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1 一般 

1.1 取扱説明書について 

取扱説明書は、製品の安全かつ効率的な使用方法が記載されています。ご使用の前にこの取扱説明書をよく

お読みいただき、正しくご使用ください。取扱説明書はシステムの一部であり、必ず最終使用者まで内容をお伝

えください。操作および保守担当者がいつでも確認できるように保管してください。ここには安全に関する指示

や安全な操作に関する内容を記載していますので必ず守ってください。この取扱説明書はシステムが統合され

ている工場/機械の操作に関する指示書ではありません。この他、現場での事故防止規則およびシステムの使

用に関する一般的な安全規則も守ってください。図は情報提供のみを目的としており、実際の設計とは異なる

場合があります。 

1.2 シンボル 

この取扱説明書の安全に関する内容は、シンボルで明記しています。内容により、危険の重大度を示すシンボ

ルと内容を示します。さまざまな種類の警告と安全に関する内容の表示は次のようになっています。 
 

 危険！ 

危険の原因をここに記載しています。 

このシンボルの組合せは、回避しない限り、人が死亡または重傷を負う可能性が想定される直ち

に危険な状況を示します。 

 危険を防止するための措置をここに明記しています。 
 

 危険！ 

電気的な危険の原因をここに記載しています。 

このシンボルの組合せは、回避しない限り、人が死亡または重傷を負う可能性が想定される直ち

に電気的に危険な状況を示します。 

 危険を防止するための措置をここに明記しています。 
 

 警告！ 

危険の原因をここに記載しています。 

このシンボルの組合せは、回避しない限り、人が死亡または重傷を引き起こす可能性が想定され

る潜在的に危険な状況を示します。 

 危険を防止するための措置をここに明記しています。 
 

 注意！ 

危険の原因をここに記載しています。 

このシンボルの組合せは、回避しない限り、軽度または中程度の傷害をもたらす可能性が想定さ

れる潜在的に危険な状況を示します。 

 危険を防止するための措置をここに明記しています。 
 

 通知！ 

危険の原因をここに記載しています。 

このシンボルの組合せは、回避しない限り、物的損害または環境的損害が発生する可能性が想

定される潜在的に危険な状況を示します。 

 危険を防止するための措置をここに明記しています。 
 

 通知！ 

この取扱説明書または別の文書の他の場所への参照を示します。 

このシンボルの組合せは、この取扱説明書または別の文書の他の場所への参照を示します。 

 参照場所をここに明記しています。 
 

ヒントおよび推奨事項！ 

 長年の経験から得られた簡単なヒントおよび推奨事項をここに示します。 
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2 安全に関するご注意 

2.1 安全 

この章では、安全な使用と正常な操作だけでなく、人員の保護に関するあらゆる重要な安全面の概要を示しま

す。その他特定の作業内容による安全に関する指示は、製品の各使用段階に関する章に記載されています。 
 

 危険！ 

安全上の注意事項を守らない場合、人命や健康に危険が生じる可能性があります。 
 

2.2 使用目的 

原則として、スマートコレクターは、コンダクターレールによって電力が供給される移動台車を備えたすべての

レールガイドシステムで使用できます。電源レールと接地レール内の個々の集電子の動きを検出する特別なセ

ンサーシステムを備えています。この動きのデータは位置のデータと集約されます。ソフトウェアおよび対応す

るロジックに設定された規定のしきい値と制限値により、システム全体の異常を早期に記録し、報告することが

できます。 

2.3 一般的なリスク 

製品を意図した通りに使用した場合でも発生する残留リスクについて説明します。傷害や物的損害の危険を減

らし、危険な状況を避けるために、取扱説明書に記載されている安全手順を守ってください。 

 

システムを不適切に変更や改造をしないでください！ 
 

 警告！ 

不適切な交換または取外しによる死亡のリスク！ 

部品の取外しまたは交換中に間違いを起こすと生命を脅かす状況や重大な物的損害が発生する

可能性があります。 

 取外し作業を始める前に、安全に関する指示に従ってください。 

2.3.1 電気エネルギーによる危険 

有資格者（「2.5.1 資格」 6ページ参照）による以下の安全作業を行ってください。 

電源を切る 

必要な隔離距離を確保してください。 

電源投入に対する保護 

作業中は、システム部品のロックを解除するために使用されている、または電気を接続するために使用でき

る、スイッチのハンドルまたはスイッチ、制御ユニット、圧力および感知装置、安全部品、遮断器などの駆動部

に禁止標識を確実に取付けてください。不可能な場合は近くにはっきりと関連付けられた禁止標識を設けてく

ださい。手動操作スイッチでは再起動に対する既存の機械的インターロック装置があれば使用してください。 

電圧がないことの確認 

作業現場のすべての端子部または作業現場の近傍で電圧がないことを確認してください。使用直前と直後に

電圧がないことをテスターで点検してください。 

接地と短絡 

作業現場で作業する部品は、最初に接地してから短絡してください。接地と短絡は作業現場から見えるように

します。例外として、作業現場の近くでの接地および短絡は、現地状況または安全上の理由から必要な場合に

許可されます。接地および短絡用装置は常に最初に接地し、次に部品を接地してください。特定の低電圧シス

テムでは、接地と短絡を省略することができます。 

隣接する充電部を覆うかフェンスを設ける 

 

作業を開始する前に、隣接する部品に電圧がないことを確認することが適切かどうかを確認してください。 
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 危険！ 

電流による人命の危険！ 

充電部品に接触すると、生命にかかわる傷害を負う可能性があります。 

 部品が充電されていないか、電圧がかかっている場合は不正に近づけないことを確認してくだ

さい。 

 

強力な磁石を使用すると次による危険が生じる可能性があります。 

⚫ 電磁場 

⚫ 圧挫損傷 
 

 危険！ 

磁石はペースメーカーや植込み型除細動器の機能に影響を与える可能性があります。 

磁気パルスによりペースメーカーが異なるモードになる可能性があります。除細動器は特定の状

況下では機能しなくなる場合があります。 

 このようなデバイスを着用している場合は、磁石から十分な距離を確保してください。必要に応

じて、そのようなデバイスの着用者に警告してください。 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

図 2-1禁止標識：「ペースメーカーまたは除細動器インプラントを装着している人は入場できません。」 
 

  警告！ 

磁力による圧挫損傷のリスク 

事故、重傷、物的損害。 

 磁石と磁性材料の間に身体の一部が入らないようにすることが重要です。 
 

 通知！ 

デバイスへの磁界および磁力による危険 

破壊または損傷。 

 スマートフォンやタブレットなど（敏感な）電子機器を磁石のすぐ近くに持ち込まないように注意

してください。 

 メモリカード、クレジットカードなど磁気データキャリアは破壊または損傷の可能性があります。 
 

追加の防護手段は運営会社の責任であることに注意してください。必要に応じて、関連する規格または DGUV

規則 103-013「電磁場」などの DGUV文書（ドイツ法定災害保険）を参照してください。 

磁石の輸送仕様 

ヒントおよび推奨事項！ 

航空機による磁石の輸送に関する情報 

 磁石を輸送するときは航空輸送中の漂遊磁界に適用される規制を遵守する必要があります

（IATA危険物規制）。これらの規制は組込みの磁石にも適用されます。 
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2.4 施工および運営会社の責任 

