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DUNGHEINRICH

Rad EKS komunikuje so systemom riadenia skladov

Vychystavacie voziky Jungheinrich EKS 210/312 prisli na
trh vo februari 2009. Su vybavené modernou technoldgiou
RFID (radiovy identifikacny systém), ktora umoziiuje systé-
mu riadenia skladu neustale sledovat presnu polohu vozi-
ka a automaticky ho navigovat na spravne miesto v ulicke.
To prinasa skladom vyrazny zisk v presnosti i produktivite.

ungheinrich uviedol na trh dva nové priemyslové voziky: ver-

tikalne vychystavacie voziky radu 2 a 3 (EKS 210 a EKS 312).
Pokial EKS 312 je novym modelom radu vychystavacich vozikov,
ktoré su Uspesné na eurdp-
skom trhu uz niekolko rokov,
rad 2 ma svetovu premiéru.

.Predstavenie tohto no-
vého radu je reakciou na
prebiehajuci vyvoj logistiky
a rastuci doraz na techniku
vychystavania,” komentuje
udalost Sebastian Riedmaier,
$éf riadenia produktov a mar-
ketingu sektoru skladovych
systémov spoloc¢nosti Jung-
heinrich. Dodéva k tomu, ze
pri vyvoji kladli déraz na vy-
soky vykon zdvihu, vysoku zivotnost a flexibilitu. ,,To bol tiez d6-
vod, preco sme sa rozhodli pre dve rozdielne koncepcie vysoko-
zdviznych vozikov,” dodava Riedmaier.

RFID zvysuje flexibilitu
a produktivitu skladu

Nové modely Jungheinrich EKS 210/312 budu v opcii vybavené
transpondérovou navigacnou jednotkou RFID, ktord predstavili
uz na veltrhu CeMAT 2008. Tato technoldgia zahfia typolégiu
skladu, komunikaciu so systémom riadenia skladu. ,,Systém skla-
dovej evidencie prenasa informacie priamo do riadiacej jednotky
vozika,” vysvetluje Sebastian Riedmaier.

Moduly nastavenia ,, horizontalnych pozicii” a ,,predvolba vyse-
kov naskladnenia” st zakladnymi prvkami navigac¢ného systému
skladu. Skladnik prevezme zakazku zo systému riadenia skladu
a jediné, co musi urobit, je potvrdit ju klepnutim mysi na svojom
terminali. Riadiaci systém skladu potom vysle informaciu o dal3ej
nakladacej pozicii riadiacej jed-
notke vysokozdvizného vozika.
Vodic pride s vozikom do ulicky,
kde je tovar ulozeny. Ked'je v pri-
slusnej ulicke, zaklada¢ poloau-
tomaticky zariadi ndjazd presne
k skladovému miestu. ,,Ked ope-
rator potvrdi polohu poZadova-
ného regalu, je vozik navigovany
najkratsou trasou a optimalnou F
rychlostou, ¢im sa minimalizuju

(radiovy identifikacny systém)
— zvysuje efektivitu prace v skladoch
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omyly, strata casu i spotreba energie,” pokracuje Riedmaier.
.Ulohou vodi¢a je iba stla¢it tlacidlo pohonu.”

Podla prvych skudsok by tento systém mohol zvysit produkti-
vitu az o 25 %. Navyse podstatne znizi pracovné zatazenie vo-
dica, ktory nemusi ,,planovat trasu”. Podobne s principom , pick
by light”, sa po dosiahnuti cielovej pozicie rozsvieti indikator na
prislusnej strane vozika. Ten informuje vodica, ¢i sa bude nakla-
dat z police napravo alebo nalavo. Vysledkom je nemalé zvyse-
nie kvality vychystavania.

EKS 210 v Sirokych i uzkych ulickach

Kompaktny model EKS 210 je rychly a obratny. Ram vozika je
0,9 m siroky a 2,70 m dlhy. Pohybuje sa rychlostou 9 km/h, polo-
mer otacania je 1,55m. 1000kg zdvihne do vysky az 6 m. Opti-
malizovany z hladiska manévrovatelnosti je do Sirokych uliciek.
Ak je vsak integrovany do systému, t.j. ze ho ovlada systém ria-
denia skladu, pouZiva sa aj v Uzkych ulickach.

Model EKS 312 je vynimocne Ucinny v tuzkych ulickach. Tento
vykonny vozik je schopny zdvihat bremena s hmotnostou 1200kg
do vysky az 9,5 m. Maximalna rychlost je 10,5 km/h s polomerom
otacania 1,65m. Celkova Sirka modelu EKS 312 je Tm a dizka
3,3m. ,Voziky EKS vynikaju ergonémiou pre vodica, ktord nema
konkurenta,” tvrdi Ried-
maier. Nastupna vyska vo-
zikov je totiz iba 245mm.
Kabina vodica je velmi prie-
stranna. Je o 50mm vyssia
nez u predchodcov. Pano-
ramatické stlpiky Junghein-
rich poskytuju velmi dobry
vyhlad pri jazde vpred, kedy
je naklad za vodi¢om. Pracu
vodica ulahcuje vyskovo na-
stavitelny ovladaci panel. |
Voziky je mozné doplnit
o tzv. ,,Drive” modul, kvoli
rychlemu dojazdu na vacsie
vzdialenosti.

EKS vynika dizkou bez-
udrzbového intervalu, ¢o
prispieva k znizeniu celkovych
nakladov na prevadzku.
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Ergonomické ovladacie prvky;




