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FECHA DESCRIPCION DE LA REVISION

01/08/2022 e Primera edicién del manual unificado para toda la gama JIBBI.

e Correccién de errores en los diagramas de trabajo de via reducida:

30/03/2023 "Traduccion inhibida" se indicaba incorrectamente.
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1 INFORMACION GENERAL.

Este documento contiene informacién de propiedad. Todos los derechos reservados.

Este documento no se podra reproducir, ni total nieue parcialmente, sin el consentimiento previo por
escrito de ALMAC s.r.l.

El uso de este documento esta permitido Unicamente al cliente al que se le suministré el manual como
un kit con el equipo, y sélo para fines de uso y mantenimiento de aquel equipo al que se refiere el manual.
ALMAC s.r.l. declara que la informacion contenida en el presenteel presente manual es coherente con las
especificaciones técnicas y de seguridad del equipo al que se refiere el manual. ALMAC s.r.l. no asume
responsabilidad alguna por los dafios directos o indirectos a personas, cosas o animales que resulten del
uso del equipo en condiciones distintas a las previstas.

ALMAC s.r.l. se reserva el derecho de efectuar modificacionesaei 0 mejoras sin previo aviso en este
documento y en los equipos, sin que ello suponga una obligacion de actualizacién e los equiposza aquellos
ya enviados.

La informacion contenida en el presente manual se refiere a los distintos equipos mencionados en la
portada; algunas imagenes y/o informacion pueden no ser especificas del montaje en posesion del cliente
por no estar disponibles o por estar disponibles bajo peticién.

1.1 Aspectos normativos y juridicos.

1.1.1 Documentacion suministrada.

La maquina se entrega completa con la siguiente documentacion:

Manual de instrucciones (este documento) incluyendo el Registro de Control;
Manual de piezas de recambio;

Marca CE aplicada a la maquina;

Declaracion de conformidad de la CE;

Esquema hidraulico;

Esquema de cableado.

El manual de instrucciones y los documentos adjuntos son parte integrante de la maquina y una copia de
los mismos, junto con los certificados de las revisiones periddicas obligatorias, deben conservarse en la
maquina en la caja correspondiente. Los documentos originales deben guardarse en un lugar seco y
protegido; en caso de cambio de propietario, estos documentos deben acompafar siempre a la maquina.

En caso de pérdida o dafio, se debe solicitar una nueva copia, especificando el modelo y el nimero de
serie de la maquina.

1.1.2 Notificaciéon de la puesta en marcha, primera comprobacion, posteriores
comprobaciones periddicas y transferencia de la propiedad.

Las obligaciones legales del propietario de la maquina difieren segun el estado en el que se ponga en
servicio la maquina. Es aconsejable informarse sobre los procedimientos previstos en su zona en los
organismos de proteccion de la seguridad en el trabajo. Para mejorar el archivo de los documentos y
registrar los trabajos de modificacién / asistencia, se ha previsto una seccion al final de este folleto
denominada "Registro de control".
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1.1.2.1Notificacién de la puesta en marcha y primer control (s6lo para Italia).

En Italia, el propietario de la Plataforma de Trabajo Elevada (PLE) debe informar de su puesta en marcha
al INAIL y someterla a los controles periédicos obligatorios. El primer control lo realiza el INAIL en un
plazo de sesenta dias a partir de la solicitud, tras lo cual el empresario puede recurrir a las ASL o a
entidades publicas o privadas autorizadas.

Las comprobaciones posteriores las realizan los citados sujetos, que las facilitan en un plazo de treinta
dias desde la solicitud, tras lo cual el empresario puede recurrir a los sujetos publicos o privados
autorizados. Los controles son caros y los costes de su ejecucion corren a cargo del propietario de la
maquina. Para llevar a cabo los controles, los organismos de control territorial (ASL / USL o ARPA) y el
INAIL podran contar con el apoyo de entidades publicas o privadas autorizadas. Las entidades privadas
autorizadas adquieren la calificacion de funcionarios de la administracién publica y dependen
directamente de la estructura publica que ostenta la funcion.

Para informar de la puesta en marcha en Italia, es necesario conectarse al portal INAIL siguiendo las
instrucciones del propio portal.

El INAIL asignara un nimero de serie y durante la Primera Inspeccion, rellenara la "hoja de identificacién
técnica", informando en ella s6lo los datos detectables por la maquina ya en servicio o deducibles del
manual de instrucciones. Este documento formara parte de la documentacion de la maquina.

1.1.2.2Controles periodicos tras el primer control.

En Italia, los controles periddicos obligatorios son anuales. Para su realizacion, es necesario que el titular
del PLE lo solicite por carta certificada al organismo de control (ASL / USL o ARPA u otros sujetos publicos
o privados autorizados) competente para el territorio al menos veinte dias antes de que finalice el afo
desde el momento de la verificacion pasada.

Hay que tener en cuenta que, si una maquina sin documento de verificacion valido se desplaza por el
territorio en una zona que no es competencia del organismo de control habitual, es obligacién del
propietario solicitar el control anual al organismo de control competente para el nuevo territorio en el
gue va a funcionar la maquina.

1.1.2.3Transferencia de la propiedad de la PLE.

En Italia, en caso de transferencia de propiedad, el anterior propietario de la PLE esti obligado a
comunicar la indisponibilidad de la maquina conectandose al portal INAIL.

El nuevo propietario debera recuperar los datos de registro de la PLE en el mismo portal del INAIL, para
seguir sometiendo la maquina a los controles periddicos exigidos por la ley.

El nuevo propietario deberd, en cualquier caso, obtener del propietario anterior la documentacion de
acompafiamiento ya mencionada en los capitulos anteriores (ver DOCUMENTACION SUMINISTRADA).

Para hacer uso de la GARANTIA y recibir las actualizaciones y los BOLETINES DE SERVICIO, el nuevo
propietario debe informar a ALMAC SRL que ha tomado posesion de la maquina mediante una
comunicacion escrita utilizando los formularios que se encuentran al final del presente manual.
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1.1.3 Formacion, informacion y capacitacion de los operarios.

La formacion, la informacion y la capacitacion de los operarios son obligaciones legales para el
empresario. De hecho, el empresario debe asegurarse de que los trabajadores encargados de la utilizacién
de los equipos reciban una formacion adecuada y especifica que permita su uso de forma adecuada y
segura, también en relacién con los dafios que puedan causar a otras personas y cosas. Recuerde que
tanto el que maniobra directamente la maquina como el que esta en el suelo para cualquier operacion
de recuperacién y rescate se consideran operarios.

Los operarios encargados deben tener al menos 18 afios y ser reconocidos como aptos desde el punto de
vista psicofisico para esta tarea. En particular, antes de conducir, es necesario comprobar los siguientes
requisitos:

Vista y oido en buen estado;

Ausencia de alteraciones inducidas por el uso de alcohol o drogas;

Equilibrio psicologico, ausencia de depresion o estrés.

1.1.4 Las pruebas se realizan antes de la entrega.

Antes de salir al mercado, cada ejemplar de la plataforma ALMAC fue sometido a las siguientes pruebas:
= Prueba de frenado
* Prueba de sobrecarga
= Prueba de funcionamiento

1.1.5 Garantia, solicitud de intervencion en garantia y asistencia técnica.
1.1.5.1Garantia y exencién de responsabilidad.

ALMAC S.r.l. garantiza los aparatos de produccion propia y se compromete a sustituir gratuitamente, en
el menor tiempo posible, las piezas que a su juicio resulten defectuosas.

Cualquier intervencidn en garantia sélo puede realizarse en los locales autorizados de ALMAC S.r.l. y con
la condicion de que el Cliente esté al corriente de los pagos.

La garantia no se reconoce si el cliente no entrega el aparato para su reparacion en un plazo de 30 dias
a partir de la fecha de la primera reclamacion que debe hacerse por escrito.

Con excepcion de los casos de dolo o negligencia grave, queda excluida toda responsabilidad de ALMAC
S.r.1. frente al Cliente. por cualquier dafio resultante de fallos/defectos en los aparatos vendidos.
ALMAC S.r.l. queda eximida de toda responsabilidad y la garantia queda anulada en los siguientes casos:
Uso no permitido o no previsto por el presente manual;

Uso inadecuado de la maquina o su utilizacién por personal no instruido y/o no formado;

Uso que no cumple con la normativa especifica;

Falta de mantenimiento y/o no puntualidad;

Retirada de los precintos;

Se han realizado modificaciones en la maquina sin la previa autorizacion por escrito de ALMAC S.r.1;

Se utilizan piezas de recambio no originales o no homologadas por ALMAC s.r.I.
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1.1.5.2Solicitud de intervencidn en garantia y asistencia técnica.

Cualquier solicitud de piezas de recambio o de intervenciones técnicas en garantia debe ser comunicada

a ALMAC S.r.l. tan pronto como se detecte un defecto.

Para cualquier solicitud de asistencia, pongase siempre en contacto con el servicio de asistencia técnica

de ALMAC como se indica a continuacion:

7

DOMICILIO SOCIAL

SEDE DE DIRECCION
EFECTIVA

ALMAC S.r.I.
Viale Ruggeri 6 / A
42016 Guastalla (RE) Italia

ALMAC S.r.l.
Via Caduti sul lavoro 1
46019 Viadana (MN)
Tel. +39 0375 833527
Fax. +39 0375 784350
Correo: info@almac-italia.com

Indique siempre el tipo y el nimero de serie de la maquina cuando solicite piezas de repuesto en garantia

o intervenciones técnicas. Estos datos se indican en la placa de identificacion de la maquina.
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1.2 Descripcion y uso previsto de la maquina.

La maquina descrita en el presente manual es una Plataforma de Trabajo Elevada autopropulsada o, como
se describe en la norma técnica EN280, una maquina moévil disefiada para trasladar personas a puestos de
trabajo, en los que realizan tareas permaneciendo en la plataforma de trabajo, entendiendo que las
personas entran y salen de la plataforma de trabajo Gnicamente a través de puestos de acceso a nivel del
suelo o del chasis, y que consta como minimo de una plataforma de trabajo con mandos, una estructura
extensible (brazos de elevacion) y un bastidor.

Las actividades previstas son:

Mantenimiento ecolégico;

Mantenimiento e instalacion de sistemas o dispositivos en altura;

Limpieza;

Decapado, chorro de arena, pintura, soldadura;

Todas las actividades que se realicen en altura con el operario en la plataforma;

La capacidad maxima permitida (diferente para cada modelo; consulte los datos técnicos en las tablas
mas adelante en el presente manual) consiste en:

Para cada persona se considera una carga de 80 kg;

Para el equipo, se considera una carga minima de 40 kg;

La carga restante esta representada por el material que se procesa.

La maquina consiste esencialmente en:
Un carro base motorizado, con oruga variable (excluyendo los modelos "RT" con oruga fija), equipado con
orugas.
Torreta giratoria hidraulica;
Estructura extensible accionada por cilindros hidraulicos;
Plataforma del operario.
El depdsito base soporta la fuente de energia (motor térmico o bateria) y estd compuesto principalmente
por los siguientes componentes:
Bastidor inferior fijo en el que se instalan los depoésitos de aceite y de combustible (si la maquina esta
equipada con un motor térmico), la bateria, los sistemas hidraulico y eléctrico y el puesto de mando de
emergencia en tierra;
Via izquierda equipada con motorreductor para el desplazamiento de la maquina, y soportes telescopicos
para el control de la oruga variable (excluyendo los modelos "RT" con oruga fija);
Via izquierda equipada con motorreductor para el desplazamiento de la maquina, y soportes telescopicos
para el control de la oruga variable (excluyendo los modelos "RT" con oruga fija);
El soporte de la quinta rueda articulada se acciona mediante un par de cilindros hidraulicos para el control
de la nivelacién de la superestructura, en la que se fija la quinta rueda de rotacion.
La torreta giratoria hidraulica esta fijada al soporte articulado del carro y permite la rotacion de la
superestructura con respecto al eje vertical de la maquina. La rotacion permitida es limitada, y esta
limitacion varia de un modelo a otro (véase la tabla de datos técnicos para conocer el angulo de rotacion
méximo de cada modelo).
La estructura extensible consiste en

0 Brazo principal telescopico;

o Jib
Los movimientos de elevacion/descenso del brazo y del plumin se realizan mediante cilindros hidraulicos
equipados con valvulas de sobrecentro directamente embridadas en ellos para mantener los brazos en
posicién incluso en caso de rotura accidental de un tubo de alimentacion.
La extension telescopica se acciona mediante:
Cilindro hidraulico de doble efecto con vélvula de sobrecentro y sistema de cadena volante para los
modelos JIBBI 1250, JIBBI 1270 y JIBBI 1670;
Cilindro hidraulico de doble efecto y doble extensién (sin cadenas) para el modelo JIBBI U 1570.
Unos sensores adecuados controlan la posicién de la plataforma en altura, verificando que el operario se
mantiene siempre dentro de los limites operativos de seguridad previstos (altura, alcance).
La plataforma de trabajo esta fijada al extremo del brazo del plumin y puede girar de forma diferente
para cada modelo (véase la tabla de datos técnicos para entender el angulo de giro maximo de cada
modelo) mediante un actuador giratorio provisto también de la valvula de sobrecentro para mantenerla
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en posicién en caso de fallo hidraulico. La plataforma es de aluminio y est4 equipada con parapetos y
rodapiés de altura regular (parapetos H = 1100 mm; rodapiés H = 150 mm). Se pueden instalar plataformas
de distintos tamafos; consulte los datos técnicos.

La nivelacion de la plataforma es automatica y esta garantizada por:

Sistema hidraulico maestro-esclavo para los modelos JIBBI 1250, JIBBI 1270 y JIBBI 1670;

Sistema de nivelacion electronica para el modelo JIBBI U 1570.

Para algunas versiones, a peticién es posible proporcionar:

Sistema de extraccion rapida de la cesta;

Polipasto de elevacion de materiales que se aplica como accesorio intercambiable en lugar de la
plataforma.

El sistema de control de la maquina consta de varios sensores que le permiten mantener la estabilidad
general bajo control, manteniendo la torreta y la estructura extensible niveladas y ajustando la altura,
el alcance y la velocidad de trabajo en funcién de los distintos pardmetros monitorizados, es decir:
Inclinacién del suelo;

Via de la maquina (excluyendo los modelos de oruga fija "RT");

Posicién de la torreta giratoria;

Angulo de apertura del brazo principal;

Posicion de la extension telescépica del brazo;

Angulo de apertura del plumin;

Carga en la plataforma.

A través de la pantalla (o de las luces LED) del panel de control de la plataforma, el operario a bordo esta
constantemente informado de los limites de funcionamiento alcanzados y de los movimientos permitidos.
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1.3 Puestos de trabajo.

El sistema de control de la maquina puede ser de dos tipos:

Sistema de control con consola cableada en la plataforma (control remoto - estandar);

Sistema de control con consola conectada por radio en la plataforma (control por radio - opcional).

En ambos casos, el puesto de funcionamiento normal se encuentra en la plataforma, mientras que en
tierra hay un puesto de control para la recuperacion de emergencia de la plataforma. Sin embargo, es
posible conducir la maquina a pie durante los traslados.

1.3.1 Utilizacion con conductor a pie.

Independientemente del tipo de sistema de control (mando a distancia o radiocontrol), es posible retirar
la consola de control de la plataforma y conducir la maquina a pie cuando se coloca la maquina o para
cargar y descargar la maquina del medio de transporte.
Con el mando a distancia fuera de su alojamiento en la plataforma, se permiten todos los controles de la
maquina limitados a la longitud del cable de conexion;
Con el radiomando (opcional) fuera de su alojamiento en la plataforma, se permiten los siguientes
comandos:
o Sila carga de la plataforma es inferior a 20 kg:
» Todos los comandos estan permitidos.
o Sila carga de la plataforma es superior a 20 kg:
= Control variable de la oruga, traslacion y nivelacion de la torreta solo si el brazo
esta en POSICION DE TRANSPORTE;
= Controles para el desarrollo de la estructura extensible (ascensos / descensos /
rotaciones) hasta el limite de la POSICION DE TRANSPORTE.

En las maquinas equipadas con la opcién de cabrestante, el operario conduce la maquina a pie de las
siguientes maneras:

Con el mando a distancia conectado al conector disponible en la estacion de control en tierra;

Con control por radio.

1.4 Poder.

Las maquinas estan equipadas con un sistema hidraulico a través del cual se obtiene el movimiento. Las
maquinas pueden configurarse con diferentes fuentes de energia en funcion de lo siguiente

Version ELC = Maquina alimentada por bateria de plomo y bomba eléctrica;

Version LTH = Maquina alimentada por bateria de litio y bomba eléctrica;

Version EVO = Maquina accionada por un motor diesel y bombas hidraulicas.

Como opcidn, para las versiones EVO y LTH, es posible disponer de una bomba eléctrica alimentada por
la tension de la red.

En cualquier caso, tanto el sistema hidraulico como el eléctrico estan dotados de todas las protecciones
necesarias (véanse los esquemas eléctrico e hidraulico suministrados como anexos a el presente manual).



PAGINA14 ALMACRAWLER 1)

1.5 Usos no permitidos y "Desembarco en altura".

El uso normal y permitido de la maquina se describe en los parrafos anteriores. Todo lo que no se describa
como uso normal y permitido debe considerarse como uso no permitido.

Esta prohibido manejar la plataforma de trabajo desde el puesto de control de tierra, excepto para
operaciones de recuperacion de emergencia.

Est4 prohibido manejar la plataforma de trabajo con la consola de control fuera de la plataforma de
trabajo si hay operarios a bordo; el sistema de control ya esta configurado para impedir tal uso si hay una
carga superior a 20 kg en la plataforma.

Dado que las PEMPs estan disefiadas para operar desde la posicion de operaciéon en la plataforma, y que
la Unica posicion de acceso permitida es la que prevé la plataforma en el suelo, cualquier actividad que
implique el acceso y/o abandono de la misma con la plataforma en una posicion distinta a la de acceso
(el llamado "aterrizaje en altura") estd formalmente prohibida.
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1.6 Identificacion.

En caso de solicitud de piezas de recambio y de intervenciones, se deben mencionar siempre los datos
gue figuran en la placa de matricula situada en la torreta o en la placa de identificacién de la plataforma.
En caso de pérdida o ilegibilidad de las placas (asi como de las diferentes placas adhesivas situadas en
toda la maquina), debe restablecerse lo mas rapidamente posible.

Para la ubicacion de las placas, véase la siguiente figura. Es aconsejable transcribir estos datos en la
siguiente tabla:

TEMPLATE: NUMERO DE SERIE: ANO

ALMACRAWLER )} AI.MACRAWLER ) ]

i 111 Vi P 4 7518 Gkt & 4201
T aori- e e 5L Viake WGA IG mnw‘lm

DESIGNAZIONE
DESIGNATION

MDDELLG

SERID\L MUMBER

PORTATA MAX
A, CAFACITY

AMND FAB.
YEAR MFD

DOGITEZUS

Figural
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1.7 Definiciones y ubicacion de los principales componentes

Los principales componentes de la maquina se muestran en las siguientes imagenes. El presente manual
trata de diferentes modelos y equipos por lo que algunas imagenes pueden diferir ligeramente del modelo
que se posee.

Marco inferior

Via izquierda

Camino correcto

Torreta

Lastre de la torreta

Brazo

Primera ampliacion

Segunda ampliacion

JIB

10. Plataforma

11. Cilindro de extension del brazo

12. Rodamiento giratorio y motor
hidraulico

13. Consola de control

14. Actuador de rotacion de la
plataforma

15. Toma de corriente de 230 V

16. Balasto de vagon

17. Cilindro de elevacion del brazo

18. Cilindro de nivelaciéon "maestro"

19. Cilindro de elevacién JIB

20. Cilindro de nivelacion "esclavo"

21. Depoésito de combustible

22. Depdsito de aceite

23. Cuadro eléctrico de control de
tierra

24. Bateria de arranque de 12V

25. Cuadro eléctrico de interruptores
magnetotérmicos diferenciales

26. Cilindro de ampliacion de la oruga
izquierda

27. Cilindro de nivelacién lateral

28. Junta de nivelacion de la torreta
inferior

29. Junta de nivelacion de la torreta
superior

30. Soporte de la plataformay junta de
nivelacion

31. Cilindro de ampliacion de la oruga
derecha

32. Cilindro de nivelacion longitudinal
de la torreta

33. Motor endotérmico

34. Motor eléctrico (si esta presente)

35. Distribuidor de movimiento de
aviones

36. Bomba manual

37. Distribuidor de movimiento de Figura2

tierras

©oNoG AWM E
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Componentes especificos para las versiones
ELC - LTH:

1. Baterias de traccion de litio (LTH) o pb-
acido (ELC)

2. Motor eléctrico de 48V

3. Motor eléctrico 220V / 110V (LTH) o

balasto (ELC)

Cargador de baterias

Cuadro eléctrico para contratistas

o s

Figura3
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2 DATOS TECNICOS, DIMENSIONES
FUNCIONAMIENTO.

2.1 JIBBI 1250.

2.1.1 Datos técnicos generales JIBBI 1250.

Y DIAGRAMAS

DE

Dimensiones:

Sistema métrico

Sistema imperial

Altura maxima de trabajo (1) 12,3 m 40' 4" ft
Altura méxima de la superficie de paso (1) 10,3 m 339" ft
Alcance méaximo de trabajo desde el centro del rodamiento giratorio (1) 6,9 m 22'7" ft
Capacidad maxima de la plataforma (m) 230 kg 500 Ibs
Ndmero maximo de personas en el andén (n) 2 2
Masa de equipos y materiales en la plataforma (yo) 70 kg 150 Ibs
Distancia al suelo del carro 120 mm 5 en
Rotacién de la torreta 220 ° 220 °
Rotacion de la plataforma 140 ° 140 °
Altura_l méaxima de la superficie de paso para la insercion de la velocidad de 1,62 m 5 4 ft
seguridad
Tamafio maximo de la plataforma - Estandar 1,40x 0,74 m 4'7 "x2'5" ft
Tamafio maximo de la plataforma - Opcional 1,80 x 0,74 m 5'11 "x2'5" ft
Ancho de oruga con oruga extendida 1,95 m 6' 5" ft
Ancho de oruga con la oruga replegada 1,15 m 39" ft
Longitud maxima de transporte con la plataforma montada 3,83 m 12' 6" ft
Longitud maxima de transporte con la plataforma desmontada 3,12 m 10' 2" ft
Altura minima de transporte 1,99 m 6'6" ft
Anchura maxima de transporte con plataforma montada - Estandar 1,40 m 47" ft
Anchura maxima de transporte con la plataforma montada - Opcional 1,80 m 511" ft
Anchura maxima de transporte con la plataforma desmontada 1,15 m 39" ft
Dimensiones del carril (altura x anchura) (2) 350 x 250 mm 13" x 9" en
Capacidad del deposito de aceite hidraulico 37 [ 9,6 gal
Circuito de traduccidn de la presion hidraulica maxima 215 bar 3100 psi
Presion hidraulica maxima de elevacién/descenso/circuito de rotacion 180 bar 2610 psi
Presion hidraulica méxima circuito de extension/retraccion telescopica 120 bar 1740 psi
Limites de estabilidad:
Pendiente lateral maxima del terreno con plataforma elevada - oruga ancha 15 ° 15 °
Pendiente longitudinal maxima del terreno con plataforma elevada - oruga ancha 15 ° 15 °
Fuerza manual maxima permitida para 2 personas en la plataforma (1) 400 N 90 Ibf
Fuerza manual méxima permitida para 1 persona en la plataforma (1) 200 N 45 Ibf
Velocidad maxima del viento 12,5 m/s 28 mph

(1) Consulte siempre los esquemas de trabajo para obtener estos datos segun las diferentes configuraciones de la maquina.

(2) Orugas de caucho negras de serie; orugas de caucho antihuellas opcionales.
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2.1.2 Datos técnicos version JIBBI 1250 EVO - YANMAR 3TNM68-AS.

Datos técnicos Sistema métrico Sistema imperial
Tipo de motor diesel: Yanmar 3TNM68-AS | |
Certificacion FASE-V
Peso de la maquina (1) 2880 kg 6350 Ibs
Masa seca del motor 104 kg 229 lbs
Desplazamiento 784 cm3 48 en3
Potencia neta 14,7 kw 20 HP
Régimen de potencia neta 3600 g/min 3600 rpm
Cantidad de aceite del motor 2,5 | 0,65 gal
Capacidad del deposito de combustible 24 | 6,2 gal
Tension y capacidad de la bateria de arranque 12/54 V / Ah 12/54 V / Ah
Peso de la bateria de arranque 12,1 kg 27 Ibs
Potencia sonora de LWA 104 dB A 104 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (entorno industrial interno) 84,5+2,6 dB A 84,5+2,6 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (ambiente externo sobre el asfalto) 79,5+2,6 dB A 79,5+ 2,6 dB A
Nivel méximo de pico Lp pico 106,0 dB A 106,0 dB A
Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) <2,5 m / s2 <2,5m/s2 m / s2
Vibracién de todo el cuerpo (en plataforma - medida en suelo llano) (2) 0,52+0,10 | m/s2 | 0,52+0,10 | m/s2
\(/S!l)oramones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) 0,59 £ 0,10 m / s2 0,59 0,10 m / s2
Temperatura minima de funcionamiento -20 °C -4 °F
Temperatura maxima de funcionamiento +55 °C +131 °F
Rendimiento:
Pendiente maxima superable en condiciones de transporte 25 ° 25 °
Velocidad méxima de transferencia en posicién de transporte 2,5 km/h 1,6 mph
Maxima velocidad de transferencia con la plataforma en posicién alta 0,4 km/h 0,2 mph
Tiempo de subida de la plataforma completa 60 S 60 S
Tiempo de descenso de la plataforma completa 40 S 40 S
Bomba eléctrica monofasica de 230V 50Hz opcional
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 lbs
Potencia de la bomba eléctrica 2,2 kw 3 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente méxima absorbida de la red 14 A 14 A
Bomba eléctrica monofasica de 230V 60Hz opcional
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kw 2 HP
Régimen 1620 g/min 1620 rpm
Corriente méxima absorbida de la red 10 A 10 A
Bomba eléctrica monofésica opcional 110V 50Hz
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,85 kw 2,5 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 28 A 28 A
Bomba eléctrica monofasica opcional 110V 60Hz
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 lbs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kw 2 HP
Régimen 1680 g/min 1680 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 21,6 A 21,6 A

(1) El peso de la maquina puede variar en funcién de la presencia de accesorios opcionales. Consulte los datos de la placa de la
maquina.

(2) Los valores se refieren a la plataforma elevada.

(3) Los valores se refieren a la plataforma en posicién de transporte
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2.1.3 Datos técnicos version JIBBI 1250 EVO - YANMAR 3TNV74-SDSA.

Datos técnicos Sistema métrico Sistema imperial
Tipo de motor diesel: Yanmar 3TNV74-SDSA | |

Certificacion EPA Final Tier 4 - Fase V
Peso de la maquina (1) 2880 kg 6350 lbs
Masa seca del motor 124 kg 270 Ibs
Desplazamiento 993 cm3 60 en3
Potencia neta 14,2 kw 20 HP
Régimen de potencia neta 3000 g/min 3000 rpm
Cantidad de aceite del motor 2,8 | 0,7 gal
Capacidad del depésito de combustible 24 [ 6,2 gal
Tensién y capacidad de la bateria de arranque 12/54 V/ Ah 12/54 V / Ah
Peso de la bateria de arranque 12,1 kg 27 Ibs
Potencia sonora de LWA 104 dB A 104 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (entorno industrial interno) 84,5+ 2,6 dB A 84,5+ 2,6 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (ambiente externo sobre el asfalto) | 79,5+ 2,6 dB A 79,5+2,6 dB A
Nivel maximo de pico Lp pico 106,0 dB C 106,0 dB C
Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del <2,5 m/ s? <2,5 m/ s?
operario)
Vibracién de todo el cuerpo (en plataforma - medida en suelo llano) (2) 0,52+0,10 | m/s2 | 0,52+0,10 | m/s2

Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del | 0,59+0,10 | m/s2 | 0,59+0,10 | m/ s2
operario) (3)

Temperatura minima de funcionamiento -20 °C -4 °F
Temperatura maxima de funcionamiento +55 °C +131 °F
Rendimiento:
Pendiente maxima superable en condiciones de transporte 25 ° 25 °
Velocidad méxima de transferencia en posicion de transporte 2,5 km/h 1,6 mph
Maxima velocidad de transferencia con la plataforma en posicién alta 0,4 km/h 0,2 mph
Tiempo de subida de la plataforma completa 60 S 60 S
Tiempo de descenso de la plataforma completa 40 S 40 S

Bomba eléctrica monofasica de 230V 50Hz opcional

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 lbs
Potencia de la bomba eléctrica 2,2 kW 3 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 14 A 14 A

Bomba eléctrica monofasica de 230V 60Hz opcional

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kW 2 HP
Régimen 1620 g/min 1620 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 9,9 A 10 A

Bomba eléctrica monofésica opcional 110V 50Hz

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,85 kW 2,5 HP
Régimen 1400 g/min 1400 pm
Corriente maxima absorbida de la red 28 A 28 A

Bomba eléctrica monofasica opcional 110V 60Hz

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 lbs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kw 2 HP
Régimen 1680 g/min 1680 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 21,6 A 21,6 A

(1) El peso de la maquina puede variar en funcioén de la presencia de accesorios opcionales. Consulte los datos de la placa de la
maquina.

(2) Los valores se refieren a la plataforma elevada.

(3) Los valores se refieren a la plataforma en posicién de transporte
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2.1.4 Datos técnicos de la version JIBBI 1250 ELC.

Datos técnicos Sistema métrico Sistema imperial
Bateria de plomo-acido
Peso de la maquina (1) 3575 kg 7880 Ibs
Tensién nominal de la bateria 48 Vv 48 \
Capacidad nominal de la bateria (c5) 420 Ah 420 Ah
Peso de la bateria 580 kg 1280 Ibs
Tamario de la bateria 830 x 520 mm 33x21h= en
h =575 23
Duracioén de la bateria (4) 21500 ciclos >1500 ciclos
Cargador de baterias monofésico de 230 V 48/40 V/A 48/40 V/A
Tension de red para el cargador de baterias monofasico 2306/050- V / Hz 2306{)50- V / Hz
Corriente maxima absorbida por el cargador 12 A 12 A
Corriente maxima suministrada por el cargador 40 A 40 A
Cargador de baterias monofésico de 110 V 48/20 V/A 48/20 V/A
Tension de red para el cargador de baterias monofasico 1106/0 50- V / Hz 1106{)50- V / Hz
Corriente maxima absorbida por el cargador 10,5 A 10,5 A
Corriente maxima suministrada por el cargador 20 A 20 A
Potencia de la bomba eléctrica 4 kw 5,4 HP
Corriente maxima absorbida por la bomba eléctrica 160 A 160 A
Potencia sonora de LWA 87 dB A 87 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (entorno industrial interno) 80 dB A 80 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (ambiente externo sobre el asfalto) 75 dB A 75 dB A
V|braC|_ones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del 2.5 m/s? <2.5 m/s2
operario)
Vibracién de todo el cuerpo (en plataforma - medida en suelo llano) (2) 0,52+0,10 | m/s? | 0,52+0,10 | m/s?
VlbraC|_ones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del 0.50+010 | m/s? | 0594010 | m/s2
operario) (3)
Temperatura minima de funcionamiento -20 °C -4 °F
Temperatura maxima de funcionamiento +55 °C +131 °F
Rendimiento:
Pendiente méxima superable en condiciones de transporte 25 ° 25 °
Velocidad maxima de transferencia en posicion de transporte 2,5 km/h 1,6 mph
Maxima velocidad de transferencia con la plataforma en posicién alta 0,4 km/h 0,2 mph
Tiempo de subida de la plataforma completa 60 S 60 S
Tiempo de descenso de la plataforma completa 40 S 40 S

(1) El peso de la maquina puede variar en funcién de la presencia de accesorios opcionales. Consulte los datos de la placa de la
maquina.

