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SERAPID

RIGID CHAIN TECHNOLOGY

NAPEDY DO P,RZEMIESZCZEI\'I PIONOWYCH DO
ZASTOSOWAN PRZEMYStOWYCH

Od 45 lat SERAPID zajmuje sie rozwojem i produkcjg
sitownikow opartych na technologi sztywnego taricucha
(RCT- Rigid Chain Technology). Sitowniki te przezna-
czone sg do pionowego przenoszenia roznego rodzaju
ciezardw i znajdujg zastosowanie praktycznie we wszyst-
kich obszarach dziatalnosci przemystowe;j.

Praca sitownika opiera sie na prostej mechanicznej
zasadzie polegajgcej na usztywnieniu tancucha, ktory
umozliwia przenoszenie ciezaréw o masie od kilku kilo-
gramow do kilkuset ton. tancuch sktada sie z ogniw,
ktére poprzez swoje ramiona usztywniajg sie tworzac
kolumne podnoszacg o wyjgtkowo duzej stabilnosci
i sztywnosci. Kolumna bedgc pod obcigzeniem nie moze
sie zgig¢/ztamac, nawet przy wystepowaniu sity bocznej.
Poprzez potaczenie przegubowe ogniw taricucha moz-
liwe jest zwijanie oraz magazynowanie jego pasywnej
czesci w niewielkiej przestrzeni (magazynku).

Bez wzgledu na wyzwanie, nasz zespot jest do Panstwa
dyspozycji, gotowy zaoferowac rozwigzania precyzyjnie
dostosowane do Panstwa potrzeb i stuzy¢ fachowym
wsparciem na kazdym etapie realizacji projektu.
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Zalety systemu SERAPID

Technologia sztywnego taricucha taczy zalety innych sys-

temdw napedowych, takich jak sitowniki hydrauliczne

czy wrzecionowe, a jednoczesnie pozwala unikngé ich

wad:

B wysokie predkosci pracy w wersji ze statym
uktadem smarowania (wariant HD Lift)

B solidna konstrukcja zapewniajgca dtugg zywot-

nosc¢ i zastosowanie w trudnych warunkach (np.:

wysoka temperatura, wilgotnos¢, promieniowanie,

zapylenie lub w pomieszczeniach czystych tzw.

clean room,)

wysoka precyzja posuwu z doktadnoscia do

milimetra, nawet przy duzych predkosciach
minimalne wymagania konserwacyjne
zaprojektowany dla niskich emisji wibracji i hatasu
Certyfikat ATEX, kategoria Il 2GD c T4

brak efektu ugiecia

na zyczenie mozliwe jest wykonanie sitownika

niestandardowego: dodatkowe zabezpieczenia i
wzmocnienie powierzchni
m dostosowanie sterowania i uktadu




CHAINLIFT podnos$nik tancuchowy

Sprawdzona niezawodnos¢

ChainlLift to sitownik tancuchowy do $rednich cze-
stotliwosci cykli pracy. Od 5 do 15 cykli na godzine.
Wykorzystywany jest gtownie w sektorze przemysto-
wym, np. do poruszania platform roboczych w branzy
motoryzacyjnej. Nominalna zywotno$¢ wynosi 250 000
cykli. W pierwszym roku uzytkowania ChainLift nalezy
smarowac co 13 000 cykli, w pdzniejszych latach co
50 000 cykli.

Chainlift - modele standardowe

ChainLift 40 ChainlLift 60

Obciazenie statyczne/ dynamiczne (kN) 7,5 20 Zastosowanie
Maks. skok / wys. podnoszenia (m) 1 2 systemu podnosze-

Maks. predkosé (mm/s) 200 200 nia w przemysle

Podziatka taricucha (mm) 40 60 motoryzacyjnym:
Promien kota zebatego Chainlift, wariant
napedowego (mm) = 60
z ostong
Ciezar taricucha (kg/m)* 7,8 15,3
Ciezar obudowy (kg)* 18,2 39,7 *\wartodé
Ciezar magazynku 11,7 17,2 przyblizona

