oznaczenie kierunkow jazdy

Dzwignica(e)
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Wspornik toru jezdnego suwnicy
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Strona prowadzaca

dane elektryczne

napiecie sieciowe 3/PE ~ 50 Hz 400 V (TN-S)

wahania napiecia max. dopuszczalne -4% / +5%

" Tolerancije torowiska wg DIN EN 1090-2, klasa tolerancji 2
Tolerancja $redniej szeroko$ci toru miedzy szynami suwnicy + 7 mm

plan rozmieszczenia
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( ) Dzwignica ZLK 20 t x 24000 mm
IR | podstawa obliczenia (norma) EN 13001, S2
[# 2 wciggnik GM 6000.20000 L-202.41.15000.3.D 200.20
Grupa natezenia pracy 2m /M5
60 miejsce eksploatacii Eksploatacja w hali
warunki otoczenia -5° C do +40° C, bez specjalnych wymagan
2160 65 Jazda suwnicy 2-40 m/min
Jazda wézka 1-20 m/min
Podnoszenie 0,8/5 m/min
Ogdlny ciezar 14700 kg (w tym wciggnik 1691 kg)
napiecie sieciowe; dopuszczalne wahania| 3/PE ~50 Hz 400 V (TN-S); -6,5% / +6%
Catkowita moc przytgczowa [ 30 kVA (Prad rozruchowy * cos phi: 173A) | +SKR-F1=50 A gG

" Maksymalny skok haka wézka suwnicowego 15 m, rzeczywiste uzytkowanie zgodne z warunkami montazu

Dzwignica ZLK




dane obcigzeniowe wg DIN EN 1991-3

wspotczynniki dynamiczne @i:

o1 1,10 | Przyspieszenie dziatajgce na mase dzwignicy wynikajace z podnoszenia i grawitacii
@2 1,10 |Bezwtadno$¢ i grawitacje przy podnoszeniu bez przeszkod tadunku z podtoza
03 1,00 | Bezwladno$c¢ i grawitacje przy gwattownym opuszczeniu czgsci podnoszonego tadunku
04 1,00 | Obcigzenia z jazdy po nieréwnosciach
5K 1,20 | Obcigzenia z przyspieszenia przez napedy jazdy suwnicy
6,dyn 1,05 | Dynamiczne obcigzenie pomiarowe
06,stat 1,00 | Statyczne obcigzenie pomiarowe
O7Kr 1,25 | Obcigzenia z sit buforowych
oddziatywania obcigzen i odpowiednie skfadowe sit:
obcigzenia od kot Sktadowa sity wynikajaca z masy dzwignicy Qc,min.1 31,7 Qemax1 39,1 [kN]
(pionowe) i wzkalwézkow na kazdg 0 dzwignicy Qominz 38| Qomace 396| [N
) . e Qh,min,1 341 Qhmax1 952 [kN]
sktadowa sity wynikajgca z masy podnoszonego tadunku w kazdej osi dzwignicy
Qh,min,2 34| Qnhmax2 95,2 [kN]
obcigzenia boczne Sita wynikajaca z przyspieszenia HT mi 19l H 72| N
(poziome) dzwignicy mit podnoszonym tadunkiem (sita masowa) T.min : T.max :
Sita wynikajaca ze znoszenia (wspotczynnik tarcia <= 0,3) S 21,5] [kN]
) . - ) . HS,min,1 -0,2| Hsmax1 -0,9( [kN]
Sita pozioma wynikajgca ze znoszenia w kazdej osi dzwignicy
HS,min,2 47| Hsmax2 18,0 [kN]
Obcigzenia podiuzne | Sita wynikajaca z przyspieszenia H 26| N
(poziome) dzwignicy mit podnoszonym tadunkiem (sita masowa) L '
(na kazdy - — - - -
wspornik torowiska) | Sita wynikajaca z uderzenia o bufor (koricowa sita buforowa) He1 58| [N
(Ogranicznik ruchu uwzgledniony) !
HL HL
Qc,min,1 . Qc,max,1
0$ dzwignicy Qh,min,1 &1 Qh,max,1
HS,min,1 HTmin o HTmax HS,max1
1-IFF - i - - - - - T
HSmin,2  HT,min l HTmax HS max2
2-IFF - i - - - - - - [
—>
/¥ i
Qc,min,2 Qc,max,2
Qnh,min,2 Qh,max,2
Hg1 Kierunek jazdy suwnicy Hs1

Szkic przedstawia warunki jazdy suwnicy wymagana do wytworzenia minimalnych i maksymalnych obcigzen.
Miarodajne warunki jazdy suwnicy moga by¢ rézne zaleznie od wykonania suwnicy (kierunek jazdy, potozenie wozka iflub $rodek prowadzacy).

Wszystkie oddziatywania obcigzen stanowig charakterystyczne sktadowe sit i musza by¢ poddawane dziataniu odpowiedniego wspétczynnika dynamicznego @i.

Tolerancje torowiska DIN EN 1090-2, klasa tolerancji 2
Tolerancja $redniej szerokosci toru migdzy szynami suwnicy +/- 7 mm

Dzwignica ZLK