(2) Los valores se refieren a la plataforma elevada.

(3) Los valores se refieren a la plataforma en posicién de transporte

(4) Valor declarado @ 80% DOD y mantenimiento oportuno
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2.1.5 Datos técnicos de la version JIBBI 1250 LTH.

Datos técnicos Sistema métrico Sistema imperial
Bateria de litio - LiFePO4

Peso de la maquina (1) 2920 kg 6440 Ibs
Tensién nominal de la bateria 48 \ 48 \
Capacidad nominal de la bateria 300 Ah 300 Ah
Peso de la bateria 170 kg 375 Ibs
Tamafio de la bateria 780_)(4220 h mm 31x22h=18 en
Duracion de la bateria (4) 22000 ciclos >2000 ciclos
Cargador de baterias monofasico 48/20 V/A 48/20 V/A

Tension de red para el cargador de baterias monofésico 11?6?28 7l vrmz 110'228 /50- 1y s hg

Corriente maxima absorbida por el cargador 10,5 A 10,5 A

Corriente maxima suministrada por el cargador 20 A 20 A
Potencia de la bomba eléctrica 4 kW 5,4 HP
Corriente méxima absorbida por la bomba eléctrica 160 A 160 A
Potencia sonora de LWA 87 dB A 87 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (entorno industrial interno) 80 dB A 80 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (ambiente externo sobre el asfalto) 75 dB A 75 dB A
Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) <2,5 m/s2 <2,5 m/s2
Vibracién de todo el cuerpo (en plataforma - medida en suelo llano) (2) 0,52 + 0,10 m/s2 0,52 + 0,10 m/s2
Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) (3) 0,59 £ 0,10 m/s2 0,59 £ 0,10 m/s2
Temperatura minima de funcionamiento de la maquina -20 °C -4 °F
Temperatura maxima de funcionamiento de la maquina +55 °C +131 °F
Temperatura minima para recargar la bateria de litio (5) 0 °C 32 °F
Temperatura maxima de recarga de la bateria de litio +55 °C +131 °F

Rendimiento:

Pendiente maxima superable en condiciones de transporte 25 ° 25 °
Velocidad maxima de transferencia en posicién de transporte 2,5 km / h 1,6 mph
Méxima velocidad de transferencia con la plataforma en posicién alta 0,4 km / h 0,2 mph
Tiempo de subida de la plataforma completa 60 s 60 s
Tiempo de descenso de la plataforma completa 40 s 40 s

Bomba eléctrica monofésica de 230V 50Hz opcional

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 2,2 kW 3 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 14 A 14 A

Bomba eléctrica monoféasica de 230V 60Hz opcional

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 lbs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kW 2 HP
Régimen 1620 g/min 1620 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 9,9 A 10 A

Bomba eléctrica monofésica opcional 110V 50Hz

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,85 kW 2,5 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 28 A 28 A

Bomba eléctrica monofésica opcional 110V 60Hz

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kW 2 HP
Régimen 1680 g/min 1680 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 21,6 A 21,6 A

(1) El peso de la maquina puede variar en funcién de la presencia de accesorios opcionales. Consulte los datos de la placa de la
maquina.

(2) Los valores se refieren a la plataforma elevada.

(3) Los valores se refieren a la plataforma en posicién de transporte

(4) Valor declarado @ 80% DOD y mantenimiento oportuno

(5) A temperaturas mas bajas, la corriente de carga se reduce significativamente, lo que resulta en un aumento del tiempo total
de carga.
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2.1.6 Diagramas de funcionamiento del JIBBI 1250 (todas las versiones - excepto RT).

2.1.6.1Diagramas de trabajo del JIBBI 1250 en la oruga maxima. Traduccion inhibida.

Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 12,3 m 40' 4" ft
B | Alcance maximo de trabajo - 230 kg 5,3 m 17'5" ft
C | Alcance maximo de trabajo - 140 kg 6,1 m 20'0" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 7 m 23'0" ft
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 140 kg 12,2 m 40' 0" ft
B | Altura maxima de trabajo - 230 kg 11,0 m 36'0" ft
C | Alcance maximo de trabajo - 230 kg 4,5 m 14' 9" ft
D | Alcance méximo de trabajo - 140 kg 5,3 m 17' 4" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 6,1 m 20'0" ft




PAGINA24 ALMACRAWLER 1)

Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 140 kg 12,1 m 39'8" ft
B | Altura maxima de trabajo - 230 kg 11,9 m 39'0" ft
C | Alcance méaximo de trabajo - 230 kg 4,9 m 16' 0" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 140 kg 5,7 m 18 4" ft
E | Alcance méximo de trabajo - 80 kg 6,6 m 21'7" ft
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2.1.6.2Diagramas de trabajo del JIBBI 1250 en la oruga maxima. Se permite la traduccién.

Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 6,7 m 22'0" ft
B | Alcance méximo de trabajo - 230 kg 4,3 m 141" ft
C | Angulo méx. de elevacion del brazo 70 ° 70 °
D Angu!o maximo de elevacion del 75 ° 75 o
plumin
<
O &::’
% Il
t
>
o =
f
B
Sistema Sistema
métrico imperial

A | Altura maxima de trabajo - 170 kg 8,4 m 22' 6" ft

B | Alcance maximo de trabajo - 170 kg 5,3 m 17'5" ft

C | Angulo méx. de elevacion del brazo 70 ° 70 °
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2.1.6.3Diagramas de trabajo JIBBI 1250 con oruga reducida (capacidad de 140 kg). Se

permite la traduccion.

Sistema Sistema

métrico imperial
Altura maxima de trabajo - 140 kg 8,3 m 27' 3" ft

5,3 m 17'5" ft

Alcance méximo de trabajo - 140 kg
Angulo méx. de elevacion del brazo 70 70

Sistema Sistema

métrico imperial
Altura maxima de trabajo - 140 kg 8,9 m 29'2" ft
Alcance méximo de trabajo - 140 kg 6,0 m 19'8" ft
Angulo méx. de elevacion del brazo 70 ° 70 °
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2.1.6.4Configuracion del transporte JIBBI 1250.

Sistema Sistema
métrico imperial

Altura maxima de la superficie de

1,62 m 5'4"
paso

=y

M | Altura méxima de trabajo 3,5 m| 11'6" ft
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2.2 JIBBI 1250 RT.

2.2.1 Datos técnicos generales JIBBI 1250 RT.

Dimensiones: Sistema métrico Sistema imperial
Altura maxima de trabajo (1) 12,4 m 40' 8" ft
Altura maxima de la superficie de paso (1) 10,4 m 34'1" ft
Alcance méximo de trabajo desde el centro del rodamiento giratorio (1) 6,9 m 22'8" ft
Capacidad méxima de la plataforma (m) 230 kg 500 lbs
Numero maximo de personas en el andén (n) 2 2
Masa de equipos y materiales en la plataforma (yo) 70 kg 150 Ibs
Distancia al suelo del carro 240 mm 9,6 en
Rotacion de la torreta 220 °© 220 °©
Rotacién de la plataforma 140 ° 140 °
Alturg méxima de la superficie de paso para la insercion de la velocidad de 1,73 m 5 g ft
seguridad
Tamafio maximo de la plataforma - Estandar 1,40 x 0,74 m 47"x25" ft
Tamario maximo de la plataforma - Opcional N.A. N.A.
Ancho de via 2,18 m 72" ft
Longitud maxima de transporte con la plataforma montada 3,83 m 127" ft
Longitud maxima de transporte con la plataforma desmontada 3,12 m 10" 3" ft
Altura minima de transporte 2,09 m 6'8" ft
Anchura maxima de transporte 2,18 m 71" ft
Dimensiones del carril (altura x anchura) (2) 350 x 250 mm 14 x 10 en
Capacidad del deposito de aceite hidraulico 37 | 9,6 gal
Circuito de traduccién de la presion hidraulica maxima 215 bar 3100 psi
Presion hidrdulica maxima de elevacién/descenso/circuito de rotacion 180 bar 2610 psi
Presion hidrdulica maxima circuito de extensidon/retraccion telescopica 120 bar 1740 psi

Limites de estabilidad:

Pendiente lateral maxima del suelo con plataforma elevada 15 ° 15 °
Pendiente longitudinal maxima del suelo con plataforma elevada 15 ° 15 °
Fuerza manual maxima permitida para 2 personas en la plataforma (1) 400 N 90 Ibf
Fuerza manual méxima permitida para 1 persona en la plataforma (1) 200 N 45 Ibf
Velocidad méxima del viento 12,5 m/s 28 mph

(1) Consulte siempre los esquemas de trabajo para obtener estos datos segun las diferentes configuraciones de la maquina.
(2) Orugas de caucho negras de serie; orugas de caucho antihuellas opcionales.
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2.2.2 Datos técnicos version JIBBI 1250 EVO-RT - YANMAR 3TNM68-AS.

Sistema métrico Sistema imperial
Tipo de motor diesel: Yanmar 3TNM68-AS
Certificacion FASE V
Peso de la maquina (1) 2865 kg 6316 Ibs
Masa seca del motor 104 kg 229 Ibs
Desplazamiento 784 cms3 48 en3
Potencia neta 14,7 kw 20 HP
Régimen de potencia neta 3600 g/min 3600 rpm
Cantidad de aceite del motor 2,5 | 0,65 gal
Capacidad del depésito de combustible 24 | 6,2 gal
Tensién y capacidad de la bateria de arranque 12/54 V / Ah 12/54 V / Ah
Peso de la bateria de arranque 12,1 kg 27 Ibs
Potencia sonora de LWA 104 dB A 104 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (entorno industrial interno) 84,5+ 2,6 dB A 84,5+ 2,6 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (ambiente externo sobre el asfalto) | 79,5+ 2,6 dB A 79,56+2,6 dB A
Nivel maximo de pico Lp pico 106, dB C 106, dB C
Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) <2,5 m/s2 <2,5 m/s2
Vibracion de todo el cuerpo (en plataforma - medida en suelo llano) (2) 0,52+0,10 | m/s2|0,52+0,10 | m/s2
\(/?l)g)racmnes del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) 0.59+010 | m/s2 | 0,59+0.10 | m/s2
Temperatura minima de funcionamiento -20 °C -4 °F
Temperatura maxima de funcionamiento +55 °C +131 °F
Rendimiento:
Pendiente méxima superable en condiciones de transporte 25 ° 25 °
Velocidad maxima de transferencia en posicion de transporte 25 km / 16
, h , mph
Maxima velocidad de transferencia con la plataforma en posicién alta 0.4 krﬂ / 0.2 mph
Tiempo de subida de la plataforma completa 60 S 60 S
Tiempo de descenso de la plataforma completa 40 s 40 S
Bomba eléctrica monofésica de 230V 50Hz opcional
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 2,2 kw 3 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 14 A 14 A
Bomba eléctrica monofésica de 230V 60Hz opcional
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kw 2 HP
Régimen 1620 g/min 1620 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 10 A 10 A
Bomba eléctrica monofasica opcional 110V 50Hz
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,85 kw 2,5 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente méxima absorbida de la red 28 A 28 A
Bomba eléctrica monofasica opcional 110V 60Hz
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kw 2 HP
Régimen 1680 g/min 1680 rpm
Corriente méxima absorbida de la red 21,6 A 21,6 A

(1) 7 -
maquina.
(2) Los valores se refieren a la plataforma elevada.
(3) Los valores se refieren a la plataforma en posicion de transporte

El peso de la maquina puede variar en funcién de la presencia de accesorios opcionales. Consulte los datos de la placa de la
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2.2.3 Datos técnicos version JIBBI 1250 EVO-RT - YANMAR 3TNV74-SDSA

Sistema métrico Sistema imperial
Tipo de motor diesel: Yanmar 3TNV74-SDSA

Certificacion EPA Final Tier 4 - Fase V
Peso de la maquina (1) 2865 kg 6316 lbs
Masa seca del motor 124 kg 270 lbs
Desplazamiento 993 cm3 60 en3
Potencia neta 14,2 kw 20 HP
Régimen de potencia neta 3000 g/min 3000 rpm
Cantidad de aceite del motor 2,8 | 0,7 gal
Capacidad del depésito de combustible 24 | 6,2 gal
Tensién y capacidad de la bateria de arranque 12/54 V / Ah 12/54 V / Ah
Peso de la bateria de arranque 12,1 kg 27 Ibs
Potencia sonora de LWA 104 dB A 104 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (entorno industrial interno) 84,5+ 2,6 dB A 84,5+2,6 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (ambiente externo sobre el asfalto) | 79,5+ 2,6 dB A 79,5+2,6 dB A
Nivel maximo de pico Lp pico 106,0 dB C 106,0 dB C
Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) <2,5 m/s2 <2,5 m/s2
Vibracion de todo el cuerpo (en plataforma - medida en suelo llano) (2) 0,52+0,10 | m/s2 ] 0,52+0,10 | m/s2

Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) | 0,59+0,10 | m/s2 | 0,59+0,10 | m / s2

©)

Temperatura minima de funcionamiento -20 °C -4 °F
Temperatura méxima de funcionamiento +55 °C +131 °F
Rendimiento:

Pendiente méxima superable en condiciones de transporte 25 ° 25 °
Velocidad méxima de transferencia en posicion de transporte km /

2,5 h 1,6 mph
Maxima velocidad de transferencia con la plataforma en posicién alta km /

0,4 h 0,2 mph
Tiempo de subida de la plataforma completa 60 S 60 S
Tiempo de descenso de la plataforma completa 40 S 40 S

Bomba eléctrica monofésica de 230V 50Hz opcional

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 2,2 kW 3 HP
Régimen 1400 g/min 1400 pm
Corriente maxima absorbida de la red 14 A 14 A

Bomba eléctrica monofésica de 230V 60Hz opcional

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kW 2 HP
Régimen 1620 g/min 1620 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 10 A 10 A

Bomba eléctrica monofasica opcional 110V 50Hz

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 lbs
Potencia de la bomba eléctrica 1,85 kW 2,5 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 28 A 28 A

Bomba eléctrica monofasica opcional 110V 60Hz

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kW 2 HP
Régimen 1680 g/min 1680 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 21,6 A 21,6 A

(1) El peso de la maquina puede variar en funcién de la presencia de accesorios opcionales. Consulte los datos de la placa de la
maquina.

(2) Los valores se refieren a la plataforma elevada.

(3) Los valores se refieren a la plataforma en posicion de transporte
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2.2.4 Diagramas de funcionamiento del JIBBI 1250 RT.

2.2.4.1Diagramas de funcionamiento del JIBBI 1250 RT. Altura maxima y alcance maximo.
Traduccion inhibida.

Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura méxima de trabajo - 140 kg 12,4 m 40' 8" ft
B | Altura madxima de trabajo - 230 kg 12,1 m 39'8" ft
C | Alcance maximo de trabajo - 230 kg 5,0 m 16'5" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 140 kg 5,9 m 19' 4" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 6,5 m 21' 4" ft
< [aa]
D
E
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 140 kg 12,4 m 40' 8" ft
B | Altura maxima de trabajo - 230 kg 12,1 m 39'8" ft
C | Alcance maximo de trabajo - 230 kg 4,9 m 16'0" ft
D | Alcance méximo de trabajo - 140 kg 5,9 m 19' 4" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 6,5 m 21' 4" ft
D
E
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Sistema Sistema
métrico imperial

A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 12,3 m| 404" ft
B | Alcance maximo de trabajo - 230 kg 5,3 m 17'5" ft
C | Alcance méaximo de trabajo - 140 kg 6,1 m| 200" ft
D | Alcance méximo de trabajo - 80 kg 6,9 m_22'8" ft
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 12,3 m| 404" ft
B | Alcance maximo de trabajo - 230 kg 5,3 m 17'5" ft
C | Alcance maximo de trabajo - 140 kg 6,1 m| 200" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 6,9 m| 228" ft
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2.2.4.2Diagramas de funcionamiento del JIBBI 1250 RT. Se permite la traduccion.

Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 140 kg 8,6 m 28' 3" ft
B | Alcance méximo de trabajo - 140 kg 5,3 m 17'5" ft
C | Angulo méax. de elevacion del brazo 70 ° 70 °
<
<
Sistema Sistema
métrico imperial
A Altura maxima de trabajo - 230 kg 6,8 m| 22'4" ft
B Alcance maximo de trabajo - 230 kg 4,4 m| 14'5" ft
C Angu[o maximo de elevacién del 75 ° 75 °
plumin
D Angulo méx. de elevacion del brazo 70 ° 70 °
<
B
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Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 6,8 m 22' 4" ft
B Alcance maximo de trabajo - 230 kg 4,5 m 14'9" ft
C Angu!o maximo de elevacion del 75 ° 75 °
plumin
D | Angulo méx. de elevacion del brazo 70 ° 70 °
<
o
H
B
2.2.4.3Configuracion del transporte JIBBI 1250 RT.
Sistema Sistema
métrico imperial
L g\:itSL:)ra méaxima de la superficie de 173 | m 5 g ft
M | Altura maxima de trabajo 3,73 | m 12' 3" ft
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2.3 JIBBI 1270

2.3.1 Datos técnicos generales JIBBI 1270

Dimensiones:

Sistema métrico

Sistema imperial

Altura maxima de trabajo (1) 12,3 m 40' 4" ft
Altura maxima de la superficie de paso (1) 10,3 m 339" ft
Alcance méximo de trabajo desde el centro del rodamiento giratorio (1) 8,2 m 27'0" ft
Capacidad maxima de la plataforma (m) 230 kg 500 Ibs
Numero maximo de personas en el andén (n) 2 2
Masa de equipos y materiales en la plataforma (yo) 70 kg 150 Ibs
Distancia al suelo del carro 110 mm 5 en
Rotacion de la torreta 220 ° 220 °
Rotacién de la plataforma 140 ° 140 °
Alturq méaxima de la superficie de paso para la insercion de la velocidad de 1,63 m 5 4" ft
seguridad
Tamafio maximo de la plataforma - Estandar 1,40 x 0,74 m 4'7 "x2'5" ft
Tamafio maximo de la plataforma - Opcional 1,80 x 0,74 m 5'11 "x2'5" ft
Ancho de oruga con oruga extendida 1,95 m 6' 5" ft
Ancho de oruga con la oruga replegada 1,15 m 39" ft
Longitud maxima de transporte con la plataforma montada 3,83 m 12' 6" ft
Longitud maxima de transporte con la plataforma desmontada 3,12 m 10' 2" ft
Altura minima de transporte 1,99 m 6' 6" ft
Anchura maxima de transporte con plataforma montada - Estandar 1,40 m 4'7" ft
Anchura maxima de transporte con la plataforma montada - Opcional 1,80 m 511" ft
Anchura maxima de transporte con la plataforma desmontada 1,15 m 39" ft
Dimensiones del carril (altura x anchura) (2) 350 x 250 mm 13" x 9" en
Capacidad del deposito de aceite hidraulico 37 [ 9,6 gal
Circuito de traduccién de la presion hidraulica maxima 215 bar 3100 psi
Presion hidraulica méxima de elevacidén/descenso/circuito de rotacién 180 bar 2610 psi
Presion hidraulica maxima circuito de extension/retraccion telescopica 120 bar 1740 psi
Limites de estabilidad:
Pendiente lateral maxima del terreno con plataforma elevada - oruga ancha 15 ° 15 °
Pendiente longitudinal maxima del terreno con plataforma elevada - oruga ancha 15 ° 15 °
Fuerza manual maxima permitida para 2 personas en la plataforma (1) 400 N 90 Ibf
Fuerza manual maxima permitida para 1 persona en la plataforma (1) 200 N 45 Ibf
Velocidad méxima del viento 12,5 m/s 28 mph

(1) Consulte siempre los esquemas de trabajo para obtener estos datos segun las diferentes configuraciones de la maquina.

(2) Orugas de caucho negras de serie; orugas de caucho antihuellas opcionales.
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2.3.2 Datos técnicos version JIBBI 1270 EVO - YANMAR 3TNM68-AS

Datos técnicos Sistema métrico Sistema imperial
Tipo de motor diesel: Yanmar 3TNM68-AS | |
Certificacion FASE-V
Peso de la maquina (1) 3620 kg 7981 Ibs
Masa seca del motor 104 kg 229 lbs
Desplazamiento 784 cm3 48 en3
Potencia neta 14,7 kw 20 HP
Régimen de potencia neta 3600 g/min 3600 rpm
Cantidad de aceite del motor 2,5 | 0,65 gal
Capacidad del deposito de combustible 24 | 6,2 gal
Tension y capacidad de la bateria de arranque 12/54 V / Ah 12/54 V / Ah
Peso de la bateria de arranque 12,1 kg 27 Ibs
Potencia sonora de LWA 104 dB A 104 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (entorno industrial interno) 84,5+2,6 dB A 84,5+2,6 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (ambiente externo sobre el asfalto) 79,5+2,6 dB A 79,5+2,6 dB A
Nivel méximo de pico Lp pico 106,0 dB A 106,0 dB A
Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) <2,5 m / s2 <2,5m/s2 m/s2
Vibracién de todo el cuerpo (en plataforma - medida en suelo llano) (2) 0,52+0,10 | m/s2 | 0,52+0,10 m/s2
\(/S!l)oramones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) 0.50£010 | m/s2 | 0,59 + 0,10 m/s2
Temperatura minima de funcionamiento -20 °C -4 °F
Temperatura maxima de funcionamiento +55 °C +131 °F
Rendimiento:
Pendiente maxima superable en condiciones de transporte 25 ° 25 °
Velocidad méxima de transferencia en posicién de transporte 2,5 km/h 1,6 mph
Maxima velocidad de transferencia con la plataforma en posicién alta 0,4 km/h 0,2 mph
Tiempo de subida de la plataforma completa 60 S 60 S
Tiempo de descenso de la plataforma completa 40 S 40 S
Bomba eléctrica monofasica de 230V 50Hz opcional
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 lbs
Potencia de la bomba eléctrica 2,2 kw 3 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente méxima absorbida de la red 14 A 14 A
Bomba eléctrica monofasica de 230V 60Hz opcional
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kw 2 HP
Régimen 1620 g/min 1620 rpm
Corriente méxima absorbida de la red 10 A 10 A
Bomba eléctrica monofésica opcional 110V 50Hz
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,85 kw 2,5 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 28 A 28 A
Bomba eléctrica monofasica opcional 110V 60Hz
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 lbs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kw 2 HP
Régimen 1680 g/min 1680 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 21,6 A 21,6 A

(1) El peso de la maquina puede variar en funcién de la presencia de accesorios opcionales. Consulte los datos de la placa de la
maquina.

(2) Los valores se refieren a la plataforma elevada.

(3) Los valores se refieren a la plataforma en posicién de transporte.
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2.3.3 Datos técnicos version JIBBI 1270 EVO - YANMAR 3TNV74-SDSA

Datos técnicos Sistema métrico Sistema imperial
Tipo de motor diesel: Yanmar 3TNV74-SDSA | |

Certificacion EPA Final Tier 4 - Fase V
Peso de la maquina (1) 3620 kg 7981 lbs
Masa seca del motor 124 kg 270 Ibs
Desplazamiento 993 cm3 60 en3
Potencia neta 14,2 kw 20 HP
Régimen de potencia neta 3000 g/min 3000 rpm
Cantidad de aceite del motor 2,8 | 0,7 gal
Capacidad del depésito de combustible 24 [ 6,2 gal
Tensién y capacidad de la bateria de arranque 12/54 V/ Ah 12/54 V / Ah
Peso de la bateria de arranque 12,1 kg 27 Ibs
Potencia sonora de LWA 104 dB A 104 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (entorno industrial interno) 84,5+ 2,6 dB A 84,5+ 2,6 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (ambiente externo sobre el asfalto) | 79,5+ 2,6 dB A 79,5+2,6 dB A
Nivel maximo de pico Lp pico 106,0 dB C 106,0 dB C
Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del <2,5 m/ s? <2,5 m/ s?
operario)
Vibracién de todo el cuerpo (en plataforma - medida en suelo llano) (2) 0,52+0,10 | m/s2 | 0,52+0,10 | m/s2

Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del | 0,59+0,10 | m/s2 | 0,59+0,10 | m/ s2
operario) (3)

Temperatura minima de funcionamiento -20 °C -4 °F
Temperatura maxima de funcionamiento +55 °C +131 °F
Rendimiento:
Pendiente maxima superable en condiciones de transporte 25 ° 25 °
Velocidad méxima de transferencia en posicion de transporte 2,5 km/h 1,6 mph
Maxima velocidad de transferencia con la plataforma en posicién alta 0,4 km/h 0,2 mph
Tiempo de subida de la plataforma completa 60 S 60 S
Tiempo de descenso de la plataforma completa 40 S 40 S

Bomba eléctrica monofasica de 230V 50Hz opcional

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 lbs
Potencia de la bomba eléctrica 2,2 kW 3 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 14 A 14 A

Bomba eléctrica monofasica de 230V 60Hz opcional

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kW 2 HP
Régimen 1620 g/min 1620 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 9,9 A 10 A

Bomba eléctrica monofésica opcional 110V 50Hz

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,85 kW 2,5 HP
Régimen 1400 g/min 1400 pm
Corriente maxima absorbida de la red 28 A 28 A

Bomba eléctrica monofasica opcional 110V 60Hz

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 lbs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kw 2 HP
Régimen 1680 g/min 1680 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 21,6 A 21,6 A

(1) El peso de la maquina puede variar en funcion de la presencia de accesorios opcionales. Consulte los datos de la placa de la
maquina.

(2) Los valores se refieren a la plataforma elevada.

(3) Los valores se refieren a la plataforma en posicién de transporte.
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2.3.4 Diagramas de funcionamiento del JIBBI 1270

2.3.4.1 Diagramas de trabajo JIBBI 1270 con pista maxima. Traduccion inhibida.

Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura méxima de trabajo 12,3 | m 39'4" ft
B | Alcance maximo de trabajo - 230 kg 6,2 m 20' 4" ft
C | Alcance maximo de trabajo - 140 kg 7,3 m 24' 0" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 8,2 m 27'0" ft
(-
0
|/
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura méxima de trabajo 12,1 | m 39'8" ft
B | Alcance maximo de trabajo - 230 kg 5,9 m 19' 4" ft
C | Alcance maximo de trabajo - 140 kg 7 m 23'0" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 7,7 m 25'3" ft
/.
i
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2.3.4.2 Diagramas de trabajo JIBBI 1270 con oruga reducida. Se permite la traduccion.
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo 8,3 m 27' 3" ft
B Alcance maximo de trabajo 5,4 m 17'9" ft

2.3.4.3Diagramas de trabajo JIBBI 1270 con pista maxima. Se permite la traduccion.

Sistema Sistema

I métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo 85 | m 28'0" ft
B Alcance maximo de trabajo 54 | m 17' 8" ft
C | Angulo méximo de elevacion del brazo | 70 ° 70 °
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Sistema Sistema
T i~ métrico imperial
" A | Altura maxima de trabajo 8,4 m 27" 7" ft
B | Alcance maximo de trabajo 5,4 m 17' 9" ft
C | Angulo maximo de elevacion del brazo 70 ° 70 °
<
&
1 t
2.3.4.4 Configuracion del transporte JIBBI 1270.
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura méaxima de la superficie de 1,63 m 5 4" ft
paso
B | Altura maxima de trabajo 3,63 m_ 12'0" ft
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2.4 JIBBI U-1570.

2.4.1 Datos técnicos generales JIBBI U-1570.

Dimensiones: Sistema métrico Sistema imperial
Altura maxima de trabajo (1) 15,2 m 50' 0" ft
Altura maxima de la superficie de paso (1) 13,2 m 43 4" ft
Alcance méximo de trabajo desde el centro del rodamiento giratorio (1) 9,6 m 31'6" ft
Capacidad méxima de la plataforma (m) 250 kg 550 lbs
Numero maximo de personas en el andén (n) 2 2
Masa de equipos y materiales en la plataforma (yo) 70 kg 155 Ibs
Distancia al suelo del carro 120 mm 4,8 en
Rotacion de la torreta 220 ° 220 °©
Rotacion de la plataforma 180 ° 180 °
Alturg méxima de la superficie de paso para la insercion de la velocidad de 171 m 5 7 ft
seguridad
Tamafio maximo de la plataforma 1,40 x 0,74 m 47"x25" ft
Ancho de oruga con oruga extendida 2,45 m 8 0" ft
Ancho de oruga con oruga intermedia 1 2,19 m 72" ft
Ancho de oruga con oruga intermedia 2 1,98 m 6' 6" ft
Ancho de oruga con oruga intermedia 3 1,90 m 6' 3" ft
Ancho de oruga con la oruga replegada 1,35 m 4'5" ft
Longitud maxima de transporte con la plataforma montada 5,08 m 16' 7" ft
Longitud maxima de transporte con la plataforma desmontada N.A. m N.A. ft
Altura minima de transporte 1,99 m 6' 6" ft
Anchura maxima de transporte con la plataforma montada 1,40 m 4'7" ft
Anchura méxima de transporte con la plataforma desmontada N.A. m N.A. ft
Dimensiones del carril (altura x anchura) (2) 350 x 250 mm 14 x10 en
Capacidad del deposito de aceite hidraulico 37 [ 10 gal
Circuito de traduccién de la presion hidraulica méxima 215 bar 3120 psi
Presion hidrdulica maxima de elevacién/descenso/circuito de rotacion 200 bar 2900 psi
Presion hidraulica méxima circuito de extension/retraccion telescépica 160 bar 525 psi

Limites de estabilidad:

Pendiente longitudinal maxima del terreno en condiciones de transporte - 15 ° 15 °
oruga ancha
Pendiente lateral maxima del terreno con plataforma elevada - oruga ancha 15 ° 15 °
Pengiente longitudinal méxima del terreno con plataforma elevada - oruga 15 ° 15 °
ancha
Fuerza manual méxima permitida para 2 personas en la plataforma (1) 400 N 90 Ibf
Fuerza manual maxima permitida para 1 persona en la plataforma (1) 200 N 45 Ibf
Velocidad maxima del viento 12,5 m/s 28 mph

(1) Consulte siempre los esquemas de trabajo para obtener estos datos segun las diferentes configuraciones de la maquina.
(2) Orugas de caucho negras de serie; orugas de caucho antihuellas opcionales.
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2.4.2 Datos técnicos version JIBBI U-1570 EVO - YANMAR 3TNM68-AS.