2-poziomowego (kg/m)*
m-nn-nnnnnnlln-mnnnmnn-nnm
ChainLift40 60 101 140 10 202 255 168 59 25 110 5 M10 20 M8 130 R40 49 70 70 100 100 10 198
ChainLift 60 70 136 170 14 272 350 200 95 45 150 6 M16 32 M10 170 R60 70 90 90 130 130 11 271
Wszystkie wymiary w mm.
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HD LIFT podnos$nik tancuchowy
Sita i wytrzymatosc

Podnosnik HD to, sitownik tancuchowy przeznaczony
do pionowego transportu ciezkich tadunkéw przy
wysokiej czestotliwosci cykli roboczych (> 15 cykli /
godz.). Gwarantowana minimalna zywotno$¢ wynosi
milion cykli przy maksymalnym obcigzeniu. Wszystkie
urzadzenia HD Lift wyposazone sg w staty uktad smaro-
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wania (kgpiel olejowa), z uszczelniong obudowg napedu
i magazynkiem taricuchowym. Konserwacja polega jedy-
nie na corocznej wymianie oleju. Cze$¢ roboczg tancu-

e e e

cha mozna zabezpieczy¢ za pomocg specjalnej ostony. T ——
Linia produktéw HD LIFT obejmuje piec¢ standardowych
modeli obstugujgcych obcigzenia dynamiczne do 50 kapiel olejowa

kN oraz skoku do 2,5 m. Oferujemy réwniez produkty
specjalnie dostosowane do indywidualnych wymogow
klienta.

HDLift - modele standardowe

HD Lift 40 HD Lift 60S HD Lift 60D HD Lift 90S HD Lift 90D

Obcigzenie statyczne/ dynamiczne (kN) 6,5 12,5 19 40 50
Maks. skok (m) 1 1,5 1,5 2 2,5

Maks. predkosé (mm/s)* 300 300 300 300 300

Podziatka taricucha (mm) 40 60 60 90 90

Promien kota zebatego napedowego (mm) 40 60 60 90 90
Ciezar tancucha (kg/m)** 7,8 11,7 18,3 34,5 55,5

Ciezar obudowy (kg)** 18,2 39,2 54 120 160

jednopozioi:\e::v:e?: (g:gz},:‘:;: 13 17,5 = 48 >7

* mozliwos¢ zwiekszenia predkosci do maks. 500 mm/s na zyczenie ** wartos¢ przyblizona

HD LIFT Duplex chain

:
Modele HD Lift 60D i 90D wykorzystujg nasz tarcuch
typu duplex (podwajny), ktéry zawiera 2 rzedy ogniw
Platforma podnoszaca, przemyst motoryzacyjny: (3 rzedy ptytek oraz 2 rzedy sworzni napedowych z rol-

podnosnik taricuchowy HD Lift 60S kami), co zapewnia wiekszy udzwig.



HD Lift 40 / HD Lift 60
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HD Lift40 60 101 140 10 199 255 168
HD Lift 60S 70 136 170 14 269 350 200

HD Lift 90S / HD Lift 90D
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HD Lift 90S 150 200 300 18 400 500 272 142 70 M20 39 R90 110 180 120 220 320 18 162 264 13x48 320 350
HD Lift 90D 150 200 388 18 400 500 360 162 100 M24 48 R90 110 180 160 220 450 22 162 344 13x48 400 438

Wszystkie wymiary w mm.
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LINKLIFT podnosnik tarncuchowy

Do duzych obcigzen oraz wiekszych przemieszczen

LinkLift zostat zaprojektowany na potrzeby branzy
teatralnej, okazat sie jednak rownie skuteczny do zasto-
sowan przemystowych.

