Access 12 3™
Wszechstronny system sterowania
Access 1 2 3 to modularny ukfad
komunikaciji i sterowania. Monitoruje
wszystkie czujniki pojazdu,
podejmuje decyzje w oparciu o
odczyty czujnikéw, dzigki temu
wszystkie ruchy systemu
przebiegaja bezpiecznie i gtadko.

Osiem modutéw komunikuje sie
ciagle poprzez szyne CAN (Control
Area Network), co zapewnia

dostepnos¢ wszystkich danych w
czasie rzeczywistym przez caty czas
dziatania.

® Access 1
Modut interaktywnego
wy$wietlacza
® Access 2
Modut sterujacy uktadu
hydraulicznego
® Access 3
Modut sterujacy trakciji
® Access 4
Modut sterujacy pojazdu
® Access 5
Modut sterujacy sterowania
® Access 6
Modut sterujacy naprowadzania
® Access 7
Dodatkowy modut sterujacy
® Access 8
Modut sterujacy operatora

Uproszczony ukiad hydrauliczny
Uktad hydrauliczny zostat
zaprojektowany tak, aby zapewnia¢
wysoka wydajnos¢ przy
uproszczonej budowie: mniejszej
liczbie czgSci, potaczen i wezy.
Zesp6t masztu/wysiggnika mozna
zupetnie odtaczy¢ od jednostki
napedowej bez koniecznosci
odtaczania potaczen hydraulicznych.
Umozliwia to tatwiejsze sktadanie
wbézka w celach transportowych, a
takze powoduje odizolowanie uktadu
hydraulicznego od uktadu
elektrycznego, dzigki czemu olej lub
inne zanieczyszczenia nie maja,
wptywu na ten uktad. Wszystkie
funkcje hydrauliczne sterowane sg
za pomocg dwéch blokéw
rozgateznych — jednego w ramie
gtéwnej i drugiego w czeéci do
obstugi tadunku.

Duze silniki pradu zmiennego
zapewniajg dostatek mocy do
podno$nika gtbwnego, podnoénika
dodatkowego, funkcji ruchu
poprzecznego, obracania i
wysuwania widet. Uktady
hydrauliczny i elektryczny idealnie
wspoltpracuja zapewniajac
doskonatg kontrole nad czeécia
tadunkowa, co umozliwia
bezproblemowa, i bezpieczng,
obstuge tadunkéw. Wskazniki
przyspieszenia oraz predkosci
maksymalne mozna zaprogramowac
odpowiednio do zastosowania
wbzka. Zawor recznego opuszczania
umieszczony w zespole hapedowym
pozwala na opuszczanie platformy z
poziomu podtoza. Przed
opuszczeniem mozna ustawi¢ widty
w potozeniu startowym.
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Uktfad trakcyjny

Masywny silnik pradu zmiennego
zapewnia duze przyspieszenie i
predkos¢ jazdy, ale pozwala rowniez
na poruszanie sie z bardzo niewielka,
predkosciag na dystansach kilku
milimetrow w celu precyzyjnego
rozmieszczania palet. Moment
napgdowy przenoszony jest z silnika
do osi napedowej za pomocg,
przektadni katowych z zgbami
krzywoliniowymi oraz k6t zebatych
Srubowych. Silnik jazdy nie obraca
sie, minimalizujac zuzycie
przewodéw elektrycznych.
Wskazniki przyspieszenia i
zwalniania mozna zaprogramowac
odpowiednio do zastosowania.
Zmiany kierunku obrotow sg ptynne i
natychmiastowe. W celu
zwiekszenia bezpieczenstwa i
produktywno$ci mozna wybiera¢
odpowiednie profile wydajnosci.

Na predko$¢ wywierajg wptyw
czynniki takie jak: kierunek jazdy,
wysoko§¢ podestu, potozenie widet
oraz to, czy urzadzenie pracuje w
trybie naprowadzania. Predko&ci
maksymalne zmniejszane sg,
stopniowo wraz ze stopniem
podniesienia podestu.