Datos técnicos Sistema métrico Sistema imperial
Tipo de motor diesel: Yanmar 3TNM68-AS
Certificacion FASE V
Peso de la maquina (1): 2880 kg 6349 lbs
Masa seca del motor 104 kg 229 Ibs
Desplazamiento 784 cms3 48 en3
Potencia neta 14,7 kw 20 HP
Régimen de potencia neta 3600 g/min 3600 rpm
Cantidad de aceite del motor 2,5 | 0,65 gal
Capacidad del depésito de combustible 24 [ 6,2 gal
Tension y capacidad de la bateria de arranque 12/54 vV / Ah 12/54 \gr{
Peso de la bateria de arranque 12,1 kg 27 Ibs
Potencia sonora de LWA 104 dB A 104 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (entorno industrial interno) 84,5+2,6 dB A 84,5+2,6 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (ambiente externo sobre el asfalto) 79,5+2,6 dB A 79,5+ 2,6 dB A
Nivel méximo de pico Lp pico 106,0 dB C 106,0 dB C
Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) <25 m/s2 <25 rr;zl
Vibracion de todo el cuerpo (en plataforma - medida en suelo llano) (2) 0.52£010 | m/s? | 0,52+0,10 rr;zl
\(/;l;raciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) 0.50+010 | m/s? | 0,59+0,10 rr;zl
Temperatura minima de funcionamiento -20 °C -4 °F
Temperatura maxima de funcionamiento +55 °C +131 °F
Rendimiento:
Pendiente maxima superable en condiciones de transporte 25 ° 25 °
Velocidad méaxima de transferencia en posicién de transporte 2,5 km/h 1,6 mph
Maxima velocidad de transferencia con la plataforma en posicién alta 0,4 km/h 0,2 mph
Tiempo de subida de la plataforma completa 120 s 120 S
Tiempo de descenso de la plataforma completa 80 S 80 S
Bomba eléctrica monofasica de 230V 50Hz opcional
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 2,2 kW 3 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente méxima absorbida de la red 14 A 14 A
Bomba eléctrica monofasica de 230V 60Hz opcional
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 lbs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kw 2 HP
Régimen 1620 g/min 1620 rpm
Corriente méxima absorbida de la red 10 A 10 A
Bomba eléctrica monofésica opcional 110V 50Hz
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,85 kw 2,5 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 28 A 28 A
Bomba eléctrica monofasica opcional 110V 60Hz
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kw 2 HP
Régimen 1680 g/min 1680 pm
Corriente maxima absorbida de la red 21,6 A 21,6 A

(1) El peso de la maquina puede variar en funcién de la presencia de accesorios opcionales. Consulte los datos de la placa de la
maquina.

(2) Los valores se refieren a la plataforma elevada.

(3) Los valores se refieren a la plataforma en posicién de transporte.
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2.4.3 Datos técnicos version JIBBI U-1570 EVO - YANMAR 3TNV74-SDSA.

Datos técnicos Sistema métrico Sistema imperial
Tipo de motor diesel: Yanmar 3TNV74-SDSA
Certificacion EPA Final Tier 4 - Fase V
Peso de la maquina (1) 2880 kg 6349 lbs
Masa seca del motor 124 kg 270 Ibs
Desplazamiento 993 cm3 60 en3
Potencia neta 14,2 kw 20 HP
Régimen de potencia neta 3000 g/min 3000 rpm
Cantidad de aceite del motor 2,8 | 0,7 gal
Capacidad del depésito de combustible 24 [ 6,2 gal
Tension y capacidad de la bateria de arranque 12/54 v/ V / Ah
Ah 12/54
Peso de la bateria de arranque 12,1 kg 27 Ibs
Potencia sonora de LWA 104 dB A 104 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (entorno industrial interno) 84,5+2,6 dB A 84,5+2,6 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (ambiente externo sobre el asfalto) 79,5+2,6 dB A 79,5+2,6 dB A
Nivel méximo de pico Lp pico 106,0 dB C 106,0 dB C
Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) <2,5 m/ <2,5 m / s2
SZ
Vibracion de todo el cuerpo (en plataforma - medida en suelo llano) (2) 0,52+0,10 | m/ | 0,52+0,10 | m/s2
52
Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) | 0,59+0,10 | m/ | 0,59+0,10 | m/s2
(3 s?
Temperatura minima de funcionamiento -20 °C -4 °F
Temperatura maxima de funcionamiento +55 °C +131 °F
Rendimiento:
Pendiente maxima superable en condiciones de transporte 25 ° 25 °
Velocidad maxima de transferencia en posicién de transporte km /
2,5 h 1,6 mph
Maxima velocidad de transferencia con la plataforma en posicién alta 0.4 kn; / 0.2 mph
Tiempo de subida de la plataforma completa 120 S 120 s
Tiempo de descenso de la plataforma completa 80 S 80 S

Bomba eléctrica monofasica de 230V 50Hz opcional

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 2,2 kW 3 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 14 A 14 A

Bomba eléctrica monofasica de 230V 60Hz opcional

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 lbs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kw 2 HP
Régimen 1620 g/min 1620 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 10 A 10 A

Bomba eléctrica monofésica opcional 110V 50Hz

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,85 kw 2,5 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 28 A 28 A

Bomba eléctrica monofasica opcional 110V 60Hz

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kW 2 HP
Régimen 1680 g/min 1680 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 21,6 A 21,6 A

(1) El peso de la maquina puede variar en funcién de la presencia de accesorios opcionales. Consulte los datos de la placa de la
maquina.

(2) Los valores se refieren a la plataforma elevada.

(3) Los valores se refieren a la plataforma en posicion de transporte.
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2.4.4 Datos técnicos JIBBI U-1570 version LTH.

Datos técnicos

Sistema métrico

Sistema imperial

Bateria de litio - LiFePO4

Peso de la maquina (1) 2935 kg 6471 Ibs
Tensién nominal de la bateria 48 \ 48 \
Capacidad nominal de la bateria 300 Ah 300 Ah
Peso de la bateria 170 kg 375 Ibs
Tamario de la bateria 780 x 550 h mm 81x22h= en
= 455 18
Duracioén de la bateria (4) 22000 ciclos >2000 ciclos
Cargador de baterias monofésico 48/20 V/A 48/20 V/A
- . - 110-220 / 110-220 /
Tension de red para el cargador de baterias monofasico 50-60 V/ Hz 50-60 V/ Hz
Corriente maxima absorbida por el cargador 10,5 A 10,5 A
Corriente maxima suministrada por el cargador 20 A 20 A
Potencia de la bomba eléctrica 4 kW 4 kw
Corriente maxima absorbida por la bomba eléctrica 160 A 160 A
Potencia sonora de LWA 87 dB A 87 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (entorno industrial interno) 80 dB A 80 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (ambiente externo sobre el asfalto) 75 dB A 75 dB A
V|braC|_ones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del 2.5 m /s <25 m/s2
operario)
Vibracion de todo el cuerpo (en plataforma - medida en suelo llano) (2) 0,52 +0,10 m/s2 | 052+0,10| m/s2
VlbraC|_ones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del 0,59 0,10 m/s? | 059010 | m/s?
operario) (3)
Temperatura minima de funcionamiento de la maquina -20 °C -4 °F
Temperatura maxima de funcionamiento de la maquina +55 °C +131 °F
Temperatura minima para recargar la bateria de litio (5) 0 °C 32 °F
Temperatura maxima de recarga de la bateria de litio +55 °C +131 °F
Rendimiento:
Pendiente maxima superable en condiciones de transporte 25 ° 25 °
Velocidad méxima de transferencia en posicién de transporte 2,5 km/h 1,6 mph
Maxima velocidad de transferencia con la plataforma en posicién alta 0,4 km/h 0,2 mph
Tiempo de subida de la plataforma completa 120 S 120 S
Tiempo de descenso de la plataforma completa 80 S 80 S
Bomba eléctrica monofasica de 230V 50Hz opcional
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 lbs
Potencia de la bomba eléctrica 2,2 kW 3 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente méxima absorbida de la red 14 A 14 A
Bomba eléctrica monofasica de 230V 60Hz opcional
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kw 2 HP
Régimen 1620 g/min 1620 rpm
Corriente méxima absorbida de la red 10 A 10 A
Bomba eléctrica monofésica opcional 110V 50Hz
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,85 kw 2,5 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 28 A 28 A
Bomba eléctrica monofasica opcional 110V 60Hz
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kw 2 HP
Régimen 1680 g/min 1680 rpm
Corriente méxima absorbida de la red 21,6 A 21,6 A

(1) El peso de la maquina puede variar en funcién de la presencia de accesorios opcionales. Consulte los datos de la placa de la maquina.

(2) Los valores se refieren a la plataforma elevada.
(3) Los valores se refieren a la plataforma en posicion de transporte
(4) Valor declarado @ 80% DOD y mantenimiento oportuno

(5) A temperaturas mas bajas, la corriente de carga se reduce significativamente, lo que resulta en un aumento del tiempo total de carga.
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2.4.5 Diagramas de funcionamiento del JIBBI U-1570 (todas las versiones).

2.4.5.1Diagramas de trabajo JIBBI U-1570 con pista maxima. Traduccion inhibida.

Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura méxima de trabajo - 250 kg 15,2 m| 500" ft
B | Alcance maximo de trabajo - 250 kg 6,8 m|_ 224" ft
C | Alcance maximo de trabajo - 200 kg 7,3 m| 240" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 140 kg 8,2 m_ 270" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 9,6 m_ 316" ft
<
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura méxima de trabajo - 250 kg 15,2 m| 500" ft
B | Alcance maximo de trabajo - 250 kg 6,7 m_ 22'0" ft
C | Alcance maximo de trabajo - 200 kg 7,2 m_ 237" ft
D | Alcance méximo de trabajo - 140 kg 8,2 m_ 270" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 9,4 m_ 310" ft
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2.4.5.2Diagramas de trabajo JIBBI U-1570 con pista maxima. Se permite la traduccion.
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 250 kg 7,4 m_ 243" ft
B | Altura méxima de trabajo - 170 kg 9,6 m_ 316" ft
C | Alcance méaximo de trabajo - 250 kg 5,4 m_ 179" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 170 kg 6,7 22'0"
E Angulo max. de elevacion del brazo 70 ° 70 °
F Angu!o maximo de elevacion del 9 ° 70 °
plumin
m
<
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 250 kg 7,3 m| 240" ft
B | Altura méxima de trabajo - 170 kg 9,6 m_ 316" ft
C | Alcance méaximo de trabajo - 250 kg 5,4 m_ 179" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 170 kg 6,7 m_ 22'0" Ft
E Angulo max. de elevacion del brazo 70 ° 70 °
F Angu!o maximo de elevacion del 9 ° 9 °
plumin
m
<
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2.4.5.3Diagramas de trabajo JIBBI U-1570 con oruga reducida 2,19 m. Traduccion inhibida.

Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 250 kg 14,2 m|  46'7" ft
B | Altura méxima de trabajo - 200 kg 15,2 m| 500" ft
C | Alcance méaximo de trabajo - 250 kg 6,1 m| 200" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 200 kg 6,6 m_ 218" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 140 kg 7,2 m_ 237" ft
F | Alcance méximo de trabajo - 80 kg 8,6 m_ 283" ft
[as]
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 250 kg 15,2 m| 500" ft
B | Alcance méximo de trabajo - 250 kg 6,7 m| 22'0" ft
C | Alcance méaximo de trabajo - 200 kg 7,2 m_ 237" ft
D | Alcance méximo de trabajo - 140 kg 8,2 m_ 270" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 9,4 m_ 310" ft
<
C
D
E
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2.4.5.4Diagramas de trabajo JIBBI U-1570 con oruga reducida 1,98 m. Traduccion inhibida.

Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 250 kg 12,9 m| 42'4" ft
B | Altura méxima de trabajo - 200 kg 13,9 m| 457" ft
C | Altura maxima de trabajo - 140 kg 15,2 m| 500" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 250 kg 5,3 m_ 17'5" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 200 kg 5,9 m  19'4" ft
F | Alcance méximo de trabajo - 140 kg 6,6 m_ 218" ft
G| Alcance méaximo de trabajo - 80 kg 7,8 m_ 257" ft
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 250 kg 13,0 m| 42'8" ft
B | Altura méxima de trabajo - 200 kg 14,0 m| 46'0" ft
C | Altura maxima de trabajo - 140 kg 15,2 m| 500" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 250 kg 6,7 m_ 22'0" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 7,8 m 257" ft
D
E
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2.4.5.5Esquemas de trabajo JIBBI U-1570 con oruga reducida 1,9 m asimétrica. Traduccién

inhibida.
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 250 kg 10,3 m_ 339" ft
B | Altura méxima de trabajo - 200 kg 11,0 m|_ 36'0" ft
C | Altura méxima de trabajo - 140 kg 12,1 m| 398" ft
D | Altura maxima de trabajo - 140 kg 13,5 m| 443" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 250 kg 6,3 m| 208" ft
F | Alcance méximo de trabajo - 200 kg 6,8 m| 22'4" ft
G| Alcance maximo de trabajo - 140 kg 7,6 m|_ 250" ft
a H | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 9,0 m| 296" ft
o I | Angulo méx. de elevacion del brazo 62 ° 62 °
® <
£
G
H

R

M T Nota: los datos indicados en la tabla se refieren a las posiciones L y M
(_«--—w ™~ ‘ indicadas al lado, es decir, desde el lado de la oruga extendida.
= i
i
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2.4.5.6Esquemas de trabajo JIBBI U-1570 con oruga reducida (1,35 m). Se permite la

traduccion.
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 250 kg 7,8 m_ 257" ft
B | Altura méxima de trabajo - 200 kg 8,9 m|_ 292" ft
C | Altura maxima de trabajo - 170 kg 9,3 m| 306" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 250 kg 6,1 m| 200" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 200 kg 6,6 m 21'8" ft
F | Alcance méximo de trabajo - 170 kg 6,7 m|  22'0" ft
Ol o G| Angulo méx. de elevacion del brazo 62 ° 62 °
<
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 250 kg 7,6 m| 250" ft
B | Altura maxima de trabajo - 200 kg 8,6 m_ 283" ft
C | Altura maxima de trabajo - 170 kg 9,0 m| 296" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 250 kg 1,8 m 6'0" ft
O m
D D
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2.4.5.7Configuracion del transporte JIBBI U-1570.

Sistema Sistema
métrico imperial
L | Altura méxima de la superficie de 1,71 m 5 7 ft
paso
M| Altura méxima de trabajo 3,71 m_ 12'2" ft
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2.5 JIBBI 1670.

2.5.1 Datos técnicos generales JIBBI 1670.

Dimensiones:

Sistema métrico

Sistema imperial

Altura maxima de trabajo (1) 16,0 m 52' 6" ft
Altura maxima de la superficie de paso (1) 14,0 m 46' 0" ft
Alcance méximo de trabajo desde el centro del rodamiento giratorio (1) 8,4 m 27 7" ft
Capacidad méxima de la plataforma (m) 230 kg 507 Ibs
Numero maximo de personas en el andén (n) 2 2
Masa de equipos y materiales en la plataforma (yo) 70 kg 155 Ibs
Distancia al suelo del carro 120 mm 4,7 en
Rotacion de la torreta 220 ° 220 °
Rotacién de la plataforma 140 ° 140 °
Alturg méxima de la superficie de paso para la insercién de la velocidad de 1,89 m 6 o ft
seguridad
Tamafio maximo de la plataforma - Estandar 1,40 x 0,74 m 47" x25" ft
Tamario maximo de la plataforma - Opcional 1,80 x 0,74 m 6'0" x 2'5" ft
Ancho de oruga con oruga extendida 2,45 m 80" ft
Ancho de oruga con oruga intermedia 1 2,19 m 72" ft
Ancho de oruga con oruga intermedia 2 1,90 m 6'2" ft
Ancho de oruga con la oruga replegada 1,35 m 4'5" ft
Longitud maxima de transporte con la plataforma montada 5,17 m 17' 0" ft
Longitud maxima de transporte con la plataforma desmontada 4,47 m 14'7" ft
Altura minima de transporte 1,99 m 6'6" ft
Anchura maxima de transporte con plataforma montada - Estdndar 1,40 m 47" ft
Anchura méxima de transporte con la plataforma montada - Opcional 1,80 m 50" ft
Anchura maxima de transporte con la plataforma desmontada 1,35 m 4'5" ft
Dimensiones del carril (altura x anchura) (2) 350 x 250 mm 14 x 10 en
Capacidad del deposito de aceite hidraulico 37 | 10 gal
Circuito de traduccién de la presion hidraulica maxima 215 bar 3120 psi
Presion hidraulica maxima de elevacién/descenso/circuito de rotacién 180 bar 2610 psi
Presion hidradulica maxima circuito de extensidon/retraccion telescopica 120 bar 1740 psi
Limites de estabilidad:
Pendiente lateral maxima del terreno con plataforma elevada - oruga ancha 15 ° 15 °
Penﬁliente longitudinal maxima del terreno con plataforma elevada - oruga 15 o 15 °
ancha
Fuerza manual méxima permitida para 2 personas en la plataforma (1) 400 N 90 Ibf
Fuerza manual maxima permitida para 1 persona en la plataforma (1) 200 N 45 Ibf
Velocidad maxima del viento 12,5 ms/ 8 mph

(1) Consulte siempre los esquemas de trabajo para obtener estos datos segun las diferentes configuraciones de la maquina.

(2) Orugas de caucho negras de serie; orugas de caucho antihuellas opcionales.
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2.5.2 Datos técnicos version JIBBI 1670 EVO - YANMAR 3TNM68-AS.

Datos técnicos Sistema métrico Sistema imperial
Tipo de motor diesel: Yanmar 3TNM68-AS

Certificacion FASE V
Peso de la maquina (1) 3850 kg 8488 Ibs
Masa seca del motor 104 kg 229 Ibs
Desplazamiento 784 cm3 48 en3
Potencia neta 14,7 kw 20 HP
Régimen de potencia neta 3600 g/min 3600 rpm
Cantidad de aceite del motor 2,5 | 0,65 gal
Capacidad del depésito de combustible 24 | 6,2 gal
Tensién y capacidad de la bateria de arranque 12/54 V / Ah 12/54 V / Ah
Peso de la bateria de arranque 12,1 kg 27 Ibs
Potencia sonora de LWA 104 dB A 104 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (entorno industrial interno) 84,5+ 2,6 dB A 84,5+ 2,6 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (ambiente externo sobre el asfalto) | 79,5+ 2,6 dB A 79,5+2,6 dB A
Nivel maximo de pico Lp pico 106,0 dB C 106,0 dB C
V|braC|_0nes del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del <25 m/s? <2.5 m/s?
operario)
Vibracién de todo el cuerpo (en plataforma - medida en suelo llano) (2) 0,52+0,10 | m/s2 | 0,52+0,10 | m/s?

Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del

- 0,59+0,10 | m/s2 | 0,59+0,10 | m/s2
operario) (3)

Temperatura minima de funcionamiento -20 °C -4 °F
Temperatura maxima de funcionamiento +55 °C +131 °F
Rendimiento:
Pendiente maxima superable en condiciones de transporte 25 ° 25 °
Velocidad méxima de transferencia en posicion de transporte 2,5 km/h 1,6 mph
Maxima velocidad de transferencia con la plataforma en posicién alta 0,4 km/h 0,2 mph
Tiempo de subida de la plataforma completa 120 S 120 S
Tiempo de descenso de la plataforma completa 80 S 80 S

Bomba eléctrica monofasica de 230V 50Hz opcional

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 2,2 kW 3 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 14 A 14 A

Bomba eléctrica monofasica de 230V 60Hz opcional

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kW 2 HP
Régimen 1620 g/min 1620 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 10 A 10 A

Bomba eléctrica monofésica opcional 110V 50Hz

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,85 kW 2,5 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 28 A 28 A

Bomba eléctrica monofasica opcional 110V 60Hz

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kw 2 HP
Régimen 1680 g/min 1680 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 21,6 A 21,6 A

(1) El peso de la maquina puede variar en funcion de la presencia de accesorios opcionales. Consulte los datos de la placa de la
maquina.

(2) Los valores se refieren a la plataforma elevada.

(3) Los valores se refieren a la plataforma en posicién de transporte.
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2.5.3 Datos técnicos version JIBBI 1670 EVO - YANMAR 3TNV74-SDSA.

Datos técnicos Sistema métrico Sistema imperial
Tipo de motor diesel: Yanmar 3TNV74-SDSA

Certificacion EPA Final Tier 4 - Fase V
Peso de la maquina (1) 3850 kg 8488 lbs
Masa seca del motor 124 kg 270 Ibs
Desplazamiento 993 cm3 60 en3
Potencia neta 14,2 kW 20 HP
Régimen de potencia neta 3000 g/min 3000 rpm
Cantidad de aceite del motor 2,8 | 0,7 gal
Capacidad del depésito de combustible 24 | 6,2 gal
Tensién y capacidad de la bateria de arranque 12/54 V / Ah 12/54 V / Ah
Peso de la bateria de arranque 12,1 kg 27 lbs
Potencia sonora de LWA 104 dB A 104 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (entorno industrial interno) 84,5+2,6 dB A 84,5+ 2,6 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (ambiente externo sobre el asfalto) 79,5+2,6 dB A 79,5+2,6 dB A
Nivel maximo de pico Lp pico 106,0 dB C 106,0 dB C
Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) <2,5 m/s2 <2,5 m/s2
Vibracion de todo el cuerpo (en plataforma - medida en suelo llano) (2) 0,52+0,10 | m/s2 | 0,562+0,10 | m/s2

Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) | 0,59 +0,10 | m/s2 | 0,59+0,10 | m/ s2

3)

Temperatura minima de funcionamiento -20 °C -4 °F
Temperatura méxima de funcionamiento +55 °C +131 °F
Rendimiento:

Pendiente méxima superable en condiciones de transporte 25 ° 25 °
Velocidad méxima de transferencia en posicion de transporte km /

2,5 h 1,6 mph
Maxima velocidad de transferencia con la plataforma en posicién alta 0.4 knp] / 0.2 mph
Tiempo de subida de la plataforma completa 120 S 120 S
Tiempo de descenso de la plataforma completa 80 S 80 S

Bomba eléctrica monofésica de 230V 50Hz opcional

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 2,2 kW 3 HP
Régimen 1400 g/min 1400 pm
Corriente maxima absorbida de la red 14 A 14 A

Bomba eléctrica monofésica de 230V 60Hz opcional

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 lbs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kW 2 HP
Régimen 1620 g/min 1620 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 10 A 10 A

Bomba eléctrica monofasica opcional 110V 50Hz

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 lbs
Potencia de la bomba eléctrica 1,85 kW 2,5 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 28 A 28 A

Bomba eléctrica monofasica opcional 110V 60Hz

Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kW 2 HP
Régimen 1680 g/min 1680 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 21,6 A 21,6 A

(1) El peso de la maquina puede variar en funcién de la presencia de accesorios opcionales. Consulte los datos de la placa de la
maquina.

(2) Los valores se refieren a la plataforma elevada.

(3) Los valores se refieren a la plataforma en posicion de transporte.
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2.5.4 Datos técnicos de la version JIBBI 1670 LTH.

Sistema Sistema
métrico imperial
Bateria de litio - LiFePO4
Peso de la maquina (1) 3880 kg 8554 Ibs
Tensién nominal de la bateria 48 \Y 48 \Y
Capacidad nominal de la bateria 300 Ah 300 Ah
Peso de la bateria 170 kg 375 Ibs
Tamario de la bateria 780 X 550 h mm 31x22 en
= 455 h=18
Duracion de la bateria (4) >2000 ciclos >2000 ciclos
Cargador de baterias monofésico 48/20 V/A 48/20 V/A
- . - 110-220 / 110-220
Tension de red para el cargador de baterias monofasico 50-60 V/Hz / 50-60 V/Hz
Corriente maxima absorbida por el cargador 10,5 A 10,5 A
Corriente maxima suministrada por el cargador 20 A 20 A
Potencia de la bomba eléctrica 4 kW 4 kW
Corriente maxima absorbida por la bomba eléctrica 160 A 160 A
Potencia sonora de LWA 87 dB A 87 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (entorno industrial interno) 80 dB A 80 dB A
Nivel de ruido del puesto de mando Lp (ambiente externo sobre el asfalto) 75 dB A 75 dB A
Vibraciones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) <2,5 m / s2 <2,5 m / s2
Vibracion de todo el cuerpo (en plataforma - medida en suelo llano) (2) 0.52£0,10 | m/s2 0(,)51201 m/s2
\(/S!l)oramones del sistema de manos y brazos (apoyo de las manos del operario) 0.50+0,10 | m/s2 O(ffoi m/s?
Temperatura minima de funcionamiento de la maquina -20 °C -4 °F
Temperatura maxima de funcionamiento de la maquina +55 °C +131 °F
Temperatura minima para recargar la bateria de litio (5) 0 °C 32 °F
Temperatura maxima de recarga de la bateria de litio +55 °C +131 °F
Rendimiento:
Pendiente maxima superable en condiciones de transporte 25 ° 25 °
Velocidad méaxima de transferencia en posicién de transporte 2,5 km/h 1,6 mph
Maxima velocidad de transferencia con la plataforma en posicién alta 0,4 km/h 0,2 mph
Tiempo de subida de la plataforma completa 120 S 120 S
Tiempo de descenso de la plataforma completa 80 S 80 S
Bomba eléctrica monofasica de 230V 50Hz opcional
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 lbs
Potencia de la bomba eléctrica 2,2 kW 3 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente méxima absorbida de la red 14 A 14 A
Bomba eléctrica monofasica de 230V 60Hz opcional
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kW 2 HP
Régimen 1620 g/min 1620 rpm
Corriente méxima absorbida de la red 10 A 10 A
Bomba eléctrica monofésica opcional 110V 50Hz
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,85 kw 2,5 HP
Régimen 1400 g/min 1400 rpm
Corriente maxima absorbida de la red 28 A 28 A
Bomba eléctrica monofésica opcional 110V 60Hz
Peso adicional de la bomba eléctrica 30 Kg 65 Ibs
Potencia de la bomba eléctrica 1,5 kW 2 HP
Régimen 1680 g/min 1680 rpm
Corriente méxima absorbida de la red 21,6 A 21,6 A

(2) Los valores se refieren a la plataforma elevada.
(3) Los valores se refieren a la plataforma en posicion de transporte
(4) Valor declarado @ 80% DOD y mantenimiento oportuno

El peso de la maquina puede variar en funcion de la presencia de accesorios opcionales. Consulte los datos de la placa de la maquina.

A temperaturas mas bajas, la corriente de carga se reduce significativamente, lo que resulta en un aumento del tiempo total de carga
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2.5.5 Diagramas de trabajo de JIBBI 1670 (todas las versiones).

2.5.5.1Diagramas de trabajo JIBBI 1670 con oruga maxima (2,45 m). Traduccién inhibida.

Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura méxima de trabajo - 230 kg 16,0 m| 52'6" ft
B | Alcance maximo de trabajo - 230 kg 6,6 m_ 218" ft
C | Alcance maximo de trabajo - 140 kg 7,5 m 247" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 8,4 m_ 277" ft
<
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 16,0 m| 52'6" ft
B | Alcance méaximo de trabajo - 230 kg 6,6 m 21'8" ft
C | Alcance méaximo de trabajo - 140 kg 7,5 m_ 247" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 8,4 m_ 277" ft
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2.5.5.2Diagramas de trabajo JIBBI 1670 con oruga maxima (2,45 m). Se permite la
traduccién.

Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 9,7 m_ 32'0" ft
B | Alcance maximo de trabajo - 230 kg 6,7 m_ 220" ft
C | Angulo méax. de elevacién del brazo 70 ° 70 °
<
b
I
Lzl
i'{,_',‘ Py
L‘;% L
hZ
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 9,7 m 32'0" ft
B | Alcance maximo de trabajo - 230 kg 6,7 m_ 22'0" ft
C | Angulo méx. de elevacion del brazo 70 ° 70 °
<
o
2
B
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2.5.5.3Diagramas de trabajo JIBBI 1670 con oruga reducida 2,19 m. Traduccién inhibida.

Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 15,8 m| 52'0" ft
B | Alcance maximo de trabajo - 230 kg 6,6 m_ 218" ft
C | Alcance méaximo de trabajo - 140 kg 7,5 m_ 247" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 8,4 m_ 277" ft
<
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 15,6 m| 51'2" ft
B | Altura maxima de trabajo - 140 kg 16,0 m| 52'6" ft
C | Alcance méaximo de trabajo - 230 kg 6,6 m 218" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 140 kg 7,1 m|_ 234" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 7,8 m_ 257" ft
[a]
c
D
E
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Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 15,5 m| 51'0" ft
B | Altura maxima de trabajo - 140 kg 15,9 m| 52'2" ft
C | Alcance méaximo de trabajo - 230 kg 5,9 m| 19'4" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 140 kg 7,1 m_ 234" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 7,8 m_ 257" ft
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2.5.5.4Diagramas de trabajo JIBBI 1670 con oruga reducida 1,9 m. Traduccién inhibida.
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 15,1 m| 49'6" ft
B | Altura méxima de trabajo - 140 kg 16,0 m| 52'6" ft
C | Alcance méaximo de trabajo - 230 kg 6,6 m_ 218" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 140 kg 6,8 m|_ 22'4" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 7,6 m| 250" ft
[a1]
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 14,8 m| 487" ft
B | Altura maxima de trabajo - 140 kg 15,7 m| 51'6" ft
C | Alcance méaximo de trabajo - 230 kg 5,7 m_ 188" ft
D | Alcance méximo de trabajo - 140 kg 6,8 m| 22'4" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 7,6 m|_ 250" ft




PAGINAG1 ALMACRAWLER 1)

Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 12,6 m| 414" ft
B | Altura maxima de trabajo - 140 kg 13,7 m| 45'0" ft
/ C | Altura maxima de trabajo - 80 kg 15,1 m| 49'6" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 230 kg 6,6 m_ 218" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 80 kg 6,8 m| 22'4" ft
F | Angulo méx. de elevacion del brazo 75 ° 75 °
(6)
o
<
Q Lol
A
g'? o {
D
E
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 12,5 m| 410" ft
B | Altura méxima de trabajo - 140 kg 13,6 m| 447" ft
C | Altura maxima de trabajo - 80 kg 15,0 m| 493" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 230 kg 5,2 m_ 170" ft
E | Alcance méximo de trabajo - 140 kg 5,9 m  19'4" ft
F | Alcance méximo de trabajo - 80 kg 6,9 m| 22'8" ft
G| Angulo méx. de elevacion del brazo 75 ° 75 °
[©]
[aa]
<
E
F
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2.5.5.5Diagramas de trabajo JIBBI 1670 con oruga reducida 1,9 m asimétrica. Traduccion

inhibida.

