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Produktiibersicht

1 Produktiibersicht
1.1 Produktvarianten und Kennzeichnung

1.1.1 Das Typenschild

Zepro bietet eine Reihe von Modellfamilien an, die jeweils aus einer Reihe verschiedener Varianten mit unter-
schiedlichem Funktionsumfang bestehen. Die Steuersysteme, hydraulischen Konfigurationen, verfligbaren
Steuergeréate und Sensoren kdnnen von Modell zu Modell und sogar von Variante zu Variante desselben
Modells variieren. Daher ist es wichtig, vor der Arbeit an einer Hubladebiihne immer das Modell und die
Variante zu identifizieren. Indem Sie zunachst die Ladebordwand identifizieren, kénnen Sie die richtigen
Informationen fiir diese spezielle Ladebordwand finden.

Der erste Schritt bei der Identifizierung der Variante ist das Auffinden des Typenschilds und das Ablesen der
Informationen im Typenfeld der Ladebordwand. Die Position des Typenschilds variiert zwischen den
verschiedenen Ladebordwandmodellen, es ist jedoch immer auf den Tragrahmen der Ladebordwand genietet,
wobei die haufigste Position in der Abbildung unten dargestellt ist. AuBerdem sollte ein Aufkleber mit den
gleichen Informationen im Benutzerhandbuch und am Tiirschweller auf der Fahrerseite des Fahrzeugs
angebracht sein.
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Fir die in diesem Dokument behandelten ZT MK2-Modelle wird die folgende Nomenklatur verwendet. Das "ZT"
steht fiir die Modellbezeichnung, gefolgt vom "MK2", das die zweite Generation des ZT-Produkts bezeichnet.
"SLI" steht fiir Slimline, eine Konfiguration mit leicht abweichender Montagehalterung und Motor-/
Antriebswellenanordnung. Die vierstellige Zahl gibt die Tragféahigkeit der Hubladebiihne in Kilogramm an, die
nachfolgende dreistellige Zahl die maximale Hubhohe in Zentimetern.

Modell Kapazitat Hubhohe
| |
1500 135
ZT-MK2 / /
ZEPRO / 2000 - 155
ZT-MK2 SLI /
2500
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Produktiibersicht

1.1.2 Hauptkomponenten

Alle ZT MK2-Varianten bestehen aus denselben Hauptkomponenten wie unten dargestellt. Der Tragrahmen
enthalt das Hydraulikaggregat und die Steuerung und dient als Hauptbefestigungspunkt fiir den Hubarm und
die Zylinder, von denen zwei zum Heben und die anderen beiden zum Kippen der Plattform verwendet
werden. Der Tragrahmen wird durch zwei Halterungen befestigt, die auf zwei Gleitprofilen gleiten, die mit
dem Fahrzeug verschraubt sind. Die Gleitbewegung erfolgt (iber Ketten und Zahnrader, die von einem
Hydraulikmotor angetrieben werden. Die Plattform ist klappbar und wird manuell in der Halfte
zusammengeklappt, wenn die Ladebordwand nicht benutzt wird.

Slide profile, left Support frame
Mounting bracket, left Driveshaft (slide function)
Lift cylinder, left Slide profile, right

Tilt cylinder, left > Mounting bracket, right
Hydraulic motor (slide function)

Hydraulic unit & Control card
(inside support frame)

Tilt cylinder, right
Lift cylinder, right

Lift arm

Foldable platform

Abbildung 1: Hauptkomponenten fiir ZT MK2
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Produktiibersicht

1.1.3 Automatische Neigung

Die ZT MK2-Slider konnen mit Auto-Tilt-Funktion konfiguriert werden, was bedeutet, dass die Hubladebiihne
die Plattform automatisch nach unten kippt, wenn sie den Boden erreicht, und sie wieder in die Horizontale
kippt, bevor sie vom Boden angehoben wird, ohne dass zusétzliche Benutzereingaben erforderlich sind. Ob
die Hubladebiihne mit einer automatischen Neigefunktion ausgestattet ist oder nicht, ldsst sich nicht
anhand des Typenschilds feststellen. Stattdessen sollte die Plattform auf Sensoren tberpriift werden.
Wenn ein Winkelsensor installiert ist, ist die Hubladebiihne mit einer automatischen, elektrischen Neigungs-
funktion ausgestattet.

