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Seguranca

Através de uma gestao de seguranca inteligente, o L-MATIC
antecipa e reage autonomamente g sua envolvente direta.
Uma detecdo avancada de obstaculos proporciona ajustes de
velocidade em tempo real para melhorar a produtividade ao
mesmo tempo que oferece a3 maxima sequranca.

Desempenho

0 inovador sistema de geoconducao sem necessidade de
infraestrutura torna a solucao flexivel e adaptavel. Isoladamente
ou no ambito de grandes frotas de empilhadores robéticos, o
L-MATIC pode interagir com a envolvente instalada (portas,
equipamentos, etc.) e inclusivamente interligar com WMS /ERP.
0 L-MATIC garantird sempre a velocidade de operacao ideal para
atingir o rendimento maximo.

Conforto

0 L-MATIC estd desenhado de raiz para trabalhar num ambiente
partilhado com pessoas. O interface de fécil utilizacao
proporciona todos os controlos necessarios e informacdo de uma
s6 vez. Além disso, 0 modo de conducao dupla torna o L-MATIC
Linde Material Handling Ibérica S.A. intuitivo na comutacdo entre
modo manual e automatico.

Stacker robotico
L-MATIC
Série 133 \
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Fiabilidade

Totalmente integrado na gama de produtos para armazém, o
L-MATIC beneficia de todos os padroes de qualidade da Linde e
a robusta tecnologia de conducao “DRIVEN BY BALYQ”. Sempre
disponivel, o L-MATIC vai apoiar constantemente o seu negocio,
oferecendo uma significativa economia de custos.

Servico

Eficiéncia no trabalho, eficiéncia na assisténcia.

Com um sistema de diagnéstico remoto e computorizado,
combinado com um programa de manutencao preditiva, o
L-MATIC mantém-se disponivel em qualquer momento.



Dados técnicos de acordo com VDI 2198

1.1 Fabricante LINDE/BALYO
1.2 Designacdo do modelo L-MATIC
1.23 Série 133
§ 1.3 Motor elétrico
é 1.4 Operacao robotizado/manual
g 1.5 (Capacidade de carga Q (1) 12/20
1.6 Centro de carga ¢ (mm) 600
1.8 Distancia do eixo a face dianteira do garfo x (mm) 948 (833)”
1.9 Distancia entre eixos y (mm) 1625 (1510)""
L2 Peso proprio (incl. bateria item 6.5) (kg) 14157
5 2.2 Peso por eixo com carga, (frente/tras) (kg) 1367/1248 (1419/1996) "
- 23 Peso por eixo sem carga, (frente/trés) (kg) 1110 / 305
3.1 Rodas Poliuretano
3.2 Dimensao das rodas, frente @254 x 102
é 3.3 Dimensao das rodas, atras 2x 0 85 x 85
% 3.4 Rodas auxiliares (dimensoes) 125 x 60
g 3.5 Rodas, nimero a frente/atrds (x = motrizes) 1x+2/2
3.6 Larqura de via, a frente b10 (mm) 544"
3.7 Larqura de via, atras b11 (mm) 380"
4.2 Altura do mastro, recolhido h1 (mm) 1490
43 Elevacao livre h2 (mm) 150
4.4 Elevacao h3 (mm) 1924
4.5 Altura do mastro, estendido h4 (mm) 2460
4.6 Elevacao inicial h5 (mm) 125
4.9 Altura do timdo na posicao de operacao, min./max. h14 (mm) 1140 / 1350
L 1405 Altura do garfo, recolhido h13 (mm) 86
% 4.19 Comprimento total [1 (mm) 2285
QE: 4.20 Comprimento até a face do garfo 12 (mm) 1135
- 4.21 Largura total b1/b2 (mm) 804"
4.22 Dimensoes dos garfos s/e/l (mm) 55x 180 x 1150”
4.24 Larqura do porta-garfos b3 (mm) 780
432 Distancia ao solo, centro m2 (mm) 20
433 Largura do corredor com palete 1000 x 1200 transversal Ast (mm) 2868 (2774)""
434 Largura do corredor com palete 800 x 1200 longitudinal Ast (mm) 2739 (2694)"
435 Raio de viragem (zona de sequranca frontal nao incluida) Wa (mm) 2066 (1951)"”
5.1 Velocidade de tracdo, com/sem carga (automatica) (km/h) 6/6 (max. 7.2/2.9)"
% 5.2 Velocidade de elevacao, com/sem carga (m/s) 0.11 / 0.22 (0.06 / 0.06)’
éi 53 Velocidade de descida, com/sem carga (m/s) 0.3/0.3 (0.07/0.07)
a;mj 5.8 Capacidade mdxima de subida, com/sem carga (%) 5.0/5.0
5.10 Travao de servico Eletromagnético
6.1 Motor de tracao, capacidade S2 60 min (kw) 3
_ |62 Motor de elevacao, capacidade em S3 15% (kw) 1.7
;O: 6.3 Bateria de acordo com DIN 43531/35/36 A,B,C,nao nao
6.4 Tensdo da bateria/capacidade nominal K5 (V/Ah) 24 /375
6.5 Peso da bateria (+ 5%) (kg) 295
3 | 8.1 Tipo de controlo de tracao LAC
g 8.4 Nivel de ruido junto do operador de acordo com DIN 12053 (dB(A)) <70

1) Distribuicao de carga ex. 1000 kg nos garfos, 1000 kg nos bracos dos garfos.