Sistema Sistema

T métrico imperial
" A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 11,1 m| 36'5" ft
B | Altura méxima de trabajo - 140 kg 12,3 m| 404" ft
C | Altura maxima de trabajo - 80 kg 13,2 m| 434" ft
D | Alcance maximo de trabajo - 230 kg 6,6 m_ 218" ft
E | Alcance maximo de trabajo - 140 kg 7,5 m_ 247" ft
F | Alcance méximo de trabajo - 80 kg 8,3 m_ 273" ft
G| Angulo max. de elevacion del brazo 60 ° 60 °

(&
[12]
<

Nota: los datos indicados en la tabla se refieren a las posiciones H e |
indicadas al lado, es decir, desde el lado de la oruga extendida.
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2.5.5.6Esquemas de trabajo JIBBI 1670 con oruga reducida (1,35 m). Se permite la

traduccion.
Sistema Sistema
métrico imperial
A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 9,4 m_ 310" ft
B | Alcance maximo de trabajo - 230 kg 6,6 m_ 218" ft
C | Angulo méx. de elevacion del brazo 60 ° 60 °
<
b
__g
I
| ‘I_l:
Sistema Sistema
métrico imperial
V A | Altura maxima de trabajo - 230 kg 9,1 m| 300" ft
- B | Alcance méximo de trabajo - 230 kg 1,7 m 57" ft
nifl

-
o

[ — ] — 1

Si———
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2.5.5.7Configuracion del transporte JIBBI 1670.

Sistema Sistema
métrico imperial
L | Altura méxima de la superficie de 1,89 m 6 2" ft
paso
M| Altura méxima de trabajo 3,89 m_ 12'9" ft
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3 INFORMACION DE SEGURIDAD, OBLIGACIONES Y PROHIBICIONES.

3.1 Equipo de proteccion personal (EPP).

Para un uso completamente seguro de la maquina es obligatorio el uso de los Equipos de Proteccion
Individual adecuados que se indican a continuacién, ademas de los dispositivos adicionales relacionados
con los riesgos vinculados a la actividad desarrollada que seran identificados por el Empresario (ejemplo:
en los casos de actividades en un entorno ruidoso, se prescribir el uso de protectores auditivos, etc.).
Los EPI minimos relacionados con los riesgos existentes durante el uso de la maquina son:

- Dispositivo de retencién / detencién de caidas (arnés) completo con corddn y conectores;

- Casco;

- Calzado de seguridad.
Para el uso y mantenimiento de los EPI en uso, consulte los manuales de los respectivos fabricantes.

3.1.1 Dispositivo de retencion / anticaidas y puntos de anclaje de la plataforma.

Cada punto de anclaje de la plataforma esta especificamente disefiado y es adecuado para anclar un
sistema anticaidas para una persona.

El dispositivo de seguridad consiste en un arnés de cuerpo entero (1), con enganche esternal y/o dorsal
equipado con una cuerda de retencion o anticaidas ajustable (2), enganchada al punto de enganche en
la cesta preparada, mediante conectores de forma y tamafio adecuados.

El operario y el personal transportado en la plataforma deben llevar los EPIs descritos anteriormente y
fijar el conector (mosquetén) a los puntos de anclaje indicados en la siguiente imagen, ajustando el
corddn para que quede lo més corto posible.

La eleccion de utilizar un dispositivo de retencién o de detencion de caidas es responsabilidad del
empresario y depende del analisis de los riesgos asociados al uso real de la maquina.

Figurad

Atencion: solo se puede conectar una persona a cada punto de anclaje.
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3.2 Normas de seguridad.

3.2.1 Normas generales de seguridad.

Lea atentamente el presente manual antes de proceder a la puesta en marcha, uso, mantenimiento
u otras intervenciones en la maquina;

El uso de la maquina esta reservado a personas mayores de edad (18 afios) y adecuadamente instruidas
y formadas;

Informese y respete la normativa vigente en el pais de utilizacion relativa al uso de maquinas para la
elevacién de personas;

La maquina debe mantenerse en perfecto estado siguiendo el programa de mantenimiento descrito
en el capitulo de mantenimiento. Es responsabilidad del empresario verificar que las operaciones de
mantenimiento sean realizadas por personal cualificado;

Utilice la maquina dentro de los limites de funcionamiento indicados en el capitulo anterior y en el
resto de el presente manual (limites de temperatura, velocidad del viento, inclinaciones del terreno,
etc.);

No lleve anillos, relojes de pulsera, joyas, ropa suelta o desatada, como corbatas, ropa rota, bufandas,
chaquetas desabrochadas o blusas con cremalleras abiertas, que pueden quedar atrapadas en las
piezas mdviles. Utilizar ropa homologada para la seguridad, como calzado antideslizante y chalecos
reflectantes;

Mantenga la pasarela, los escalones, los pasamanos y las barras de sujecion siempre limpios y sin
objetos extrafos o restos de aceite, barro o nieve, para minimizar el riesgo de resbalones o tropiezos;
Limpia las suelas de tus zapatos antes de subirte al PLE.;

El uso de la PLE requiere la presencia congregacional de al menos dos operarios, uno de los cuales
permanece en tierra y es capaz de realizar las operaciones de emergencia descritas en el presente
manual;

Utilice la maquina a una distancia minima de las lineas de alta tension como se indica en los siguientes
capitulos;

No superar nunca la capacidad méxima permitida en la plataforma, tanto en relacion con la carga
méaxima permitida como con el nimero de personas transportadas;

Esta prohibido cargar y/o descargar personas y/o materiales cuando la plataforma no esta en posicién
de acceso;

Esta prohibido utilizar elementos estructurales de la maquina para las conexiones a tierra mientras
se realizan trabajos de soldadura en la plataforma;

Entrar y salir de la plataforma utilizando la puerta y la escalera apropiadas (cuando corresponda);
No utilice los mandos ni los tubos flexibles como asideros;

No se incline sobre las barandillas perimetrales de la cesta;

Notifigue a su supervisor en caso de irregularidades en el funcionamiento o sospecha de
funcionamiento inseguro de la maquina; aisle la maquina, apaguela y retire las llaves para evitar su
uso no autorizado;

Asegurese de que todos los resguardos y otras protecciones y toldos estan correctamente colocados y
gue todos los dispositivos de seguridad estan presentes y son eficaces;

No utilice la plataforma en entornos con riesgo de explosion o incendio;

No utilice chorros de agua o lavadoras de alta presién para lavar la plataforma;

Todo el personal a bordo de la plataforma debe llevar, como minimo, los EPI indicados en el presente
manual. El operario en tierra también debe usar un casco;

La plataforma no puede utilizarse si las condiciones de iluminacion no son suficientes, ya que no hay
dispositivos de iluminacion a bordo;

En caso de lluvia, tenga la precaucién de proteger la caja de mandos en la cesta con la tapa
correspondiente;

Mantenga una distancia de al menos 2 m de los desniveles fuertes (zanjas, terrenos escarpados, etc.);
Asegurese de que tiene suficiente autonomia para evitar la parada forzada de la maquina;

Esta prohibido utilizar la plataforma para levantar cargas;

Se prohiben las sobrecargas, los esfuerzos transversales, los impactos y los movimientos bruscos y
repentinos de la plataforma;
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Cuando se desplace o trabaje en la plataforma, ambos pies deben estar firmemente colocados en la
superficie de paso;

Si la pluma o la plataforma quedan atrapadas de manera que una de las orugas se despegue del suelo,
todo el personal debe ser evacuado antes de liberar la maquina. Si es necesario, utilice otros equipos
para la evacuacion del personal;

Esta prohibido subir o bajar de la plataforma cuando se ordena desde el suelo;

Esta prohibido manejar la PLE desde el puesto de control en tierra cuando los operarios estan
presentes en la plataforma, excepto para operaciones de recuperacion de emergencia;

Esta prohibido transportar materiales o paneles de gran tamafio, ya que aumentan la resistencia al
viento, provocando un fuerte riesgo de vuelco.
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3.2.2 Manipulacién y desplazamientos

e Esta prohibido circular por las carreteras abiertas al trafico. La maquina no esta homologada para
este fin.

¢ No operar en terrenos blandos para evitar el riesgo de inestabilidad y la parada de la maquina. Para
evitar el vuelco, es necesario respetar las pendientes maximas admisibles indicadas en el capitulo
relativo a las caracteristicas técnicas de cada modelo, en el apartado "Limites de estabilidad";

e La maquina esta equipada con un sistema de autonivelacion, pero en cualquier caso, es necesario
moverse en superficies inclinadas con la maxima precaucion;

e En la medida de lo posible, en las maquinas equipadas con ancho de oruga variable, utilice siempre
la oruga méxima al desplazarse para reducir el riesgo de vuelco;

e Con la funcion DYNAMIC LEVELILNG activa, si el brazo principal esta bajado (entre 0° y 5°) cuando la
maquina esta en condicién de TRANSPORTE, al activar el control de traslacion, el sistema de control
activa automéaticamente la elevacion del brazo para aumentar la luz sobre el suelo bajo el plumin y
evitar colisiones con el suelo. Preste atencion a esta funcion automatica, desactivandola si opera en
entornos especialmente bajos, bajo el umbral de una puerta o al entrar/salir de contenedores,
camiones y similares. La funcién de NIVELACION DINAMICA debe desactivarse en caso de riesgo de
colisién con obstaculos aéreos;

e Con la funciéon de NIVELACION PROACTIVA activa, cuando el brazo principal se eleva, durante la
maniobra de traccién al encontrar una pendiente, la maniobra se detiene automaticamente. Cuando
se reinicia el control de traccion, la estructura extensible se autonivela antes de permitir que se
reinicie la traccion;

e Con la plataforma fuera de la posicién de transporte (el brazo principal levantado hasta una altura
determinada - ver datos técnicos), la velocidad de traccion se introduce automéaticamente en
velocidad de seguridad hasta una altura de trabajo variable (ver diagramas de trabajo) mas alla de la
cual la traccién se inhibe automaticamente. Durante la maniobra de elevacion, los operarios a bordo
no deben aplicar cargas horizontales a la plataforma (esté prohibido tirar de cuerdas, cables, etc.);

e Al desplazarse, preste atencién y evite las depresiones profundas del terreno y los agujeros en el
suelo;

e Durante la conduccion, no cambie de direccion en bordillos, rocas o grandes pendientes (> 100 mm);

e Aborde siempre los bordillos o las asperezas con las orugas perpendiculares al obstaculo a superar;

¢ Cuando conduzca cuesta arriba, no dirija el volante cuando pase de un terreno llano a uno inclinado.
Si es absolutamente necesario, realice la maniobra gradualmente;

o Asegurese siempre de que las dos orugas se apoyan en el mismo plano para no dafarlas;

e Cuando se pasa por encima de un obstaculo y la oruga se apoya s6lo en los rodillos de apoyo, existe
el riesgo de que la oruga se salga de su asiento. Dirige el movimiento con precaucién en estas
condiciones;

e Al cambiar de direccién en una situacion en la que una de las orugas no puede moverse lateralmente
debido a obstaculos, la oruga puede salirse de su asiento. Dirige el movimiento con precaucion en
estas condiciones;

¢ Ordena el movimiento con la plataforma elevada sélo si el suelo es consistente;

e El control electrénico durante la traccion en altura le permite moverse con seguridad en terrenos
donde la pendiente cambia gradualmente. Sin embargo, el sistema no puede evitar el vuelco de la
magquina en caso de cambios bruscos de la pendiente del terreno o de los bordillos;

o Antes de comandar la traslacion con plataforma baja y plataforma elevada, compruebe que los 4
extremos de las orugas estan apoyados en el suelo. De lo contrario, evite ordenar la traduccion y
reposicionar la maquina. La siguiente imagen muestra s6lo algunas (no todas) de las condiciones
peligrosas que hay que evitar.
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Figura5

3.2.3 Etapas del trabajo.

e La maquina esta equipada con numerosos sensores en sus partes moviles (orugas extensibles, brazos,
rotaciones, extension telescépica, etc.) que controlan constantemente la configuracion de la maquina
y las cargas transportadas en la plataforma. Cualquier alarma o inhibicién de maniobra se indica
claramente en la pantalla de la consola de control de la plataforma (o mediante LEDs luminosos para
las consolas sin pantalla); las maniobras peligrosas para la estabilidad se inhiben automéaticamente, y
el operario en la plataforma siempre es consciente de la situacion;

e Las maquinas con bateria (versiones ELC y LTH) estan equipadas con un dispositivo de control del
estado de carga de la bateria que, cuando el nivel de carga residual alcanza niveles demasiado bajos,
sefiala la condicion al operario mediante una indicacién en la pantalla (o a través de un LED) e inhibe
la alta velocidad en traccion y los comandos de elevacion y extension del brazo.

e Compruebe siempre la ausencia de personas en el radio de accién de la maquina. Desde la plataforma,
preste especial atencién al desplazarse, descender y girar.

e Durante los trabajos en zonas abiertas al publico, para evitar que personal no autorizado se acerque
peligrosamente a la maquina, es necesario delimitar la zona de trabajo mediante barreras u otros
medios adecuados de sefializacion.

e Evite hacer funcionar la maquina en condiciones ambientales adversas, como vientos fuertes y
tormentas eléctricas (véase también el capitulo dedicado a la accién del viento).

¢ Antes de levantar la plataforma, asegurese de que las orugas estdn completamente apoyadas en el
suelo; evite extender la estructura extensible si parte de las orugas esta fuera del suelo. El peligro
de volcar. Véase la figura del capitulo anterior, que muestra algunas situaciones que hay que evitar.

e Durante los comandos de descenso, preste atencion a cualquier obstaculo presente debajo de la
plataforma para evitar vuelcos y/o dafios.

e Los materiales, equipos y herramientas deben colocarse de forma estable en la plataforma para evitar
gue caigan al suelo durante las maniobras.

e La maquina limita automaticamente los movimientos de la estructura extensible (ascensos,
extensiones, rotaciones) en funcién de los numerosos parametros monitorizados (pendiente del
terreno, oruga, rotacién de la torreta, carga en la plataforma) mostrando siempre qué maniobras
guedan a disposicion del operario mediante indicaciones en el mando de la consola. En cualquier caso,
para desplazar la méquina con total seguridad, una vez colocado el carro en una posicion favorable,
orientar la torreta giratoria hacia el punto a alcanzar en altura y:

1. Levantar el brazo principal y el plumin;

2. Extienda la extension telescépica para alcanzar el punto de operacion en altura;

3. Realice el trabajo desde una posicion comoda, permaneciendo dentro de la plataforma de
trabajo.

e Para las maniobras de regreso al suelo, la secuencia a realizar se invierte con respecto a lo anterior.
Al finalizar el trabajo, después de haber bajado completamente los brazos y haber aparcado la
maquina en un lugar seguro, para evitar que personas no autorizadas utilicen la maquina, retire las
llaves de los paneles de control y pongalas en un lugar seguro y no accesible para personas no
autorizadas.
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3.2.4 Accidn del viento y escala de Beaufort.

El viento es una de las posibles causas del vuelco. Se prohibe el uso de la maquina con vientos superiores
a 12,5 m/s (45 km/h - 28 mph). No hay anemémetro en la maquina estandar; para controlar la velocidad
del viento, consulte la tabla siguiente, donde el limite de viento operativo se define como N.6 segun la

ESCALA INTERNACIONAL DE BEAUFORT.

Numero | Velocidad del L
. Descripcion - -
de viento (km / - Condiciones del mar Condiciones del terreno
E— del viento
Beaufort h)
El humo se eleva
0 0 Calma Plano.. .
verticalmente.
1 1-6 Viento Ligeras ondulaciones en la superficie. | El movimiento del viento es
ligero No se forman crestas blancas. visible por el humo.
Ondas minusculas, todavia cortas | Puedes sentir el viento en tu
2 7-11 Brisa ligera | pero visibles. Las crestas no se | piel desnuda. Las hojas
rompen, aspecto vidrioso crujen.
Olas con crestas que se rompen, . . ~
. A Hojas y ramas mas pequefias
3 12-19 Brisa fresca | espuma con aspecto vidrioso. Hay o
o en constante movimiento.
ovejas" con crestas blancas.
4 20-29 Viento Olas con tendencia a alargarse. Las | Levantamiento de polvo y
moderado | "ovejas" son mas frecuentes papel. Las ramas se agitan.
Los arbustos con hojas se
. Ondas moderadas con una forma que
Viento . balancean. Las olas
5 30-39 . se alarga. Las ovejas son ~
nervioso - pequefias se forman en aguas
abundantes, algunas salpicaduras. ' .
interiores.
Viento Grandes olas (rompientes) con | Movimiento de ramas
6 40-50 fresco crestas de espuma blanca. Probables | grandes. Dificultad para
salpicaduras. utilizar el paraguas.
_
. Las rompientes se hinchan. Las olas | Arboles enteros sacudidos.
Viento " " e X
7 51-62 rompen y la espuma es "soplada” en la | Dificultad para caminar
fuerte - L - .
direccién del viento. contra el viento.
Olas altas. Las crestas se rompen, | Ramitas arrancadas de los
8 63-75 Tormenta | formando remolinos aspirados por el | arboles. Imposible caminar
viento. contra el viento.
Ligeros dafios en las
Fuerte Olas altas con crestas onduladas. 9 .
9 76-87 . . estructuras (chimeneas vy
tormenta | Tiras de espuma mas densas. . .
tejas retiradas).
Olas muy altas coronadas por crestas
muy largas. Las tiras de espuma
10 88-102 Tormenta | tienden a compactarse y el mar tiene | Desarraigo de arboles. Dafios
eléctrica | un aspecto blanquecino. Los | estructurales considerables.
rompimientos son mucho mas
intensos vy la visibilidad se reduce.
Las enormes olas podian incluso
Tormenta ocultar a los barcos de tamafio medio. Dafios estructurales
11 103-117 . Mar cubierto de bancos de espuma. El
violenta . . - extensos.
viento nebuliza las cimas de las
crestas. Visibilidad reducida.
. Olas muy altas; aire lleno de espuma | Dafios masivos y extensos en
12 > 117 Huracén y P y
y spray, mar completamente blanco. | las estructuras.

Peligro: La plataforma no debe utilizarse nunca cuando la fuerza del viento corresponda a un valor
superior a 6 en la escala de Beaufort. Para los valores entre 4 y 6 de la escala, preste la maxima atencion
en cualquier caso.


http://it.wikipedia.org/wiki/Chilometro_all%27ora
http://it.wikipedia.org/wiki/Chilometro_all%27ora
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3.2.5 Adecuacion del suelo y presion al suelo de la maquina.

3.2.5.1Capacidad portante del suelo.

Siempre, antes de utilizar la maquina, el operario debe comprobar que el suelo o el terreno es adecuado
para soportar la carga y las presiones generadas por la maquina, y de tal manera que no se deslice la

magquina debido a la alta pendiente y / o mal agarre.

En las tablas de datos técnicos de cada maquina se indican los valores de presién y las cargas sobre el
suelo para ayudar a evaluar el suelo sobre el que pueden funcionar las maquinas. Considere los
coeficientes incrementales especiales para estar seguro de la idoneidad del suelo. A continuacién se

explica el significado de los distintos datos y el método para calcularlos.

SIMBOLO U.M. DESCRIPCION EXPLICACION FORMULA
AL cm? Ar?a _ocupada por la | La superficie de apoyo de la maquina se determina Al =cl xi2
méquina en el suelo por el resultado de PISTA x LONGITUD.
La zona de apovo al La zona de apoyo al suelo de una oruga. La superficie
A2 cm?2 d de apoyo de una pista se midi6 teniendo en cuenta A2=c2xil
suelo de una oruga -
el apoyo en el suelo de hormigon.
La zona de apoyo al Es la estimacion de disefio de la superficie de la
suelo de la seccién de . o _ .
A3 cmz2 oruga en la que insiste la carga maxima generada por A3=c2xi3
oruga que soporta la | P -
s a méaquina en las peores condiciones de carga
carga maxima
La anchura transversal de la maquina medida
cl cm Ancho de via externamente entre las orugas o entre las partes -
mas externas de la maquina
c2 cm Ancho de la oruga Representa la anchura méxima de una oruga.
. . . . Distancia central entre el centro del reductor de
il cm Distancia entre ejes - -
traccién y la rueda loca.
i2 cm Longitud de la | Es la longitud total de la maquina. )
maquina
. Es la estimacién de disefio de la longitud del area de
. Longitud de la oruga . -
i3 cm . fo: la oruga sometida a la carga maxima generada por -
bajo carga maxima L2 .
la maquina en las peores condiciones de carga
M Kg Carga nominal La capaqldad méxima permitida para la plataforma -
de trabajo
Representa el peso de la maquina, excluyendo la
P— carga nominal. _
P1 Kg Peso de la maquina Nota: consulte siempre los datos indicados en las
placas aplicadas a la maquina.
Representa la carga maxima que puede ser
i descargada al suelo por una oruga o un estabilizador
Carga maxima sobre P . -
cuando la maquina estd en la peor posicion y
P2 Kg la oruga o el dici d -
estabilizador condiciones de carga. -
’ Nota: consulte siempre los datos indicados en las
placas aplicadas a la maquina.
Kg / - Presién r_ngdla que la maquina ejerce sobre el suelo pl=(PL+M)/
pl cm? Presion al suelo en condiciones de reposo y soportando la carga AL
nominal.
Kg/ | Presion media sobre Presién rpeqla eJerC|da_sc_)bre el suelo por las orugas D2 = (PL+M) /2
p2 por la maquina en condiciones de transporte a plena
cm2 | las orugas / (A2
carga.
La presién maxima que una parte de la oruga o del
Kg/ | Maxima presion | estabilizador ejerce sobre el suelo cuando la _
p3 > L . . p3=P2/ A3
cm puntual maquina esta en la peor posicion y condiciones de
carga.

Vea a continuacién un ejemplo de calculo de las presiones especificas "pl", "p2", "p3".
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EJEMPLO: JIBBI 1270 EVO

P1 = 3,685 kg
P2 = 2.900 kg
M = 230 kg

i1=183cm
i2 =383 cm
i3=46 cm
cl=195cm
c2=25cm

Al =cl xi2 =195 x 383 = 74.685 cm2
A2 =c2 x il =25x 183 =4.575 cm=?
A3 =c2 xi3=25x46=1.150 cm2

pl=(P1+M)/Al=(3.685+230)/ 74.685 = 0,0524 kg / cm2 = 524
kg / m?

p2 = (P1+M) /2 /A2= (3,685 +230) / 2 / 4,575 = 0,43 kg / cm?

p3=P2/A3=2.90071.150 = 2,52 kg / cm?

Roled Inad 230 Kg

Figura7

[ |
(s
Eanas
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La siguiente tabla muestra la capacidad portante indicativa del suelo segun el tipo de suelo. Compara la
capacidad portante del suelo con los datos de presion especifica calculados con el método que acabamos
de describir, para saber si el suelo es capaz de soportar la presién generada por la maquina. Los valores
de la tabla son indicativos, por lo que, en caso de duda, debe comprobarse la capacidad portante del
suelo con pruebas especificas.

En el caso de artefactos (por ejemplo: suelos de hormigén, puentes, etc.) la capacidad de carga debe
solicitarse al fabricante del artefacto.

VALOR DE LA CARGA
TIPOS DE SUELO Kg / cm? Ib / pulg?
Tierra de relleno no compacta 0-1 0-14
Barro, turba, etc. 0 0
Arena 1,5 21
Grava 2 28
Tierra fragmentada 0 0
Tierra blanda 0,4 6
Tierra rigida 1 14
Tierra semisolida 2 28
Tierra firme 4 56
Rock 15-30 210 - 420

Se prohibe el uso de la maquina si la presion méaxima generada en el suelo es superior al valor de capacidad
de carga permitido indicado en la tabla.

3.2.5.2Inclinacién del suelo.

Siempre, antes de utilizar la maquina, el operario debe comprobar que el suelo o el terreno es adecuado
para no deslizar la maquina debido a la alta pendiente y/o0 al poco agarre. El rendimiento global de la
maquina se reduce automaticamente cuando se trabaja en terrenos con una pendiente longitudinal de
entre 5° y 15°. Cuando se enfrentan a pendientes superiores a 5° se recomienda disponer la maquina
como se muestra en la fig. B, en la siguiente imagen, para obtener el maximo rendimiento de trabajo en
altura y alcance lateral.
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3.2.6 Lineas eléctricas vivas

La maquina no esta aislada eléctricamente y no ofrece proteccion contra el contacto o la proximidad de
lineas eléctricas.

Es obligatorio mantener una distancia minima con las lineas eléctricas de acuerdo con la normativa
vigente y segun la siguiente tabla.

Tipo de lineas eléctricas Tensién (KV) lestanC|a minima fi

<1 3 10

1-10 3,5 12

10 - 15 3,5 12

Postes de luz 15 - 132 5 17
132 - 220 7 23

220 - 380 7 23

Pilones de alta tension > 380 15 50

Manténgase alejado de otras maquinas que estén operando cerca de lineas eléctricas con tension.
En Canada y EE.UU., debe mantenerse una distancia minima de acuerdo con la norma 1910.333 de la
OSHA o con las leyes y reglamentos nacionales cuando se trabaje cerca de lineas vivas.

3.3 En caso de accidente.

Si se produce un accidente durante el uso, sin lesiones para los operarios, causado por errores de maniobra

(por ejemplo, colisiones) o fallos estructurales, la maquina debe ponerse en condiciones de seguridad

(aislarla, aplicar una sefial) y es obligatorio informar de la anomalia al empresario.

En caso de accidente con lesiones de uno o varios operarios, el operario que se encuentre en el suelo (o

en la plataforma no implicada) debera:

- Pide ayuda inmediatamente.

- Realiza las maniobras para llevar la plataforma al suelo sélo si esta seguro de que no agravaran la
situacion.

- Poner la maquina en condiciones de seguridad e informar de la anomalia al empresario.
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4 INSTALACION Y COMPROBACIONES PRELIMINARES.

Por lo general, la maquina se entrega completamente montada, por lo que puede realizar todas las
funciones previstas por el fabricante con total seguridad. No es necesario realizar ninguna operacion
previa. Para descargar la maquina, siga las instrucciones del capitulo "manipulacion y transporte".
Coloque la maquina en una superficie suficientemente consistente y con una pendiente inferior a la
maxima permitida (ver caracteristicas técnicas "Limites de estabilidad") antes de ponerla en
funcionamiento.

En algunas maquinas, la plataforma puede ser del tipo desmontable para permitir el cruce de pasillos
estrechos o para ser sustituida por un cabrestante para la elevacion de materiales. Siga las instrucciones
especificas.

4.1 Familiarizacion.

Cualquier persona que pretenda manejar una maquina con caracteristicas de peso, altura, anchura,
longitud o complejidad que difieran significativamente de la formacion recibida, debe preocuparse por
recibir una familiarizacion que cubra las diferencias.

Es responsabilidad del empresario garantizar que todos los operarios que utilicen los equipos de trabajo
estén adecuadamente instruidos y formados para cumplir la legislacién vigente en materia de salud y
seguridad.

4.2 Controles previos al uso

Antes de empezar a trabajar con la maquina, es necesario haber leido y comprendido las instrucciones
de uso y las prohibiciones que figuran en el presente manual y, de forma resumida, en un panel
informativo de la plataforma. Comprobar la perfecta integridad de la maquina (mediante inspeccion
visual) y leer las placas que indican los limites de uso de la misma.

Siempre, antes de utilizar la maquina, el operario debe comprobar que:

» La bateria esta completamente cargada y/o el depésito de combustible esta lleno.

= El nivel de aceite hidraulico en el depdsito esta entre el valor minimo y el maximo (con la plataforma
bajada).

= No hay rastros de fugas de aceite o combustible, ni de otros fluidos.

= El terreno en el que se pretende operar es suficientemente horizontal y consistente.

» La maquina realiza todas las maniobras con seguridad.

» Los motorreductores y las orugas de traccion estan correctamente fijados.

» Las orugas estan en buen estado y debidamente tensadas.

» Las barandillas estan fijadas a la plataforma y la(s) puerta(s) es de cierre automatico.

» La estructura no tiene defectos evidentes (compruebe también visualmente las soldaduras de la
estructura de elevacion, el bastidor y la torreta) y no hay deformaciones (por ejemplo, parapetos y
puertas de la plataforma). Encontrarda instrucciones més detalladas en el capitulo de
MANTENIMIENTO.

» Los elementos de fijacién y de conexion (seegers, tuercas anulares, tuercas, tornillos) de la
estructura extensible estan en posicion y no dejan duda de su apriete efectivo.

= Compruebe que no hay 6xido en los componentes portantes de la estructura y en los elementos de
fijacion.

» Las cadenas de extension y retraccidn del brazo telescépico estan correctamente tensadas.

= Las placas de instrucciones son perfectamente legibles.

= En el contenedor correspondiente hay al menos una copia del manual de instrucciones en su propio
idioma, y el altimo informe de verificacion periddica vélido

» Los mandos son perfectamente eficaces tanto desde el puesto de mando en la plataforma como desde
el puesto de mando de emergencia en el chasis, incluyendo el sistema de hombre muerto y las paradas
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de emergencia. Para estas comprobaciones, remitase a lo indicado en el apartado CONTROLES
FUNCIONALES del capitulo MANTENIMIENTO.

» La proteccioén roja del botén de SOBREPASO DE EMERGENCIA esta sellada.

» Los puntos de anclaje de los arneses estan en perfecto estado.

= Compruebe, cuando se utiliza como plataforma, que la plataforma de trabajo (cesta) esta
correctamente enclavada y que el indicador luminoso correspondiente de la consola sefiala el modo
"plataforma de trabajo".

= Compruebe, cuando se utiliza como cabrestante (opcional), que el cabrestante esta correctamente
enclavado y que la luz de advertencia adecuada en la consola sefiala el modo "Cabrestante”.

4.3 Defectos encontrados durante los controles previos al uso.

Si durante las comprobaciones previas al uso (o durante el uso de la maquina), el operario encuentra un
defecto que pueda generar situaciones de peligro o sospecha que puede haber un mal funcionamiento,
debe poner la maquina en condiciones de seguridad (aislar la misma, aplicar una sefial) e informar de la
anomalia al empresario y contactar con un centro de servicio autorizado.
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5 METODO DE USO.

