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Najlepsze w swojej klasie Niezréwnana efektywnos¢ Trzy dynamiczne diagramy
bezpieczenstwo i widocznosc podnoszenia obcigzen w czasie rzeczywistym



i RTH

WYMIARY (mm)

6620
2530 ‘ 2580
0 .
L]
9 S
o
. 300
0 —
e
- 1030 3000 1030
2410 1140
| 2660
1200 \ 6300
\ | 8000

1040




Diagram obcigzen z
CALKOWICIE ROZSUNIETYMI
PODPORAMI

Diagram obcigzen
OSPRZET PRZEDNI,
NA KOtACH

ATT-03-001 ATT-03-001
20_
1o ] 65 1711 fg; 65
1873 60 70° 18 60
7 J55 50 . ) 17 455
16 7 E 16 3
0 157150 50° : Y 50
] . W 15
3 \ PP
4 33 a0 13 7
1240 : 1240
];{35 "3
m 0 10
9730 ! 9 930
j{zs 8525
3 0 — 7
6 — 20 | %l 6 —20
| 5 7 3
| L v |0 ° s
o 7 70 4
= 3410 T 3 <10
g i » T
~N "7:5 14,3 m § L,ﬁ = ,‘7:5
- 03o S ® @ 0o
43 R
3 RN =k
m m
17 16 1514 13 121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 -1 2 3 m 177161514 13121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 -1 2 -3 m
\‘\\H‘\H\‘\H\‘H\\‘\H\‘HH‘\H\‘HH‘\H\‘HH‘HH‘HH‘HH‘H\ f[ \‘\H\‘\H\‘HH‘HH‘HH‘HH‘HH‘\\H‘\H\‘\H\‘HH‘HH‘HH‘\H ft
55 50 45 40 35 30 25 20 15 10 5 0 5 -10 55 50 45 40 35 30 25 20 15 10 5 0 5 -10
Diagram obcigzen z Diagram obcigzen z
WCIAGARKA, 3.500 kg WCIAGARKA, 5.000 kg
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. Diagram obcigzen z
ZURAWIKIEM Z WCIAGARKA,
800 kg

. Diagram obcigzen z
ZURAWIKIEM Z WCIAGARKA,
2.000 kg
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ZURAWIKIEM, 2.000 K Diagram obdiazen 2
s 8 HAKIEM, 5.000 kg
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Diagram obcigzen z
PLATFORMA OBROTOWA
ROZSUWANA, 500 kg
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Diagram obcigzen z
PLATFORMA OBROTOWA
ROZSUWANA, 1.000 kg
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PLATFORMA TELESKOPOWA, PLATFORMA, 500 kg, Z WCIAGARKA,
200 kg -10 m 600 kg
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MTELESCOPC HANDLERS

Podnosnik teleskopowy RTH 5.18
Maksymalny udzwig 4.999 kg
Opis maszyny Maksymalna wysoko$¢ podnoszenia 17,40 m
Maksymalna rozpietosc 14,50 m
Obrot 360° (w trybie ciggtym)
Podpory Typ Obracanie
Model Deutz TCD 3,6 L4 EDG Deutz TCD 3,6 L4 HT
Stage llIA Stage V
Moc znamionowa 55,4 kW (75,3 KM) przy 2.200 obr./min
L Maksymalny moment obrotowy 390 Nm przy 1.300 obr./min ‘ 405 Nm przy 1.300 obr./min
Silnik Pojemnosc 361
Liczba cylindréw 4 w uktadzie rzedowym
Konfiguracja silnika Turbodotadowany diesel z bezposrednim wtryskiem
Uktad chtodzenia Ptyn chtodzacy - intercooler
Typ Hydrostatyczny
Naped Cisnienie maksymalne 480 baréw

Skrzynia biegéw

Dropbox, 2 predkosci: przéd - tyt

Osie i hamulce

Typ Osie z przektadniami planetarnymi
O$ przednia Skretna
O$ tylna Wabhliwa i skretna, z hydrauliczng blokada