(Carga total mdx. 2000 kg.

2) Valores entre paréntesis com elevacdo inicial

3) (+ 5 mm)

4)+ 0 mm = 3 PzS lateral; + 100 mm = 3 PzS vertical and 4PzS lateral;
+ 150 mm = 4 PzS vertical; + 225 mm = 4 PzS vertical

5) Valores com bateria, ver linha 6.4/6.5.

(+ 10%)
Bracos de carga 60x125x1119

Incluindo margem de seqguranca de 100mm na frente do laser de sequranca

1

6)

7)

8) Incluindo margem de sequranca de 200 mm (min.).

9)

0) Valores entre paréntesis em operacdo automatica, frente/tras




Equipamento de Série /Equipamento Opcional

Equipamento de Série

Madulo de navegacao num quadro robusto com iluminacao,
painel de controlo, ecra tatil, médulo de comunicacao, laser de

navegacao, scanner de sequranca frontal, gestao por software de

tracao e direcao

Rodas de carga e direcionais em poliuretano
Substituicao lateral 3PzS

Mastro standard 1924 mm

Porta-garfos 560/1150/55 mm
Pré-configuracdo para bateria humida
Acesso por chave de contacto

Protecdo do mastro em policarbonato
Sensor de detecdo de carga

Camara 3D para percecao de volume (aplicam-se as condicoes
técnicas)

Equipamento Opcional

Apoio de carga h=1000mm

Rodas de carga duplas, lubrificdveis
Malha de protecao

Pré-configuracao para bateria de gel
Bateria fixa suporta 2 baterias
Suporte para 22 bateria
Cabo/conetor Flex

Cabo/conetor Perfect

Extensdo de cabo de 3 m

Cortina de laser 2D

Percepcao de carga movel montada no porta-garfos

(aplicacao em prateleiras)

Blue spot simples

Buzina adicional

Leitor de c6digo de barras, botdo de chamada (COMBOX), vari-
0S SENSOres...




Carateristicas

Sistema de transmissao

- Stacker standard convertido num stacker
robotico

- Modo de conducao duplo - automatico/
manual

- Laser de navegacao, scanner frontal e

traseiro de sequranca, cdmara 3D, scanner
de laser traseiro, computador incorporado,
interruptores de paragem de emergéncia,

indicadores de aviso acustico e luminoso

Seguranca inteligente

- (ampos de detecao adaptados a
velocidade em tempo real

- Campos inovadores e dinamicos de
detecdo de curvas

- (apacidade de tomada de decisao
auténoma com a camara 3D

- Natural coabitacdo com operadores e
outros vefculos

- Detecao de paletes ou obstaculos
através do scanner de laser traseiro

Linde Material Handling Ibérica, S.A.

Interface do utilizador

- Ecra tatil LCD de 7"

- Estado do sistema, do stacker robotico
e da bateria

- Gestao de tarefas e relatério em tempo
real

= Intuitiva localizacao do trajeto

- Modo de servico com acesso por PIN

- Extracdo de dados via USB

Zona Ind. do Passil, Lt 102-A Passil - 2890-182 Alcochete (Lisboa) | Portugal

Tel. +351 212 306 760 | Fax +351 212 306 772

www.linde-mh.pt | info@linde-mh.pt

Navegacao por geoconducao

- Inovadora tecnologia livre de
infraestrutura (sem refletor)

- Baseia-se em funcionalidades
estruturais ja existentes (paredes,
colunas, racks...)

- Mapeamento e localizacdo em tempo
real

- Perfeita integracao em layouts ja
existentes, extensao gradual ou
implantacao global

Gestao das operacoes

- Isoladamente ou direcionada para
WMS /ERP

- Software supervisor para gestao de
tarefa e tréfego inteligente

~ Varios acionadores de tarefas: botoes
de chamada, sensores, PLCs, software
SUPErVisor...
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0 seu concessionario Oficial Linde:

Sujeito a modificacdes no interesse do progresso da engenharia. As ilustracoes e os detalhes técnicos nao sao vinculativos para a construcao real.

Todas as dimensoes estao sujeitas as autorizacoes habituais