Przeznaczony do uzytku o niskiej czestotliwosci pracy
(<5 cykli / godz.), na przyktad do podnoszenia platform
roboczych. Zywotno$¢ wynosi 50 000 cykli (standard)
lub 250 000 cykli (MD — wersja Medium Duty). Wyma-
gania konserwacyjne w pierwszym roku uzytkowania:
smarowanie co 2 000 cykli (standard) lub co 13 000 cykli
(MD); w kolejnych latach smarowanie wymagane jest
raz w roku lub: co 10 000 cykli (standard) badz co 50
000 cykli (MD). W przypadku wymagan wykraczajgcych
poza naszg standardowa specyfikacje prosimy o kontakt.

“TEEE " @ EET I

LinkLift - modele standardowe oraz MD (MediumDuty)
LL 30

Obcigzenie statyczne na kolumne

Maks. obcigzenie (kN) — limit skoku (m) 20:1,9
Limit obcigzenia (kN) — maksymalny skok (m) 20:1,9
Obcigzenie dynamiczne na kolumne

Maks. obcigzenie (kN) — limit skoku (m) 10:1,9
Limit obcigzenia (kN) — maksymalny skok (m) 10:1,9
Inne wtasciwosci
200

Wskaznik wydajnosci systemu (%) 80

Predko$¢ nominalna do (mm/s)

Podziatka taricucha (mm) 30
Promien kota zebatego napedowego (mm) 30
190
Ciezar faricucha (kg/m)* 15

Wysoko$¢ minimalna (mm)

Ciezar obudowy (kg)* 8

Ciezar magazynku jednopoziomowego (kg/m)* 2,4

* ciezar przyblizony

LL 50 LL 50R LL 80 LL 80R LL 100 LL 100R
50:2 70:1 100:3,5 125:2 130:6 200:3,5
10:4 10:4 40:6,4 40:6,4 70:8 70:8
15:3,5 30:3 50:6 90:4 75:7,5 150:5
10:4 10:4 40:6,4 40:6,4 70:8 70:8
200 200 200 200 200 200
80 80 80 80 80 80
50 50 80 80 100 100
50 50 80 80 100 100
290,5 290,5 460 460 572 572
21 22 46 50 67 70
29 33 80 90 192 213
5 5 10 10 15,5 15,5

B Uwaga: maksymalna nosnos¢ i skok sg od siebie
zalezne — mniejszy skok pozwala na wieksze obcigze-
nie i odwrotnie. Na przyktad: ,50: 2” oznacza, ze mak-
symalne obcigzenie wynosi 50 kN przy limicie skoku 2
m; ,,10: 4” oznacza, ze maksymalny skok wynosi 4 m
przy limicie obcigzenia 10 kN. Uwaga: maksymalnej
predkosci nie mozna faczy¢ z maksymalnym obcigze-
niem lub skokiem.

B Certyfikat RWTOV
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LinkLift 30
LinkLift 50/50R MD
LinkLift 80/80R MD

LinkLift 100/100R MD

LinkLift z magazynkiem dwupoziomowym
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Wyposazenie opcjonale LINKLIFT

Kontrola pozycjonowania za pomoca
wytacznika wrzecionowego

Razem z urzadzeniem mozemy dostarczy¢ rowniez
wytgcznik wrzecionowy. Jest on potgczony do watu nape-
dowego za posrednictwem dedykowanego uchwytu
montazowego. Wytgcznik jest dostepny w wariantach
od 2 do 6 pozycji pracy, z ktérych kazdg mozna regulo-
wac niezaleznie.

Kontrola pozycjonowania za pomoca
enkodera

Enkoder mozna podtgczy¢ do watu napedowego za
pomocg dedykowanego elementu montazowego. Przy
rozdzielczosci 1 024 punktow na skok doktadnos¢ pozy-
cjonowania uzyskana na koricu kolumny wynosi 0,5 mm.

Magazynki modutowe

Nasze standardowe magazynki sktadajg sie z dwdch
rownolegtych rur aluminiowych potaczonych ze sobg na
koncu , kolankiem”, elementem zakrzywionym o 180 °. Rury
mozna przycigé na dowolng dtugosé. Umozliwia to doktadne
dopasowanie magazynkéw do skoku podnosnika taficu-
chowego. Istnieje rowniez mozliwos¢ wydtuzenia skoku
w zainstalowanych systemach LinkLift. Dodatkowg prze-
strzeh magazynowania mozna uzyska¢ poprzez wymiane
rur na dtuzsze (zgodnie z wczesniejszg analizg SERAPID).