5.1 Panel de control en la plataforma.

La plataforma esta equipada con un panel de control extraible (consola) que puede ser de dos tipos:
- Mando a distancia
- Controlador de radio
Independientemente del tipo de sistema de control (mando a distancia o radiocontrol), es posible retirar
la consola de control de la plataforma y conducir la maquina a pie cuando se coloca la maquina o para
cargar y descargar la maquina del medio de transporte.
- Con el mando a distancia fuera de su alojamiento en la plataforma, se permiten todos los
controles de la maquina limitados a la longitud del cable de conexion;
- Con el control por radio (opcional) fuera de su alojamiento en la plataforma, se permiten los
siguientes comandos solo si la carga en la plataforma es inferior a 20 kg:
o pista variable y traslacion solo si el brazo esta en POSICION DE TRANSPORTE;
o0 desarrollo de la estructura extensible (ascensos / descensos / rotaciones).

En las maquinas equipadas con la opcion de cabrestante, el operario conduce la maquina a pie de las
siguientes maneras:

- Con el mando a distancia conectado al conector disponible en la estacion de control en tierra;

- Con control por radio.

5.1.1 Compartimento de documentos en la plataforma.

En el exterior de la plataforma hay un
compartimento cilindrico para documentos con
una tapa de rosca. En este compartimento debe
guardarse siempre al menos una copia de los
siguientes documentos:
- Manual de instrucciones en el idioma del
operario;
- Documentacion que acredite los controles
periodicos exigidos por la ley (inférmese
sobre las obligaciones nacionales)

Figura9




PAGINA79 ALMACRAWLER 1)

5.1.2 Fijacion de la botonera en la plataforma.

Cuando se opera desde el puesto de mando en la plataforma, o cuando se transporta la maquina, es
necesario fijar la botonera movil en la plataforma siguiendo las instrucciones siguientes:

1. Abra la tapa tirando del piston lateral
indicado por la flecha hacia fuera;

2. Introduzca la botonera en el soporte y
tome el corddn con el gancho indicado por
la flecha;

3. Pase el cordon por delante de la pantalla
y fije el gancho al soporte como indica la
flecha (imagen derecha). De este modo, la
botonera queda bloqueada.

FiguralO
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5.1.3 Botonera de plataforma con PANTALLA GRAFICA.

Figurall

. JOYSTICK MULTIFUNCION IZQUIERDO:

a. ACCIONAMIENTO DE LA ORUGA IZQUIERDA / ORUGA IZQUIERDA (NARANJA)
b. BRAZO / ROTACION DE LA TORRETA (AZUL CLARO)
c. MANUAL (VERDE)

. JOYSTICK MULTIFUNCION DERECHO:

a. TRANSMISION DE ORUGA DERECHA / VIA DERECHA (NARANJA)
b. UNIDAD RAPIDA (PURPURA)
c. ROTACION TELESCOPICA / PLATAFORMA (AZUL)
BOTON DE PARADA DE EMERGENCIA
SELECTOR DE ENCENDIDO / APAGADO / MOTORES DE PRECALENTAMIENTO TERMICO Y ELECTRICO
SELECTOR DE NIVELACION DINAMICO Y PROACTIVO
SELECTOR "LIFT" / "DRIVE"
POTENCIOMETRO SELECTOR DE VELOCIDAD
SELECTOR DE POTENCIA TERMICA/ELECTRICA
INTERRUPTOR DE CONTROL DEL PLUMIN

. INTERRUPTOR DE CONTROL DEL CABRESTANTE (OPCIONAL)

. BOTON DE ACTIVACION DE "CONDUCCION RAPIDA y REFUERZO"
. LLAVE DE SEGURIDAD - SOLO PARA LA VERSION DE RADIOCONTROL
. BOTON "ARRANQUE"

. BOTON DE ACTIVACION DE LA FUNCION "MANUAL".

. BOTON DE LA BOCINA

. CONECTOR

. BATERIA - SOLO PARA LA VERSION DE RADIOCONTROL

. CABLE - SOLO PARA LA VERSION DE RADIOCONTROL

. LUCES DE SENALIZACION (BOTONERA CON PANTALLA GRAFICA)
. BOTONES DE SERVICIO (BOTONERA CON PANTALLA GRAFICA)

. PANTALLA GRAFICA
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5.1.3.1Sistema de "hombre muerto".

Por razones de seguridad, al encender la maquina, después de activar el boton de PARADA DE EMERGENCIA
(3) girandolo en el sentido de las agujas del reloj, para tener los comandos disponibles en la consola,
pulse el botén de ARRANQUE (13) para:

- Encienda el radiomando y active la transmision de datos (s6lo en la versién con radiomando);

- Activar los comandos de la consola.

Como opcidn, a peticién del cliente, es posible configurar la maquina con un pedal de consentimiento
(OPCIONAL) que se afade a la funcién del botdn de arranque, con tres posibles funciones configurables:

OPCION N.1:
Para controlar todos los movimientos cuando la plataforma esta fuera de la condicion de transporte (ver
diagramas de trabajo) es necesario tener el pedal presionado.
Con el pedal liberado, es posible controlar la traslacion y los movimientos de ascenso/descenso/rotacion
sélo con la plataforma en condiciones de transporte (ver diagramas de trabajo);

OPCION N.2:
Es necesario pisar el pedal s6lo para habilitar la traslacién cuando la plataforma esta fuera de la condicién
de transporte (ver diagramas de trabajo).

OPCION N.3:
El pedal debe estar siempre pisado para habilitar todos los controles, independientemente del estado de
la plataforma.
Con esta configuracioén, no es posible controlar la maquina con un operario de pie.
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5.1.3.2Controles de traccion, direccion y ensanchamiento de oruga.

A

Atencion: antes de realizar cualquier operacion de desplazamiento de la maquina, compruebe que no
hay personas en las proximidades o en el radio de accién de la maquina. En cualquier caso, proceda con
la maxima precaucion.

Antes de realizar un movimiento de traccion con la plataforma levantada, asegurese de que el terreno
sobre el que pretende desplazarse tiene las caracteristicas descritas en los parrafos anteriores.

Respete todas las indicaciones y prohibiciones indicadas en el capitulo de NORMAS DE SEGURIDAD de el
presente manual.

Si se encuentra en una condicién en la que el control de traccion esta disponible (ver indicaciones en la

PANTALLA / LEDs), una vez que los controles han sido activados usando el botén de arranque (13), y han

seleccionado el modo de operacion "DRIVE" usando el selector (6), es posible comandar:
- TRACCION HACIA ADELANTE / HACIA ATRAS mediante el accionamiento simultaneo a lo largo del
eje longitudinal, en la misma direccion e intensidad de los dos joysticks (1) (2) para obtener el
desplazamiento en linea recta, o con diferente intensidad para obtener la direccién de la maquina,
recordando que el joystick derecho controla la oruga derecha, y el izquierdo la oruga izquierda.
Accionando los dos joysticks (1) (2) en sentido contrario uno del otro, se obtiene la contrarrotacion
de las orugas de traccion con la consiguiente direccion de la maquina alrededor de su eje central.
- ENSANCHAMIENTO/ESTRECHAMIENTO DE LAS ORUGAS activando a lo largo del eje transversal de
uno o ambos joysticks (1) (2) presionando hacia el exterior de la maquina para obtener el
ensanchamiento de las pistas, o hacia el interior de la maquina para obtener el estrechamiento de
las pistas. Recuerde que durante el ensanchamiento y el estrechamiento de las orugas, cuando éstas
alcanzan las posiciones preestablecidas en fabrica, la bocina se activa automaticamente para
confirmar la posicion alcanzada. Para cada modelo de maquina se pueden prever diferentes vias de
circulacion predefinidas, a partir de las cuales se determinan automaticamente las zonas de trabajo
de la maquina.
- El comando EXTENSION DE LA ORUGA esta disponible s6lo si la plataforma esta en
CONFIGURACION DE TRANSPORTE (ver capitulo 2.DATOS TECNICOS); el comando ESTRECHAMIENTO
DE LA PISTA estéa disponible sélo si la plataforma esta en CONFIGURACION DE TRANSPORTE y la torreta
giratoria estd en posicion centrada (ver también la descripcion del comando de rotaciéon de la
torreta).

Las maniobras de TRACCION y AMPLIACION / AMPLIACION DE PISTAS pueden realizarse simultaneamente,
accionando los joysticks (1) (2) en diagonal.

Los comandos TRACCION y AMPLIACION /7 AMPLIACION DE PISTAS son proporcionales; por lo tanto, es
posible modular la velocidad de ejecucion de los movimientos en funcion de la posicién de los propios
joysticks proporcionales.
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5.1.3.2.1 Control de traccion y direccion con funcién DYNAMIC & PROACTIVE LEVELLING.

Las funciones DYNAMIC & PROACTIVE LEVELLING se controlan con el selector (5). Estas funciones
automaticas le permiten operar con seguridad en terrenos cuya pendiente cambia gradualmente. El
sistema es capaz de compensar una inclinacién maxima de 15° tanto en sentido longitudinal como lateral.

Cuando el selector (5) esta en la posicion ON, al comandar el accionamiento con la maquina en
CONFIGURACION DE TRANSPORTE, la funcién de NIVELACION DINAMICA se activa y:
- Sise baja el brazo, la elevacion del mismo se activa automaticamente por adelantado en un &ngulo
de unos 5° con respecto al plano de rotacion de la quinta rueda para aumentar la altura de la
plataforma con respecto al suelo y reducir el riesgo de colisién con el mismo;
- A continuacion, se activa el control de traccion;
- Durante la traccién, cuando se trata de terrenos inclinados, la maquina controla automaticamente
la nivelacién del plano de rotacion de la quinta rueda para mantener siempre la estructura extensible
y la plataforma niveladas.

Cuando el selector (5) esta en posicién ON, al comandar el accionamiento (si esta permitido; ver
PANTALLA / LEDs) con la maquina fuera de la CONFIGURACION DE TRANSPORTE, la funcion de NIVELACION
PROACTIVA se activa hasta la altura méaxima de traslacion permitida (ver capitulo DATOS TECNICOS) y:
- La traccion se detiene automaticamente cuando se supera la inclinacion de 1° del plano de
rotacion de la quinta rueda. El operario debe soltar los joysticks de traccidn;
- Al reactivar el control de traccion, la maquina controla primero la nivelacion del plano de rotacién
de la plataforma giratoria, y cuando la estructura extensible y la plataforma se nivelan dentro de 1°,

el control de traccion vuelve a funcionar.

Atencioén: RIESGO DE VUELCO
El sistema no puede evitar el vuelco de la maquina en caso de cambios bruscos de la pendiente del terreno
o de los bordillos.
Esta estrictamente prohibido enfrentarse a cambios bruscos de pendiente, bordillos, zanjas, agujeros o
baches en la traslacion.
Es responsabilidad del operario comprobar la idoneidad del terreno por el que debe circular.
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5.1.3.2.2 Control de traccién y direccion con funciéon FAST DRIVE y BOOSTER.

Las funciones CONDUCCION RAPIDA y REFUERZO se controlan con el boton (11). Estas funciones
automaticas le permiten desplazarse a gran velocidad y/o en linea recta, activando Unicamente el
joystick de control derecho (2).

Estas funciones pueden configurarse en el momento del pedido a través de los ajustes del taller o
mediante la intervencioén técnica.

5.1.3.2.2.1 CONDUCCION RAPIDA Y REFUERZO: configuracién estandar.

Al pulsar el botén (11), la activacion automatica del claxon indica que la funcién ha sido activada (1 toque
de claxon) o desactivada (2 toques de claxon).
Si la maquina esta en CONFIGURACION DE TRANSPORTE y el potenciémetro (7) esta girado por encima del
80% (aproximadamente), la funcién MARCHA RAPIDA + BOOSTER esté activa. Control de traccion sélo con
el joystick derecho (2):
- El control de traccién se activa en el sentido de la marcha seleccionado por el joystick;
- La maquina se mueve en linea recta a una velocidad proporcional al movimiento del joystick, con
un motor térmico acelerado;
- La direccién no es posible. Para obtener la direccion, hay que desactivar la funcién pulsando de
nuevo el botén (11) tras detener la maniobra.

Si la maquina esta en CONFIGURACION DE TRANSPORTE y el potenciometro (7) esta girado entre el 50% y
el 80% (aproximadamente) la funcion de MARCHA RAPIDA esta activa. Control de traccién solo con el
joystick derecho (2):

- El control de traccién se activa en el sentido de la marcha seleccionado por el joystick;

- La maquina se mueve en linea recta a una velocidad proporcional al movimiento del joystick, con

un motor térmico acelerado;

- La direccion es posible moviendo el joystick (2) a la izquierda o a la derecha.

Si la maquina esta en CONFIGURACION DE TRANSPORTE vy el potenciémetro (7) se gira menos del 50%
(aproximadamente), la funcién de MARCHA RAPIDA esta activa. Control de traccion sélo con el joystick
derecho (2):

- El control de traccion se activa en el sentido de la marcha seleccionado por el joystick;

- La maquina avanza en linea recta a baja velocidad, proporcional al movimiento del joystick, con

el motor térmico al ralenti;

- Ladireccion es posible moviendo el joystick (2) a la izquierda o a la derecha.

Si la maquina esta FUERA DE LA CONFIGURACION DE TRANSPORTE y el potenciémetro (7) esta girado mas
del 50%, la funcién de CONDUCCION RAPIDA esté activa. Control de traccion solo con el joystick derecho
(2):

- El control de traccion se activa en el sentido de la marcha seleccionado por el joystick;

- La maquina se mueve en linea recta a la velocidad de seguridad, proporcional al movimiento del

joystick, con un motor térmico acelerado;

- Ladireccion es posible moviendo el joystick (2) a la izquierda o a la derecha.

Si la maquina esta FUERA DE LA CONFIGURACION DE TRANSPORTE y el potenciémetro (7) se gira menos
del 50%, la funcion de CONDUCCION RAPIDA esté activa. Control de traccién sélo con el joystick derecho
(2):

- El control de traccion se activa en el sentido de la marcha seleccionado por el joystick;

- La méaquina se mueve en linea recta a la velocidad de seguridad, proporcional al movimiento del

joystick, con el motor térmico al minimo;

- La direccion es posible moviendo el joystick (2) a la izquierda o a la derecha.
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5.1.3.2.2.2 FAST DRIVE y BOOSTER: Configuracién opcional.

Al pulsar el botén (11), la activacion automatica del claxon indica que la funcién ha sido activada (1 toque
de claxon) o desactivada (2 toques de claxon).

Si la maquina esta en CONFIGURACION DE TRANSPORTE, independientemente de la posicion del
potenciémetro (7), la funcion FAST DRIVE + BOOSTER esta activa y:
- Controle la traccién sélo con el joystick derecho (2) activado en un 90% de su recorrido:
o el control de traccion se activa en el sentido de la marcha seleccionado por el joystick;
o el coche se mueve en linea recta con un motor Diesel acelerado;
o ladireccién no es posible;
0 para obtener la direccion, hay que desactivar la funcién pulsando de nuevo el botén
(11) tras detener la maniobra.
- Control de la traccién sélo con el joystick derecho (2) activado en aproximadamente el 90% de su
recorrido:
o el control de traccién se activa en el sentido de la marcha seleccionado por el joystick;
o la maquina se desplaza en linea recta a mayor velocidad (funcibn BOOSTER) con el
motor diesel acelerado;
o la direccion no es posible;
0 para obtener la direccion, hay que desactivar la funcién pulsando de nuevo el botén
(11) tras detener la maniobra.

Si la maquina esta fuera de la CONFIGURACION DE TRANSPORTE, independientemente de la posicion del
potenciometro (7), la funcion MARCHA RAPIDA esta activa. Control de traccidn sélo con el joystick derecho

2):

El control de traccion se activa en el sentido de la marcha seleccionado por el joystick;

- La maquina se mueve en linea recta a la velocidad de seguridad con un motor diesel acelerado;
La direccion no es posible;

Para obtener la direccién, hay que desactivar la funcion pulsando de nuevo el botén (11) tras
detener la maniobra.

5.1.3.3Control manual de la nivelacion del plano de la quinta rueda.

En las maquinas con consola de control equipada con pantalla grafica, es posible inclinar el quinto plano
de la rueda manualmente. Para controlar la nivelacion manual del quinto plano, utilice el joystick (1) al
mismo tiempo que el botdn para activar la funcion MANUAL (14).

Accionando el joystick (1) en la direccion longitudinal, el plano de la quinta rueda se inclina hacia delante
0 hacia atras de acuerdo con el accionamiento del joystick;

Accionando el joystick (1) en sentido transversal, el plano de la quinta rueda se inclina lateralmente hacia
la derecha o hacia la izquierda de acuerdo con el accionamiento del joystick.

Si la maquina esta en condiciones de transporte y hay una carga superior a 20 kg en la plataforma, es
posible inclinar manualmente el plano de la quinta rueda hasta una inclinacién maxima de 5° tanto en
sentido longitudinal como lateral.

Si la carga sobre la plataforma es inferior a 20 kg, es decir, operando desde la plataforma, es posible
alcanzar el final de la carrera (15°).
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5.1.3.4Manejo de la plataforma (ascensos, descensos, rotaciones).

Para mover la plataforma (subidas, bajadas, | | 1J 19 @ @
rotaciones) se utilizan los joysticks (1), (2), el \

interruptor (9) y el selector (6).

Si se esta en condiciones de disponer de los
comandos de movimiento de la plataforma (ver
indicaciones en el DISPLAY / LEDs), una vez | | {4
activados los comandos mediante el pulsador \
START (13), y seleccionado el modo de
funcionamiento "LIFT" mediante el selector (6),
es posible controlar el movimiento de la
plataforma como se indica en los pérrafos

siguientes. m/ "‘ -_ . \IB

14

D) STl

Figural2

5.1.3.4.1 Ascenso/descenso del brazo principal.

Para realizar la maniobra de ascenso/descenso del brazo principal, utilice el joystick proporcional (1)
accionandolo hacia delante para obtener el ascenso, o hacia atras para obtener el descenso. El mando es
proporcional, por lo que es posible modular la velocidad de maniobra accionando el joystick mas o0 menos
a fondo.
El comando de subida/bajada del brazo principal puede ser comandado simultaneamente con:
- Rotacion de la torreta (accionando el mismo joystick en diagonal);
- Extensién o retraccién del brazo telescépico (joystick 2);
- Solo para JIBBI 12xx y JIBBI 16xx: Subida o bajada del plumin (interruptor 9).
Mediante el potenciometro (7) es posible variar la velocidad méxima de regulacion (versiones ELC - LTH)
o elegir la velocidad de rotacion del motor térmico (versiones con motor térmico):
- Velocidad de ralenti con el potenciémetro totalmente girado en sentido contrario a las agujas
del reloj (-);
- Velocidad méxima con el potencidémetro totalmente girado en el sentido de las agujas del reloj
(+)-
Nota: en el modelo JIBBI U-1570, la orden de ascenso/descenso del brazo principal se produce siempre
con el motor al maximo régimen, independientemente del estado del potenciémetro (7).

5.1.3.4.2 Rotacion de la torreta.

Para realizar la maniobra de rotacion de la torreta, utilice el joystick proporcional (1) accionandolo hacia
la derecha para obtener la rotacion en sentido contrario a las agujas del reloj, o hacia la izquierda para
obtener la rotacion en sentido de las agujas del reloj. El mando es proporcional, por lo que es posible
modular la velocidad de maniobra accionando el joystick mas o menos a fondo.
El comando de rotacion de la torreta puede ser comandado al mismo tiempo que:

- Ascenso o descenso del brazo principal (accionando el mismo joystick en diagonal);

- Extensién o retraccion del brazo telescépico (joystick 2);

- SOlo para JIBBI 12xx y JIBBI 16xx: Subida o bajada del plumin (interruptor 9).
Mediante el potenciometro (7) es posible variar la velocidad maxima de regulacion (versiones ELC - LTH)
o elegir la velocidad de rotacion del motor térmico (versiones con motor térmico):
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- Velocidad de ralenti con el potenciémetro totalmente girado en sentido contrario a las agujas
del reloj (-);
- Velocidad maxima con el potenciometro totalmente girado en el sentido de las agujas del reloj

(+)-

En la posicion de TRANSPORTE, el mando de rotacion de la torreta se detiene automéaticamente al llegar
a la posicion central (0° +/- 2°), con el fin de habilitar el comando de ACERCAMIENTO DE PISTAS. Para
continuar con la maniobra, hay que soltar el joystick proporcional (1) y volver a activarlo.

5.1.3.4.3 Extension / retraccion del brazo telescépico.

Para realizar la maniobra de extensién/retraccion del brazo telescopico, utilice el joystick proporcional
(2) accionandolo hacia delante para extraer el brazo, o hacia atras para retraerlo. El mando es
proporcional, por lo que es posible modular la velocidad de maniobra accionando el joystick mas o menos
a fondo.
El control de extensidén/retraccion del brazo telescopico puede ser controlado simultdneamente con:

- Ascenso o descenso del brazo principal (joystick 1);

- Rotacion de la torreta (joystick 1);

- Solo para JIBBI 12xx y JIBBI 16xx: Subida o bajada del plumin (interruptor 9).
Mediante el potenciometro (7) es posible variar la velocidad maxima de regulacion (versiones ELC - LTH)
o elegir la velocidad de rotacion del motor térmico (versiones con motor térmico):

- Velocidad de ralenti con el potenciometro totalmente girado en sentido contrario a las agujas

del reloj (-);

- Velocidad maxima con el potenciometro totalmente girado en el sentido de las agujas del reloj

(+)-

5.1.3.4.4 Rotacion de la plataforma.

Para realizar la maniobra de rotacion de la plataforma, utilice el joystick proporcional (2) accionandolo
hacia la derecha para obtener la rotacion en sentido contrario a las agujas del reloj, o hacia la izquierda
para obtener la rotacion en sentido de las agujas del reloj. El mando es proporcional, por lo que es posible
modular la velocidad de maniobra accionando el joystick mas o menos a fondo.
El comando de rotacion de la plataforma no puede realizarse al mismo tiempo que otros comandos.
Mediante el potenciometro (7) es posible variar la velocidad maxima de regulacion (versiones ELC - LTH)
o elegir la velocidad de rotacion del motor térmico (versiones con motor térmico):

- Velocidad de ralenti con el potenciometro totalmente girado en sentido contrario a las agujas

del reloj (-);

- Velocidad maxima con el potenciometro totalmente girado en el sentido de las agujas del reloj

(+).-

5.1.3.4.5 Ascenso/descenso del plumin.

Para realizar la maniobra de ascenso/descenso del plumin, el interruptor (9) se utiliza accionandolo hacia
delante para obtener el ascenso del plumin, o hacia atras para obtener el descenso. EI comando es ON-
OFF, por lo que no es posible modular la velocidad de maniobra, que se produce a una velocidad fija
establecida en fabrica.
Solo para el JIBBI 12xx y el JIBBI16xx el ascenso/descenso del plumin puede ser comandado
simultaneamente:

- Rotacién de la torreta (joystick 1);

- Extensién o retraccién del brazo telescépico (joystick 2);
Mediante el potenciometro (7) es posible variar la velocidad maxima de regulacién (versiones ELC - LTH)
o elegir la velocidad de rotacion del motor térmico (versiones con motor térmico):

- Velocidad de ralenti con el potenciometro totalmente girado en sentido contrario a las agujas

del reloj (-);
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- Velocidad maxima con el potenciometro totalmente girado en el sentido de las agujas del reloj

(+)-
Nota: en el modelo JIBBI U-1570, el comando de subida/bajada del plumin se produce siempre con el
motor al maximo de revoluciones, independientemente del estado del potenciometro (7).

5.1.3.4.6 Movimiento de la plataforma con funcion de NIVELACION DINAMICA Y PROACTIVA.

Las funciones DYNAMIC & PROACTIVE LEVELLING se controlan con el selector (5). Esta funcion automatica
le permite mover la plataforma con seguridad en terrenos inclinados.

Cuando el selector (5) esta en posicion ON, al activar cualquier comando de movimiento de la plataforma:
- la maquina controla automaticamente la nivelacién del plano de rotacion de la quinta rueda para
mantener siempre nivelada la estructura extensible y la plataforma;

- cuando el plano de rotacion de la quinta rueda es horizontal, se activa el comando de movimiento

de la plataforma.

Atencion: RIESGO DE VUELCO
El sistema no es capaz de nivelar el plano de rotacion de la quinta rueda si el suelo tiene una inclinacion
superior a 15° vy, si el selector (5) esta en la posicion ON, no es posible realizar ninguna orden de
desplazamiento de la plataforma.
Es necesario situar el selector (5) en la posicion OFF para poder accionar los mandos para devolver la
plataforma al suelo y recolocar la maquina en un terreno adecuado.

5.1.3.5Control del cabrestante (opcional).

A excepcién del modelo JIBBI U-1570, en los demas modelos JIBBI 12xx y JIBBI16xx es posible instalar,
como EQUIPO INTERCAMBIABLE, un cabrestante en lugar de la plataforma, lo que permite utilizar la
maquina como grua para cargas de hasta 200 kg. Consulte las instrucciones especificas para la instalacion
del accesorio.
Accione el interruptor (10) hacia delante para subir la carga, o hacia atras para bajarla. EI comando es
ON-OFF, por lo que no es posible modular la velocidad de maniobra, que se produce a una velocidad fija
establecida en fabrica.
El comando de cabrestante no puede realizarse al mismo tiempo que otros comandos.
Mediante el potenciometro (7) es posible variar la velocidad méaxima de regulacion (versiones ELC - LTH)
o elegir la velocidad de rotacion del motor térmico (versiones con motor térmico):
- Velocidad de ralenti con el potenciémetro totalmente girado en sentido contrario a las agujas
del reloj (-);
- Velocidad méxima con el potencidémetro totalmente girado en el sentido de las agujas del reloj

(+).-
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5.1.3.60tras funciones y dispositivos del panel de control.
5.1.3.6.1 Parada de emergencia.

Al pulsar el botén rojo de parada de emergencia (3) se detienen instantdneamente todas las funciones y
la maquina se apaga. Para reanudar las funciones normales después de pulsar el boton de parada de
emergencia, es necesario:

- Gire el boton un cuarto de vuelta en el sentido de las agujas del reloj (o tirando hacia fuera, segun

el tipo de botén);

- Espere a que la pantalla y el timbre se reactiven;

- Pulse el boton "ARRANQUE (13).

5.1.3.6.2 Selector de potencia TERMICA / ELECTRICA (versiones EVO).

En las maquinas equipadas con una alimentacién de motor térmico (Diesel o Gasolina) y, al mismo tiempo,
una bomba eléctrica monoféasica, mediante el selector (8) es posible seleccionar qué alimentacién utilizar
moviendo el selector:

- Adelante para utilizar el motor térmico;

- Volver a utilizar el motor eléctrico.
Una vez seleccionada la fuente de alimentacién, es necesario utilizar el selector (4). Véase la descripcion
mas abajo.
Accionando el selector (8) con el motor en marcha, éste se desconecta.

5.1.3.6.3 Selector de ENCENDIDO/APAGADO/PRECALENTAMIENTO del motor (versiones EVO).

En las méaquinas de la version EVO, la funcion del selector (4) depende del estado del selector (8).
Si se ha seleccionado la alimentacion del motor térmico y el motor esta apagado:
- Gire el selector (4) hacia atras durante unos segundos para el precalentamiento de la bujia de
incandescencia (para los motores Diesel equipados con esta funcion);
- Accione el selector (4) durante unos segundos para poner en marcha el motor térmico.
Si el motor térmico esta encendido:
- Gire el selector (4) hacia atras durante unos segundos para apagarlo.

Si el suministro de energia ha sido activado por un motor eléctrico (y la maquina esta conectada a la red):
- Accione el selector (4) durante unos segundos para poner en marcha el motor eléctrico

Si el motor eléctrico esta en marcha:
- Gire el selector (4) hacia atras durante unos segundos para apagarlo.

5.1.3.6.4 Potenciémetro selector de velocidad.

Con el potenciémetro (7) se selecciona la velocidad de ejecucion de algunos movimientos de la siguiente
manera:

- Méquinas con motor térmico: se selecciona la velocidad de rotacion del motor térmico y se pueden

activar algunas funciones relacionadas con el control de traccion.

- Maquinas a bateria (versiones ELC y LTH): la velocidad de algunos movimientos puede ajustarse.
Lea los parrafos anteriores para comprender las funciones relacionadas con las distintas maniobras.
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5.1.3.6.5Boton START.

El boton START (13) sirve para activar los mandos de la botonera al encender la maquina cuando aparece
en la pantalla el mensaje PRESS START después de la activacion de la sefial acustica de advertencia, que
indica que el sistema de control se ha encendido.

5.1.3.6.6 Boton de la bocina.

El boton de la BOCINA (15) debe activarse cuando se pretenda sefializar el movimiento de la maquina
alertando al personal que pueda estar en el radio de accién de la misma.

5.1.3.6.7 Botdn de activacion de la funcion "MANUAL".

Activando simultaneamente el botén MANUAL (14) y el joystick (1) es posible controlar manualmente la
nivelacion del plano de rotacion de la plataforma giratoria cuando ésta se encuentra en condiciéon de
TRANSPORTE. ElI movimiento obtenido es congruente con la accion sobre el joystick.

Sin carga en la plataforma, es posible controlar la nivelacion manual hasta las posiciones de fin de carrera;
con una carga en la plataforma, es posible controlar la nivelacion manual hasta obtener una inclinacion
méxima del plano de rotacién de 5° absolutos.

5.1.3.6.8 Llave de seguridad (solo para la version RADIO CONTROL).

La llave de seguridad (12) sirve para activar la botonera de mando. Introduzca la llave suministrada para
activar la botonera. Si no se introduce la llave, la botonera no se activara.

La llave esté codificada, por lo tanto, utilice s6lo la llave suministrada; no es posible activar la botonera
con la llave de otra botonera.

5.1.3.6.9 Bateria adicional para el mando a distancia (s6lo para la version RADIO CONTROL).

La bateria (17) se utiliza para el funcionamiento de
la botonera de mando (s6lo para el radiomando).
La méaquina dispone siempre de una segunda
bateria con su correspondiente cargador, que la
mantiene cargada en caso de necesidad. La bateria
de reserva se encuentra en el compartimento que
se muestra al lado.

Figural3
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5.1.3.6.10 Cable y conector (s6lo para la version RADIO CONTROL).

El cable (18) se suministra con las maquinas equipadas con radiocontrol. Se utiliza para conectar
fisicamente la botonera al sistema de control de la maquina a través del conector (16) en caso de
problemas con la transmisién por radio y para todas aquellas ocasiones en las que el uso del radiocontrol
no esta permitido por normativas especificas.
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5.1.3.6.11 Pantalla gréafica y botones de servicio (versiones con DISPLAY).

En la pantalla grafica (21) hay informacion
necesaria durante el uso normal de la
maquina en la parte grafica de la pantalla
y en la zona de las luces de advertencia
(29).

También hay informacion necesaria
durante las intervenciones de servicio,
para informacién sobre errores 'y
diagnosticos, utilizando los botones de
servicio (20).

Ajuste del brillo de la pantalla
Botén HOME

Botén de ERRORES

Boton DIAGNOSTICO

Boton de SERVICIO

Boton de los IDIOMAS

nmoowz

La imagen de al lado (21) muestra el menu
de la pantalla de INICIO.