施工および運営会社の定義 

施工および運営会社は以下の義務があります。 

施工および運営会社の義務 

システムは商業的に使用されます。したがって、システムの施工および運営会社は、職場の安全衛生に関する

法律や規制の対象となります。この取扱説明書の安全手順に加えて、システムの適用分野の安全、事故防

止、および環境規制に従わなければなりません。特に以下の項目を守ってください： 
 

⚫ 感電に対する保護（接触保護）を確実に行います。 

⚫ 適切な作業場の安全衛生規則を知らせ、設置場所の特別な使用条件から生じる可能性がある追加の危険

性についてリスクアセスメントを実施します。これらは、システムの運用のための設備の指示書として実施し

ます。 

⚫ システムの運用のために作成した指示書が、適用される規則の現状に合致していることを確認し、必要に

応じて指示書を適合させます。 

⚫ システムの設置、操作、保守、および清掃の責任を明確に定義します。 

⚫ システムを取扱うすべての作業員が取扱説明書を読み、理解していることを確認します。定期的に訓練を

行い、人にリスクについて指示します。 

施工および運営会社はシステムが常に技術的に良好な状態にあることを保証する責任も負います。したがっ

て、以下の項目を守ってください： 

⚫ この取扱説明書に記載されている保守点検間隔が確実に守られていることを確認します。 

⚫ システム操作のため提供される制御装置および安全装置が完備され機能的に安全であることを確認しま

す。 

⚫ 組立および設置が規格（IEC 60204や JIS B 9960）の機械類の安全性に準拠していることを確認します。 

⚫ 緊急停止が発生した場合には、すべての構成部品の電源が切れていることを確認します。特に並列バス

バーに接続される場合に特に注意します。 

2.5 要員への要求事項 

2.5.1 資格 

この取扱説明書に記載されている作業には、実施する人の資格にさまざまな要件があります。 
 

 警告！ 

要員の資格が不十分な場合の危険！ 

資格が不十分な人は、システムで作業するときにリスクを判断できず、重傷または致命的な傷害

の危険にさらされます。 

 すべての作業は有資格者のみが行ってください。 

 資格の不十分な要員は、作業エリアから離れていなければなりません。 

操作員 

操作員は、割り当てられた作業と不適切な操作のリスクについて施工および運営会社から指示を受けます。操

作員は、指示書に指示されていて、作業を明示的に割り当てた場合にのみ、通常の操作を超える作業を実施

することができます。 

電気的な有資格者 

電気工事士は、専門的な訓練、知識、経験、および関連する規格および規則の知識により、電気設備に関す

る作業を実施し、可能性のある危険を個別に認識し回避することができます。電気工事士は、専門的な職場環

境のために特別に訓練されており、関連する規格および規則に精通しています。 

有資格者 

有資格者は、技術的な訓練、知識、経験、および適用される規則に精通して、割り当てられた作業を実施し、潜

在的な危険を個別に検出し回避することができます。 

指示された人員 

指示された人は、割り当てられた作業と不適切な操作のリスクについて施工および運営会社から指示を受けま

す。そのような人は、これらの安全指示書を読んで理解し、作業中にそれらを守らなければなりません。 

これは、顧客/使用者が署名付きで確認する必要がある場合があります。  
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2.6 個人用保護具 

システムまたはシステムの近くで作業するように指示されたすべての人（サポート要員）は、適切な種類の作業

のために個人用保護服/装備を着用しなければなりません。個人用保護具は、作業中の人の健康と安全に対

する危険から人を保護することを目的としています。施工および運営会社は、確実に保護具を着用させる責任

があります。 

個人用保護具については、以下の通り： 
 

安全靴 

安全靴は滑り止めと同様に落下部品からも保護します。 

 
 
 

保護ゴーグル 

保護ゴーグルは飛散する粒子や液体スプレーから保護します。 

 
 
 

ヘルメット 

ヘルメットは、落下や飛散する部品や材料から保護します。 

 
 
 

手袋 

手袋は、擦り傷や擦り傷、切傷や穿刺、熱い表面との接触から手を保護します。 

 
 
 

保護作業服 

作業服は、フィットした袖で突出した部分がない体にフィットした破れにくいものです。機械の可動

部分に引っかかるのを防ぐように設計されています。ただし、可動性を低下させてはなりません。

リング、ネックレス、または他の装飾品を着用しないでください。長い髪は覆ってください（カバー、

帽子、ヘアネットなど）。労働安全衛生規則に従い必要に応じて、落下防止装置、顔および聴覚保

護を行います。 

 

聴覚保護 

重度で永久的な難聴を防ぐため。 

 
 
 

呼吸保護 

気道の重度で慢性疾患を防ぐため。 
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2.7 安全装置 

 

 警告！ 

機能しない安全装置の危険！ 

機能していないか無効な安全装置は、人が死亡または重傷の危険を引き起こす可能性が想定さ

れます。 

 作業を始める前に、すべての安全装置が機能し、正しく取付けられていることを確認します。 

 安全装置を無効にしたり、無視したりしないでください。 

 

現地で適用される安全規則に加えて、労働安全衛生規則の災害防止のための安全指示を守ってください。 

2.8 危険または事故の場合の行動 

予防措置： 

⚫ 応急処置用具（救急箱、毛布など）と消火器を用意してください。 

⚫ 緊急サービス車両のフリーアクセスを維持しておきます。 

事故の場合の行動： 

⚫ 事故現場の安全を確保し、応急処置要員に連絡してください。 

⚫ 救急サービスに連絡します。 

⚫ 応急処置を行います。 

2.9 標識 

作業エリアには次のシンボルと情報の標識を表示します。標識は場所のすぐ近くの環境に適用します。 
 

 危険！ 

電流による人命の危険！ 

充電部品に接触すると、生命にかかわる傷害を負う可能性があります。 

 部品が充電されていないか、電圧がかかっている場合は不正に近づけないことを確認してくだ

さい。 
 

 警告！ 

判読不能な標識からの危険！ 

時間の経過とともに、ラベルや標識が汚れたり、読み取れなくなったりして、危険が認識されず操

作指示が守られなくなります。 

 すべての安全、警告、および操作に関する指示は、常に判読可能な状態で保管してください。 
 

 通知！ 

取扱説明書を守ってください！ 

本取扱説明書を完全に読んで理解した後にのみ、所定の製品を使用してください。 
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3 技術データ 

適合 

CE 

 

電磁両立性（EMC） 

エミッション干渉 EN 61000-6-4:2007+A1:2011 

イミュニティ干渉 EN 61000-6-2:2005 

 

周囲条件 

輸送/保管温度 [°C] −25～+55 

使用温度 [°C] +10～+40(1) 

輸送/保管中の最大湿度 [%] 5～95、結露なし 

使用中の最大湿度 [%] 5～85、結露なし 
(1) 10°C未満のシステムはお問合せください。 

 
  



10 移動体への給電・通信  

 

4 レイアウトおよび機能 

4.1 システム概要 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

4.2 システム説明 

原則として、スマートコレクターは、コンダクターレールによって電力が供給される移動台車を備えたすべての

レールガイドシステムで使用できます。電源レールと接地レール内の個々の集電子の動きを検出する特別なセ

ンサーシステムを備えています。この動きのデータは位置のデータと集約されます。ソフトウェアおよび対応す

るロジックに設定された規定のしきい値と制限値により、システム全体の異常を早期に記録し、報告することが

できます。予知保全が可能です。 

 

現在、導体間距離（相間距離）が 14、18、26mmのシステムに装備できますが、ご要望に応じて他のシステム

も利用可能です。 

 

スマートコレクターシステムは基本的に次の構成部品で構成されます。 

 

センサー付集電子 

3Dセンサーは運転中の集電子の動きのデータを記録します。集電子の機能にはまったく影響しません。これ

らのデータは分析のためにメインユニットに送信されます。 

 

位置検出システム 

位置情報取得のため、既存のシステムは読取ヘッドで拡張します。統合できる位置検出システムは、APOS光

学式および APOS磁気式です。他のシステムを統合できるかについてはお問合せください。 

 

ルーター 

メインユニットが再現性のある異常を検出した場合、接続されているルーターを経由して認定データセンターに

メッセージが送信されます。連続した送信ではありません。 
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メインユニット 

計測データはメインユニットで直接リアルタイムに処理および評価されます。この柔軟なシステムは種々のイン

ターフェースを備えており、多くの位置検出およびデータ伝送システムと両立できます（お問合せください）。 

 

インターフェース 

分析された計測データはソフトウェアで可視化され、運営会社が継続的に状況を監視できるほか、端末デバイ

スを使用してデジタル的にアクセスできるさまざまなサービスオプションを提供できます。 

 

温度センサー 

温度センサーにより、熱のホットスポットの位置を特定できます。集電子アームの動きのデータを決定する既存

の 3Dユニットと組合せて、さらなる手段によってシステムの可用性を向上させることができます。 

 

UPS 

オプションの UPS（無停電電源装置）を使用すると、スマートコレクターシステムは短時間の停電時に給電し

て、動作中にメインユニットがシャットダウンしないようにすることができます。 

 

サーバー 

データセンターは次のように認定されます。 

⚫ DIN EN 50600 
⚫ ISO 9001 
⚫ ISO 27001 
⚫ ISO 50001 
⚫ PCI DSS 

⚫ TIA 942:2010に基づく Tier3 – 付属書 G 

フェイルセーフの目的で、仮想マシンは 5分ごとに 2番目のデータセンターのサーバーに複製されます。 

⚫ TÜV レベル 3 

⚫ PCI DSS 
⚫ ISO 27001 
 

4.3 概略図 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

データ転送 

データセンター 

すべての用途に 1つのソフトウェア 

イーサネット 

イーサネット 

イーサネット 

EMS（給電モノレール）1 

EMS（給電モノレール）2 

AS/RS（自動倉庫） 

ルーター 
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4.4 組立品概要 

4.4.1 集電子 

 

 通知！ 

事前のプロジェクト計画に従って、原則として、任意の極数と割り当てに対応するセンサーユニット

付集電子を装備することが可能です。一般に、L1、L2、L3の各相および保護接地 PE（VP）は

モーション検出器のセンサーユニットを介して監視されます。通常、集電子ブラシまたは集電子が

摩耗します。スペアパーツについては、コンダクターレールシステムの取扱説明書を参照してくだ

さい。 

 