Abbildung 2: Winkelsensor
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Produktiibersicht

1.1.4 Steuerkarte

Die Steuerkarte empfangt Eingdnge vom Steuergerat und den Sensoren und wandelt sie in Ausgéange fiir den
Magneten und die Magnete um, die die gewlinschte Bewegung erzeugen. Alle ZT MK2-Varianten sind mit der
TLC-B1-Steuerkarte ausgestattet, die auf Solid-State-Relais-Technologie basiert. Die Karte wird auch in
anderen Zepro-Ladebordwanden verwendet und hat einige unterschiedliche Konfigurationen, je nachdem,
welche Ladebordwand sie steuern soll. Es ist daher wichtig, dass Sie sich immer vergewissern, dass die
Konfiguration der installierten Karte korrekt ist, insbesondere wenn Sie die Karte austauschen. Die
Konfiguration kann auf dem Aufkleber auf der Karte selbst abgelesen werden, oder, wenn der Aufkleber fehlt,
indem die Stellung der drei Schalter auf dem Block in der Mitte der Karte (iberpriift wird, siehe Abschnitt
"2.1.6 Konfiguration der Karte". Die korrekte Konfiguration fiir alle ZT MK2-Modellfamilien ist "010".

Outputs Power supply
n = @ Output fuse LED ++ 4L
o
w
us Gz 1
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we |
3

=
RS
J=
- © oFR 1 (ON)
E 3 0 (OFF) 1 (ON)
O) 0 (OFF 1(ON
OL.: (OFF) (ON)
c
Q
© i
O
=
S5
ng
= £c
o]
CCL C1+ ©
= Ci+ o
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O it 2 1 =
> o S5 =
% Ca+ P H s4 o S5
— Up g u 3 ol = =
O Tit 2 24 s2 0.E
= = S1+
+= C3+ = S3 S1 wn
c U - LE L J:'
o P =
(@) @ Input fuse LED

Abbildung 3: Steuerkarte TLC B1
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Produktiibersicht

1.2 Zugriff auf die Karte und die Hydraulikeinheit

Die Steuerkarte und die Hydraulikeinheit befinden sich im Haupttragrahmen der Hubladebiihne. Der Zugang
zur Steuerkarte erfolgt durch Entriegeln der beiden Schldsser oben und unten am Tragrahmen und Entfernen
der Kunststoffabdeckung.

Bei abgenommener Abdeckung ist das Hydraulikaggregat zuganglich, indem man die Karte aus dem Weg
schwenkt, den Schnellanschluss fiir den Kabelbaum Iost, die Befestigungsmutter fiir die Hydraulik-
aggregatwanne entfernt und die Wanne herausschiebt.
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Produktiibersicht

An der Vorderseite des Tragrahmens befindet sich eine Kabeldurchfiihrung von aullen nach
das Innere der Ladebordwand. Die Kabel, die von der Karte zu den Sensoren, Steuergerdten, dem
Kabinenschalter und den &uReren Ventilen fiihren, werden durch die Tille geflihrt. Der Zugang zur
Kabeldurchfiihrung erfolgt durch Lésen der beiden Schrauben, mit denen die Schutzabdeckung befestigt ist.
Durch das Losen der fiinf Schrauben in der Gummidichtung wird deren Haftung auf den Kabeln verringert.

1.3 Anforderungen an Batterie und Kabel

Fir die ordnungsgemaRe Funktion der Ladebordwand muss das elektrische System wie folgt ausgelegt werden:

Anforderung 1 VAY yZ\Y
Minimale Batteriekapazitat (Imin) 180Ah 170Ah
Mindestspannung wéhrend des Betriebs (Umin) 9V 18V
Querschnittsflache des Stromkabels, Lange bis zu 8 m 35mm? 35mm?
Querschnittsflache des Stromkabels, Lange 8-15m 50mm? 35mm?
Querschnittsflache des Stromkabels, Lange tiber 15 m nicht moglich 50mm?

Die angegebenen Querschnittsflachen gelten fiir Kupferkabel. Wenn andere Leitermaterialien verwendet
werden, muss eine entsprechende Umrechnung vorgenommen werden, um den Anschluss richtig zu
dimensionieren. Die Gesamtlange des Kabels wird gemal der folgenden Abbildung gemessen.

