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起重机行业正 向着智 能化 、 信息化的方

向进展 。 法兰泰克公司成功为某钢铁厂 ？ｒ
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提供
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的智 能化钢板搬运起 ＼

重系统 。 細 ：■顺行与财雖 巾 ， ｍ＼^
法兰泰克根据客户要求解决 了诸多 问题 。

＼
多点同步起升与 自动控制 Ｅ＿

由于客户 现场钢板种类较多 ， 起重

机系统 自 动记录所有钢板的重量 、 尺寸 、 快速与高效的钢板转动与钢板存放定位 ， 至指定 目 标 区 内 ， 实现 自 动堆放 。 此系

厚度等信息并进行分类 ， 实现不 同规格大大提髙客户 现场 的生产效率 。 同 时 ， 统实现智能化路径规划 、

一

键 式 目 标定

钢板 的分 区域存放 。 堆放钢板时 ， 起重防摇系统可有效避免被 吊 钢板与车 间其位 ， 极大提高 了钢板转运效率 ， 并结合
、

机会 自 动依据钢板的厚度信息 ， 计算不他设备的碰撞 。１摇控制 技术 ， 大大提高堆垛位置的精

同 区域 内 钢板高度 ， 优化钢板吸取或存 确性 。 由于定位过程 中无需操作人员手

放时吸盘的高度 。区域保护系统 动干预 ， 因此避免 了人工误操作对设备

小车采用多钩同步运行设计 ， 实现钢根据客户 的生产工艺过程 ， 法兰泰及系统的损坏 。

板吊运的绝对同步 ， 并结合真空吸盘吊具克将客户 的现场生产 区域划分为设备工智能监控单元系统可准确记录起重

系统 ， 实现不同种类 、 多种尺寸 、 不同规作区 、 物流转动 区与人工通道区域 。 通机的运行时间 、 运行状态 、 启动次数 、
工

格钢板整体可靠吸取 ， 最大程度减少整体过区域限制保护 系 统的设置 ， 起重机运作循环时间 、 平均载重 、 制动次数 、 电机

吸取时的钢板变形量 ， 最终实现吸取可靠 、 行过程 中 禁止进人设备工作区与人工通温度 以及 电源参数等起重机运行状态信

响应速度快以及起升同步好 。道 ， 从而 防止起重机与周 围设备或人员息 。 客户可凭借智 能监控系 统参数 ， 通

发生碰撞事故 ， 实现真正的安全生产 。过数据分析得出起重机的使用状态 、 剩余

防摇 ｆ空泡 Ｉ系统理论使用 寿命等信息 ， 从而为起重机维

起重机 自 带防摇控制 系统 ， 其可根 智能一键定 ＜立系统护 、 保养及大修等提供决策信息 。 法兰泰

据起重机 的运行状态 ， 控制起重机大小法兰泰克技术人员 在起重机系统 中克公司始终坚持服务客户 、 不断创新的理

车加速与 减速 ， 实现负载摇摆控制 。 打加入
一

键定位操作 系统 ， 操作人员 只需念 ，

一直致力于起重机及物料搬运技术

开 电子防摇系统后 ， 在任何操作状况下要按下指定 的 区域位置按钮 ，

一键定位的发展与研究 ， 以先进可靠 、

“

量身定制
”

起重机均能保证钢板的平稳转运 ， 实现系统将钢板按 照程序设定 的路径 ， 搬运的产品满足不 同行业的工艺要求 。 ［２３
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