導体間距離（相間距離）14mmのシステム用モーション検出器（集電子、磁気センサー）の概要 

集電子形式 モーション検出器型番 集電子セット型番 接続ケーブル 

KDS 10030304 0142277/00 0.5 m 

KDS 10032488 0144293/00-C 0.5 m 

KUFR 10030652 0144474/01 0.5 m 

KESR 10032232 0142937/01 なし 

KESL 10032233 0143539/01 なし 

 

導体間距離（相間距離）18mmのシステム用モーション検出器（集電子、磁気センサー）の概要 

集電子形式 モーション検出器型番 集電子セット型番 接続ケーブル 

KES 10033948 10034250 なし 

KESR 10033952 0157221/01 なし 

KESL 10033951 0157191/01 なし 

KDS 10033953 0155080/00 0.5 m 

 

導体間距離（相間距離）26mmのシステム用モーション検出器（集電子、磁気センサー）の概要 

集電子形式 モーション検出器型番 集電子セット型番 接続ケーブル 

KUF 10033947 10034249 なし 
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4.4.2 センサー付集電子 － 14mm 

4.4.2.1 モーション検出器 KDS2/40 

モーション検出器 KDS2/40 

形式 SC-MD-1-4-KDS-4-14-U10 

型番 10030304 

一方向動作（引張）  

最大通電電流  

接続ケーブル 1本 [A] 25 

接続ケーブル 2本 [A] 40 

導体間距離 [mm] 14 

取付高さ [mm] 99.5 

上下ずれ [mm] ±15 

水平ずれ [mm] ±15 

接触圧力 [N] 各ブラシ約 3.5 

接続ケーブル WFLA2.5 コネクター付

2.5mm2高柔軟ケーブル 0.5m 

接地用は 4番目が標準（他の位置はご指定ください）。 

接地用集電子は常に先に接触し後で離れます。 
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4.4.2.2 モーション検出器 KUFR2/40 

モーション検出器 KUFR2/40 

形式 SC-MD-1-4-KUFR-4-14-U10 

型番 10030652 

双方向動作  

最大通電電流  

接続ケーブル 1本 [A] 25 

接続ケーブル 2本 [A] 40 

導体間距離 [mm] 14 

取付高さ [mm] 99.5 

上下ずれ [mm] ±15 

水平ずれ [mm] ±15 

接触圧力 [N] 各ブラシ約 3.5 

接続ケーブル WFLA2.5 コネクター付

2.5mm2高柔軟ケーブル 0.5m 

接地用は 4番目が標準（他の位置はご指定ください）。 

接地用集電子は常に先に接触し後で離れます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

9
9
.5

 
＝

 
取
付
高
さ

 



移動体への給電・通信 15  

 

 

4.4.2.3 モーション検出器 KESR 

モーション検出器 KESR 

形式 SC-MD-1-4-KESR-4-14-VKS10 

型番 10032232 

双方向動作  

最大通電電流 [A] 32～55 

導体間距離 [mm] 14 

取付高さ [mm] 90.5 

上下ずれ [mm] ±15 

水平ずれ [mm] ±15 

接触圧力 [N] 各ブラシ約 7 

接地用集電子は常に先に接触し後で離れます。 
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4.4.2.4 モーション検出器 KESL 

モーション検出器 KESL 

形式 SC-MD-1-4-KESL-4-14-VKS10 

型番 10032233 

双方向動作  

最大通電電流 [A] 32～55 

導体間距離 [mm] 14 

取付高さ [mm] 107 

上下ずれ [mm] +30 / −20 

水平ずれ [mm] ±30 

接触圧力 [N] 各ブラシ約 7 

接地用集電子は常に先に接触し後で離れます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

1
0
7
 
＝

 
取
付
高
さ

 



移動体への給電・通信 17  

 

4.4.3 センサー付集電子 － 18mm 

4.4.3.1 モーション検出器 KDS2/40 

モーション検出器 KDS2/40 

形式 SC-MD-1-4-KDS-4-18-U15 

型番 10033953 

一方向動作（引張）  

最大通電電流  

接続ケーブル 1本 [A] 25 

接続ケーブル 2本 [A] 40 

導体間距離 [mm] 18 

取付高さ [mm] 99.5 

上下ずれ [mm] ±15 

水平ずれ [mm] ±15 

接触圧力 [N] 各ブラシ約 3.5 

接続ケーブル WFLA2.5 コネクター付

2.5mm2高柔軟ケーブル 0.5m 

接地用は 4番目が標準（他の位置はご指定ください）。 

接地用集電子は常に先に接触し後で離れます。 
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4.4.3.2 モーション検出器 KESR 

モーション検出器 KESR 

形式 SC-MD-1-4-KESR-4-18-VKS 

型番 10033952 

双方向動作  

最大通電電流 [A] 32～55 

導体間距離 [mm] 18 

取付高さ [mm] 90.5 

上下ずれ [mm] ±15 

水平ずれ [mm] ±15 

接触圧力 [N] 各ブラシ約 7 

接地用集電子は常に先に接触し後で離れます。 
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4.4.3.3 モーション検出器 KESL 

モーション検出器 KESL 

形式 SC-MD-1-4-KESL-4-18-VKS 

型番 10033951 

双方向動作  

最大通電電流 [A] 32～55 

導体間距離 [mm] 18 

取付高さ [mm] 107 

上下ずれ [mm] +30 / −20 

水平ずれ [mm] ±30 

接触圧力 [N] 各ブラシ約 7 

接地用集電子は常に先に接触し後で離れます。 
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4.4.3.4 モーション検出器 KES 

モーション検出器 KES 

形式 SC-MD-1-4-KES-4-18-VKS 

型番 10033948 

最大通電電流  

接続ケーブル 1本 [A] 25 

接続ケーブル 2本 [A] 40 

導体間距離 [mm] 18 

取付高さ [mm] 90.5 

上下ずれ [mm] ±15 

水平ずれ [mm] ±15 

接触圧力 [N] 各ブラシ約 3.5 

接地用は 4番目が標準（他の位置はご指定ください）。 

接地用集電子は常に先に接触し後で離れます。 
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4.4.4 センサー付集電子 － 26mm 

4.4.4.1 モーション検出器 KUF 

モーション検出器 KUF 

形式 SC-MD-1-4-KUF-4-26-U20 

型番 10033947 

双方向動作  

最大通電電流  

接続ケーブル 1本 [A] 25 

接続ケーブル 2本 [A] 40 

導体間距離 [mm] 26 

取付高さ [mm] 99.5 

上下ずれ [mm] ±15 

水平ずれ [mm] ±15 

接触圧力 [N] 各ブラシ約 3.5 

接地用は 4番目が標準（他の位置はご指定ください）。 

接地用集電子は常に先に接触し後で離れます。 
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4.4.5 ルーター 

ルーター 

形式 SC-IR-RUT240-EU-
set_mit_Verpackung 

型番 10030638 

寸法 [mm] 83×25×74（外部アンテナ除く） 

重量 [kg] 0.135 

供給電圧 [V] 9～30 

消費電流 [mA] 約 150 

使用温度範囲 [°C] −40～+75 

最大湿度、 

周温 10°C～40°Cで 
10%～90%、結露なし 

保護等級 IP30 

SIM カードと 230V電源ユニットを含みます。 

 
 
 
 

正面図 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

背面図 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

電源ソケット 

移動通信システム 

種類 LED 

移動信号強度 

表示 LED 

LANポート 

SIMホルダー LAN LED 電源 LED 

WANポート 

WAN LED 

リセットボタン 

WiFiアンテナ接続 

 

モバイル AUX 

アンテナ接続 

 

モバイル MAIN 

アンテナ接続 
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4.4.6 メインユニット 

本体はインテリジェンスを提供します。センサーデータを記録し、それらをバンドル、同期、処理し、エラーに属

するデータを適切なデータ伝送システムを通じて転送します。 

 

本体はオープンインターフェース（イーサネット）を採用しておりさまざまなデータ伝送システムを接続できます。 

 

オープンインターフェース（イーサネット）は顧客ネットワーク上のアクセスポイントなど、さらなるオプションを提

供します。 

 

メインユニット 

形式 SC-MU-MAINUNIT-
set_mit_Verpackung 

型番 10032687 

寸法 [mm] 255×153×36 

ハウジング材質 アルミニウムコーティング 

取付 173.4×137.2、4×M4 

重量 [kg] 1.125 

供給電圧 [V] DC 24 

電圧範囲 [V] 23～25 

消費電流 [A] 約 1 

保護等級 IP54 
 

 通知！ 

メインユニットの過放電 

 内蔵バッテリーの過放電を防ぐため、メインユニットは納品後 4週間以内に設置してください。 

 
 