Bei einigen Fahrzeugmodellen ist die Stromstarke, die der Lift von der vorhandenen Batterie beziehen kann,
begrenzt. Einige Fahrzeugmodelle laden die Batterie nicht vollstéandig auf. Es kann daher notwendig sein,
auf eine Batterie und manchmal auch auf ein Ladegerat mit gréRerer Kapazitat umzusteigen.

www.mammutlift-technik.ch/hm/



Steuerkarte

2

2.1

Steuerkarte

TLC B1-Relaiskarte

2.1.1 Ubersicht

Die Steuerkarte TLC B1 kann in verschiedene Funktionsbereiche unterteilt werden, wie in der folgenden
Abbildung dargestellt. Ausfiihrliche Erldauterungen zu den einzelnen Abschnitten sind in den folgenden

Kapiteln enthalten.

Output status LED's

Card
configuration

C1+
C1+
Up
Tilt
In
C2+
Up
Tilt
C3+

Control device input

Power supply
+++1

Outputs
L

= @ Output fuse LED

15A
Fuse

Pa-
Cs
Cs+

Cabin switch
input

L

4

Down

2H P

Out o

ale 5 L-|—a
L 2 Th—
Down 2 (7] a
i % GC) c
1 = .
= 9. (D
Down =

@ Input fuse LED

Abbildung 4: Steuerkarte TLC B1
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Steuerkarte

2.1.2 Stromversorgung

Die Steuerkarte wird tiber den Stromversorgungsblock in der oberen rechten Ecke der Karte mit Strom
versorgt und ist durch die 15-A-Sicherung direkt darunter geschiitzt.

Power supply

++L L

15A
Fuse

Abbildung 5: Versorgungsbuchse fiir die Steuerkarte

21.3 Eingang Kabinenschalter

In Landern, in denen die EN 1756-Norm gilt, muss die Hubladebiihne mit einem System ausgestattet sein,
das eine unbefugte Bedienung in Abwesenheit des Bedieners verhindert. Dies kann durch Ver- und Entriegeln
mit einem Code oder einem Ein-/Ausschalter in der abschlielbaren Fahrerkabine erreicht werden.

Die Zepro-Losung besteht aus einem Kabinenschalter, der, wenn er aktiv ist, Strom an den CS-Pin im
Kabinenschalterteil der Karte sendet. Wenn sich der Schalter in der Position "Aus" befindet, werden alle
Eingaben ignoriert und die Ladebordwand ist effektiv gesperrt.

Bei Installationen, bei denen die Verwendung eines Kabinenschalters nicht mdoglich ist, weil es keine
Fahrerkabine gibt, wird der CS-Pin Gber eine 2-3A-Sicherung direkt von einer Stromquelle gespeist, und die

Ladebordwand wird auf andere Weise deaktiviert, z. B. durch einen abschlieRbaren Netzschalter am
Batteriehauptkabel.

Pa-
Cs
Cs+

P1+

WL2
L

Abbildung 6: Versorgungsbuchse fiir den Kabinenschalter
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Steuerkarte

214 Sensor-Eingang

Sensoren werden verwendet, um zusétzliche Funktionen bereitzustellen, wenn bestimmte Bedingungen
erfillt sind, oder um bestimmte Funktionen aus Sicherheitsgriinden zu begrenzen. Die TLC B1 Steuerkarte
hat Eingangsstifte fiir bis zu 4 verschiedene Sensoren, S2 bis S5. Der S1-Eingang wird zur Versorgung des S5
verwendet, so dass sie zusammen als ein einziger Eingang wirken. Der S1 und S5-Eingang wird bei einigen
Varianten am haufigsten fiir die automatische Neigungsfunktion verwendet.

-2 88L&

e
e
§
e
<

Abbildung 7: Versorgungsbuchse fiir verschiedene Sensoren

Die TLC B1-Karte kann die in der Tabelle unten aufgefiihrten Sensortypen aufnehmen. Die verschiedenen
Varianten des ZT MK2 verwenden je nach Funktionalitat unterschiedliche Sensortypen und -anzahl.
Informationen zu den Anschliissen finden Sie in den Kapiteln Funktionsbeschreibungen und Schaltplane.

Typ
Digitaler Winkel-
sensor (Typ rund)

Bild

Beschreibung

Ein Winkelsensor, der eine Kugel verwendet, um
ein Ein/Aus-Signal fur bestimmte Winkelbereiche
auszugeben.

Wird in der Regel auf der Plattform montiert und
zur Steuerung der Zweihand-
Sicherheitsvorrichtung verwendet.

Digitaler Winkel-
sensor (flissig)

Ein Sensor, der eine Fliissigkeit zur Messung des
Winkels verwendet und bei bestimmten Winkel-
werten ein Ein/Aus-Signal ausgibt. Er ist genauer als
der Kugelsensor.