Vea a continuacién el significado de los
simbolos y colores.
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5.1.3.6.11.1 Indicaciones de la pantalla principal.

Indicador de nivel de
combustible /
bateria

- Indicador verde: "Combustible

OK" "Batt." OK "Nivel de
combustible / bateria suficiente";
- Indicador rojo: "Reserva de

combustible" - "Bateria baja %" Nivel
de combustible / Bateria baja.

Indicador BOOSTER

- Indicador verde: "BOOSTER ON"
Refuerzo activo;

- Indicador rojo: "BOOSTER OFF" El
booster no esta activo.

Indicador
anticolision
(opcional)

- Indicador verde: "ANTICOLISION

ACTIVADA" Sensores anticolision
activos;

- Indicador rojo: "ANTI-COLLISION
OFF" Sensores anticolision
desactivados.

~ Combustible
~ Batera
-~ Booster
 Anticolision
e

Indicador de estado
de la maquina

- Indicador verde: "Estado de la
maquina" Maquina habilitada para
trabajar;

- Indicador rojo: "Estado de
error" Hay errores en la memoria.

RPM

Batt.

Indicador del motor
/ Indicador  del
estado de la bateria

Version EVO:
- Maquina apagada el valor es 0;
- Méquina en marcha: se muestra
el numero de revoluciones del
motor.

Version LTH:
- Porcentaje de carga de la
bateria

Indicador de nivel
longitudinal

La inclinacion del marco en el nivel
longitudinal se indica en tiempo real.

Indicador de nivel
lateral

La inclinacion del marco en el nivel
lateral se muestra en tiempo real.

de
Z

Burbuja visual

- Luz verde: la nivelacion de la
maquina esta dentro de los limites
permitidos. No hay luces rojas;

- Luz roja: Si la maquina no esté
nivelada, se enciende una luz roja
colocada en funcion del sentido de
la inclinacion de la maquina. Si la
maquina no esté nivelada tanto
lateral como longitudinalmente,
hay dos luces rojas al mismo
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tiempo. La luz verde no esta
presente.
Nota: Estas condiciones, si restringen el
movimiento, se resaltan en el cuadro de
alarma.

6.8

0 a7
1]

Indicador de alcance
de limites

Actualiza en tiempo real el alcance
maximo que puede alcanzar el operario
con respecto al centro de la quinta
rueda, segin el esquema de trabajo.

En el ejemplo del lado, se indica que es
posible alcanzar un alcance de trabajo
de 6,8 [m]. El valor de 3,7 [m]
representa el alcance alcanzado por el
operario.

CARICD |IN CESTA [KG]

12 a

Indicador de la carga
en la plataformay del
diagrama de trabajo
en curso

En el ejemplo del lado, se indica:
- 13 = diagrama de trabajo activo;
- 0 =carga de la plataforma igual a
0 kg (plataforma vacia).

ALTEZEA DI
LAVORD [m)

16.0

Indicador de altura
méaxima de trabajo

Actualiza en tiempo real la altura
maxima que el operario puede alcanzar
desde el suelo, segun el esquema de
trabajo.

En el ejemplo del lado, se indica que es
posible alcanzar una altura de trabajo
de 16,0 [m]. El valor de 7,4 [m]
representa la altura de trabajo
alcanzada por el operario.

Habilitacion del
ensanchamiento/repl
iegue de la oruga
(modificacion de la
oruga)

Proporciona informacion sobre la
disponibilidad del comando de
ensanchamiento/retraccion de la oruga
(R = derecha; L = izquierda).

- Flecha AZUL: el comando esta
disponible;

- Si no hay flecha, el comando se

inhibe;
N.B: En condiciones de transporte, es
posible extender las orugas.
En condiciones de transporte y con la
torreta centrada, es posible replegar las
orugas.

Indicador de pista

D 2 : N°1 Flecha:

CARRO CERRADO. La oruga esta
totalmente retraida o no ha
llegado a la PISTA INTERMEDIA
INFERIOR  (aproximadamente
0-275).

- »:N°2 Flechas:
PISTA INTERMEDIA INFERIOR (unos
275-420 mm).
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- »): N°3 Flechas:

PISTA INTERMEDIA SUPERIOR (unos
420-545 mm);

- »»: N°4 Flechas:

PISTA EXTENDIDA. La oruga esta al
final de su recorrido.

N.B .: En funcién de la oruga, la maquina
ajusta automaticamente los posibles
diagramas de trabajo también en
funcion de la carga de la plataforma.
Todos los pasos de extension de las
orugas se sefializan también con una
sefial acustica.

Las flechas situadas junto a cada parte
estructural de la maquina proporcionan
informacién sobre la disponibilidad de
los distintos comandos.

- Flecha AZUL fija encendida: el

Habilitacion de movimiento esté habilitado;
movimientos de la - Flecha AZUL intermitente:
estructura extensible indica el primer movimiento a

realizar para restablecer la
maquina desde una condicion
de bloqueo;

- Si no hay flecha, se inhibe el
movimiento.

Indicacién del
movimiento de la
plataforma cuando se
seleccionan los
movimientos del
carro

- Flecha AZUL: indica qué
movimiento de la plataforma es
necesario para llevar la
maquina a la condicién en la
gue se habilita la traduccién.
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5.1.3.6.11.2 Boton de ajuste del brillo (A).

Pulse este bot6n varias veces para ajustar los diferentes brillos de la pantalla.

5.1.3.6.11.3 Botén HOME (B).

Pulse esta tecla para volver a la pantalla principal.

5.1.3.6.11.4 Bot6n de ERRORES (C).

Pulse esta tecla para acceder a la pantalla LISTA DE ERRORES, donde se muestran los errores en curso.
Seleccionando la pagina REGISTRO DE ERRORES, se entra en la memoria de los errores registrados. El
REGISTRO DE ERRORES puede borrarse pulsando una tecla (A) durante mas de 5 segundos.

5.1.3.6.11.5 Boton DIAGNOSTICO (D).

Pulsando esta tecla se accede a la pantalla de DIAGNOSTICO para visualizar diversos parametros de la
maquina (angulos, presiones, cargas, etc.).

Seleccionando la pagina CONFIG, se entra en la pantalla de configuracion, desde la cual un técnico
autorizado puede comprobar el estado de activacion de algunas funciones opcionales y eventualmente

activar/desactivar otras.

Atencion: Los sensores de colisién sélo pueden desactivarse temporalmente. Si la maquina se apaga con
la llave o el botdn de emergencia, los sensores se reactivaran automaticamente al volver a arrancar.

5.1.3.6.11.6 Botdn SERVICIO (E).

Pulse esta tecla para entrar en la pantalla de SERVICIO y ver los datos relacionados con las operaciones
de mantenimiento, como por ejemplo:

- Liberacion del software;

- Horario de trabajo;

- Registro de eventos de sobrecarga;

- Registro de la utilizacion del sistema de OVERSION DE EMERGENCIA;

- Otros.

5.1.3.6.11.7 Boton LANGUAGES (F).

Pulse esta tecla para acceder a la pantalla IDIOMAS y cambiar el idioma de los mensajes de texto que
aparecen en la pantalla.
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5.1.3.6.11.8 Luces de advertencia.

Figurals5

A Luz verde fija: la plataforma esta correctamente instalada en la maquina. En ausencia de otras alarmas,
todos los comandos estan habilitados.

Encendido con luz verde intermitente (sélo para maquinas con radiocontrol): la botonera
(radiocontrol) no se encuentra en el puesto de mando de la plataforma. Si hay una persona en la
plataforma, sélo se permiten los mandos en la posicion de TRANSPORTE; si la plataforma esta
completamente descargada, se permiten todos los mandos.

Encendido con luz verde intermitente al mismo tiempo que la luz (B): ni la plataforma ni el
cabrestante estan instalados. Si el sistema de deteccion de carga detecta una carga negativa (aprox. -
30 kg), todos los comandos siguen estando permitidos; si la carga en la plataforma es mayor, los
controles se activan s6lo con la plataforma en posicién de transporte.

B Luz verde fija: el cabrestante se ha instalado para sustituir la plataforma y los movimientos de elevacién
y descenso de la carga estan habilitados. Ver especificamente los comandos con la opcion del
cabrestante.

Encendido con luz verde intermitente al mismo tiempo que la luz (A): ni la plataforma ni el
cabrestante estan instalados. Si el sistema de deteccion de carga detecta una carga negativa (aprox. -
30 kg), todos los comandos siguen estando permitidos; si la carga en la plataforma es mayor, los
controles se activan s6lo con la plataforma en posicion de transporte.

C Encendido con luz verde fija: La maquina estd en condiciones de transporte y la traduccién esta
permitida.

Encendido con luz verde intermitente: La maquina esta mas alla de la condicion de transporte y el
desplazamiento a velocidad de seguridad esta habilitado.

Luz verde apagada: El desplazamiento esta inhibido.

D Encendido con luz roja fija: La alarma de sobrecarga esta activa. Si la plataforma esta fuera de la
posicién de TRANSPORTE todos los mandos quedan inutilizados, y para seguir trabajando hay que quitar
la sobrecarga, o realizar una recuperacion de emergencia con el procedimiento descrito en el capitulo
de mandos en tierra.

Encendido con luz roja intermitente: Carga de la plataforma cerca del limite maximo. Los comandos
siguen siendo posibles.

Luz roja apagada: Carga de la plataforma por debajo del limite maximo.

E Luz roja fija:

- Si la plataforma esta en posicién de transporte: Alarma por inclinacién del plano de la
quinta rueda superior a 0,5; se inhibe la elevacion de la plataforma mas alla de la posicion
de TRANSPORTE.

- Si la plataforma est4 mas alla de la posicién de transporte y ademas de la altura maxima
de traslacion: Alarma por inclinacion de la quinta rueda superior a 1,5°; sélo se permiten
maniobras para devolver la plataforma al suelo;
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- Si la plataforma esta mas alla de la posicidn de transporte pero a una altura en la que
todavia es posible controlar la traslacion: Alarma por inclinacién del plano de la quinta
rueda superior a 4°; s6lo se permiten las maniobras para devolver la plataforma al suelo;

Encendido con luz roja intermitente:
- Si la plataforma esta mas alla de la posicion de transporte pero a una altura en la que
todavia es posible controlar la traslacion: Alarma por inclinacion del plano de la quinta
rueda superior a 1°; se permite la funcién de NIVELACION PROACTIVA.

F Luz roja fija: la plataforma ha alcanzado el alcance maximo permitido para la condicién especifica de
la maquina (ancho de oruga, carga en la plataforma, posicion de la plataforma giratoria). Se inhiben las
maniobras que aumentan el alcance; se permiten las maniobras que reducen el alcance.

Encendido con luz roja intermitente: la plataforma ha alcanzado el alcance maximo permitido para la
condicion especifica de la maquina (ancho de oruga, carga en la plataforma, posicion de la plataforma
giratoria). El movimiento en curso se ralentiza.

G La luz verde (G) y la luz roja (H) estan apagadas: La botonera (mando de radio) esta apagada.

La luz verde (G) parpadea rapidamente y la luz roja (H) se apaga: La botonera (radiomando) no se
comunica con la unidad receptora situada en el bastidor base.

La luz verde (G) parpadea lentamente: La botonera (mando de radio) funciona correctamente.

H Cuando se activa la luz roja (H), se activa al mismo tiempo la alarma acustica de la botonera.

Funciones de la luz roja (H) al arrancar la botonera:

- Laluzroja (H) parpadea durante mucho tiempo: el botén de parada de emergencia esta
pulsado.

- La luz roja (H) emite dos parpadeos largos: uno o varios botones del lateral de la
botonera estan activos en la puesta en marcha.

- Laluz roja (H) parpadea tres veces: la bateria del radiomando esta muy baja.

- La luz roja (H) emite cuatro parpadeos largos: un joystick o un interruptor de control
esté activo en el momento del arranque.

Otras funciones del indicador luminoso rojo con la botonera ya encendida (H):

- Laluz roja (H) parpadea durante 3,5 minutos y la luz verde (G) parpadea: la bateria
del mando a distancia no esta suficientemente cargada, o la botonera ha estado encendida
durante ocho horas. A la sefial le sigue la desconexion de la botonera.

- La luz roja (H) parpadea durante mucho tiempo: mal funcionamiento genérico de la
botonera.
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5.1.4 Botonera de la plataforma con pantalla de LEDs.

Figural6e

O©COoO~NO U, WNPE

JOYSTICK DE CONTROL DE LA ViA IZQUIERDA

JOYSTICK DE CONTROL DE LA PISTA DERECHA

JOYSTICK DE CONTROL DEL BRAZO

JOYSTICK DE CONTROL TELESCOPICO

JOYSTICK DE CONTROL DE ROTACION DE LA TORRETA

INTERRUPTOR DE CONTROL DEL PLUMIN

INTERRUPTOR DE CONTROL DE ROTACION DE LA PLATAFORMA
INTERRUPTOR DE CONTROL DE VIA ANCHA / ESTRECHA VIA 1ZQUIERDA
INTERRUPTOR DE CONTROL DE ViA ANCHA / ESTRECHA VIA DERECHA

. INTERRUPTOR DE CONTROL DEL CABRESTANTE (OPCIONAL)

. BOTON DE PARADA DE EMERGENCIA

. SELECTOR DE ENCENDIDO / APAGADO / MOTORES DE PRECALENTAMIENTO TERMICO Y ELECTRICO
. SELECTOR DE POTENCIA TERMICA/ELECTRICA

. SELECTOR DE NIVELACION DINAMICO Y PROACTIVO

. BOTON DE LA BOCINA

. BOTON DE ACTIVACION DE "CONDUCCION RAPIDA y REFUERZO"

. BOTON "ARRANQUE"

. PANTALLA LED

. LLAVE DE SEGURIDAD - SOLO PARA LA VERSION DE RADIOCONTROL
. CONECTOR PARA EL CABLE DE CONTROL

. BATERIA - SOLO PARA LA VERSION DE RADIOCONTROL

. CABLE - SOLO PARA LA VERSION DE RADIOCONTROL
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5.1.4.1Sistema de "hombre muerto".

Por razones de seguridad, al encender la maquina, después de activar el botén de PARADA DE EMERGENCIA
(11) girandolo en el sentido de las agujas del reloj, para tener los comandos disponibles en la consola,
pulse el botén de ARRANQUE (17) para:
- Encienda el radiomando y active la transmision de datos (s6lo en la version con
radiomando);
- Activar los comandos de la consola.

Como opciodn, a peticion del cliente, es posible configurar la maquina con un pedal de consentimiento
(OPCIONAL) que se afiade a la funcion del boton de arranque, con tres posibles funciones configurables:

OPCION N.1:
Para controlar todos los movimientos cuando la plataforma esté fuera de la condicion de transporte (ver
diagramas de trabajo) es necesario tener el pedal presionado.
Con el pedal liberado, es posible controlar la traslacion y los movimientos de ascenso/descenso/rotacion
s6lo con la plataforma en condiciones de transporte (ver diagramas de trabajo);

OPCION N.2:
Es necesario pisar el pedal solo para habilitar la traslacion cuando la plataforma esta fuera de la condicion
de transporte (ver diagramas de trabajo).

OPCION N.3:
El pedal debe estar siempre pisado para habilitar todos los controles, independientemente del estado de
la plataforma.
Con esta configuracién, no es posible controlar la maquina con un operario de pie.
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5.1.4.2Controles de traccion, direccion y ensanchamiento de oruga.

A

Atencion: antes de realizar cualquier operacion de desplazamiento de la maquina, compruebe que no
hay personas en las proximidades o en el radio de accién de la maquina. En cualquier caso, proceda con
la maxima precaucion.

Antes de realizar un movimiento de traccion con la plataforma levantada, asegurese de que el terreno
sobre el que pretende desplazarse tiene las caracteristicas descritas en los parrafos anteriores.

Respete todas las indicaciones y prohibiciones indicadas en el capitulo de NORMAS DE SEGURIDAD de el
presente manual.

Si se encuentra en una condicion en la que el control de traccion esté disponible (ver indicaciones de los
LEDs), una vez que los controles han sido activados usando el botén START (17), es posible controlar la
TRACCION HACIA ADELANTE / HACIA ATRAS operando simultaneamente en la misma direccion e
intensidad de los dos joysticks (1) (2) para obtener el desplazamiento en linea recta, o con diferente
intensidad para obtener la direccidon de la maquina, recordando que el joystick derecho controla la oruga
derecha, y el joystick izquierdo controla la oruga izquierda. Accionando los dos joysticks (1) (2) en sentido
contrario uno del otro, se obtiene la contrarrotacion de las orugas de traccion con la consiguiente
direccion de la maquina alrededor de su eje central.

Los comandos de TRACCION son proporcionales, por lo que es posible modular la velocidad de ejecucion
de los movimientos en funcién de la posicion de los propios joysticks proporcionales.

5.1.4.2.1 Control de traccion y direccion con funcién DYNAMIC & PROACTIVE LEVELLING.

Las funciones DYNAMIC & PROACTIVE LEVELLING se controlan con el selector (5). Estas funciones
automaticas le permiten operar con seguridad en terrenos cuya pendiente cambia gradualmente. El
sistema es capaz de compensar una inclinacion maxima de 15° tanto en sentido longitudinal como lateral.

Cuando el selector (14) estd en la posicion ON, al comandar el accionamiento con la maquina en
CONFIGURACION DE TRANSPORTE, la funcién de NIVELACION DINAMICA se activa y:

- Sise baja el brazo, la elevacion del mismo se activa automaticamente por adelantado en un
angulo de unos 5° con respecto al plano de rotacién de la quinta rueda para aumentar la
altura de la plataforma con respecto al suelo y reducir el riesgo de colision con el mismo;

- A continuacion, se activa el control de traccion;

- Durante la traccion, cuando se trata de terrenos inclinados, la maquina controla
automaticamente la nivelacion del plano de rotacién de la quinta rueda para mantener
siempre la estructura extensible y la plataforma niveladas.

Cuando el selector (14) esta en posicion ON, la funcion de NIVELACION PROACTIVA se activa comandando
el accionamiento (si estd permitido; ver indicaciones de los LEDs) con la maquina fuera de la
CONFIGURACION DE TRANSPORTE hasta la altura maxima de traslacion permitida (ver capitulo DATOS
TECNICOS) Y:
- La traccion se detiene automaticamente cuando se supera la inclinacion de 1° del plano de
rotacion de la quinta rueda. El operario debe soltar los joysticks de traccion;
- Al reactivar el control de traccion, la maquina controla primero la nivelacion del plano de
rotacion de la plataforma giratoria, y cuando la estructura extensible y la plataforma se
nivelan dentro de 1°, el control de traccion vuelve a funcionar.
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A

Atencion: RIESGO DE VUELCO
El sistema no puede evitar el vuelco de la maquina en caso de cambios bruscos de la pendiente del terreno
o de los bordillos.

Esta estrictamente prohibido enfrentarse a cambios bruscos de pendiente, bordillos, zanjas, agujeros o
baches en la traslacion.

Es responsabilidad del operario comprobar la idoneidad del terreno por el que debe circular.

5.1.4.2.2 Control de traccién y direccion con funciéon FAST DRIVE y BOOSTER.

Las funciones FAST DRIVE y BOOSTER se controlan con el boton (16). Estas funciones automaticas le

permiten desplazarse a gran velocidad y/o en linea recta, activando unicamente el joystick de control
derecho (2).

Al pulsar el botén (16), la activacion automatica del claxon indica que la funcion ha sido activada (1 toque
de claxon) o desactivada (2 toques de claxon):
Si la maquina esta en CONFIGURACION DE TRANSPORTE, la funcién de CONDUCCION RAPIDA + BOOSTER
esté activa. Control de traccion so6lo con el joystick derecho (2):
- El control de traccién se activa en el sentido de la marcha seleccionado por el joystick;
- La maquina se mueve en linea recta a una velocidad proporcional al movimiento del
joystick, con un motor térmico acelerado;
- Ladireccidn no es posible. Para obtener la direccion, hay que desactivar la funcién pulsando
de nuevo el botén (16) tras detener la maniobra.

Si la maquina esta FUERA DE LA CONFIGURACION DE TRANSPORTE, la funcion de CONDUCCION RAPIDA
esta activa. Control de traccion solo con el joystick derecho (2):
- El control de traccién se activa en el sentido de la marcha seleccionado por el joystick;
- Lamaquina se mueve en linea recta a la velocidad de seguridad, proporcional al movimiento
del joystick, con un motor térmico acelerado;
- Ladireccion no es posible. Para obtener la direccion, hay que desactivar la funciéon pulsando
de nuevo el botén (16) tras detener la maniobra.
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5.1.4.3Manejo de la plataforma (ascensos, descensos, rotaciones).

Para mover la plataforma (ascensos, descensos,
rotaciones) utiliza los joysticks (3), (4) (5), y los
interruptores (6), (7).

Si se encuentra en una condicién en la que los
comandos de movimiento de la plataforma estan
disponibles (ver indicaciones de los LEDs), una vez que
los comandos han sido activados usando el boton
START (17), es posible comandar el movimiento de la
plataforma como se indica en los siguientes parrafos.

Figural7

5.1.4.3.1 Ascenso/descenso del brazo principal.

Para realizar la maniobra de ascenso/descenso del brazo principal, utilice el joystick proporcional (3)
accionandolo hacia delante para obtener el ascenso, o hacia atras para obtener el descenso. El mando es
proporcional, por lo que es posible modular la velocidad de maniobra accionando el joystick mas o0 menos
a fondo.
El comando de subida/bajada del brazo principal puede ser comandado simultdneamente con:

- Rotacion de la torreta (joystick 5);

- Extension o retraccion del brazo telescopico (joystick 4);

- Sblo para JIBBI 12xx y JIBBI 16xx: Subida o bajada del plumin (interruptor 6).

5.1.4.3.2 Rotacion de la torreta.

Para realizar la maniobra de rotacion de la torreta, utilice el joystick proporcional (5) accionandolo hacia
la derecha para obtener la rotacion en sentido contrario a las agujas del reloj, o hacia la izquierda para
obtener la rotacién en sentido de las agujas del reloj. El mando es proporcional, por lo que es posible
modular la velocidad de maniobra accionando el joystick mas o menos a fondo.
El comando de rotacion de la torreta puede ser comandado al mismo tiempo que:

- Ascenso o descenso del brazo principal (joystick 1);

- Extension o retraccion del brazo telescopico (joystick 4);

- Solo para JIBBI 12xx y JIBBI 16xx: Subida o bajada del plumin (interruptor 6).

En la posicién de TRANSPORTE, el mando de rotacién de la torreta se detiene automaticamente al llegar
a la posicion central (0° +/- 2°), con el fin de habilitar el comando de ACERCAMIENTO DE PISTAS. Para
continuar con la maniobra, hay que soltar el joystick proporcional (5) y volver a activarlo.

5.1.4.3.3 Extension / retraccion del brazo telescépico.

Para realizar la maniobra de extension/retraccion del brazo telescépico, utilice el joystick proporcional
(4) accionandolo hacia delante para extraer el brazo, o hacia atras para retraerlo. El mando es
proporcional, por lo que es posible modular la velocidad de maniobra accionando el joystick mas o0 menos
a fondo.
El control de extensién/retraccion del brazo telescopico puede ser controlado simultdneamente con:

- Ascenso o descenso del brazo principal (joystick 1);



PAGINA104 ALMACRAWLER 1)

- Rotacion de la torreta (joystick 5);
- Solo para JIBBI 12xx y JIBBI 16xx: Subida o bajada del plumin (interruptor 6).

5.1.4.3.4 Rotacion de la plataforma.

Para realizar la maniobra de rotacion de la plataforma, se utiliza el interruptor (7) accionandolo hacia la
izquierda para obtener la rotacion en el sentido de las agujas del reloj, o hacia la derecha para obtener
la rotacion en sentido contrario. EI comando es ON-OFF, por lo que no es posible modular la velocidad de
maniobra, que se produce a una velocidad fija establecida en fabrica.

El comando de rotacion de la plataforma no puede realizarse al mismo tiempo que otros comandos.

5.1.4.3.5 Ascenso/descenso del plumin.

Para realizar la maniobra de ascenso/descenso del plumin, el interruptor (6) se utiliza accionandolo hacia
delante para obtener el ascenso del plumin, o hacia atras para obtener el descenso. El comando es ON-
OFF, por lo que no es posible modular la velocidad de maniobra, que se produce a una velocidad fija
establecida en fabrica.
S6lo para el JIBBI 12xx y el JIBBI16xx el ascenso/descenso del plumin puede ser comandado
simultaneamente:

- Rotacion de la torreta (joystick 5);

- Extension o retraccion del brazo telescopico (joystick 4);

5.1.4.3.6 Movimiento de la plataforma con funcion de NIVELACION DINAMICA Y PROACTIVA.

Las funciones DYNAMIC & PROACTIVE LEVELLING se controlan con el selector (14). Esta funcién automatica
le permite mover la plataforma con seguridad en terrenos inclinados.

Cuando el selector (14) estd en posicion ON, al activar cualquier comando de movimiento de la
plataforma:
- la maquina controla automaticamente la nivelacién del plano de rotacion de la quinta rueda
para mantener siempre nivelada la estructura extensible y la plataforma;
- cuando el plano de rotacién de la quinta rueda es horizontal, se activa el comando de

movimiento de la plataforma.

Atencion: RIESGO DE VUELCO
El sistema no es capaz de nivelar el plano de rotacion de la quinta rueda si el suelo tiene una inclinacion
superior a 15° vy, si el selector (14) estd en la posicion ON, no es posible realizar ninguna orden de
desplazamiento de la plataforma.
Es necesario situar el selector (5) en la posicion OFF para poder accionar los mandos para devolver la
plataforma al suelo y recolocar la maquina en un terreno adecuado.
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5.1.4.4Control del cabrestante (opcional).

A excepcién del modelo JIBBI U-1570, en los demas modelos JIBBI 12xx y JIBBI16xx es posible instalar,
como EQUIPO INTERCAMBIABLE, un cabrestante en lugar de la plataforma, lo que permite utilizar la
maguina como grua para cargas de hasta 200 kg. Consulte las instrucciones especificas para la instalacion
del accesorio.

Accione el interruptor (10) hacia delante para subir la carga, o hacia atras para bajarla. El comando es
ON-OFF, por lo gue no es posible modular la velocidad de maniobra, que se produce a una velocidad fija
establecida en fabrica.

El comando de cabrestante no puede realizarse al mismo tiempo que otros comandos.
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5.1.4.50tras funciones y dispositivos del panel de control.
5.1.4.5.1 Parada de emergencia.

Al pulsar el boton rojo de parada de emergencia (11) se detienen instantaneamente todas las funciones
y se apaga la maquina. Para reanudar las funciones normales después de pulsar el boton de parada de
emergencia, es necesario:
- Gire el boton un cuarto de vuelta en el sentido de las agujas del reloj (o tirando hacia fuera,
segun el tipo de botdn);
- Espere a que la pantalla y el timbre se reactiven;
- Pulse el botén "ARRANQUE" (17).

5.1.4.5.2 Selector de potencia TERMICA / ELECTRICA (versiones EVO).

En las maquinas equipadas con una alimentacién de motor térmico (Diesel o Gasolina) y, al mismo tiempo,
una bomba eléctrica monofésica, mediante el selector (13) es posible seleccionar qué alimentacion
utilizar moviendo el selector:

- Adelante para utilizar el motor térmico;

- Volver a utilizar el motor eléctrico.
Una vez seleccionada la fuente de alimentacion, es necesario utilizar el selector (12). Véase la descripcion
mas abajo.
Accionando el selector (13) con el motor en marcha, éste se desconecta.

5.1.4.5.3 Selector de ENCENDIDO/APAGADO/PRECALENTAMIENTO del motor (versiones EVO).

En las maquinas de la version EVO, la funcién del selector (12) depende del estado del selector (13).
Si se ha seleccionado la alimentacion del motor térmico y el motor esta apagado:
- Vuelva a girar el selector (12) durante unos segundos para el precalentamiento de la bujia
de incandescencia (para los motores Diesel equipados con esta funcién);
- Accione el selector (12) durante unos segundos para poner en marcha el motor térmico.
Si el motor térmico esta encendido:
- Gire el selector (12) hacia atras durante unos segundos para apagarlo.

Si el suministro de energia ha sido activado por un motor eléctrico (y la maquina esta conectada a la red):
- Accione el selector (12) durante unos segundos para poner en marcha el motor eléctrico

Si el motor eléctrico esta en marcha:
- Gire el selector (12) hacia atras durante unos segundos para apagarlo.

5.1.4.5.4Bot6n START.

El boton START (17) se utiliza para activar los mandos de la botonera de control al encender la maquina
cuando aparece en la pantalla el mensaje PRESS START después de que se haya activado la sefal acustica
de aviso que indica que el sistema de control se ha encendido.

5.1.4.5.5Boton de la BOCINA

El boton de la BOCINA (15) debe activarse cuando se pretenda sefializar el movimiento de la maquina
alertando al personal que pueda estar en el radio de accion de la misma.
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5.1.4.5.6 Llave de seguridad (s6lo para la version RADIO CONTROL).

La llave de seguridad (19) se utiliza para activar el panel de control. Introduzca la llave suministrada para

activar la botonera. Si no se introduce la llave, la botonera no se activara.

La llave esté& codificada, por lo tanto, utilice sélo la llave suministrada; no es posible activar la botonera

con la llave de otra botonera.

5.1.4.5.7 Bateria adicional para el mando a distancia (s6lo para la version RADIO CONTROL).

La bateria (21) se utiliza para el funcionamiento de
la botonera de mando (s6lo para el radiomando).
La méaquina dispone siempre de una segunda
bateria con su correspondiente cargador, que la
mantiene cargada en caso de necesidad. La bateria
de reserva se encuentra en el compartimento que
se muestra al lado.

5.1.4.5.8 Cable y conector (sélo para la version RADIO CONTROL).

El cable (22) se suministra con las maquinas equipadas con radiocontrol. Se utiliza para conectar
fisicamente la botonera al sistema de control de la maquina a través del conector (20) en caso de
problemas con la transmision por radio y para todas aquellas ocasiones en las que el uso del radiocontrol

no esta permitido por normativas especificas.

5.1.4.5.9 Pantalla LED (version con pantalla LED).

La pantalla LED (18) contiene la informacion
necesaria durante el uso normal de la maquina

e informacion necesaria  durante las
intervenciones de asistencia, para la informacion
sobre errores y diagnésticos, mediante una
combinacion de parpadeo de los LEDs de ERROR.
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Identificacion

Funciény
Estado

Descripcion de la funcion

>
m< — X0 O

@ TrANSPORT

@ rrsT

TRANSPORTE

LED verde fijo: La maquina esta en

condiciones de transporte;

Led apagado: La maquina no esta dentro de

las condiciones de transporte.