4.4.6.1 ディスプレイ 

LED 表示 機能 

LED1 POWER 24VDC 接続性、DC24V 

LED2 3D-SENSOR 接続性、3Dセンサー+データ伝送 

LED3 RS485/PLC 接続性、追加センサー 

LED4 POSITION 接続性、位置検出システム+データ伝送 

LED5 ALARM アラーム LED（視覚的なエラーインジケータ） 

LED6 ETH DATA データ伝送、イーサネット 

LED7 ETH 接続性、イーサネット+ネットワーク品質 
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4.4.6.2 インターフェース 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

接続 機能 

X1 電源、DC24V/1A 

X2 センサー接続、RS485、5V（モーション検出器） 

X3 センサー接続、RS485、24V + 2×PLC信号 

X4 位置検出システム、RS485または SSI 

X5 データ伝送、イーサネット 100Mbit 

メインユニットの接続の詳細については下記に示します。 

 

プラグ X1 － 電源 DC24V 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

種類 内容 

プラグ X1 M12、A コーディング、4ピン 

挿抜サイクル > 100 

接触 AU（金） 

 

ピン番号 機能 説明 

1 GND 電源グラウンド 

2 +24V 供給電圧、DC24V+ 

3 +24V 供給電圧、DC24V+ 

4 GND 電源グラウンド 
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プラグ X2 － モーション検出器センサー接続 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

種類 内容 

プラグ X2 M8、A コーディング、4ピン 

挿抜サイクル > 100 

接触 AU（金） 

 

ピン番号 機能 説明 

1 +5V 供給電圧、DC5V+ 

2 RS485 A データライン A 

3 RS485 B データライン B 

4 GND 供給電圧グラウンド 

 

プラグ X3 － センサー接続、RS485、24V + 2×PLC信号 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

種類 内容 

プラグ X3 M12、A コーディング、8ピン 

挿抜サイクル > 100 

接触 AU（金） 

 

ピン番号 機能 説明 

1 RS485 B データライン B 

2  低電力コンタクト A 

3  高電力コンタクト A 

4  高電力コンタクト B 

5 RS485 A データライン A 

6  低電力コンタクト B 

7 GND 供給電圧グラウンド 

8 +24V 供給電圧、DC24V+ 
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プラグ X4 － データ伝送、位置検出システム、RS485または SSI 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

種類 内容 

プラグ X4 M12、D コーディング、12ピン 

挿抜サイクル > 100 

接触 AU（金） 

 

ピン番号 機能 説明 

1 GND 電源グラウンド 

2 SSI Out data - / RS 485 A SSIデータライン出力 - /RS485データライン A 

3 SSI In clock - SSIクロックライン入力 - 

4 SSI Out data + / RS 485 B SSIデータライン出力 + /RS485データライン B 

5 SSI Out clock + SSIクロックライン出力 + 

6 SSI In clock + SSIクロックライン入力 + 

7 GND 供給電圧グラウンド 

8 SSI In data - SSIデータライン入力 - 

9 +24V 供給電圧、DC24V+ 

10 SSI In data + SSIデータライン入力 + 

11 SSI Out clock - SSIクロックライン出力 + 

12 +24V 供給電圧、DC24V+ 
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プラグ X5 －データ伝送、イーサネット 100Mbit 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

種類 内容 

プラグ X5 M12、D コーディング、4ピン 

挿抜サイクル > 100 

接触 AU（金） 

 

ピン番号 機能 説明 

1 TD+ 送信 + 

2 RD+ 受信 + 

3 TD- 送信 - 

4 RD- 受信 - 
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4.4.7 メインユニット接続ケーブル 

4.4.7.1 接続ケーブル、電源 DC24V 

接続ケーブル、電源 DC24V 

形式 SC-AL-PWR-3,0 

型番 10030314 

重量 [g] 86 

長さ [m] 3 

ピン数 4ピン 

PURハロゲンフリー 

RAL 7021 ダークグレー 

片側：M12ストレートソケット、他方：フリー 

A コーディング 

 

色 機能 

黒 GND 

茶 GND 

白 DC24V 

青 DC24V 

 

4.4.7.2 接続ケーブル、モーション検出器 

接続ケーブル、モーション検出器 

ピン数 4ピン 

PURハロゲンフリー 

RAL 7021 ダークグレー 

片側：M8ストレートプラグ、他方：M8ストレートソケット 

 
 
 
 
 
 
 
 

形式 長さ [m] 型番 

SC-VL-MD-0.3 0.3 10030315 

SC-VL-MD-0.6 0.6 10030316 

SC-VL-MD-1.5 1.5 10030317 

 

4.4.7.3 接続ケーブル、ルーター 

接続ケーブル、ルーター 

ピン数 4ピン 

イーサネット CAT5（100Mbit/s） 

PURハロゲンフリー 

RAL 5021 ウォーターブルー、シールド 

 
 
 
 
 

形式 長さ [m] 型番 

SC-VL-IR-0.5 0.5 10030318 

SC-VL-IR-1.0 1 10030319 

SC-VL-IR-2.0 2 10030320 
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4.4.7.4 アダプター、位置検出システム 

アダプター、位置検出システム 

長さ [m] 1.5 

サポートされている SSIまたは RS485 インターフェイ

スの APOSM読取ヘッドの接続。 
 

 通知！ 

他のメーカーの位置検出システムを使用する場合は、

ピンの割り当てが異なるため、別のアダプターを構成

する必要がある場合があります。 

 

形式 型番 

SC-AD-POS-SSI-AM 10030321 

SC-AD-POS-RS485-AO 10030322 

 

4.4.7.5 接続ケーブル、温度センサー 
接続ケーブル、温度センサー 

形式 SC-AD-TS-1,5-TERABEE 

型番 10033299 

ピン数 5ピン 

長さ [m] 1.5 

スマートコレクターのメインユニットへの温度センサー

（型番：10033963）の接続が可能。 
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4.4.8 メインユニット接続、PLC と負荷出力 

 

メインユニット接続、PLC と負荷出力 

形式 SC-AL-SPS/RS485-5,0 

型番 10032460 

重量 [g] 241 

長さ [m] 5 

ピン数 8ピン 

PURハロゲンフリー 

RAL 7021 ダークグレー 

片側：M12ストレート、他方：フリー 

A コーディング 

 
 
 

ピン番号 色 機能 

1 白 RS485 B（接続なし） 

2 茶 低電力コンタクト A（PLC） 

3 緑 高電力コンタクト A 

4 黄 高電力コンタクト B 

5 灰 RS485 A（接続なし） 

6 ピンク 低電力コンタクト B（PLC） 

7 青 GND（接続なし） 

8 赤 DC24V（接続なし） 
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8ピンコネクターは次のように割り当てられます。 

接続 1 と 5はデータ通信接続であり、現在は使用されていません。 

高電力出力（接続 3および 4）は、最大許容電圧 24V（AC/DC）および最大許容電流 1Aの無電圧スイッチとし

て設計されています。内部的には機械式リレーによって実現されているため、バウンスフリーではありません。

したがって、デジタル入力との接続は推奨されません。 

低電力出力（接続 2および 6）はソリッドステート リレーによって実現されるためバウンスフリーで、デジタル入

力（PLCなど）の接続に適しています。ただし、ESDダイオードがあるため、無電圧ではありません。最大許容

電圧は 24V（AC/DC）、最大許容電流は 50mAです。 

接続 8は 24Vで 50mAを供給し、外部から使用できます。 

接続 7は、関連する GND（グラウンド）接続です。 
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4.4.9 位置検出システム 

4.4.9.1 Leuze（ロイツェ） BPS 8 SM 102-01位置検出システム 

Leuze BPS 8 SM 102-01 

形式 SC-POS-LEUZE-
BPS8SM102-01 

型番 10032456 

寸法 [mm] 48×40.3×15 

重量 [g] 70 

供給電圧 [V] DC 4.9～5.4 

被写界深度（コードテー
プまでの距離） [mm] 

 

80～140 

最大横行速度 [m/s] 4 

インターフェース RS232 

保護等級 IP67 

注：BPS 8位置検出システムは「4.4.9.2 モジュラーコ

ネクターユニット」と組合せた場合にのみ機能します。 

 
 

4.4.9.2 Leuze（ロイツェ） MA 8-01モジュラーコネクターユニット 
Leuze MA 8-01 

形式 SC-PS-LEUZE-MA8-01-
ANSCHLUSSEINHEIT 

型番 10032457 

寸法 [mm] 86×32×25 

重量 [g] 70 

供給電圧 [V] DC 10～30 

最大横行速度 [m/s] 4 

保護等級 IP67 

 
 

4.4.9.3 Leuze（ロイツェ）接続ケーブル 

Leuze接続ケーブル 

形式 SC-VL-PS-0,3-LEUZE-BPS8 

型番 10032458 

重量 [g] 28 

長さ [m] 0.3 

ピン数 5 

PURハロゲンフリー 

RAL 7021 ダークグレー 

片側：M12ストレートプラグ、他方：M12ストレートソケット 

A コーディング 

 
 