Wird bei Ladebordwanden mit digitaler
Neigungsautomatik auf der Plattform montiert und
dient dazu, die automatische Aufwartshewegung
der Plattform zu stoppen, wenn sie die
Horizontalhdhe erreicht.

Drucksensor

(color varies)

Signal

Gibt ein Ein/Aus-Signal aus, wenn der Druck einen
(Druckanstiegssensor) oder einen vorgegebenen
Wert unterschreitet (Druckabfall-Sensor).

Er wird am haufigsten fiir den Alarm bei offener
Plattform verwendet. In diesem Fall wird er an den
positiven Hydraulikanschluss des rechten Kipp-
zylinders montiert. Er kann auch fir die
automatische Kippfunktion verwendet werden. In
diesem Fall wird er am positiven Hydraulik-
anschluss des rechten Hubzylinders montiert.

12
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Steuerkarte

2.1.5 Eingidnge Bedieneinheiten (Control device CD)

Die Bedieneinheiten (Control device, CD) werden an den Steuergerate-Eingangsbereich der Relaiskarte
angeschlossen (Versorgungsspannung und Eingangssignale). Sie dienen der Eingabe von Benutzerbefehlen
in die Steuerkarte, damit diese interpretiert und ausgefiihrt werden konnen. Die Bedieneinheiten (CD) werden
je nach ihrer Funktion in Primar- und Sekundérgeréte eingeteilt.

Primargerate sind auBen am Kofferaufbau oder an der Hubladebiihne selbst befestigt und konnen alle
Funktionen der Hubladebiihne ohne Einschrankungen bedienen. Nachfolgend sind die gebrauchlichsten
Primarsteuergeréte fur die ZT MK2 dargestellt.

Abbildung 8: 6-Knopf Bedienpanel, CD 20
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Steuerkarte

Sekundare Gerate hingegen sind in der Regel von der Plattform aus zuganglich und in manchen Fallen mobil.
Daher haben sie aus Sicherheits- oder praktischen Griinden bestimmte Einschrankungen und kénnen nicht
alle Funktionen der Hubladebiihne bedienen. Nachfolgend sind die gebrauchlichsten Sekundarsteuergerate
flr die ZS MK2 dargestellt.

Abbildung 9: CD 10

c1+
C1+
Up
Tilt

=
3

C2+

Up

Tilt

______ - C3+
I | Up
I Masse
|  WIRELESS B (Heben)
|

i Q1O & Dbl
s g
s

Ch

own

CONTROL ! E (Senken)

Abbildung 10: CD 11
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Steuerkarte

2.1.6 Konfiguration der Karte

Der Kartenkonfigurationsblock ist ein Block mit drei Schaltern mit zwei Positionen, die die Konfiguration der
Karte bestimmen. Ein Schalter befindet sich in der ON-Position, wenn er auf die rechte Seite des Steck-
platzes geschoben wird, und in der OFF-Position, wenn er auf die linke Seite geschoben wird. Fir den ZT MK2
wird nur die Konfiguration 010 verwendet, d.h. der erste und der letzte Schalter sind in der OFF-Position und
der mittlere ist in der ON-Position, wie unten gezeigt.

0 (OFF)
1 (ON)
0 (OFF)

2.1.7 Ausgéange

Der Ausgangsblock wird fiir die Stromversorgung des Magneten und der Spulen verwendet, die die Ventile
und damit die Bewegung der Ladebordwand steuern. Der Ausgangsblock besteht aus insgesamt 22 Stiften,
die in 2 Reihen aufgeteilt sind. Die oberste Reihe besteht aus 11 Massepunkten, die fiir die Spulen und das
Solenoid verwendet werden. Vier dieser Pins sind in zwei Paaren miteinander verbunden, wenn zwei Spulen
das gleiche Signal bend&tigen. Die untere Reihe besteht aus 11 Pins fiir die Stromversorgung der Spulen, des
Solenoids und in einigen Fallen der Warnleuchten. Auf der rechten Seite des Ausgangsblocks befindet sich
ein quadratischer weiler Schnellanschluss, der manchmal fiir die Ausgabe an UO bis U3 anstelle der
Ausgangspins auf dem Ausgangsblock verwendet wird. Auf der rechten Seite des Ausgangsblocks befindet
sich eine einzelne LED, die den Status der Ausgangssicherungen anzeigt. Sie leuchtet griin, wenn an den
Ausgéngen Spannung anliegt. Eine nicht leuchtende LED bedeutet einen Kurzschluss oder dass die
Relaiskarte ausgeschaltet ist. Auf der linken Seite des Ausgangsblocks befindet sich eine LED-Leiste mit 10
LEDs zur Anzeige der aktiven Ausgange. Die untere LED leuchtet auf, wenn die Steuerkarte mit Strom
versorgt wird. Sie sollte im Normalbetrieb konstant leuchten. Die oberen 9 LEDs werden zur Anzeige des
aktiven Ausgangs verwendet, wobei jeder Ausgang eine eigene LED hat.