DRIVE

RAPIDO

LED verde fijo: Traduccion con la maquina
en configuracion de transporte;

LED verde intermitente: Ademas de la
condicién de transporte, la maquina esta
habilitada para la traduccion a velocidad
reducida;

Led apagado: La maquina no puede
moverse.

LED verde fijo: Aparece cuando se pulsa el
botén "FAST DRIVE";

Led apagado: El modo "FAST DRIVE" esta
desactivado.

[os)
<4—0>»0—r > 00

| -
._

\

LED verde fijo: Presencia de la plataforma
detectada

Un LED verde fijo: Se ha detectado la
presencia del cabrestante.

LED verde intermitente: Control de radio
detectado fuera de la estacion de mando.

LEDs verdes parpadeantes: No hay ni
plataforma ni cabrestante. Si la carga de
la plataforma es inferior a -30 kg, se
permiten todos los movimientos aéreos.
Si se supera el peso, la maquina sélo
puede funcionar en condiciones de
transporte).

(@]
ITmr =>» 300

YUK

Luces de
extension de
oruga

Un LED verde fijo: La extension de la
oruga se ha completado al 100% (oruga
extendida);

LED verde de parpadeo rapido: La extension
de la oruga esta entre 420 mm y 545 mm
(oruga intermedia superior);

LED verde de parpadeo lento: La extension de
la oruga estéa entre 275 mm y 420 mm (oruga
intermedia inferior);

Led apagado: La extensién de la oruga
estd entre 0 mm y 275 mm (oruga
cerrada).

Nota: El diagrama de trabajo se determina en base
a la posicion extendida de ambas orugas.

Todos los pasos de extension de las orugas se
sefializan también con una sefial acustica.
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Identificacion Funcion y Descripcion de la funcion
Estado
I
N
C - LED verde fijo: maquina con inclinacién
L del plano de la quinta rueda entre 0° vy
I Plano de la 1,27 _ _ o
D N quinta rueda de - !_ED_ ve_rge intermitente: magquina con
A burbujas |ncI|naC|o°n decl’_plano de la quinta rueda
entre 1,2° y 2°;
C - Led apagado: maquina con inclinacion del
| plano de la quinta rueda superior a 2°.
o]
N
P - UnLED verde,fijo: _E_I movimiento
L mostrado esta habilitado;
E U _ L'uces,de - Led apagado: El movimiento mostrado
M indicacion de esta desactivado;
A movimiento - Led ye_rde intermitente: Se sugiere el
movimiento.
Indicadores
luminosos
relativos al

Tl
> — X0 m—->»w

ALAR M

funcionamiento
y al estado de
la bateria del
radiomando

Consulte el manual del mando a distancia.
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e ., Funciény L L
Identificacion Descripcion de la funcion
Estado
A! LED rojo fijo: Sobrecarga superada;
LED rojo intermitente: Sobrecarga al
. limite maximo:;
Luz de aviso de Led apagado: Carga por debajo del limite
sobrecarga Mmaximo.
ﬂ! LED rojo fijo: Se ha alcanzado el maximo
A alcance;
L . LED rojo intermitente: Se ha entrado en el
A | | | Luz de umbral de prealarma;
G R A A A advertencia de Led apagado: Los movimientos estan
e o o vertenci habilitados.
M —— ALARMS —— alcance
A LED rojo fijo: La maquina esta inclinada
S A! mas alla de los limites permitidos. Se
inhiben las maniobras peligrosas; se
. permiten las maniobras de reentrada;
Luz de LED rojo intermitente: La maquina esta
advertencia de cerca dglalcanza_r _Ios limites de
inclinacid inclinacion permitidos. Todas las
Inclinacion maniobras siguen estando permitidas;
Led rojo apagado: La maquina esta
dentro de los limites de inclinacion.
1 2 3
O O O No hay errores.
«—— ERROR —
1 2 3 o . . . .
b alls wlls Se ilumina de forma intermitente cuando se acciona el boton de
"-/.: -/.\- > Ny SOBREPASO DE EMERGENCIA desde el puesto de control de tierra. Las
Lt ERFQOR he ) funciones de seguridad de la maquina no estan activas.
i 2 3
] O O Error de comunicacion de la red CAN.
«—— ERROR —
E ! ’ ’ - Error de redundancia del sensor de extension telescopica;
R O @ O - No hay sefial del sensor 1 de la extension telescopica;
H R — ERROR — - No hay sefial del sensor 2 de extension telescopica.
0 1 2 3 - Error de redundancia en el codificador de rotacién de la
R PY PY O torreta;

i 2 3
O O e
—— ERROR —
i 2 3
® O o

—— ERROR ——

- No hay sefial del codificador 1 de rotacion de la torreta;
- No hay sefial del codificador 2 de rotacion de la torreta.
- Error de redundancia en el sensor de ampliacién de la

oruga izquierda;

- No hay sefial del sensor de ensanchamiento de la oruga

izquierda 1;

- No hay sefial del sensor de ensanchamiento de la oruga

izquierda 2.

- Error de redundancia en el sensor de ampliacion de la

oruga derecha;

- No hay sefial del sensor de ensanchamiento de la oruga

derecha 1;
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- No hay sefial del sensor de ensanchamiento de la oruga
derecha 2.
1 2 3 . P
- Error de redundancia del sensor de angulo del carro;
O e 0] - No hay sefial del sensor de angulo del carro 1;
£ - ERROR. —a - No hay sefial del sensor de angulo del carro 2
! ? ? - Error de redundancia del sensor de angulo de nivelacion;
® o o - No hay sefial del sensor 1 de angulo de nivelacion;
o ERROR —s - No hay sefial del sensor 2 de angulo de nivelacion
1 2 3 . . .
i - Error de redundancia del sensor de angulo del plumin;
O O —,’; - No hay sefial del sensor de angulo del plumin 1;
EES T e - No hay sefial del sensor de angulo del plumin 2.
Identificacion Descripcion de la funcion
‘ ’ & 3| 5 - Error de redundancia del sensor de angulo de la cesta;
® O —/?\— - No hay sefial del sensor de angulo de la cesta 1;
= IO - No hay sefial del sensor de angulo de la cesta 2.
1 2 3 .
o bk - Error de redundancia del sensor de carga de la cesta;
O e —?\— - No hay sefial del sensor de carga de la cesta 1;
Y - No hay sefial del sensor de carga de la cesta 2.
1 2 3 . P
‘ 3 - Error de redundancia del sensor de angulo del brazo;
® o _/.1\_ - No hay sefial del sensor de angulo de la pluma 1;
E=- ERRORV =i - No hay sefial del sensor de angulo de la pluma 2.
1 2 3 . g . , . .
i 7 il - El sensor de colision superior no estd en funcionamiento;
—/,\— O -/,\— - El sensor anticolision derecho no funciona;
——— ERROR — - El sensor anticolisién izquierdo no funciona.
1 2 3
SR a1 -
_/|.\_ @ —/*\— No hay sefial del tablero en la plataforma
—— ERROR ——
1 2 3
E sl g | . ., .
R O —/?\— —/0|\— Baja presion de aceite del motor.
—— ERROR —
H R 1 2 3
0 slbeg ol .
R ® -0 -0 Temperatura del agua del motor demasiado alta.
—— ERROR ——
i 2 3
e ., . .
-,?; Q Q Los selectores de la estacion de control en tierra estan bloqueados
—— ERROR ——
1 2 3
&g .
-;?; ® O Error de pedal, presionado en el arranque.
——— ERROR —
1 2 3
| . . . -
B, —:.:- O Error interno en la memoria EPROM de la unidad de control principal.
[
o ERROR —
1 2 3
i e ., , . .
® -0- O Tension de la bateria de arranque inferior a 9V.
s
|
—— ERROR —
1 2 3
Rl p gl ., . .
7 L S O Tension de la bateria de arranque superior a 16V.
|
—— ERROR ——
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1 2 3
N , .,
—/.\— ) @ Error de la valvula de rotacion de la torreta o del brazo
|
+—— ERROR ——
1 2 3
o , .,
—/,\— @ @ Error de la valvula de extensién/retorno
—— ERROR ——
1 2 3
I
g T s . ;- .z
O -/.\— @ Error de limite maximo de rotacion superado
I
—— ERROR ——
1 2 3
ki i 3 i . ] .
D Pacy @ Porcentaje de bateria baja / Nivel de combustible bajo
t—— FERROR ——

Advertencia: Los errores se enumeran por orden de peligro; si se producen dos errores, se muestra el que
se considera mas grave.
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5.1.5 Kit antiaplastamiento del operario (OPCIONAL).

Como opcion, es posible instalar un sensor de
ultrasonidos en la parte superior de la plataforma,
como se muestra en la figura. Este accesorio, ajustado
en fabrica, detecta los obstaculos a una distancia
vertical inferior a 1,5 m de la barandilla y advierte al
operario del peligro de aplastamiento mediante una
advertencia adecuada en la botonera de mando,
ademas de inhibir la orden de subida activa en ese
momento. Todas las maniobras en reversa estan
permitidas.

Manteniendo el comando de ascenso activado con la
alarma de colision activa, el comando se activa
después de unos tres segundos.

Advertencia: lo que se describe no es un dispositivo de
seguridad, sino una ayuda para el operario con el
objetivo de reducir el riesgo de aplastamiento. Sigue
siendo responsabilidad del operario vigilar el entorno
circundante al trabajar con la maquina.

5.1.6 Kit anticolisién (OPCIONAL).

Como opcidn, es posible instalar un par de sensores
ultrasonicos en la parte inferior de la plataforma,
como se muestra en la figura. Este accesorio, ajustado
en fabrica, detecta los obstaculos a una distancia
inferior a 0,7 m de la plataforma y advierte al operario
del peligro de colisién mediante un aviso adecuado en
la botonera de mando. Los comandos permanecen
activos.

Atencion: lo que se describe no es un dispositivo de
seguridad, sino una ayuda para el operario con el
objetivo de reducir el riesgo de colision. Sigue siendo
responsabilidad del operario vigilar el entorno
circundante al trabajar con la maquina.

Figura20

Figura2l
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5.2 Estacion de control en tierra.

El puesto de control en tierra esta situado en el carro base. Contiene la unidad de control electronico
gue gestiona todas las funciones de la maquina y tiene la funcién de:
- Encienda y apague la maquina;
- Seleccione el puesto de control habilitado (en el suelo o en la plataforma);
- Desplazar la estructura extensible para devolver la plataforma al suelo en caso de emergencia o
para operaciones de mantenimiento;
- Conecte la consola de control del cable para manejar el cabrestante (opcional para algunos

modelos).

Advertencia: Esta prohibido operar desde los mandos del suelo en condiciones normales de trabajo con
personal en la plataforma. El puesto de control en tierra se utiliza exclusivamente para operaciones de
recuperacion de emergencia, mantenimiento o para ferias o exposiciones (sin operarios a bordo de la
plataforma).

La llave maestra debe estar siempre a disposiciéon del trabajador de recuperacién que permanece en el
suelo durante el uso normal de la maquina, listo para intervenir en caso de emergencia.

Al finalizar el trabajo, apague la maquina girando la llave principal a la posicion "0" y retire la propia
llave para evitar el uso no autorizado de la maquina.

El acceso a la unidad de control electrénico estéa reservado al personal especializado para las operaciones
de mantenimiento y/o reparacion. Acceda a la unidad de control electrénico s6lo cuando la maquina esté
desconectada de cualquier fuente de alimentacién externa.

=\ ALMACRAWLER 2

Figura22

INTERRUPTOR DE LLAVE PRINCIPAL / SELECTOR DE POSICION DE CONTROL

2. ENCENDIDO / APAGADO / SELECTOR DE PRECALENTAMIENTO MOTORES TERMICOS Y ELECTRICOS /
FUNCION "ENABLE".

BOTON DE PARADA DE EMERGENCIA

4. BOTON DE EMERGENCIA CON PROTECCION DE PLOMO

[EnN

w
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5. LUZ DE PRESENCIA DE LA PLATAFORMA

6. CONECTOR PARA UTILIZAR CON EL KIT DE CABRESTANTE (OPCIONAL)
7. LUZ DE PRESENCIA DEL CABRESTANTE (OPCIONAL)

8. INTERRUPTOR DE ROTACION DE LA TORRETA

9. INTERRUPTOR DE LIBERACION/RETORNO TELESCOPICO

10. INTERRUPTOR DE SUBIDA/BAJADA DEL BRAZO

11. INTERRUPTOR DE SUBIDA/BAJADA DEL PLUMIN

12. INTERRUPTOR DE ROTACION DE LA PLATAFORMA

13. INTERRUPTOR DE CORRECCION DE NIVELACION DE LA PLATAFORMA
14. CUENTA HORAS

5.2.1 Interruptor de llave principal / selector de estacion de control.

La llave principal de la estacion de control en tierra se utiliza para:
- Encienda la maquina seleccionando uno de los dos puestos de control:

- Puesto de control en el andén con la llave girada en el marco AZUL. Posicién estable con
posibilidad de extraer la llave (para las maquinas encargadas fuera de Europa es posible que
en esta posicion no se pueda extraer la llave);

- Puesto de control en tierra con la llave girada a la caja MORADA. Posicién estable con llave
no extraible.

- Desconecte los circuitos de control girando la llave a la posicion "0". Posicién estable con

posibilidad de extraer la llave.

Atencion: La llave maestra debe estar siempre a disposicion del recuperador que permanece en el suelo
durante el uso normal de la maquina, listo para intervenir en caso de emergencia.

Al finalizar el trabajo, apague la maquina girando la llave principal a la posicion "0" y retire la propia
llave para evitar el uso no autorizado de la maquina.

5.2.2 Selector ON / OFF / Precalentamiento de motores térmicos y eléctricos /
Funcion ENABLE.

Este selector enciende/activa el motor necesario para alimentar los circuitos de control hidraulico.
- Para arrancar el motor de combustion interna/Zeléctrico, seleccione ON;
- Para desconectar el motor de combustiéon interna/eléctrico, seleccione OFF;

Una vez encendido el motor, para habilitar los interruptores de movimiento de la estructura extensible,
hay que activar previamente el interruptor y mantenerlo en posicion ON durante todo el movimiento. Al
soltar el interruptor, el comando se detiene.

NOTA:
- Seleccionando y manteniendo el selector en OFF, se activan las bujias de precalentamiento del
motor de combustion interna (mantenga el comando durante unos 10 segundos);
- Si la maquina esté conectada a la red eléctrica, se activa el motor eléctrico (si esta presente);
de lo contrario, se pone en marcha el motor de combustion interna.
- Con la maquina accionada por un motor eléctrico, si no se recibe ninguna sefial después de 5
minutos, el motor eléctrico se apaga.
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5.2.3 Boton de parada de emergencia.

Pulse el botdon para detener completamente la maquina y el motor. Para reanudar el funcionamiento
normal de la maquina -segun la posicion del selector de llave- es necesario girar el botén un cuarto de
vuelta en el sentido de las agujas del reloj para que el bot6n se extraiga completamente.

5.2.4 Boton de anulacion de emergencia con proteccion de plomo.

Este boton (protegido con sellado de plomo) se utiliza para la recuperacién de emergencia de un operario
incapacitado mediante el uso de los controles del puesto de control de tierra, desactivando
temporalmente algunos controles de seguridad (por ejemplo: operario incapacitado y maquina bloqueada
por sobrecarga).

Para activar el boton, rompa el sello blogueado, abra la tapa y pulselo. Consulte la descripcion de los
controles manuales de emergencia tratados en el capitulo especifico de el presente manual.

Precaucion:
Este boton se utiliza Gnicamente para la recuperacion de un operario incapacitado en el caso de que el
puesto de control de tierra no esté habilitado debido a algunas funciones de seguridad activa.

El uso de esta funcion requiere el uso de una herramienta para eliminar la proteccion. Esta retirada
representa una asuncion de responsabilidad por parte de un operario de tierra para mover la plataforma
en ausencia de ciertos controles de seguridad.

La activacion de esta funcion esta temporizada para evitar el abuso por parte del operario. Una vez
transcurrido el tiempo preestablecido, hay que volver a pulsar el boton.

No utilice una maquina que no tenga la cubierta de botones de plomeria.

5.2.5 Luz de aviso de presencia de plataforma.

Si esta luz estéd encendida de forma fija, significa que la plataforma esta correctamente instalada y que
la maquina sélo puede utilizarse para la elevacién de personas.

Si esta luz parpadea, la plataforma no esta instalada correctamente.

Si esta luz parpadea al mismo tiempo que la luz de presencia del cabrestante, significa que ni la
plataforma ni el cabrestante estan presentes en la maquina.



PAGINA117 ALMACRAWLER 1)

5.2.6 Conector para utilizar con el kit de cabrestante (OPCIONAL).

Es posible conectarse al panel de control de tierra con la consola de cables sélo cuando el KIT DEL
CABRESTANTE (Opcional) esta instalado y el interruptor de llave esta girado a la posicion MORADA.

Si la maquina se suministra con un MANDO A DISTANCIA (opcional), el KIT DEL CABRESTANTE s6lo puede
utilizarse si el selector de llave esté en la posicion AZUL.

5.2.7 Luz de aviso de presencia del cabrestante (OPCIONAL).

Si esta luz esta encendida de forma fija, significa que el KIT DE GANCHO (OPCIONAL) est4 instalado y la
maquina sélo puede utilizarse para levantar materiales

Si esta luz parpadea, significa que el cabrestante no esta instalado.

Si esta luz parpadea al mismo tiempo que la luz de presencia de la plataforma, significa que ni la
plataforma ni el cabrestante estan presentes.

5.2.8 Contador de horas.

Contador electrénico de horas que muestra las horas de funcionamiento del motor endotérmico (versién
EVO) y del motor eléctrico de 48V (versién ELC-LTH).

5.2.9 Interruptores de movimiento de la estructura extensible.

Los distintos interruptores situados en la imagen de la maquina permiten mover la estructura extensible
(cuando la llave principal esté en la posicion MORADA) de acuerdo con las flechas que se muestran en la
imagen. Una vez encendido el motor, para habilitar los interruptores de movimiento de la estructura
extensible, hay que activar previamente el interruptor y mantenerlo en posicion ON durante todo el
movimiento. Al soltar el interruptor, el comando se detiene.

A

Atencion: El uso de los mandos en tierra esta reservado a las situaciones de emergencia para recuperar
la plataforma.

Est4 PROHIBIDO utilizar el puesto de control en tierra como puesto de trabajo con personal a bordo de la
plataforma.
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5.3 Acceso a la plataforma.

La posicion de acceso es la Unica en la que se permite el embarque y desembarque de personas y
materiales del andén.

Procedimiento para acceder a la plataforma:

- Levante la barra de entrada (1);
- Con la ayuda de los montantes, sube a la
plataforma (2);
- Deje caer o baje la barra de entrada (1); F— = | -

ganchos de la plataforma (3).

A\ —1 11

Atencion: Suba y baje de la cesta con la mirada —
siempre dirigida hacia la maquina. '

- Enganche el arnés de seguridad a los ‘

ESTA PROHIBIDO bloquear la barra de entrada (1) 1
para mantener abierto el acceso a la plataforma.
El uso correcto de la maquina requiere que la
barra de entrada esté en la posicion baja. Esta
absolutamente prohibido trabajar en altura con la
barra de caida (1) levantada.

ESTA PROHIBIDO salir o acceder a la plataforma
de trabajo si no esta en posicion de acceso.

Figura23
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5.4 Poner en marcha la maquina.

Para poner en marcha la maquina, el operario

debe:

Suelte el bot6n de parada de emergencia
del puesto de control de tierra (2)
girandolo un cuarto de vuelta en el
sentido de las agujas del reloj;

Gire el selector de llave (1) del puesto de
control de tierra, llevandolo a la posicion
representada por el recuadro azul
(controles de plataforma);

Retire la llave de contacto y entréguela a
una persona responsable y capacitada en
el uso de los controles de recuperacion de
emergencia que permanezca en el suelo
(para maquinas en AUSTRALIA y NUEVA
ZELANDA donde la llave permanece en el
selector);

Entre en la plataforma y fije el arnés de
seguridad a los puntos de anclaje;

En la botonera de la plataforma, libere el
boton de parada de emergencia (3)
girdndolo un cuarto de vuelta en el
sentido de las agujas del reloj;

Presione el botdn START (4) para poner en
funcionamiento la botonera

Figura24
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5.4.1 Arranque del motor térmico o eléctrico monofésico (versiones EVO)

Para las versiones EVO, ahora es posible hacer funcionar la maquina con el motor térmico o el motor
eléctrico monofasico (si esta presente) sobre la base de las instrucciones de los capitulos anteriores.
Compruebe el nivel de combustible antes de hacer funcionar el motor térmico.

Para alimentar el motor eléctrico monofasico,
debe conectarse un cable eléctrico a la toma de
corriente del carro base en la zona indicada en la
imagen de al lado.

Hay que tener en cuenta que con un motor
eléctrico monofasico, todos los movimientos son
mas lentos que las velocidades normales con un
motor térmico.

V.

Figura25

Cuando la bomba eléctrica monofésica esté conectada a la red eléctrica, compruebe siempre la
posicion del cable de alimentacion cuando se mueva.

Conectarse a una red eléctrica dotada de todas las protecciones segun las normas de seguridad
vigentes y que tenga las siguientes caracteristicas (segun el pais en el que se ponga en servicio la
maquina):

- Tension de alimentacion 115-230V AC + 10% monofasica;

- Frecuencia 50 + 60 Hz;

- Linea de tierra conectada;

- Dispositivo de conmutacién magnetotérmico y diferencial eficiente;

También es necesario tenerlo en cuenta:
- No utilice cables o alargadores de mas de 5 metros;
- No utilice cables enrollados ni alargadores;
- Utilice un cable con una seccién adecuada (minimo 3x2,5 mm?2);

5.4.2 Arranque del motor eléctrico (versiones ELC-LTH).

Para las versiones ELC-LTH: Ahora es posible hacer funcionar la maquina con el motor eléctrico sobre la
base de las instrucciones de los capitulos anteriores.
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5.5 Parar la maquina.

5.5.1 Apagado normal.

Durante el uso normal de la maquina, al soltar los joysticks y los interruptores se detiene el comando
relativo.

5.5.2 Parada de emergencia.

En caso de necesidad, el operario puede ordenar la
parada de emergencia de la maquina tanto desde el
panel de control de la plataforma como desde el puesto
de control en tierra, pulsando uno de los botones rojos
de emergencia presentes (ver imagen en el lateral).

Al volver a activar una parada de emergencia después de
haberla activado, para reanudar el trabajo con la
maquina es necesario repetir los comandos descritos en
el capitulo PONER EN MARCHA LA MAQUINA.

Figura26

5.6 Fin del trabajo.

Una vez que haya terminado de utilizar la maquina o si tiene que dejar la maquina desatendida durante
periodos significativos (pausas de trabajo largas, pausas para comer, fin de la jornada laboral) después
de haber detenido la maquina segun las instrucciones de los parrafos anteriores:

- Lleve siempre la plataforma en condiciones de
acceso (brazos completamente bajados y torreta
alineada con el sentido de la marcha de la maquina);

- Pulse los botones de parada en el panel de control
de la plataforma y en el puesto de control de tierra;

- Gire la llave principal a la posicion OFF y retire la
llave para evitar que personas no autorizadas
utilicen la maquina;

- Desconecte la bateria de arranque girando el
interruptor de encendido que se muestra al lado en
el sentido de las agujas del reloj;

- Repostar o recargar la bateria segin el tipo de
maquina.

Figura27
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A

Es responsabilidad del operario estacionar la maquina en un lugar seguro y protegido contra el uso no
autorizado, dejando la maquina completamente apagada y retirando la llave principal.
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5.7 Desmontaje y sustitucion de la plataforma / cabrestante.

Las maquinas pueden alojar diferentes tipos de plataformas o un cabrestante (sélo las maquinas
preparadas) para utilizarlo en la elevacién de materiales. También es posible retirar rapidamente la
plataforma para pasar con la maquina en espacios reducidos, o por necesidades de transporte.

Estos accesorios (plataformas intercambiables y cabrestante) estan equipados con un dispositivo de
enganche/desenganche rapido y, en el caso de las plataformas, el sistema esta controlado por un sensor.

Para desmontar la plataforma:

- Asegurese de que la plataforma esté
completamente libre de materiales vy
personas, en una posicién baja;

- Retire la botonera;

- Desconecte el conector (1) situado bajo la
plataforma;

- (*) Apoyar la plataforma con un dispositivo de
elevacion adecuado para preparar su retirada;

- Retire el pasador dividido (2) que sujeta el
pasador (4);

- Accione la palanca (3) hacia arriba, luego gire
el pomo del pasador (4) y extraiga el pasador
4);

- Levante la plataforma y coloquela en el suelo
0 en un palé.

Figura28

(*) Es posible retirar la plataforma sin la ayuda de un dispositivo de elevacién sélo con la ayuda de dos
personas. El peso de los accesorios se indica en el capitulo de DATOS TECNICOS.

Para las maquinas en las que se puede instalar el cabrestante, observe las instrucciones del manual de
instalacion de accesorios.
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6 CARGAY TRANSPORTE.

Antes de transportar la maquina entre distintos lugares de trabajo con un medio de transporte, es
necesario informarse sobre las dimensiones totales y los limites de masa transportable, en base a las
normas de circulacion vigentes. Para reducir las dimensiones de transporte de la maquina, se puede
retirar la plataforma (ver instrucciones en los capitulos anteriores).

6.1 Reduccidn de la longitud de transporte (JIBBI 12xx).

En caso necesario, la longitud de transporte de la
maquina puede reducirse retirando la plataforma
(véase la descripcion en el capitulo REMOVER Y
REEMPLAZAR LA PLATAFORMA 7/ EL CABRESTANTE)
y controlando la rotacién del soporte de la
plataforma hasta el limite. Con esta operacién, la
longitud de la méaquina se reduce a la medida "A".

Es posible reducir ain mas la longitud de
transporte ordenando el cierre completo del
plumin. Normalmente, el plumin detiene su
descenso al llegar a la esquina "C". Cuando el
plumin haya alcanzado esta posicion, suelte la
orden de bajada y vuelva a accionarlo, esperando
al menos 6 segundos. El plumin continuara su
carrera de descenso, alcanzando el angulo "D" y
reduciendo la longitud de la maquina hasta la
medida "B".

Figura29

MEDIR JIBBI 12xx
A 3,30 m
B 3,04 m
C -85°
D -95°
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6.2 Carga con rampa de carga.

Es posible cargar la maquina en la plataforma del medio de transporte mediante rampas de carga,
utilizando los mandos normales de traslacién y conduciendo la maquina desde el puesto de mando de la
plataforma (véase el capitulo que describe los mandos).

Cuando las rampas son especialmente empinadas, se aconseja retirar la botonera del puesto de mando
de la plataforma y conducir la maquina a pie, poniéndose en condiciones de seguridad respecto a un
posible vuelco de la maquina y prestando atencién al momento del cambio de pendiente reduciendo
adecuadamente la velocidad a para minimizar las oscilaciones de la maquina.

Durante las operaciones de carga y descarga:

- Paraevitar tocar el suelo con la parte inferior de la plataforma, es necesario elevar ligeramente
el brazo principal de la pluma, comprobando que la maquina queda en condiciones de
TRANSPORTE. jiNo levantes el plumin!!

- Nointente cargar/descargar la maquina cuando esté fuera de las condiciones de transporte (ver
indicaciones en el panel de control).

- Manténgase a una distancia segura de la maquina utilizando la longitud del cable de control
enrollado.

- Conduzca la maquina a una velocidad especialmente baja, aprovechando también los comandos
que permiten el desplazamiento en linea recta (véase el capitulo que describe los comandos).

6.3 Carga con una carretilla elevadora.

Es posible cargar la maquina en la plataforma del
medio de transporte utilizando una carretilla
elevadora de capacidad adecuada (véase el peso
de la maquina en el capitulo DATOS TECNICOS)
subiéndose a la maquina en los puntos indicados
por las placas adhesivas colocadas en la maquina
y que se muestran al lado.

Figura30
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6.4 Carga con grua.

Es posible cargar la maquina en la plataforma

del medio de transporte utilizando una grua. TP
Mediante cuatro cintas o cadenas de elevacién / },1
- - Z (:f 'I.’!'r:
de longitud y capacidad adecuadas (véase el | S/ il
oy Iy

peso de la maquina en el capitulo DATOS | | ' A= -. e ﬁ}?
TECNICOS), enganchadas a los puntos de T | N
elevacion indicados por las placas adhesivas
colocadas en la maquina y mostradas al lado. 2

ik 3| et
= Pt . R
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6.5 Fijacion de la maquina en el medio de transporte.

Antes de proceder al transporte, fije la maquina
al medio de transporte como se indica en la © . 77 ALMACRAWLERS
imagen del lateral. La fijacién debe realizarse en ——
ambos lados de la méquina.

7 7 T e e ‘e e'e 7'~ a'e 8
s e's 's s’e a'c ~'e 88 P
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Figura32

A

Advertencia: No tensar en exceso las correas de sujecién para no dafar la estructura de la maquina.

Atencion: Antes de transportar, asegurese de que la pluma esté COMPLETAMENTE ABATIDA.
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7 COMANDOS DE EMERGENCIA.

Durante el uso de los mandos de emergencia, un operario cualificado, que debe estar siempre presente
en el suelo, asume la responsabilidad de mover la maquina y el operario a bordo utilizando los modos de

emergencia descritos a continuacion.

El operario que utiliza los mandos de emergencia debe comprobar siempre que los movimientos de la
magquina se producen de acuerdo con los comandos activados. En caso de que se activen movimientos
no controlados, proceda directamente con los comandos de emergencia utilizando la bomba manual.

Pdngase en contacto con el centro de servicio autorizado.

7.1.1 Recuperacion de emergencia del operario incapacitado.

En el caso de que el operario en la plataforma no pueda regresar al suelo utilizando los controles de la
plataforma, un operario calificado en posesion de la llave maestra (para las maquinas destinadas a
AUSTRALIA y NUEVA ZELANDA la llave esta siempre presente en la llave selectora), puede activar los
controles de emergencia de la estacion de control en tierra.

Figura33

Para utilizar la estacion de control en tierra:
- Gire la llave (1) a la posicion de CONTROLES DE TIERRA (cuadro morado);
- Active la alimentacion (eléctrica o térmica, segun el tipo de maquina) mediante el selector (2);
- Active los controles de la estructura extensible (8-9-10-11-12) segun su descripcién en el capitulo
de la UNIDAD DE CONTROL DE TIERRA.

A\

Mientras se utilizan los controles de tierra descritos en este procedimiento, todas las funciones de
seguridad estan activas
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7.1.2 Recuperacion de emergencia del operario incapacitado en presencia de una
alarma de sobrecarga.

En el caso de que el operario en la plataforma no pueda volver al suelo utilizando los controles de la
plataforma y con la presencia simultdnea de una alarma de sobrecarga, la maquina se bloquea.