Monitorowanie obcigzenia

Czujnik obcigzenia LinkLift umozliwia monitorowanie
obcigzenia na koncu kolumny podnoszgcej, w miejscu
przytozenia sity. Element odksztatcalny zawiera bardzo
czuty, cienkowarstwowy przetwornik zapewniajgcy
wysoka doktadnos¢ pomiaru.

Przektadnia planetarna

Wszystkie modele LinkLift mogg by¢ dostarczane
z reduktorem planetarnym. Reduktor dobierany jest
kazdorazowo dla danej aplikacji, w zaleznosci od wyma-
ganego momentu obrotowego. Przektadnia jest monto-
wana fabrycznie bezposrednio na obudowie napedu za
pomocy dedykowanych kotnierzy montazowych.

¢~ Wytacznik
wrzecionowy

Enkoder

Dtugie prowadnice

Obudowy napeddow wyposaza sie w prowadnice stan-
dardowe lub dtugie. Dtugie prowadnice s3 wymagane
w nastepujgcych dwdéch przypadkach:

1. w celu zmniejszenia wyboczenia, gdy skok jest dtugi
(patrz wykresy obrazujgce relacje obcigzenia do skoku
na stronie 10).

2. w celu ustabilizowania taricucha przy wychodzeniu
lub wchodzeniu do obudowy napedu przy predkosciach
powyzej 200 mm/s.

magazynek modutowy

monitorowanie obcigzenia




LINKLIFT — pozostate opcje

specjalne rodzaje napedowego watu wyjsciowego
kotnierz montazowy do przektadni

sprzegta i waty Cardana

magazynek jednopoziomowy lub magazynek
wielopoziomowy

magazynki specjalne na zyczenie

specjalna prowadzenie zwiekszajgce wysokos¢
podnoszenia ponad wysoko$¢ standardowg

B wytgczniki kranncowe

B malowanie lub specjalne powtoki zabezpieczajace

Wazne wskazowki

Stosuj obowigzujgce przepisy dotyczgce maszyn.
Specyfikacje naszych sitownikéw sg zgodne

z wymogami wg DIN 56950-1 oraz norm EN-81
(o szczegdty zapytaj przedstawiciela)

Uwzglednij sprawnosci wszystkich elementéw
sktadowych urzadzenia

Uzywaj planetarnych przektadni w celu zreduko-
wania momentu obrotowego

Systematycznie testuj hamulec bezpieczenstwa
lub podwdjny hamulec silnika

Dtugos¢ i masa standardowych
magazynkow LinkLift

Na dtugosc¢ catkowitg magazynku (M) sktada sie dtugos¢
podstawowa, ktora zalezy od wysokosci podnoszenia
(skoku) danego modelu (500 lub 1 000 mm), oraz
wartosci statej niezaleznej od skoku. Dtugos¢ catkowita
magazynku oblicza sie w nastepujacy sposdb: do dtugo-
$ci podstawowej nalezy doda¢ 50mm dtugosci na kazde
100mm skoku (nie ma mozliwosci stosowania wartosci
posrednich). W przypadku stosowania taricucha o kacie
pracy 180°, dodatkowo nalezy przewidzie¢ miejsce

m Uwzgledniaj nierdownomierne roztozenie obcigzen

na kolumnach nosnych i sztywnos¢ platformy

B UZzywaj niepodatnych watéw i sprzegiet

m W miare mozliwosci zasilaj naped za pomocga
falownika, w celu kompensacji skokdéw mocy
w momencie rozruchu i wytgczania urzadzenia

B WeZ pod uwage sity generowane przy zatrzymaniu
urzadzenia z powodu utraty napiecia, szczegélnie
przy predkosciach powyzej 100 mm/s

niezbedne do zamocowania obudowy oraz dodatkowa
dtugosc dwdch ogniw tancucha danego typu.
Wartosci dla wszystkich modeli LinkLift podano w tabeli
ponizej.