= @ Output fuse LED

QOO OPOOLOO

Q0O QOQOQOQOQOOO

o
=

u7
U6
us
us
U4
U4
U3
u2
U1
uo

Output status LED's

Quick connector
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Funktionsbeschreibungen und Schaltplane

3 Funktionsbeschreibung und Schaltplane
3.1 ZT MK2 mit automatischer Neigungsfunktion (elektrisch)

3.1.1 Beschreibung

Eine ZT MK2-Variante mit doppelt wirkenden Kippzylindern, einfach wirkenden Hubzylindern und
automatischer, elektrischer Neigungsfunktion.

Motor/Pump assembly Tilt down press. adj.

Pressure adjustment ———— Tilt speed ad;.

Qil tank Slide motor

V6 (slide out) [

m Transport position sensor
Lift cylinder, left
Tilt cylinder, left

V1 4
\a u2
V3 4

Motor solenoid il

Control device / V5 (safety valve tilt) m
m Auto tilt angle sensor L Auto tilt pressure sensor E
Control card " V4 (safety valve lift) m
[
m \s) Tilt cylinder, right

Lift cylinder, right

Verwendete Sensoreingange:

S1: Der Sensoreingang S1 ist mit dem Leistungsausgang des Sensors S1+ gebriickt.

S2: Flussigkeitsbasierter Winkelsensor auf der Plattform zur Steuerung der automatischen
Neigungsfunktion. Der Sensor wird aktiviert, wenn die Plattform von der Horizontalen nach unten gekippt
wird und bleibt aktiv, bis sie wieder auf die Horizontale gekippt wird. Solange der Sensor aktiv ist, neigt die
Hubladebiihne die Plattform automatisch nach oben, wenn die Aufwartstaste gedriickt wird.

S3: Der S3-Sensoreingang ist mit dem S3+-Sensorleistungsausgang gebriickt.

S4: Drucksensor, der sich an der positiven Hydraulikzufuhr zum linken Hubzylinder befindet und zur
Aktivierung des Alarms bei offener Platte dient. Der Sensor ist aktiv, wenn der Druck im Zylinder unter 60 bar
fallt, was die Pa+ und Pa- Ausgénge auf der Steuerkarte aktiviert.

S5: Drucksensor an der positiven Hydraulikzufuhr zum Hubzylinder, der zur Steuerung der automatischen
Neigungsfunktion verwendet wird. Sobald die Hubladebiihne den Boden erreicht hat, fallt der Druck im
Zylinder unter 2,5 bar, wodurch der Sensor aktiviert wird, der so lange aktiv bleibt, bis der Druck wieder Giber
2,5 bar steigt. Solange der Sensor aktiv ist, neigt die Hubladebiihne die Plattform automatisch nach unten,
wenn die Abwartstaste gedriickt wird.

www.mammutlift-technik.ch/hm/ 17



Funktionsbeschreibungen und Schaltplane

| ZT MK2 mit digitaler Neigungsautomatik

Funktion: Herausschieben
‘- ?@ Beschreibung: Aus der Transport- in die Arbeitsposition herausschieben.

Eingang Control (CD): OUT (nur bei primaren* Bedieneinheiten verfiigbar). keine

Eingang Sensor: (S2, S3 und S4 konnen aktiv oder inaktiv sein, die
Funktion wird in jedem Fall ausgefiihrt).

I High pressure
I Return flow
I Active

LED-Anzeige:
LED's-Status Ausgange
U0 | . ‘Sicherung Ausgange
U1 |
Uzl ]
U3 |
Ug [ ]
usit ] , -
U6 e LED's-Status Eingange
uz — 1lup
WL — BOWN
PWR | - | TILT
L 1|2H
[ 1IN
| ouT
[ ]| S5(+S1)
sS4
S3
Sicherung Eingange 9 S2

B Muss aktiv sein, damit die Funktion ausgefiihrt werden kann.
V.//7) Kann aktiv oder inaktiv sein, die Funktion wird in jedem Fall ausgefihrt.