Inteligentne hamowanie
Opatentowany Inteligentny uktad
hamulcowy (Intelligent Braking
System) taczy hamowanie silnikiem
z trzystopniowym hamowaniem
ciernym, co zapewnia maksymalne
bezpieczenstwo i wygode
operatorowi. Podczas uruchamiania
hamulcow pod uwage brane sa takie
czynniki jak predko$¢ wozka,
kierunek jazdy, wysokoé¢ widet i ich
obciazenie oraz masa wozka.
Ponadto minimalizowane jest
korzystanie z hamulcéw ciernych, co
powoduje zwigkszenie ich
zywotnosci.

Chociaz operator moze w kazdej
chwili uzy¢ hamulcéw gtéwnych za
pomocag dwoch pedatéw
podtogowych, ma rowniez do
wyboru hamowanie przy uzyciu
silnika, zmieniajac kierunek obrotéw
(hamowanie przeciwpradowe).

Inteligentne sterowanie

W petni elektroniczny system
sterowania zapewnia proste
manewrowanie. Maksymalna
predko$¢ wozka jest zmniejszana,
kiedy koto sterowane zmienia
kierunek o wigcej niz 10 stopni.
Wraz ze zwiekszeniem dziatan
sterowania zmniejsza sig predkos¢.
To inteligentne podej$cie zapewnia
maksymalny poziom bezpieczenstwa
i komfortu operatora.

Informacje techniczne

Czesc¢ do obstugi tadunku

Czes¢ obrotowa karetki widet o
obrocie 180° umozliwia obstuge
palet po obu stronach wozka lub z
przodu. Potozenie widet jest ciggle
monitorowane w celu zapewnienia
bezpiecznej i wydajnej obstugi.
Funkcje obstugi widet mozna taczy¢
w celu stosowania réwnoczesnych
operacji, co znacznie zwieksza
wydajnos¢. Funkcja automatycznego
obracania (ang. Auto-Pivot)
umozliwia automatyczny ruch
poprzeczny i obrét widet, przy
$rodkowym potozeniu palety w
korytarzu. Rozstaw zebow widet
mozna regulowac, dostepne sa dwa
rodzaje widet: teleskopowe i
nieteleskowowe. Widly teleskopowe
sg automatycznie wysuwane
podczas uruchomienia przesuwu
bocznego, mozna je rowniez
wysuwac recznie przy uzyciu
przycisku ominiecia.

Limity wysoko$ci podnoszenia i
opuszczania mozna
zaprogramowac. W razie
konieczno&ci operator moze omina¢
te limity.

Cylinder podnoénika, weze
hydrauliczne i kable elektryczne
chronione sg wewnatrz profilu
masztu lub zdejmowanymi
pokrywami. Pionowe wyrdéwnanie
masztu dodatkowego utrzymywane
jest za pomoca mechanizmu
zebatkowego.

Kofa i opony

Duze, wytrzymate opony z
poliuretanu. Kota obcigzone maja,
Srednice 355 mm i szeroko$¢ 205
mm, a kofo napgdzane —
odpowiednio 380 mm i 180 mm.
Standardowe kota prowadzace do
szyn kierujacych maja $rednice 150
mm i szeroko§¢ 50 mm.

Przepisy bezpieczenstwa

Woézek spetnia wszystkie wymagania
europejskich przepiséw
bezpieczenstwa.

Parametry podano dla pojazdu o
Sredniej wielkosci i moga one ulegac
zmianom spowodowanym masg, i
stanem woézka, jego wyposazeniem
oraz stanem obszaru pracy. Produkty
i specyfikacje firmy Crown podlegaja
zmianom bez powiadomienia.

Produkcja w Europie:

Crown Gabelstapler GmbH & Co. KG,
Roding, Niemcy
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