SolidHub DADOS TECNICOS

PORTA-PALETES ELETRICO — HWE1500-2

CARACTERISTICAS

¢ 0 porta-paletes é facil de operar, tem um raio de viragem pequeno
e é leve. Perfeito para utilizagcdo em corredores estreitos.

¢ 0 design compacto do empilhador pedonal promete uma manutencao
facil num design elegante.

e Interruptor de paragem de emergéncia para um trabalho seguro.

e A robusta caixa de aco protege a unidade de acionamento,
garantindo assim a longevidade do produto.

GERAL
| Tpo|Unidade|  valor |
Marca SolidHub
Modelo HWE1500-2
Capacidade nominal kg 1500
Peso operacional (incluindo a bateria) kg 138
Altura de elevacéo [h3] mm 85 - 200
Centro de gravidade da carga [c] mm 600
Centro do eixo em relagdo as forquilhas [x] mm 944
Distancia entre eixos [y] mm 1190
DIMENSOES RODAS
Tipo Unidade Valor Tipo Unidade Valor
Altura da barra de tracéo na posicéo mm 795 /1145 \ Tipo de roda PU \
de conducgéo, min. / max. [h14] \ Tamanho da roda motriz mm 0210x70 \
Altura do garfo, baixado [h13] mm 85 \ Tamanho da roda de rolamento mm 0 80 x 60 \
Comprimento total [I1] mm 1550 \ Largura da via, traseira, lado de carga [b11] mm 400 \
Comprimento até a lamina da forquilha [I2]  mm 400 Rodas, numero a frente / atras X/ 4
Largura total [b5] mm 550 (x = motrizes)
Dimensdes do garfo [s/e/l] mm 50 x 150 x 1150
Distancia minima ao solo [m2] mm 35 DESEMPENHO
Largura do corredor com palete mm 1750
1000 x 1200 sobre os garfos Tipo Unidade Valor
Largura do corredor com palete Velocidade de deslocacio
800 x 1200 ao longo dos garfos mm 1800 com / sem carga 640, km/h 42/45
Raio de viragem minimo [Wa] mm 1345 Méx. Capacidade de subida . 1
com / sem carga th Al
CONDUGI\O ‘ Interrupcdo do funcionamento eIetroIr:rzglg;)nético ‘
| Tpo ___|Unidade]  Valor
\ Motor de acionamento, saida S2 60 min. kw 0,75 \
' Saida do motor de elevagioem S315%  kw 0.8 - OUTROS
\ Tenséo da bateria v 24 \ Tipo Unidade Valor
} gapac;lda:)dc: nf)mlna\/l 5 9% /:h 370 } \ Tipo de controlo do acionamento DC \
eso da bateria (+ b) g \ Exposicao do operador ao ruido dB(A) <70 \
\ Tipo de direcao Diregdo mecanica \
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