18 www.mammutlift-technik.ch/hm/



Funktionsbeschreibungen und Schaltplane

ZT MK2 mit digitaler Neigungsautomatik
Funktion: Senken

Beschreibung: Vertikale Plattformabsenkung.
2 | Eingang Control (CD): DOWN, 2H*
Eingang Sensor: keine (S2, S3 und S4 koénnen aktiv oder inaktiv sein, die

Funktion wird in jedem Fall ausgefiihrt).

I High pressure
I Return flow
I Active

LED-Anzeige:
LED's-Status Ausgange

uo | ‘Sicherung Ausgange
U1 |
U2 .
us |
U4 s
Hg :: LED's-Status Eingange
o j— —lup
WL |22 | DOWN
PWR | . O TILT
| 2H*
[ JJIN
[ 1 ouT
[ ]| S5(+S1)
S4
S3
Sicherung Eingénge. S2

B Muss aktiv sein, damit die Funktion ausgefihrt werden kann.
V.77 Kann aktiv oder inaktiv sein, die Funktion wird in jedem Fall ausgefiihrt.
* Nur bei Betétigung von Primarbedieneinheiten (siehe unter Punkt 2.1.5).

www.mammutlift-technik.ch/hm/
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Funktionsbeschreibungen und Schaltplane

ZT MK2 mit digitaler Neigungsautomatik
Funktion: Automatisches Neigen abwarts

Beschreibung: Automatisches Neigen nach unten, sobald die Bodenhohe erreicht ist.
() Eingang Control (CD): DOWN, 2H*
Eingang Sensor: Aktiver Drucksensor S5 (Sensoren S2, S3 und S4 kdnnen aktiv oder

inaktiv sein, die Funktion wird in jedem Fall ausgefiihrt).

I High pressure
I Return flow
I Active

LED-Anzeige:

LED's-Status Ausgange

uo | ] .SicherungAusgénge
U1 | .
U2 .
U3 | .
U4 I
82 E LED's-Status Eingange
Uz ] I
WL ] — ggWN
PWR | - T TILT
| 2H*
[ JJIN
C_JjouTt
| S5(+S1)
S4
S3
Sicherung Eingénge. S2

B Muss aktiv sein, damit die Funktion ausgefiihrt werden kann.
V.//7]) Kann aktiv oder inaktiv sein, die Funktion wird in jedem Fall ausgefiihrt.
* Nur bei Betatigung von Primérbedieneinheiten (siehe unter Punkt 2.1.5).
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Funktionsbeschreibungen und Schaltplane

ZT MK2 mit digitaler Neigungsautomatik
Funktion: Manuelles Neigen abwarts

Beschreibung: Plattform, die sich aus der Horizontalen nach unten neigt.
‘ Eingang Control (CD): DOWN, TILT, 2H*
Eingang Sensor: keine (Sensoren S2, S3 und S4 konnen aktiv oder inaktiv

sein, die Funktion wird in jedem Fall ausgefiihrt).

I High pressure
I Return flow
I Active

LED-Anzeige:

LED's-Status Ausgange

Uo | . .SicherungAusgénge
U1 | .
U2 1
U3 .
U4 1
Bg = LED's-Status Eingange
uz ] — lup
WL s DOWN
PWR | m— | TILT
| 2H *
[ J/IN
[ Jjout
[ ] S5(+S1)
S4
S3
Sicherung Eingénge. 2z | 82

I Muss aktiv sein, damit die Funktion ausgefiihrt werden kann.
V.//7) Kann aktiv oder inaktiv sein, die Funktion wird in jedem Fall ausgefiihrt.
* Nur bei Betétigung von Primarbedieneinheiten (siehe unter Punkt 2.1.5).
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Funktionsbeschreibungen und Schaltplane

ZT MK2 mit digitaler Neigungsautomatik
Funktion: Manuelles Neigen aufwarts

Beschreibung: Aus der Horizontalen nach oben kippende Plattform.
Eingang Control (CD): UP, TILT, 2H*
Eingang Sensoren: keine (Sensoren S2, S3 und S4 konnen aktiv oder inaktiv

sein, die Funktion wird in jedem Fall ausgefiihrt).