4.4.9.4 Leuze（ロイツェ）アダプター 
Leuzeアダプター 

形式 SC-AD-POS-1,5-RS485-
LEUZE-BPS8 

型番 10032455 

長さ [m] 1.5 

メインユニットへの BPS 8 SM 102-01（位置検出シス

テム）（型番：10032456）の接続が可能。 
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4.4.9.5 Pepperl+Fuchs（ピーアンドエフ） PXV100 F200 R4 V19位置検出システム 

Pepperl+Fuchs PXV100 F200 R4 V19 

形式 SC-POS-PundF-
PXV100F200R4V19 

型番 10032470 

寸法 [mm] 70×70×50 

重量 [g] 160 

供給電圧 [V] DC 15～30 

被写界深度（コードテー
プまでの距離） [mm] 

 

50～150 

最大横行速度 [m/s] 8 

インターフェース RS485 

保護等級 IP67 

 
 

4.4.9.6 Pepperl+Fuchs（ピーアンドエフ）アダプター 

Pepperl+Fuchsアダプター 

形式 SC-AD-POS-1,5-RS485-
PundF-PXV100 

型番 10032471 

長さ [m] 1.5 

メインユニットへの PXV100 F200 R4 V19（位置検出

システム）（型番：10032470）の接続が可能。 
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4.4.10 温度センサー 

Terabee（テラビー） IND-Thermal-90温度センサーは、導体温度データを取得する構成要素をスマートコレク

ターに追加します。センサーは導体に取付け、走行中の温度データを記録します。したがって、ホットスポットの

可能性は初期段階で特定されます。 

初期段階でセンサーはレールの乗り移り部やジョイントの接触不良などの組立エラーや欠陥を検出できます。 

集電子の動きのデータを決定する既存の 3Dユニットと組合せて、さらなる手段によってシステムの可用性を

向上させることができます。 

 

温度センサー 

形式 SC-TS-TERABEE-IND-
Thermal-90+V 

型番 10033963 

寸法 [mm] 95×57×27 

取付 4×M4ねじ 

重量 [g] 75 

供給電圧 [V] DC 12～24 

保護等級 IP65 

使用温度 [°C] −10～+65 

センサー計測方法 赤外線 

センサー解像度 32×32ピクセル 

センサー視野（FOV） 90°×90° 

フレームレート [Hz] 7 

インターフェース RS485 

プロトコル Modbus 

計測精度 

 

±5°C、100°C未満、 

±5%、100°C超過。 
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4.4.10.1 インターフェース 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ピン番号 機能 説明 

1 +VDD 供給電圧 DC 12V～24V 

2 GND 供給電圧グラウンド 

3 NO/NC PNP/NPN接続（スマートコレクターでは使用しません） 

4 TX/RX + RS485 + 

5 TX/RX - RS485 - 

 

4.4.10.2 計測精度 

温度センサーの計測精度は次のとおりです。 

温度ずれ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

速度 [m/min] 

温度ずれ [°C] 

温
度

[°
C

] 
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位置ずれ、前方 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

位置ブレ、後方 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

速度 [m/min] 

位置ずれ、前方 [cm] 

位
置
ず
れ

[c
m

] 

速度 [m/min] 

位置ずれ、後方 [cm] 

位
置
ず
れ

[c
m

] 
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4.4.11 UPS 

オプションの UPS（無停電電源装置）を使用すると、スマートコレクターシステムは、短時間の停電を回避して、

動作中にメインユニットがシャットダウンしないようにすることができます。これは、たとえば、台車の戻り経路に

電力が供給されないことが多いスキッド設置において有利です。スマートコレクターがレールに戻っても、レー

ルシステムの監視は直接続行されます。 

 

UPS 

形式 SC-USV-BICKER-UPSI-
2406IP-24U+V 

型番 10033962 

寸法 [mm] 210×232×110 

重量 [kg] 3.69 

保護等級 IP65 

使用温度 [°C] −20～+75 

入力電圧 [V] DC 24（22.8～30） 

入力電流、最大 [A] 7.5 

出力電流、通常 [A] 6 

負荷時間 [min] 

（0～100%） 
約 5 

 

出力電圧 [V] DC 24～23.3（負荷による） 

 

4.4.11.1 接続ボックス 

接続ボックスは、UPS とメインユニットを電気的に接続するために必要です。 

端子ボックス 

形式 ES-AKSC1-PH3X3L2,5-
PE1X3L2,5-M16/M16 

型番 10034055 

寸法 [mm] 160×80×85 

重量 [g] 465 

接続 3×2.5mm2 各相用クランプ 

1×2.5mm2 保護接地（PE）用

クランプ 

ケーブルグランド 2×M16×1.5 左右 
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5 コミッショニング 

5.1 コミッショニングの安全に関するご注意 

 

 危険！ 

作業を開始する前にシステムに電圧がかかっていないことを確認し、作業中はそのまま維持して

ください。「2 安全に関するご注意事項」（4～8ページ）の安全に関する指示を守ってください！ 
 

 警告！ 

不適切な操作による傷害のリスク！ 

不適切な操作をすると重大な傷害や物的損害が発生する可能性があります。 

 「2 安全に関するご注意」（4～8ページ）の安全に関する指示を守ってください。 

 確認事項に漏れがないことを確認してください（最初の始動）。 

 危険区域に人がいないことを確認してください。 

 取扱説明書に従って完全に組立・取付したことを確認してください。 

 余分な材料、工具、補助装置を危険区域から取除いたことを確認してください。 

 認定された電気訓練を受けた人が電気システムの電源を入れてください（「2.5 要員への要求

事項、6ページ参照）。 
 

 警告！ 

無許可の人への危険！ 

本書に記載されている要件を満たしていない無許可の人は関連する作業領域の危険性を認識し

ていない可能性があります。 

 無許可の人が作業領域に近づかないようにします。 

 疑問がある場合は、関係者に連絡し必要に応じて作業領域を離れるように指示します。 

 無許可の人が作業領域を離れるまで作業を中断します。 
 

 警告！ 

要員の資格が不十分な場合の危険！ 

資格が不十分な人はシステムで作業しているときにリスクを判断できず、その人や他の人が重傷

または致命的な傷害の危険にさらされます。 

 作業はすべて有資格者のみが行ってください。 

 資格の不十分な要員が作業領域から離れていなければなりません。 
 

 警告！ 

落下による傷害のリスク！ 

不適切な使用（組立不良、誤用、保守点検の不履行など）の場合、部品が落下するリスクがあり

ます。 

 ヘルメットを着用します。 

 定期的な保守点検を実施します。 

 
  



移動体への給電・通信 39  

 

5.2 設置情報 

 

 通知！ 

スマートコレクターを正しく設置するための手順 

 集電子組立品の集電子アームと接続ケーブルの動きが追加の構成部品によって制限されな

いことを確認してください。 

 それぞれの集電子の上下と水平のずれの規定値を守ってください。 

 システム制限を守ってください。既存の構成部品とぶつからないようにしてください。 

 可能であれば、ルーターのアンテナを金属パネルから離して配置します。 

電源に関する注意事項 

 メインユニットおよびルーターの電源は DC24V 1Aで設計されています。 

 したがって、台車には 2つの 24V接続とアースが必要です。特別なソリューション（追加構成

部品として電源ユニットを備えた接続ボックスなど）を計画することもできます。 
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5.3 組立準備 

発泡スチロール製ボディ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 通知！ 

スマートコレクターの取付前に試運転してください！ 

システムを取付ける前に、その環境でスマートコレクターがぶつからないことを確認するために、

発泡スチロール製ボディを使用して試運転を行ってください。 

 スマートコレクターシステムの構成部品が配置される場所に仕様に従って発泡スチロール製ボ

ディを取付けてください。 

 取付は粘着テープなどで行います。 

 適切な設置、通過の確認を行ってください。 
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5.4 取付 

5.4.1 モーション検出器 

 

 通知！ 

 集電子の取付面は EMS（給電モノレール）の走行

路と平行にしてください。 

 取付面は集電子が台車の回転軸に配置するように

設計します。 

 取付寸法は接触面と台車の取付面間の水平距離

です。 

 集電子はコンダクターレールの中央に垂直に配置し

ます。 

 

3Dユニット付集電子組立品の取付 

必要条件： 
✓ 集電子の取付手順を守ってください。 

✓ 台車の板金/機械部品は、常に 3Dユニットの後ろ

で完全にふさぐようにします。そうしないと、不正確

なセンサー値が出力される可能性があります。 

必要工具： 
 Torx（トルクス） TX20 

 スパナ、平径 17 

組立手順： 
1. 集電子のベースプレートに保持プレートを押し込み

ます。 

2. 2本の特殊ねじM6x25 SFで保持プレートと集電

子組立品を台車の板金/機械部品に固定します。 

3. 3Dユニットを保持プレートにはめ込みます。 
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5.4.2 メインユニット 