Na ciezar magazynku sktada sie z ciezar podstawy oraz
ciezar magazynku dwupoziomowego, w zaleznosci od
skoku (podanego w m). Odpowiednie wartosci mozna
znalez¢ w ponizszej tabeli.

Dtugosci i ciezary magazynkow

Model LinkLift 30

LinkLift 50/50R

LinkLift 80/80R  LinkLift 200/100R

Dtugos¢ magazynku standardowego

przy skoku 500 mm (mm) 493
przy skoku 1 000 mm (mm) -

939 1103

Ciezar magazynku 2-poziomowego-zwrotnego

baza (kg) 2

magazynek, prowadnica

dwupoziomowa (kg/m) e

16 27

10 16
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Obcigzenia statyczne i dynamiczne LINKLIFT

obcigzenie
kN

150
140 LL 100R|
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g
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10 m M

0 05 1,0 15 20 25 30 35 40
Aby zapewni¢ stabilno$s¢ w gornych obsza-
rach  zakreséw roboczych, uktad napedowy
LinkLift ~ wykorzystuje  specjalne  komponenty,

w szczegdlnosci dtuzsze prowadnice napedowe oraz
specjalne wykonania watow.

@W przypadku obcigzet w tym zakresie uktad nape-

dowy jest wyposazony w wat z wpustem podwdj-
nym lub wielowypust.

Obcigzenie dynamiczne CHAINLIFT / HD LIFT

go M

45 5,0 55 6,0 6,5 7,0 75
skok

@W przypadku skoku w tym zakresie uktad napedowy

jest wyposazony w dfuzsze prowadnice napedowe.
Dtuzsze prowadnice napedowe zwiekszajg najniz-
szg mozliwg pozycje platformy powyzej nominalnej
wysokos$ci w stanie ztozonym kazdej kolumny Lin-
kLift w nastepujacy sposdéb:

B LinkLift 50 / 50R: 366 mm (@: + 75.5 mm)

m LinkLift 80 / 80R: 580 mm (@: + 120 mm)

B LinkLift 100 / 100R: 722 mm (@: + 150 mm)

2 e

HDLift 60D

’ [T

1,8 2,0 2,2 2,4 2,6 2,8 3,0 3,2
skok

10



llos¢ cykli w zaleznosci do obcigzenia
Maks. ilos¢ cykli

Silnik / Naped

Nastepujace podstawowe wzory stuzg do obliczenia
wymaganego momentu obrotowego, predkosci i mocy.
Maksymalny moment obrotowy (M) na kolumne
(z catkowitego obcigzenia statycznego (Fs) lub obcia-
zenia dynamicznego (Fd), w zaleznosci od tego, ktére
jest wieksze). Te wartos¢ nalezy podzieli¢ przez liczbe
kolumn.

Nastepnie dodaje sie ciezar tancucha. Sity tarcia
wystepujgce w prowadnicach sg nieznaczne. Nalezy
uwzglednic sity bezwtadnosci, gdy uktad napedowy nie
kontroluje zmian predkosci.

SxFu_+Ps
FS—T[N
SxFud+Ps
B Nc
Pc=Ctxm[N]

M = (max(Fs;Fd) + Pc) x p x 10°

7 [Nm]

Predkos¢ obrotowq watu napedowego (N) oblicza sie
na podstawie podziatki taricucha (p) i predkosci pod-
noszenia (V).
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Zasadniczo zalecamy stosowanie przetwornicy czesto-
tliwosci, aby zminimalizowad wstrzasy. W przeciwnym
razie predkos¢ kolumny nie moze przekroczy¢ 30 mm/s.
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Wymagana moc wyjsciowa (P) na kolumne oblicza sie
z momentu obrotowego (M) i predkosci obrotowej watu
(N):

b- MxNxmx103 W

Fs : catkowite obcigzenie statyczne [N] Ct : skok catkowity [m]