I High pressure
I Return flow
I Active

LED-Anzeige:
LED's-Status Ausgange

U0 | 'Sicherung Ausgange
VRN —
U2 1
U3 | -
T —
Hg % LED's-Status Eingénge
V4l — p—
WL e 1 DOWN
PWR | - s TILT
e 2H*
1IN
1 0uT
1 S5(+S1)
| S4
2| S3
Sicherung Eingange ) S2

B Muss aktiv sein, damit die Funktion ausgefiihrt werden kann.
V//7] Kann aktiv oder inaktiv sein, die Funktion wird in jedem Fall ausgefiihrt.
* Nur bei Betatigung von Primarbedieneinheiten (siehe unter Punkt 2.1.5).
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Funktionsbeschreibungen und Schaltplane

ZT MK2 mit digitaler Neigungsautomatik
Funktion: Automatisches Neigen aufwarts

Beschreibung: Automatisches Kippen nach oben, bis die Plattform horizontal ist.
Eingang Control (CD):  UP, 2H*
Eingang Sensor: Aktiver Winkelsensor S2 (Sensoren S3 und S4 kénnen aktiv oder

inaktiv sein, die Funktion wird in jedem Fall ausgefiihrt).

I High pressure
I Return flow
I Active

LED-Anzeige:
LED's-Status Ausgange
U0 | . .SicherungAusgénge
uti 1
U2 ]
U3 | .
ug [ |
Bg :: LED's-Status Eingange
uz 1 | UP
WL — BOWN
PWR | I [ 1 TILT
P 2H*
. 1]/IN
[ J/ouT
[ 1 S5(+S1)
S4
77 | 83
Sicherung Eingénge‘ | S2

I Muss aktiv sein, damit die Funktion ausgefiihrt werden kann.
V.//7]) Kann aktiv oder inaktiv sein, die Funktion wird in jedem Fall ausgefiihrt.
* Nur bei Betdtigung von Primérbedieneinheiten (siehe unter Punkt 2.1.5).
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Funktionsbeschreibungen und Schaltplane

ZT MK2 mit digitaler Neigungsautomatik
Funktion: Heben

1 Beschreibung: Vertikales Anheben der Plattform.
Jy Eingang Control (CD): UP, 2H*
Eingang Sensor: Keine (Sensoren S2, S3 und S4 konnen aktiv oder

inaktiv sein, die Funktion wird in jedem Fall ausgefiihrt).

I High pressure
I Return flow
I Active

LED-Anzeige:
LED's-Status Ausgange

U0 | . ‘Sicherung Ausgange
U
U2 | .
Us|il— ]
ug ]
Hg % LED's-Status Eingédnge
uz i1 uP
WL | 22227 DOWN
PWR | TILT
2H*
IN
ouT
S5(+S1)
] 84
71| 83
Sicherung Eingénge‘ 777 | 82

B Muss aktiv sein, damit die Funktion ausgefhrt werden kann.
V.//7) Kann aktiv oder inaktiv sein, die Funktion wird in jedem Fall ausgefiihrt.
* Nur bei Betétigung von Primarbedieneinheiten (siehe unter Punkt 2.1.5).
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Funktionsbeschreibungen und Schaltplane

| ZT MK2 mit digitaler Neigungsautomatik
: Funktion: Einschieben

‘ﬁ Beschreibung: Von der Arbeits- in die Transportposition einschieben.
4 Eingang Control (CD):  IN (nur bei priméren Bedieneinheiten verfiigbar). *

Eingang Sensor: keine (S2, S3 und S4 kdnnen aktiv oder inaktiv sein, die Funktion

wird in jedem Fall ausgefiihrt).

I High pressure
I Return flow
I Active

-

LED-Anzeige:

LED's-Status Ausgange

. Sicherung Ausgange

LED's-Status Eingange

upP
DOWN
TILT

T

IR L

Sicherung Eingange ‘

I Muss aktiv sein, damit die Funktion ausgefiihrt werden kann.
V./77) Kann aktiv oder inaktiv sein, die Funktion wird in jedem Fall ausgefiihrt.

www.mammutlift-technik.ch/hm/
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Funktionsbeschreibungen und Schaltpléne

3.1.2 Ubersicht der aktiven Ventile ZT MK2

Motor Valve Valve Valve Valve Safety Safety Slide out Slide in
. Valve lift, | Valve lift,
Soleonid 0 1 2 3 V6 V7
V4 V5
Heraus J J v v
Senken J v J
auto Neigenj J / J J
ab
Neigen ab v v J v J
Neigen auf v v J
auto Neigen
auf v v v
Heben J J v
Herein J J J v
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27

Schaltplan ZT MK2 mit automatischer Neigung (elektrisch)
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Funktionsbeschreibungen und Schaltplane