メインユニットの取付 

必要工具： 
 六角棒スパナ、平径 3 

 スパナ、平径 7 

組立手順： 
1. メインユニットを付属の金属板または台車に M4ね

じ 4本で固定します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

5.4.3 ルーター 

トップハットレールの取付 

必要工具： 
 六角棒スパナ、平径 4 

 スパナ、平径 8 

組立手順： 
1. トップハットレールを付属の金属板または台車に

M5ねじ 2本で固定します。 

 
 
 
 
 
 

ルーターの取付 

組立手順： 
1. トップハットレールにルーターを固定します。 
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5.4.4 位置検出システム 

 

 通知！ 

 位置検出システムについては専用の固定方法を計画してください（例:利用可能なスペースと

使用する位置センサーに応じて、集電子に直接取付ブラケットを取付けるか、台車に取付ブラ

ケットを取付ける）。 

 
 

5.4.5 温度センサー 

温度センサーの取付/位置合わせ 

組立手順： 
1. センサーをターゲットから h/2の距離に取付けま

す。 

2. センサーをターゲットの前の中央（青い線）に配置し

ます。 

垂直方向の位置合わせと距離を正確に実現できない

場合は、Dashboard（ダッシュボード）の「Coverage（範

囲）/Image（イメージ）エリア」のパラメーターで再調整

できます。ただし、調整するイメージエリアを計算する

必要があります。 
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5.4.6 ケーブル接続図 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

配線 

組立手順： 
1. メインユニットを集電子組立品の 3Dユニットに接続します。 

2. メインユニットを位置検出システムに接続します（アダプターが必要な場合があります）。 

3. メインユニットを産業用ルーターに接続します。 

4. メインユニットを電源に接続します。 

5. 付属の電源ユニットを使用して産業用ルーターに電源（230V）を接続します。あるいは、お客様で 24V電源

に接続することもできます。 

 
  

3Dユニット 

DC24V 

位置検出システム 
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5.4.7 接続ボックス付 UPS 

UPSの取付 

組立手順： 
1. UPSを台車に取付けます。 

 

接続ボックスの取付 

組立手順： 
1. 接続ボックスを台車に取付けます。 
 

 通知！ 

UPS と接続ボックスの接続 

 「5.4.7.1 接続」に従って接続します。 

 
 

5.4.7.1 接続 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

接続ボックス 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

接続ボックス  

DC出力 DC入力 USB 

+ メインユニット 

+ UPS 

- ルーター 

- メインユニット 

- UPS 

+ ルーター 
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5.5 設置後の状態 

 
 

 警告！ 

組立責任者は組立後に次の部品や状況についてシステムを確認して報告書を作成ください！ 

 システムの一般的な機能の確認。 

 サポートプロファイルのジョイントとトランスファーガイドの隙間。 

 空きスペースと干渉するエッジ。 

 締付トルクのランダムサンプル確認。 

 ケーブルの正しい接続と配線。 

 必要なすべての部品が安全に取扱説明書に従って取付が完了していること。 

 
 

 通知！ 

PLC/負荷出力：ノーマルクローズ（NC）/ノーマルオー

プン（NO）接点 

スマートコレクターには、PLC出力（2、6）にノーマル

オープン（NO）接点、負荷出力（3、4）にノーマルクロー

ズ（NC）接点が設置されています。これに対応するソフ

トウェアの設定が表示されていますが、次のように調整

できます。 

 例えば PLCがノーマルオープン（NO）接点ではなく

ノーマルクローズ（NC）接点を想定しているようなア

プリケーションで必要な場合は、その機能はソフト

ウェア側でシミュレートできます。 

 このソフトウェア側での反転については、次の点に

注意する必要があります。スマートコレクターが

シャットダウンまたはスイッチオフされるとすぐに、両

方の出力がハードウェア側の機能に戻ります。これ

は、操作モードでの定義に関係なく、スマートコレク

ターの電源がオフになっている場合、PLC出力は

常にオープンであり、負荷出力は常にクローズであ

ることを意味します。 

 推奨：ソフトウェア設定をハードウェア設定と同じに

構成します。 

 ソフトウェア設定についてはデジタル出力設定（50

ページ）を参照してください。 

 
 

5.6 廃止措置 

システムの電源を切り、再起動しないようにしてください。システムからすべての電源を切り離してください。 
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6 操作 

操作は問題のない正常動作を意味します。「8 保守点検」（56～61ページ）の保守点検スケジュールに従って

システムをチェックしてください。故障が発生した場合は損傷を避けるためにシステムの使用を中止してくださ

い。 

 

6.1 操作 

6.1.1 ログイン 

ウェブ（Web）インターフェースへのログイン 

必要条件： 
✓ ウェブブラウザー 

作業手順： 
1. 専用のウェブ（Web）サイトにアクセスします。 

2. 「ログイン（Login）」アイコンをクリックします。 

3. ログインの詳細（Name、Password）を入力し、「ロ

グイン（Login）」をクリックします。 

ログインデータがわからない場合はお問合せくださ

い。 

 
 

6.1.2 メニュー 

メニュー概要 

必要条件： 
✓ 「6.1.1 ログイン」の説明に従ってログインが完了し

ている。 

ログイン後、次のメニュー/機能が利用できます： 
1. ダッシュボード（Dashboard） 

「ダッシュボード（Dashboard）」メニューでは、システ

ムステータスの概要を表示できます。「6.1.3 ダッ

シュボード」（48ページ）も参照してください。 

2. 設定（Settings）（管理者のみ） 

「設定（Settings）」メニューでは、システム設定を行

うことができます。 

3. ログアウト（Logout） 

「ログアウト（Logout）」をクリックしてシステムからロ

グアウトします。 
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6.1.3 ダッシュボード（Dashboard） 

ダッシュボード（Dashboard） 

必要条件： 
✓  「6.1.1 ログイン」（47ページ）の説明に従ってログ

インが完了している。 

作業手順： 
1. メニュー概要（「6.1.2 メニュー」 47ページ）で、

「ダッシュボード（Dashboard）」をクリックします。 

2. ダッシュボードには次の表示とボタンが含まれてい

ます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

1 台車名称表示 

2 システム表示 

3 消耗インジケーター表示 

4 接続状態表示 

5 メッセージエリア表示 

6 詳細表示（Show details）ボタン 

 

警告/エラー表示ダッシュボード 

スマートコレクターに警告やエラーがある場合はダッシュボードにも表示されます。「7 故障」（54、55ページ）も

参照してください。 

 
  

1 2 3 4 

6 

5 
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6.1.4 管理者向ステータス概要 

管理者向ステータス概要 

必要条件： 
✓ ダッシュボード（Dashboard）メニューを選択してい

る。 

作業手順： 
1. 「詳細表示（Show details）」ボタンをクリックします。 

2. 次の詳細を選択できます。 

 
 

 
 

 システム情報 IDA分析 参照データ デジタル出力設定 温度カメラ設定 温度データ 

 

システム情報（System Information） 

「システム情報（System Information）」メニューで

は、システム（Hardware）とソフトウェア（Software）に

関する情報を読取ることができます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

IDA分析（IDA-Analysis） 

「IDA分析（IDA-Analysis）」メニューでは、システムの

インテリジェントダイナミック異常（Intelligent 

Dynamic Anomaly）情報を読取ることができます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
  

1 
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参照データ（Reference Data） 

「参照データ（Reference Data）」メニューでは、システ

ムの参照データを読取ることができます。 

オプション： 
1. 「参照データ表示（Show reference data）」ボタンを

クリックして表示を更新します。 

2. 「スマートコレクター更新（Force SC update）」ボタ

ンをクリックしてアップデートを実行します。 

3. 「レポートのダウンロード（Download report）」をク

リックして参照データをダウンロードします。 

 
 
 
 

デジタル出力設定（Digital Output Settings） 

「デジタル出力設定（Digital Output Settings）」メ

ニューでは、負荷出力と PLC出力の設定を行います。 

「5.5 設置後の状態」（46ページ）も参照してください。 
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温度カメラ設定（Thermal Camera Settings） 

「温度カメラ設定（Thermal Camera Settings）」メ

ニューでは、温度センサーの設定を行います。 

 

放射率 

1. 検討中の材料の放射率。 

2. PVCの場合は 0.94または 94%に設定（推奨設

定）。 

3. 銅のコンダクターレールの場合は 0.64または 64%

に設定（注意:銅に関する文献にはいくつかの値が

記載されています）。 

 

範囲 

1. カメラエリア/画像セクション設定：32×32ピクセル

（最大）以下半分ずつ。 

 

最小ホットスポット 

1. 測定データにホットスポット温度を入力する時点か

らの設定（平均温度は常に入力されます）。 

 

