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FUR BEWEGUNGEN

Drehbarer Teleskopstapler RTH 5.23 Smart
ﬂAZSEf:II'II'I‘IEI':IG Mux?male Hubk[uﬁ‘ 4.999 kg (Schwerpunkt 500 mm)
Maximale Hubhhe 22,80m
Modell Deutz T(D 3.6 L4 - stage IV Deutz TCD 3.6 L4 EDG - stage 3A compliant
Nennleistung 100 kW- 134 PS bei 2.200 U/min 100 kW - 134 PS bei 2.200 U/min
Mox. Drehmorment 500 Nm bei 1,600 U/min 500 Nim bei 1,600 Uy/min TELESCOPIC HANDLERS
MOTOR - DEUTZ Hubraum 361 361
Lylinderzahl 4 in Reihe 4 in Reihe
Kraftstoffsystem Turbodiesel mit direkter Einspritzung Turbodiesel mit direkfer Einspritzung B
Kuhlanlage Wasser-Ladeluftkihler Wasser-Ladeluftkihler %5 -
Model JCB ECOMAX stage IV i JCB DIESELMAX stage 3A é
Nennleistung 93 kKW - 126 PS bei 2.200 U /min 97 KW-131 PS bei 2.200 U /min §
Max. Drehmoment 550 bei 1.500 U/min 532 bei 1.500 U/min £§3
MOTOR - J(B Hubraum 4.399 4399 ;f
Tylinderzahl 4 4 g
Kraftstoffsystem Turbodiesel mit direkter Einspritzung Turbodiesel mit direkfer Einspritzung c’g
Kihlanlage Wasser-Ladeluftkihler WasserLadeluftkihler %
Typ Hydrostatisch ;
Modell Bosch — Rexroth £
ANTRIEB Max. Druck 500 bor 53
Fordervolumina Verstellpumpe mit elektronischer Steverung. Verstellmotor _§§ Maximale Hubhdhe: 22,80 m
?chultgeTriebe Erﬁpbox-GeT;liebe mit 2 lfiiingen Vor- und riickwirts ; é Max. Reichweite: ]9,50 m
yp chsen mit Planetantriel © ¢ A ) ] A
Hinterachse Lenkende Pendelachse mit hydraulischer Sperre g% Hydrosta’rlsches Gefriebe mit elekironischer S’reuerung
ACHSEN UND Vorderachse Lenkende Pendelachse mit automatischem Niveauausgleich +/- 10° %i‘; Automatischer Nive(]uuusg|ei(h
BREMSEN Befriebsbremse Mehrschelben-.Olbudbr.emse TIIIT hydraulischer Betiitigung auf jeder Achse % B K (lpps’ri]’rz an
Feststellbremse Hydraulisch mit negativer Wirkung 5L
Reifengrife 445/65R 22,5 5%
Max. Fahrgeschwindigkeit 40km/h § %’
LEISTUNGEN Mu?(. %ugkrnﬁ am Haken 66 kN é i‘;
Steigfihigkeit 44% 2 i
Lenkradius (an den Gabeln) 6.000 mm El
Gesamtgewicht im leeren Zustand 16.830 kg 52
GEWICHTE Vorn im leeren Zustand (Arm eingefahren und gesenkt) | 7.330 Kg %
Hinten im leeren Zustand (Arm eingefahren und gesenkt) | 9.500 kg o]
Deutz stage IV Deutz stage3A JCB stage Vi JCB stage 3A fé
Dieselkrafstoff 1901 1901 1801 1801 P
TANK- UND AdBlue 101 n.a. n.g. n.a. Z;
ANLAGENINHALT Hydraulisches OI 1901 1901 1901 1901 ;2 £
Motordl 8l 8l 141 141 S8
Kuhlflissigkeit 201 201 241 241 - £
Max. Betriebsdruck 350 bar §
Anlagentyp Loud sensing
HYDRAULIKANLAGE | Betriebspumpe Bosch Rexroth - Verstellpumpe

Stevergerdit fir Arm- und Oberwagenbewegungen

Danfoss - Elektroproportionale Stevergerite SIL2

Steuergerdt fir Stabilisatoren

Bosch Rexroth - Elekirohydraulische Aktuatoren

Bewegungssteverung

2 Joysticks Danfoss mit Dual-Achse mit Totmanneinrichtung - Steuerung mit CAN Bus Technologie

NORMEN
KONFORMITAT

EN 13849: Sicherheitsnorm aller Steuerungen der Maschine
EN 13000: Standardnorm fir Hydraulikkrane

EN 280: Standardnorm fir Arbeitshishnen

FOPS,/ROPS

97/68 /EG: Abgasnorm
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360 ° abgestitzt mit Palettengabeln Frontal auf Reifen mit Palettengabeln REP 2-4,5 TP 2.10
drehbarer ausschiebbarer arbeitskorb 500kg Teleskopierbarer Arbeitskorb TP 2.10
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seilwinde 3,5 ton iib gittermastwinde 800 teleskopierbarer arbeitskorb mit 180° rotation Arbeitskorb 6,5m 500kg mit Seilwinde 300kg
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iib gittermastwinde 1.500 iib gittermastwinde 2.000 teleskopierbarer arbeitskorb positiv-negatif mit 340° rotation teleskopierbarer arbeitskorb positiv-negatif mit 340° rotation
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