Fd : catkowite obcigzenie dynamiczne [N] m : masa taricucha [N/m]

S : powierzchnia platformy [m?] M : maksymalny moment obrotowy [Nm]
Fu_: tadownos¢ statyczna [N/m?] : podziatka taricucha [mm]

Fu, : tadowno$¢ dynamiczna [N/m?] : sprawnos¢ systemu (= 0,8)

Ps : ciezar fancucha [N] : predko$¢ obrotowa watu [tr/min]
Nc : number of lifting columns : predko$¢ podnoszenia [m/min]
Pc : weight of chain [N] : moc wyjsciowa [kW]
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SYSTEMY PRZEMIESZCZANIA
tADUNKOW

SERAPID

ROLLBEAM

Wymagajace Srodowisko pracy? Potrzebujesz dtugiego RollBeam
. . . . skonfigurowany
skoku a dysponujesz ograniczong przestrzenig do insta- oicois

lacji? Rozwigzaniem jest Rigid Chain Technology- tech-
nologia sztywnego taficucha.

Dzieki swoim produktom stworzonym w oparciu o Rigid
Chain Technology, SERAPID oferuje kompaktowe, kolum-
nowe, fatwe w instalacji oraz przyjazne dla srodowiska
rozwigzania do przemieszczania tadunkdw. Sitowniki tan-
cuchowe SERAPID zapewniajg niezawodnosc i wysoka
precyzje pracy, do obstugi proceséw produkcyjnych,
przy minimalnych wymaganiach konserwacyjnych.
Dzieki ptynnosci pracy oraz duzym nosnosciom zwiek-
szajg bezpieczenstwo pracy.

Nasze urzadzenia sg kompatybilne z rozwigzaniami
SMED (Single Minute Exchange of Die / szybkie przez-
brojenie), a takze rozwigzaniami Lean Manufacturing.
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Wytaczny przedstawiciel w Polsce:
BSC SOLUTIONS SP. Z 0.0. POLAND % SAFRAN SI E M E NS
ul. Zielone Zacisze 1/214 PL-03-294 p—
Warszawa | Poland RENAULT thyssenkrupp

+48 22 3010708 / +48 780 120 705

info@bscsolutions.pl / bscsolutions.pl

SERAPID

RIGID CHAIN TECHNOLOGY
www.serapid.de

SERAPID France - Siedziba Gtéwna

ZI Louis Delaporte, Zone Bleue, Voie F
F-76370 Rouxmesnil-Bouteilles | Francja

+33(0)2 32 06 35 60

info-fr@serapid.com

SERAPID Ltd

Elm Farm Park, Great Green, Thurston,
Bury St Edmunds | IP31 3SH Anglia

+44 (0)1359 233335

info-uk@serapid.com

SERAPID Deutschland GmbH

Wilhelm-Frank-StraRe 30
D-97980 Bad Mergentheim | Niemcy

+49 (0)7931 9647-0

info-de@serapid.com

Przedstawicielstwo SERAPID, Wtochy | +39 01 18 00 35 44 | info-it@serapid.com
Przedstawicielstwo SERAPID, Meksyk / LATAM | +52 1 442 4 900 701 | info-mx@serapid.com

SERAPID USA INC.

34100 Mound Road
Sterling Heights MI 48310 | USA

+1586 2740774

SERAPID Singapore Pte Ltd

1 George Street #10-01
Singapore 049145 | Singapore
+65 9119 5890

info-us@serapid.com info-sg@serapid.com

Przedstawicielstwo, SERAPID Chiny | +86 185 1215 0303 | info-cn@serapid.com
Przedstawicielstwo, SERAPID Brazylia | +55 119 73 85 78 37 | info-br@serapid.com

SERAPID | REF PLOO4PL | V1 | 04 2020 | Nazwy marek i produktdw sg znakami towarowymi odpowiednich wtascicieli.
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