ROIグリッド（対象領域） 

1. ホットスポットが検索される領域への画像のクラスタ

リング。画像内のホットスポットの位置も測定データ

に記録されます。 

 

温度データ（Temperature Data） 

「温度データ（Temperature Data）」メニューでは、温

度センサーの温度データを読取ることができます。 
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6.1.5 標準ユーザー向ステータス概要 

標準ユーザー向ステータス概要 

必要条件： 
✓ ダッシュボード（Dashboard）メニューを選択してい

る。 

作業手順： 
1. 「詳細表示（Show details）」ボタンをクリックします。 

2. 次の詳細を選択できます。 

 
 

 
 

 システム情報 IDA分析 温度データ 

 

システム情報（System Information） 

「システム情報（System Information）」メニューで

は、システム（Hardware）とソフトウェア（Software）に

関する情報を読取ることができます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

IDA分析（IDA-Analysis） 

「IDA分析（IDA-Analysis）」メニューでは、システムの

インテリジェントダイナミック異常（Intelligent 

Dynamic Anomaly）情報を読取ることができます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  

1 
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温度データ（Temperature Data） 

「温度データ（Temperature Data）」メニューでは、温

度センサーの温度データを読取ることができます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

6.1.6 新規ユーザーの作成 

新規ユーザーの作成 

必要条件： 
✓ 「6.1.1 ログイン」（47ページ）の説明に従ってログ

インが完了している。 

✓ 「設定（Settings）」メニューをクリックする。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

作業手順： 
1. 新規ユーザー作成のため、「追加（+Add）」をクリッ

クします。 

2. 表示されたフォームに必要事項をすべて入力しま

す。 

3. 「役割（Role）」フィールドで、標準ユーザーと管理者

を区別できます。ダッシュボードでの役割に応じた

表示については、「6.1.5 標準ユーザー向ステータ

ス概要」（52、53ページ）および「6.1.4 管理者向ス

テータス概要」（49～51ページ）を参照してくださ

い。 

4. 下の両方のフィールド、「ログイン時にパスワードを

変更する必要がある（Must change password 

when logging in）」と「アクセスデータをメールで

ユーザーに送信する（Send access data to user 

by mail）」のチェックボックスにチェックを入れしま

す。 
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7 故障 

7.1 トラブルシューティングの安全に関するご注意 

 

 警告！ 

不適切なトラブルシューティングによる傷害のリスク！ 

不適切なトラブルシューティングは重大な傷害や物的損害が発生する可能性があります。 

 作業を開始する前に十分な作業スペースを確保してください。 

 電源装置の電源を切って、電圧がないことを確認し、再度電源が入らないようにしてください。 

 

7.2 故障の場合の手順 

一般原則： 

⚫ 人や財産に直ちに危険をもたらす故障が発生した場合は直ちに安全装置を作動させます。 

⚫ 故障の原因を特定します。 

⚫ 作業場所の責任者に連絡します。 
 

 通知！ 

この取扱説明書に記載されている検査および保守作業は定期的に実施し文書化してください。 

（場所、スペアパーツ、実施作業、日付、点検者名など）。 

 必要なトレーニング、資格、認定を受けた人のみがシステムのトラブルシューティング作業を実

施できます。 
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7.3 故障表示 

警告/エラー表示ダッシュボード 

スマートコレクターに警告やエラーがある場合はダッシュボードに表示されます。ダッシュボードにログインする

には、「6.1.1 ログイン」（47ページ）を参照してください。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 7-1 警告の例 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 7-2 エラーの例 

 

エラーのクリア 

必要条件： 
✓ 表示されたエラーが修正されている。 

 

作業手順： 
1. 「エラーと警告をクリア（Clear Errors and Warnings）]ボタンをクリックして、エラー表示をリセッ

トします。 

エラーが再度表示された場合、システムは引き続きトラック内の異常を検出します。 
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8 保守点検 

この章は、主にシステムの目標状態と運用能力を維持するために役立ちます。障害や計画外のシャットダウン

を回避することにより、定期的な保守点検で効率を向上させることができます。前提条件は、保守作業と部材

の効率的な計画です。適切な訓練を受けた担当者が安全な保守点検を行うために、次の指示を守ってくださ

い。 

 危険！ 

電流による人命の危険！ 

充電部品に接触すると、生命にかかわる傷害を負う可能性があります。 

 部品が充電されていないか、電圧がかかっている場合は不正に近づけないことを確認してくだ

さい。 

 

 通知！ 

この取扱説明書に記載されている検査および保守作業は定期的に実施し文書化してください。 

（場所、スペアパーツ、実施作業、日付、点検者名など）。 

 システムでの故障の修正は適切に訓練された資格のある認定された人によってのみ実施して

ください。 
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8.1 保守点検の安全に関するご注意 

 

 危険！ 

作業を開始する前にシステムに電圧がかかっていないことを確認し、作業中はそのまま維持して

ください。「2 安全に関するご注意事項」（4～8ページ）の安全に関する指示を守ってください！ 

 

 警告！ 

不適切な保守点検作業の実施による傷害のリスク！ 

不適切な保守点検作業は重大な傷害や物的損害が発生する可能性があります。 

 作業を開始する前に十分な作業スペースを確保してください。 

 作業区域がきれいで整備されていることを確認してください。 

 作業を開始する前に、「2.3.1 電気エネルギーによる危険」（4、5ページ）による手順を行ってく

ださい。 

 

 警告！ 

人員の資格が不十分な場合の危険！ 

資格が不十分な人はシステムで作業するときにリスクを判断できず、その人や他の人が重傷また

は致命的な傷害の危険にさらされます。 

 すべての作業は資格のある人のみが行うようにしてください。 

 資格の不十分な人は作業区域から離れているようにしてください。 

 

 注意！ 

部品のはみ出しによるつまずきの危険 

作業中につまずく危険があります。 

 作業区域や危険区域の中を歩いているときの階段や穴がないか注意してください。作業区域

に固定されていないものがないようにしてください。 
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8.2 返却/修理 

 

ヒントおよび推奨事項！ 

修理手順に関する情報 

修理手順は保証期間内および保証期間後も同じです。 

 

モジュールに欠陥がある場合は、修理のためにドイツファーレに送る必要があります。詳細についてはお問合

せください。 

 

迅速な修理を行うためには次の情報が必須です。 

⚫ 顧客の名前/住所 

⚫ モジュールが設置されているシステムの名称 

⚫ 連絡担当者の名前（質問用） 

⚫ モジュールの形式とシリアル番号 

⚫ 障害の内容（どのような症状が発生するか?どのような状況で障害が発生するか?） 
 
 

8.3 保守点検 

 

 通知！ 

 個々の集電子の標準的な交換間隔はブラシを 3回交換するときです。 

 ご使用のシステムに適用される取扱説明書の安全情報および指示に従ってください。 
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8.3.1 集電子アームの交換 

 

KDS2/40および KUFR2/40の交換 

集電子アームの取外し 

必要条件： 
✓ システムが電源から切断されていることを確認し、

作業中はその状態を維持してください。 

必要工具： 
 六角棒スパナ、平径 2.5 

作業手順： 
1. 交換する集電子アームをベースプレートから取外し

ます。 

2. 磁石ホルダーからネジとナットを取外します。 

3. 磁石ホルダーと磁石を取外します。 

 

集電子アームの取付 

必要条件： 
✓ システムが電源から切断されていることを確認し、

作業中はその状態を維持してください。 

必要工具： 
 六角棒スパナ、平径 2.5 

作業手順： 
1. 図のように、磁石ホルダーを新しい集電子アームに

挿入します。 

2. 磁石ホルダーのネジとナットを締めます。ネジは手

で締めます。 

3. 集電子アームをベースプレートに取付けます。 

 

 注意！ 

混同の危険 

取り違えを防ぐため、集電子アームは必ず 1つずつ交

換してください。 

 異なる位置の集電子アームには磁石ホルダーは異

なるため、使用できない場合があります。 

 集電子アーム上の磁石の位置は、図に示すように

3Dユニット上のマークと一致させます。 
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KESLの交換 

集電子アームの取外し 

必要条件： 
✓ システムが電源から切断されていることを確認し、

作業中はその状態を維持してください。 

作業手順： 
1. 交換する集電子アームをベースプレートから取外し

ます。 

2. 磁石ホルダーを取外します。 

 
 
 

集電子アームの取付 

必要条件： 
✓ システムが電源から切断されていることを確認し、

作業中はその状態を維持してください。 

作業手順： 
1. 図のように、磁石ホルダーを新しい集電子アームに

挿入します。 

2. 集電子アームをベースプレートに取付けます。 

 
 

 注意！ 

混同の危険 

取り違えを防ぐため、集電子アームは必ず 1つずつ交

換してください。 

 異なる位置の集電子アームには磁石ホルダーは異

なるため、使用できない場合があります。 

 集電子アーム上の磁石の位置は、図に示すように

3Dユニット上のマークと一致させます。 

 
 