3.1.3
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Troubleshooting

4 Fehlersuche

4.1 Ursachen von Fehlfunktionen

Es gibt drei Kategorien von Problemen, die zu einer Fehlfunktion der Ladebordwand fiihren kdnnen:
elektrische, hydraulische und mechanische. Elektrische Probleme sind relativ haufig und umfassen unter
anderem beschadigte Kabel, Sensoren, Magnete und Magnetventile. Ausfélle von Steuerkarten fallen
ebenfalls in diese Kategorie, sind aber unter normalen Umstdnden sehr selten. Zu den hydraulischen
Problemen gehéren festsitzende oder beschidigte Ventile und andere Behinderungen des Olflusses oder
Lecks im Hydrauliksystem. Zu den mechanischen Problemen gehoren verbogene, festgefressene oder
beschadigte Bauteile, die am seltensten auftreten und am leichtesten zu erkennen sind.

4.2 Strategie fiir die Fehlerbehebung

Da die Steuerkarte ein zentraler Bestandteil des Systems ist und fiir die Umwandlung der Eingangssignale in
nutzbare Ausgangssignale verantwortlich ist, die die gewiinschte Funktion der Hubladebiihne steuern, ist sie
der beste Ausgangspunkt fiir die Fehlersuche. Es wird empfohlen, bei der Fehlersuche die unten
aufgefiihrten Schritte zu befolgen.

Schritt 1: Stromversorgung der Karte kontrollieren

Ist die Karte aktiviert?

Nein: Es liegt ein Problem mit der Stromzufuhr zur Karte vor. Die Sicherung des Stromkabels zur Karte
konnte ausgeldst worden sein oder die Verkabelung ist beschadigt oder nicht angeschlossen.

Ja: Die Karte ist eingeschaltet, fahren Sie mit dem nachsten Schritt fort.
Schritt 2: Kontrolle der Gerateeingéange

Zeigt die Karte die richtigen Eingange des Steuergerats an, wie in der Funktionsbeschreibung angegeben?

Nein: Es liegt ein elektrisches Problem mit dem Steuergerat oder mit der Verkabelung zwischen dem
Gerat und der Steuerkarte vor.

Ja: Die Karte empfangt die richtigen Eingaben, fahren Sie mit dem néachsten Schritt fort.

Schritt 3: Sensoreingénge

Zeigt die Karte die richtigen Sensoreingange an, wie in der Funktionsbeschreibung angegeben?
Nein: Es liegt ein elektrisches Problem mit einem Sensor oder mit der Verkabelung zwischen dem
Sensor und der Steuerkarte vor.
Ja: Die Karte empfangt die richtigen Eingaben, fahren Sie mit dem nachsten Schritt fort.

Schritt 4: Ausgidnge

Zeigt die Karte die richtigen Ausgéange an, wie in der Funktionsbeschreibung angegeben?
Nein: Es liegt ein Problem mit der Steuerkarte vor. Sie konnte beschadigt sein oder eine falsche
Konfiguration aufweisen.
Ja: Die Karte sendet die richtigen Ausgangssignale, aber es gibt ein

a) ein elektrisches Problem, wie z. B. ein beschadigter Magnet, eine Magnetspule, ein Motor oder eine
beschadigte Verkabelung zu diesen Komponenten,

b) ein hydraulisches Problem wie ein klemmendes Ventil, eine Leckage oder eine Verstopfung des
Olflusses oder

c) ein mechanisches Problem wie eine festsitzende, verbogene oder anderweitig beschadigte Struktur.

Beachten Sie, dass die oben aufgefiihrten Schritte zur Fehlersuche voraussetzen, dass die Ladebordwand
eingeschaltet ist und der Kabinenschalter (falls vorhanden) in der Position "EIN" steht. Wenn die
Hubladebiihne vollig tot ist, verwenden Sie ein Multimeter, um die Stromversorgung zu (Uberpriifen,
beginnend an der Hubladebiihne und in Richtung der Batterie. Mégliche Ursachen sind u. a. eine leere
Batterie, eine ausgeloste Sicherung oder nicht angeschlossene oder beschadigte Strom- und/oder
Erdungskabel.
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BUILT TO PERFORM

Zepro, Del and Waltco are Hiab trade marks for tail lifts. Hiab is a world-leading supplier of equipment, intelligent services
and digital solutions for on-road load handling. As an industry pioneer, our company commitment is to increase the efficiency
of our customers' operations and to shape the future of intelligent load handling.
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