Przesuw boczny

4AWD - 4WS

Liczba kot skretnych

Jedna oS skretna / dwie osie skretne / funkcja kraba

Tryby skretu

Wielotarczowy w kapieli olejowej na przedniej i tylnej osi

Hamulec gtéwny

Hydrauliczny, z ujemnym oddziatywaniem na o$ przednig

Hamulec postojowy

445/65 R19,5

Rozmiary opon 25 km/h
Osiagi Promien skretu (po oponach) 51%

Promien skretu widet 6.050 mm
Masy Catkowita na pusto* 14 400 kg

Olej napedowy 1751 1751
Pojemnos¢ AdBlue - -
zbiornikéw Olej hydrauliczny 1071 1071
i instalacji Olej silnikowy 9] 9]

Ptyn chtodzacy 201 201

Instalacja
hydrauliczna
do ruchu

Typologia instalacji

Wykrywanie obcigzenia

Pompa gtéwna

Zmienny wydatek

Maks. przeptyw hydrauliczny 90 I/min
Maks. przeptyw hydrauliczny gtowicy 75 /min
wysiegnika

Cisnienie robocze maks. 350 baréw

Rozdzielacz dla ruchéw wysiegnika

Zawor elektroproporcjonalny SIL 2

Sterowaniem ruchem

Dwa joysticki ze zintegrowanym przyciskiem aktywacji manewru

Zgodnosc¢ z
normami

2006/42/WE: Dyrektywa maszynowa UE

2016/1628: Rozporzadzenie UE dotyczace emisji silnikéw spalinowych (etap V)

EN 1459-X: Dotyczgca wymogoéw bezpieczenstwa wozkdw jezdniowych podnosnikowych ze zmiennym wysiegiem

EN 280-1/EN 280-2: Normy dotyczace podestéw ruchomych przejezdnych (jesli dostepne)

ROPS/FOPS poziom 2: dotyczgca norm dla struktur ochronnych

Dane zawarte w tej broszurze majq charakter informacyjny i mogq ulec zmianie bez wczesniejszego powiadomienia.
Wszystkie zdjecia majq charakter poglqdowy i mogq nie odzwierciedlac doktadnie rzeczywistego wyglgdu produktu.
*Podana masa odnosi sie do pojazdu bez obcigzenia z wyposazeniem standardowym i moze sie réznic w zaleznosci od wybranej konfiguracji.



Standardowa konfiguracja maszyny obejmuje nastepujgce elementy:

KABINA

System ,Easy access”

Wygodny fotel

Regulowana kolumna kierownicy
Analogowy joystick

Regulowana roleta przeciwstoneczna
Ogrzewanie

Klimatyzacja

Radio FM/AM z tgcznoscig USB i Bluetooth
Ambientowe oswietlenie LED

Ztgcza USB typu A typu C (5 V)

INFORMACJE W CZASIE RZECZYWISTYM

Ekran dotykowy, 7"

MCTS - Magni Combi Touch System - oprogramowanie poktadowe
Automatyczny system rozpoznawania narzedzi RFID

LMI = wskaznik momentu obcigzenia

LLD - schemat obcigzenia na zywo

Zintegrowana diagnostyka poktadowa i zdalna

Kamera wsteczna z obrazem wyswietlanym w systemie MCTS

Standardowe szybkoztgcze

Przygotowanie do platformy

Zaawansowany trzyliniowy system magistrali CAN
Automatyczny system poziomowania podpor
Automatyczne wyrownywanie kot przednich i tylnych
Standardowy silnik obrotu wiezy

Automatyczny hamulec postojowy

Mechaniczny wytgcznik akumulatora w komorze silnika
Uktad elektryczny: 24 V - IP67

OBSLUGA SERWISOWA

System tgcznosci MyMagni by Trackunit (bezptatnie na zyczenie)

Gwarancja: 24 miesigce/2.000 godzin

magnith.com