 
 

 

KESRの交換 

KESRの集電子アームの交換は、KESLの場合と同じ方法で行います。 

ただし、磁石ホルダーはすべて同じ設計であるため、KESRでは取り違える危険はありません。 
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8.4 スペアパーツ 

 

 通知！ 

スペアパーツ 

 モーション検出器のセンサーシステムに欠陥がある場合は、完全に交換する必要があります。 

 その他のスペアパーツについては、「4.4 組立品概要」（12～37ページ）を参照してください。 

 

導体間距離（相間距離）14mmのシステム用モーション検出器（集電子、磁気センサー）の概要 

集電子形式 モーション検出器型番 集電子セット型番 接続ケーブル 

KDS 10030304 0142277/00 0.5 m 

KDS 10032488 0144293/00-C 0.5 m 

KUFR 10030652 0144474/01 0.5 m 

KESR 10032232 0142937/01 なし 

KESL 10032233 0143539/01 なし 

 

導体間距離（相間距離）18mmのシステム用モーション検出器（集電子、磁気センサー）の概要 

集電子形式 モーション検出器型番 集電子セット型番 接続ケーブル 

KES 10033948 10034250 なし 

KESR 10033952 0157221/01 なし 

KESL 10033951 0157191/01 なし 

KDS 10033953 0155080/00 0.5 m 

 

導体間距離（相間距離）26mmのシステム用モーション検出器（集電子、磁気センサー）の概要 

集電子形式 モーション検出器型番 集電子セット型番 接続ケーブル 

KUF 10033947 10034249 なし 
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9 輸送と保管 

9.1 輸送および保管の安全に関するご注意 

 

 通知！ 

不適切な輸送または保管による損傷 

不適切な輸送や保管は重大な物的損害を引き起こす可能性があります。 

 保管温度：0°C～＋45°C。 

 保管場所：屋内、乾燥した化学物質にさらされない環境。 

 直射日光の当たる場所に置かないでください。 

 配送時または施設内での輸送中に荷物を荷下ろしする場合には慎重に梱包上のシンボルを

守ってください。 

 

9.2 受入検査 

受領時に配送されたものが正しく輸送中に損傷がないか確認してください！ 

外的損傷が見つかった場合： 

⚫ 納入を拒否するか、条件付でのみ納品を受け入れます。 

⚫ 運送書類または運送業者の納品書の損害賠償の範囲に注意してください。 

 

 通知！ 

輸送中に商品が破損する可能性があります！ 

不具合に気づいた時すぐに連絡してください。商品の保証期間はお引渡し日から 1年間です。 

 見つかった不具合を文書化し連絡します。 
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10 解体および処分 

10.1 解体の準備 

⚫ システムの電源を切って、再び電源が入らないようにします。 

⚫ システムから電源装置全体を物理的に切離します。 

⚫ すべてのネジを緩めて取外します。 

 

 危険！ 

電流による人命の危険！ 

充電部品に接触すると、生命にかかわる傷害を負う可能性があります。 

 部品が充電されていないか、電圧がかかっている場合は不正に近づけないことを確認してくだ

さい。 

 

10.1.1 解体 

解体中は「2.3.1 電気エネルギーによる危険」（4、5ページ）の情報を必ず守ってください。 

 

 警告！ 

不適切な交換または撤去による死亡のリスク！ 

部品を撤去または交換中の間違いは生命を脅かす状況や重大な物的損害が発生する可能性が

あります。 

 撤去作業を始める前に安全に関する指示に従ってください。 

 

 注意！ 

すべての部品が摩耗していないかを確認してください。 

不具合のない部品だけを再使用することができます。 

 純正スペアパーツのみを使用してください。 

 

10.2 処分 

一般情報 

組立品、機械装置およびシステムの廃棄/回収（リサイクル）については、現在の国や地方自治体の規制が重

要です。 

 

 通知！ 

誤った廃棄による危険/管理者の責任 

環境破壊/貴重な原材料の損失のリスク 

 不適切な廃棄は環境破壊につながる可能性があります。 

 電子スクラップは有害廃棄物です。 

 組立品が廃棄/リサイクルされるそれぞれの経済地域または国の最新の有効なガイドライン、

法律、規制が適用されます。 

 製品の適切な廃棄/リサイクルの責任は製品の管理者にあります。 

 古い電気製品には貴重な原材料が含まれています。これらを残留廃棄物として放置してはな

りません。 
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廃棄上の注意 

廃棄する製品の個々の部品は、その性質に応じて分別する必要があります。現在の現場で有効な規制を遵守

する必要があります。 

個別に廃棄する必要がある部品/サブアセンブリの概要: 

⚫ 電子スクラップ（回路基板） 

⚫ バッテリーと蓄電池 

⚫ プラスチック 

⚫ 板金 

⚫ 銅 

⚫ アルミニウム 

 

WEEE指令（2021/19/EU）に関する情報 

記載されている製品は第 2条「範囲」の例外に該当するため、WEEE指令は適用されません。記載されてい

る製品は、大型産業ツール、固定式大規模システム、および道路交通を目的としていない移動機械で使用され

ており、業務用（B2B）のみを目的として提供および設計されています。 

 

製造者の情報提供義務 

（ドイツ ElektroG（廃電気・電子機器法）による） 

古い装置の返却、廃棄、回収（リサイクル）のオプション 

⚫ 最新の現場で有効なガイドライン、法律、規制が適用されます。 

⚫ 管理者は製品の専門ユーザーとして（古い）製品を適切に廃棄またはリサイクルする責任があります。 

⚫ 電子廃棄物を専門とする回収・リサイクル・処分会社にお問合せください。 

 

データ保護に関する注意事項 

⚫ 管理者またはその従業員はデータ保護の遵守を確保することに個人的に責任を負います。 

⚫ 組立品上に存在し、廃棄または保存される個人データは、管理者が取り除くか、安全かつ永久に削除する

必要があります⇒管理者が個人的に責任を負います。 

- モジュール上のデータ：ステッカー、ラベルなど。 

- モジュール/装置に保存されるデータ：電子的に保存されたデータなど 

 

「黒いバツ印で消されたゴミ箱」の記号の意味 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 10-1シンボル 

⚫ WEEE指令 2012/19/EUまたは ElektroG（ドイツ廃電気・電子機器法）に基づくシンボル。 

⚫ 可能であれば、銘板に記号を貼付します。それ以外の場合は、製品パッケージにシンボルが記載されてい

ます。 

⚫ 記号の意味： 

- 電気・電子機器の分別収集・回収のシンボル 

⇒ 製品は分別されていない廃棄物として処分することはできません。廃棄/回収（リサイクル）のために別の

収集場所に持ち込む必要があります。 

⇒ 記号の下の黒いバーは、2005年 8月 13日以降に発売された製品であることを示します。 
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11 適合宣言書 

11.1 EU適合宣言書 
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11.2 UKCA適合宣言書 
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11.3 UL 

 

 通知！ 

UL認定 

スマートコレクターシステムの電子部品は 24V電源で給電する必要があります。UL認定は、特

に低電圧で動作するシステムには法律で義務付けられていません。したがって、スマートコレク

ターシステムは UL認定を受けていません。 
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12 データシート 

12.1 ルーター 
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文書番号：MN032-042025 

ご使用の前に、カタログ・取扱説明書など関連資料をよくお読みいただき、正しくご使用ください。 

このカタログ記載の商品の保証期間はお引渡し日から 1年間です。 

なお、ブラシなどの消耗部品は対象外とさせていただきます。 

万一故障が起きた場合は、お引渡し日を特定の上、お申し出ください。 

保証期間内は下記の場合を除き、無料修理対応させていただきます。 

(1) 使用上の誤りおよび不当な修理や改造による故障および損傷 

(2) カタログ等に記載されている使用条件、環境の範囲を超えた使用による故障および損傷 

(3) 施工上の不備に起因する故障や不具合 

(4) お買上げ後の取付場所の移設、輸送、落下などによる故障および損傷 

(5) 火災、地震、水害、落雷、その他天災地変、異常電圧、指定外の使用電源（電圧・周波数）、

公害、塩害、ガス害（硫化ガスなど）による故障および損傷 

(6) 保守点検を行わないことによる故障および損傷 

弊社納入品の不具合により誘発した損害（機械・装置の損害または損失、ならびに逸失利益など）

は、いかなる場合も免責とさせていただきます。 

 

商品改良のため、仕様・外観は予告なしに変更することがありますのでご了承ください。 

ドイツ VAHLE社 日本代理店 

  

大阪支店 

産業インフラソリューショングループ 

ファーレ室 

〒541-0046 

大阪市中央区平野町 1-7-6 

エストビル 4F 

TEL： 06 6227 1117 

FAX： 06 6227 1118 