Un operario cualificado, en posesién de la llave maestra (para las maquinas de AUSTRALIA y NUEVA
ZELANDA la llave esta siempre presente en el selector de llaves), puede activar los controles de
emergencia del puesto de control en tierra.

Figura34

Para utilizar la estacion de control en tierra:

- Gire la llave (1) a la posicién de CONTROLES DE TIERRA (cuadro morado);

Active la alimentacion (eléctrica o térmica, segun el tipo de maquina) mediante el selector (2);

- Retire el precinto de plomo de la tapa del pulsador de EMERGENCIA (4), abra la proteccion y pulse
el pulsador, manteniéndolo pulsado. Se activa una sefial acustica con sonido continuo y las
funciones de seguridad no estéan activas;

- Simultaneamente con la activacion del boton (4), active los mandos de la estructura extensible
(8-9-10-11-12) segun su descripcién en el capitulo de la UNIDAD DE CONTROL DE LA TIERRA. Cada
comando activado tiene una duracion maxima de 5 segundos, después de los cuales, es necesario
repetir el procedimiento descrito anteriormente para seguir moviendo la estructura extensible.

A\

iRIESGO DE VUELCO!
Durante la utilizacion de los mandos de tierra descritos en este procedimiento, se desactivan las
siguientes funciones de seguridad: control de carga; control de alcance; control de inclinacién. Por lo
tanto, el operario en el suelo debe retraer el brazo telescépico, y luego bajar completamente el
plumin antes de activar otros movimientos.
El uso de este procedimiento se registra en el sistema de control de la maquina.
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7.1.3 Recuperacion de emergencia con una bomba manual.

7.1.3.1Recuperacion de emergencia del operario.

En caso de corte de energia, para recuperar un operario bloqueado, un operario cualificado en tierra
debe utilizar los controles manuales activados por la bomba manual de la manera descrita a continuacion.

Los controles manuales de emergencia se
encuentran en la torreta giratoria:

Desviador manual;

Bomba manual;

Palanca manual de la bomba;

Puerta de cierre de blogue hidraulico;
Bloque hidraulico;

Horquilla de  activacion de la
electrovélvula roja

oA whE

Para activar un comando manual:

a. Retire la palanca (3) e insértela en la
bomba manual (2);

b. Abra la puerta de cierre (4) para hacer
accesible el blogque hidraulico (5);

c. Gire el interruptor manual (1) a la posicion
(A) para activar el control manual EXT /
RETORNO, o a la posicion (B) para activar
los controles manuales de todos los demas
movimientos del brazo.

d. Activar las electrovalvulas (ver
instrucciones méas abajo) y, al mismo
tiempo, accionar la palanca de la bomba
manual, comprobando visualmente la
correccion del movimiento, activando
siempre el RETORNO del brazo telescopico
como primera maniobra.

Figura35

Para entender la correspondencia entre el control manual y el movimiento correspondiente, preste
atencién a la serigrafia colocada en la maquina y representada en la siguiente imagen.

Para activar los movimientos indicados con (A), basta con pulsar los mandos manuales de las valvulas
mientras se activa la bomba manual.

Para activar los movimientos indicados con (B) es necesario utilizar la horquilla roja (6): tire del anillo
del mando manual con fuerza hacia el exterior, e introduzca la horquilla roja (6) como se indica en la
imagen, luego active la bomba manual.
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Figura36

iRIESGO DE VUELCO!
Cuando se utilizan los controles de emergencia con una bomba manual, todas las funciones de
seguridad estan desactivadas. Por lo tanto, el operario en el suelo debe retraer el brazo telescépico,
y luego bajar completamente el plumin antes de activar otros movimientos.

Activar s6lo un comando a la vez.
Algunos automatismos manuales suelen estar precintados y hay que romper el precinto antes de

operar en emergencias manuales. Al final de la operacion, devuelva la maquina a su estado original,
restaurando también los sellos que faltan.
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7.1.4 Movimiento de emergencia de la maquina en caso de fallo del control.

En caso de averia en el sistema de control, pero
con el motor térmico (o la bomba eléctrica
monofasica) todaoruga en funcionamiento, es
posible en caso de emergencia realizar
movimientos cortos de la maquina (control de las
orugas) activando manualmente las
electrovalvulas de control de desplazamiento.

Los controles manuales de emergencia se
encuentran en el carro base:
1. Capé trasero;
2. Horquilla de activacion de la
electrovalvula roja;
3. Bloque hidraulico principal.

Para activar manualmente las pistas:

a. Retire completamente el capo trasero (1)
para acceder libremente al bloque
hidraulico;

b. Presione y gire los operarios manuales de
las electrovélvulas (A) y (B) en el sentido
de las agujas del reloj;

c. Enrosque completamente los operarios
manuales (C) y (D);

d. Active las electrovalvulas (E) para
controlar la oruga izquierda y (F) para Figura37
controlar la oruga derecha.

Tirando del accionamiento manual de una de las dos electrovalvulas (E) y (F) hacia fuera mediante la
horquilla roja de activacion (2), tal y como se ha descrito en los parrafos anteriores, la maquina se
desplaza hacia ATRAS (la maquina se desplaza hacia la plataforma).

Accionando el mando manual de una de las dos electrovalvulas (E) y (F), la maquina se desplaza HACIA
ADELANTE (la maquina se desplaza en sentido contrario a la posicion de la plataforma).

iRIESGO DE VUELCO!
Las operaciones descritas solo estdn permitidas a los técnicos autorizados y sélo se permiten con los
brazos bajados y sin operario en la plataforma.

El peligro de vuelco y/o aplastamiento.
Algunos automatismos manuales suelen estar precintados y hay que romper el precinto antes de

operar en emergencias manuales. Al final de la operacién, devuelva la maquina a su estado original,
restaurando también los sellos que faltan.
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8 MANTENIMIENTO.

8.1 Normas de seguridad durante el mantenimiento.

Realice siempre las operaciones de mantenimiento en condiciones de méaxima seguridad, con la
maquina parada y apagada, habiendo extraido la llave del cuadro de mandos en el suelo, con los
botones de emergencia pulsados y llevando los dispositivos de proteccion individual adecuados a las
operaciones a realizar.

Solo el personal debidamente formado esta autorizado a realizar las reparaciones y el mantenimiento
de la maquina.

Las operaciones de mantenimiento descritas se refieren a la maquina utilizada en condiciones
"normales"; si considera que las condiciones de uso de la maquina son extremas (temperaturas
extremas, ambientes corrosivos, ciclos de trabajo muy largos, etc.) o si la maquina ha estado
inactiva durante largos periodos, contacte con el servicio técnico de ALMAC para ajustar la
frecuencia de las intervenciones.

En caso de tener que sustituir piezas de la maquina, utilice Gnicamente piezas originales o aprobadas
por escrito por ALMAC; el uso de piezas no originales o no aprobadas conlleva la pérdida de la garantia
y de cualquier responsabilidad por parte de ALMAC.

No se permiten cambios o adiciones al PLE a menos que sean expresamente autorizados por ALMAC
SRL.

Durante el mantenimiento o la asistencia técnica, la maquina debe estar completamente bloqueada.
No actuar sobre las valvulas instaladas directamente en los cilindros hidraulicos de los brazos y
estabilizadores si éstos no han sido inmovilizados / bloqueados: riesgo de movimiento incontrolado de
la estructura.

No introduzca el cuerpo, las extremidades o los dedos en las aberturas fuertemente articuladas de las
partes de la maquina que no estén controladas y sin protecciones adecuadas, a menos que estén bien
cerradas;

Desconecte la maquina de toda fuente de energia externa (linea de alimentacion monoféasica de 110-
230 V) antes de intervenir.

Antes de desmontar los accesorios o las tuberias, asegurese de que no hay fluidos a presién: el aceite
que sale a presion puede causar lesiones graves. En caso de lesion o ingestion accidental de los liquidos
gue salen de las tuberias, etc., consulte inmediatamente a un médico. En particular, recuerde que el
fluido que se filtra por un agujero muy pequefio puede ser casi invisible y tener suficiente fuerza para
penetrar bajo la piel. Para encontrar cualquier fuga, utilice un cartén o un trozo de madera

Para las operaciones de mantenimiento del motor térmico, consulte el manual proporcionado por el
fabricante, y adjuntelo a la documentacién de la maquina en el momento de la entrega.

Realice las operaciones de mantenimiento cuando los fluidos (aceite hidraulico, aceites lubricantes)
estén suficientemente refrigerados.

El aceite hidraulico, los lubricantes, los electrolitos y los aditivos de los refrigerantes de los radiadores
deben manipularse con cuidado y descargarse de forma segura en cumplimiento de la normativa
vigente. El contacto prolongado con la piel puede causar irritacién y dermatosis. Lavese con agua y
jabon, y luego aclare bien si entra en contacto con alguno de estos elementos. El contacto con los
ojos también es peligroso: lavar abundantemente con agua y buscar atencion médica.

Ponga la maquina fuera de servicio, aislela y comunique la situacion a su empleador si hay una
anomalia en un elemento mecanico, hidraulico o en un dispositivo de control o de seguridad.
NOTIFICAR A ALMAC S.r.l. CENTRO DE SERVICIO INMEDIATAMENTE

Esta absolutamente prohibido modificar o manipular las piezas de la maquina y los sensores. ALMAC
se exime de cualquier responsabilidad en caso de modificaciones / manipulaciones.




PAGINA133 ALMACRAWLER 1)
8.2 Mantenimiento ordinario.

Las comprobaciones y el mantenimiento deben realizarse como se indica en la tabla siguiente.

@ 8 - o |8
S |5 s g B |2
< | o = 3] il =
o § = 3 = o |3 §
3|8 |g|o = S S | <
) s o S |Q s 5 o |m
TABLA PERIODICA DE MANTENIMIENTO ORDINARIO S 8|95 = = o) e
o —
g 8|5 |E B |Z8 |8 |8
T | E g ] - no | E W=
2 |84 |2 2|l 8o | 2 |5y a°
£ 855 |85| £5 | £3 |25 89
< 68 3 |=2| B2 | E3B |<8 Aan
A|B|C D E F G H
Limpieza a maquina X
Limpieza de placas y luces de aviso X
Controles funcionales X X | X
Comprobacidn visual del apriete de los tornillos / Apriete de X X X
los tornillos
Inspeccidn visual de los elementos estructurales de la X X
maguina
Engrase de juntas, extensiones telescépicas y coronas X x | x
giratorias
Comprobar el nivel de aceite hidraulico X X
Cambio de aceite hidraulico X
Sustitucion del filtro de aceite hidraulico X | X
Comprobacion del nivel de aceite del reductor de pista X X | X
Sustitucién del aceite de los reductores de via X
Comprobacion del desgaste y la tension de las orugas X X1 X
Lubricacion de las cadenas de elementos telescopicos X X
Comprobar el desgaste y la tension de las cadenas de N X
extension
Comprobar el desgaste y el registro de las almohadillas de X X
deslizamiento
Comprobacién de la bateria de arranque del motor X X
Comprobacién de las baterias de traccion / LITHIUM (si las X X
hay)
Control del desgaste del sistema de rotacion de la torreta X X
control del desgaste del sistema de rotacion de la plataforma X X
Comprobar el dispositivo de control de sobrecarga X X
Comprobar la eficacia del interruptor diferencial de la toma X X | x
de 115-220V
Control de los sensores de la maquina X X1 X
Comprobacion del sensor ultrasénico (si esta presente) X X1 X

PS*: Después de las primeras 50 horas de funcionamiento de la maquina, es necesario comprobar con una
llave dinamométrica el apriete de los tornillos de la quinta rueda, los engranajes de reduccion y las
coronas de transmision.
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A

Las maquinas pueden estar equipadas con diferentes tipos de motores térmicos. Para las operaciones de
mantenimiento ordinario y para los intervalos de intervencién en los motores térmicos, consulte siempre
el manual de FUNCIONAMIENTO Y MANTENIMIENTO del fabricante del motor, suministrado en el momento
de la entrega de la maquina.
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8.2.1 Limpieza de la maquina y de las placas adhesivas.

Para limpiar la maquina correctamente, puede utilizar chorros de agua sin presion, protegiendo
adecuadamente los siguientes detalles:

- Componentes eléctricos;

- Panel de control en tierra y consola;

- Motor eléctrico (si esta presente).
Después de limpiar la maquina, secar todos los detalles, comprobar la integridad de las placas adhesivas
y engrasar las zonas con boquillas de engrase o las almohadillas deslizantes de los apéndices telescopicos
de los brazos y estabilizadores.

Advertencia: Nunca utilice gasolina, disolventes u otros liquidos inflamables como agentes de limpieza.
Utilice desengrasantes comerciales autorizados no inflamables y no téxicos.

8.2.2 Controles funcionales.

Segun la periodicidad descrita en la tabla de mantenimiento, y siempre antes de cada uso de la maquina,
es necesario comprobar el correcto funcionamiento de los mandos y las paradas de emergencia. En
concreto, las comprobaciones que deben realizarse son las siguientes:

Con la plataforma en posicién de transporte, active el comando de ensanchamiento del carro
para comprobar el correcto funcionamiento del sistema;
Con la plataforma en configuracién de transporte, colocar la maquina con la quinta rueda
inclinada con respecto a la horizontal en un valor superior a 1° lateralmente. Active
cualquier comando en la parte aérea y aseglrese de que el sistema devuelva
autométicamente el plano de la quinta rueda a la horizontal;
Con la plataforma en configuracién de transporte, colocar la maquina con la quinta rueda
inclinada con respecto a la horizontal en un valor superior a 1° en sentido longitudinal.
Active cualquier comando en la parte aérea y aseglUrese de que el sistema devuelva
automaticamente el plano de la quinta rueda a la horizontal;
Con la plataforma en configuracién de transporte, colocar la maquina con la quinta rueda
inclinada respecto a la horizontal en el angulo maximo tanto longitudinal como lateralmente.
Active cualquier comando en la parte aérea y aseguUrese de que el sistema devuelva
automaticamente el plano de la quinta rueda horizontal;
Con la maquina perfectamente estabilizada:
o] Suba y baje el brazo principal y asegurese de que la maquina funciona
correctamente (la nivelacion de la plataforma es un movimiento automatico, compruebe
el correcto funcionamiento). No debe haber ninguna carga en la plataforma.
o Realice la maniobra de extensién y retraccién y asegurese de que la maquina
funciona correctamente. No debe haber ninguna carga en la plataforma;
o] Suba y baje el JIB y asegurese de que la maquina funciona correctamente. No debe
haber ninguna carga en la plataforma;
o] Realice la maniobra de rotacion de la cesta en ambos sentidos y compruebe que la
maquina funciona correctamente. No debe haber ninguna carga en la plataforma;

o] Realice la maniobra de rotacion de la columna en ambos sentidos y compruebe que
la maquina funciona correctamente. No debe haber ninguna carga en la plataforma;
Eleve la plataforma a una altura superior a la posicibn de TRANSPORTE pero inferior a la
posicién de maxima traslacion y desplacese por terrenos irregulares, compruebe que la
magquina se detiene automéaticamente cuando la inclinacion del bastidor con respecto a la
horizontal supera los 1°. Suelte el mando de traslacion, en la siguiente orden de traslacion o
elevacion el sistema debe devolver automaticamente el plano de la quinta rueda a la

horizontal. Al final de la nivelacion, la maquina realiza el movimiento seleccionado;
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Eleve la plataforma a una altura superior a la posicién de transporte y compruebe que el
control de nivelacion manual del plano de la quinta rueda se inhibe automaticamente. En la
misma situacion, el comando de ensanchamiento/estrechamiento de carril también debe ser
inhibido.

Active el boton de emergencia del mando a distancia (o del radiomando) y compruebe que la
consola de control de la plataforma y el motor térmico (versiones EVO, ETS) se apagan. Suelte
el botén de emergencia al final de esta prueba.

Active el botén de emergencia del puesto de control de tierra y compruebe que la maquina
estd completamente apagada y que no se permite ninguna funcion. Suelte el boton de
emergencia al final de esta prueba.
Active la bocina y compruebe su funcionamiento.
Verifiqgue que cada comando se detiene cuando se libera el comando.
Con el puesto de control en tierra, compruebe que todos los mandos funcionan y se ajustan a
su funcionamiento.

Compruebe el correcto funcionamiento del dispositivo de bajada manual de emergencia
mediante una bomba manual.

Compruebe, cuando se utiliza como plataforma, que con la plataforma de trabajo
correctamente enclavada, el indicador luminoso especial de la consola sefiala el modo
"PLATAFORMA DE TRABAJO".

Compruebe, cuando se utiliza como cabrestante (opcional), que con el cabrestante
correctamente enclavado, el indicador luminoso de la consola sefiala el modo "WINCH".
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8.2.3 Inspeccion visual de los elementos estructurales de la maquina.

Segun la periodicidad descrita en la tabla de
mantenimiento, y siempre antes de cada uso de la
maquina, es necesario comprobar visualmente la
integridad de los principales elementos
estructurales de la maquina, con especial atencion
a las soldaduras. Las partes que deben ser
revisadas visualmente son las siguientes:

1. Plataforma, escalera de acceso, parapetos
y barra de cierre del compartimento de
acceso;

2. Laintegridad del soporte de la plataforma
y del actuador de rotacién de la
plataforma;

3. Brazos de pluma, y soldadura de los
asientos de los pasadores;

4. Secciones soldadas de la estructura
telescopica de la pluma principal;

5. Soldadura de los laterales de la torreta a
la base conectada a la quinta rueda;

6. Soldadura de la base de apoyo de la quinta
rueda y de la conexion con la estructura
del bastidor;

7. Orejas soldadas de bisagra de los cilindros
de nivelacién de la junta del quinto plano
de la rueda;

8. Los largueros de las orugas y la zona de
soldadura a los soportes telescopicos que
encajan en el bastidor;

9. La integridad de todos los cilindros de
elevacion y estabilizadores, con especial
atencion a las soldaduras con soportes de
pasadores.

Cualquier rastro de 6xido en la correspondencia de las soldaduras debe sugerir la presencia de una grieta
y llevar a la puesta fuera de servicio de la maquina hasta que se realice una inspeccion técnica exhaustiva

Figura38

con liquidos penetrantes o una verificacion magnetoscépica.
No utilice la maquina con pasadores y sistemas de fijacion dafiados u oxidados.

Para realizar un rapido y correcto control visual de los elementos estructurales de la maquina es necesario

gue ésta se lave/limpie constantemente.

Si no puede comprobarlo visualmente por falta de limpieza, no utilice la maquina.
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8.2.4 Comprobacion visual del apriete de los tornillos / Apriete de los tornillos.

Segun la periodicidad descrita en la tabla de

mantenimiento, y siempre antes de cada uso de la

maquina, es necesario comprobar visualmente el

apriete de los elementos indicados al lado, es decir

Quinta rueda giratoria;

Reductores de traccion

Corona de transmision;

Rodillos guia de la via;

Pistas;

Tuercas anulares, seegers, tuercas para

fijar los pernos de la estructura

extensible, la plataforma y los cilindros de

nivelacion de la quinta rueda;

7. Tornillos de fijacion del actuador
giratorio.

A e

En caso de necesidad o duda, proceda al apriete de
los distintos elementos de acuerdo con la siguiente
tabla de apriete, comprobando la clase de los
tornillos directamente por el estampado en los
mismos.

Figura39
Es obligatorio apretar la quinta rueda, los
reductores de traccién y las coronas de transmision
anualmente.
PAR DE APRIETE DE LOS TORNILLOS
(rosca métrica, paso normal)
Clase 8,8 (8G) 10,9 (10K) 12,9 (12K)
Diametro kgm Nm kgm Nm kgm Nm
M4 0,28 2,8 0,39 3,9 0,49 4,9
M5 0,55 5,5 0,78 7,8 0,93 9,3
M6 0,96 9,6 1,30 13,0 1,60 16,0
M8 2,30 23,0 3,30 33,0 3,90 39,0
M10 4,60 46,0 6,50 65,0 7,80 78,0
M12 8,0 80,0 11,0 110 14,0 140
M14 13,0 130 18,0 180 22,0 220
M16 19,0 190 27,0 270 33,0 330
M18 27,0 270 38,0 380 45,0 450
M20 38,0 380 53,0 530 64,0 640
M22 51,0 510 72,0 720 86,0 860
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8.2.5 Engrase de juntas, extensiones telescépicas y corona giratoria.

Segun la periodicidad descrita en la tabla de
mantenimiento, proceda a engrasar los puntos
equipados con boquillas de engrase y los apéndices
telescopicos indicados en la imagen de al lado.

Para engrasar los brazos telescopicos, extienda
totalmente las extensiones (con el plumin
completamente cerrado y sin carga en la
plataforma) levantando ligeramente el brazo para
evitar la interferencia entre la cesta y el suelo, y
utilice un cepillo para engrasar ligeramente las
superficies de las extensiones telescOpicas que
entran en contacto con los patines. Antes de
engrasar, elimine la suciedad acumulada en las
piezas. Después de engrasar, retraiga las
extensiones telescépicas y saquelas de nuevo,
luego retire el exceso de grasa.

Recuerde proceder al engrase de los mismos
puntos, siempre:
- Después de un lavado a maquina;
- Antes de utilizar la maquina después de
largos periodos de inactividad;
- Uso malintencionado de la maquina en
entornos hostiles (muy hdmedos, muy
polvorientos, zonas costeras, etc.).

A

Advertencia: Utilice Unicamente grasa lubricante
con las mismas caracteristicas que las indicadas
en la tabla siguiente.

Figurad0

TABLA DE ENGRASE PARA LOS PUNTOS DE ENGRASE

PAKELO GRASA PARA RODAMIENTOS EP NLGI2
BP GRASA LTX2
CASTROL LM2 - SPEEROL APT2
SHELL ALVANIA GR.R.2
ESSO BEACON 2
VALVOLINE | LITIO 20
ELF GRASA TRASLUBE LI 2
TABLA DE GRASAS PARA EXTENSIONES TELESCOPICAS
ADDINOL ADDIFLON PTFE BLANCO 3 PASTA
NILS WHITE STAR EP
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8.2.6 Comprobacion del nivel de aceite hidraulico / cambio de aceite.

Segun la periodicidad descrita en la tabla de mantenimiento,
y siempre antes de cada uso de la maquina, es necesario
comprobar el nivel de aceite hidraulico en el depésito, a través
del indicador visual indicado al lado (A).

La comprobacion del nivel debe realizarse con:
- Via minima (carro estrecho);
- Brazo completamente bajado;
- Extension telescopica totalmente retraida;
- Plumin completamente cerrada;
- La méaquina esta completamente apagada.

En estas condiciones, el nivel de aceite correcto es el que se
muestra al lado (cerca del nivel MAX). Si es necesario, rellene
con aceite nuevo y filtrado a través del tapén (B) hasta
alcanzar el nivel maximo. Para llegar a la tapa (B) es
necesario abrir la carcasa.

Proceda a la sustitucion completa del aceite hidraulico -al
mismo tiempo que sustituye los filtros- como se indica en la
tabla de mantenimiento. Para vaciar el depésito, coloque un
recipiente de capacidad adecuada (ver DATOS TECNICOS)
debajo del depdsito de aceite hidraulico y afloje el tapon de
vaciado (C), o utilice un sistema de bombeo manual o
eléctrico no suministrado con la maquina, luego coloque la
maquina en las mismas condiciones descritas anteriormente
y aspire el aceite a través del tapdn de llenado (B). Llene el
depdsito a través del tapon (B) con aceite nuevo y filtrado
hasta el nivel indicado anteriormente. Consulte las tablas de
DATOS TECNICOS para conocer las cantidades de aceite
necesarias. Utilice inicamente los tipos de aceite indicados
en la tabla siguiente.

Figuradl
TEMPERATURAS-> 0°C+70°C -20° C+50°C -30° C+30°C
MARCA TIPO TIPO TIPO
AGIP Arnica 68 Arnica 46 Arnica 32
BP Energol SHF6 Energol SHF46 Energol SHF32
ELF Hydrelf DS68 Hydrelf DS46 Hydrelf DS32
ESSO Invarol EP48 Invarol EP46 Invarol EP32
PETRONAS Hidrobak 68 HV Hidrobak 46 HV Hidrobak 32 HV
SHELL Tellus SX68 Tellus SX46 Tellus SX32
TEXACO Rando NDZ68 Rando NDZ46 Rando NDZ32

A

Atencidn: no dispersar el aceite usado en el medio ambiente, sino utilizar los centros de recogida.
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8.2.7 Sustitucion del filtro de aceite hidraulico.

Segun la periodicidad descrita en la tabla de
mantenimiento, es necesario sustituir los filtros de
aceite hidraulico de los circuitos de aspiracion y
retorno, simultaneamente con la sustitucion del
aceite hidraulico.

Sustituir los filtros de aspiracion (A) situados en el
interior del depdsito hidraulico y el cartucho
filtrante (B) del filtro de retorno (C) en la misma
operacion:

- Apague la maquina por completo;

- Abra completamente el carter
desenroscando los volantes de fijacion y
retirando el cordon de tope para tener
acceso completo al depdsito de aceite
hidraulico (D);

Vaciar el depo6sito (ver capitulos anteriores);
Desenrosque los tornillos de la tapa del
depdsito (E) y retire la propia tapa;
Desenrosque los filtros (A) y retirelos, luego
sustitiyalos por componentes nuevos;
Llenar el deposito (ver capitulos anteriores)
y colocar la tapa (E) teniendo cuidado de
extender una capa de sellador en la zona
en contacto con el deposito;
Desenrosque la tapa (F) del filtro de retorno
©;
Retire el cartucho filtrante (B) y sustitlyalo
por uno nuevo;
Vuelva a atornillar la tapa (F) y, si es
necesario, rellene el depésito;
Limpiar a fondo la zona de operaciones de
cualquier residuo de aceite.

Figurad2

Para reemplazar los filtros, UTILICE UNICAMENTE RECAMBIOS ORIGINALES. Péngase en contacto con
ALMAC para que le ayude a adquirir el material.

No reutilice el aceite recuperado, no lo arroje al medio ambiente, eliminelo de acuerdo con la normativa
vigente.
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8.2.8 Comprobacion del nivel de aceite del reductor de traccion / cambio de aceite.

De acuerdo con la periodicidad descrita en la tabla de
mantenimiento, es necesario comprobar el nivel de aceite
en los reductores de traccion segun el siguiente
procedimiento.

Para comprobar el nivel:
- comandar la traslacion hasta que los tapones (A) y
(B) estén en la posicion indicada al lado;
- Desenrosque la tapa (B);
- Si nota que el aceite gotea, el nivel es correcto. En
caso contrario, proceda a rellenar a través del
tapon (A) hasta que el aceite salga por (B).

Figura43

Para sustituir el aceite de la caja de cambios:
- Controle la traslacion hasta que las tapas (A) y (B1) estén en la posicion indicada al lado;
- Coloque un recipiente debajo del tapon (B1) capaz de recoger el aceite de la caja de cambios;
- Desenroscar los tapones (B1) y (A) y vaciar completamente el reductor;
- Cierre el tap6n (B1) y vierta aceite lubricante para cajas de cambio en el orificio (A) hasta que salga
por el propio orificio;
- Cierre la tapa (A).

Utilice anicamente los tipos de aceite indicados en la tabla siguiente.

MARCA TIPO CANTIDAD

SHELL SPIRAX S3 AX 80W / 90 | 0,4 litros por reductor

A

Atencion: no dispersar el aceite usado en el medio ambiente, sino utilizar los centros de recogida.
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8.2.9 Orugas: comprobar el desgaste, el tensado y la sustitucion.

Segun la periodicidad descrita en la tabla de mantenimiento, y siempre antes de cada uso de la maquina,

es necesario comprobar el estado de desgaste y el correcto tensado de las orugas.
8.2.9.1Comprobacién del desgaste de la oruga.

Compruebe el estado y el desgaste de las orugas, sustituyéndolas cuando la banda de rodadura sea igual o

inferior a 10 mm.
Proceda a sustituir las orugas incluso antes de este evento, si se producen cortes o desgarros peligrosos.

8.2.9.2Control y ajuste de la tension de la via.

Para comprobar su tension, cuando las orugas
estén apoyadas en el suelo, tire de la oruga
ligeramente hacia arriba en la linea central. La
deformacion maxima admisible debe ser inferior o
igual a 20 mm (2 cm). En caso contrario, o si la
pista es particularmente ruidosa durante la
traduccion debido a una deformacion excesiva, es
necesario llamar al Servicio de Asistencia Técnica.
De hecho, la maquina estd equipada con un
sistema de tensado automético de las orugas
alimentado por el circuito oleodindmico de la
magquina durante el funcionamiento normal, que
no permite la intervencion del operario. Figurad4

8.2.9.3Sustitucién de vias.

Si es necesario, para sustituir una oruga:

- Ensanche de la calzada mediante los
comandos descritos anteriormente;

- Levante la maquina utilizando uno de los
medios de elevacion previstos en el
presente manual (capitulo CARGA Y
TRANSPORTE) para obtener una altura de
las orugas de unos 15-20 cm desde el suelo;

- Limpie a fondo todas las partes del tren de
rodaje de las orugas;

- Retire la cubierta protectora (1);

- Retire el tope mecénico (2) del regulador de
carril situado en el interior del larguero;

- Identifique la valvula del tensor de la oruga
(3), y afléjela unas vueltas para que pueda
ver salir la grasa;

- Comprima el cilindro tensor de la oruga
presionando sobre la rueda loca (5);

Figura45
- Extraiga el riel de su asiento haciendo palanca entre el riel y la rueda loca con una palanca;
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- Instale el nuevo riel siguiendo el procedimiento inverso, haciendo coincidir la rueda dentada con sus
asientos, y luego insertandola en la rueda loca;

- Una vez que la oruga esté perfectamente colocada, apriete la valvula del tensor de la oruga y llene
el cilindro del tensor de la oruga con grasa utilizando la boquilla de engrase ajustable (4) hasta
obtener la tension correcta de la oruga;

- Compruebe la tension como se ha descrito anteriormente y limpie los residuos de grasa.

Advertencia: La sustitucion de las orugas debe ser realizada por personal especializado y adecuadamente
formado.

La operacién debe realizarse después de asegurarse de que la maquina es perfectamente estable, y
llevando todos los EPIs necesarios (calzado profesional, guantes, casco, etc.).
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8.2.10 Cadenas de extension: Control del desgaste, tensado y lubricacion.

Segun la periodicidad descrita en la tabla de mantenimiento, compruebe las cadenas de extension:
- Control del desgaste;
- Control de la tension;
- Lubricacién.

8.2.10.1Comprobacién del desgaste de la cadena.

El control del desgaste de las cadenas telescOpicas de
extension/retraccion consiste principalmente en medir
un estiramiento de 10 pasos y evaluar el porcentaje de
alargamiento. Un alargamiento superior al 3% respecto
a la medida nominal es un signo de desgaste excesivo,
por lo que es necesario sustituir las cadenas. Asimismo,
la presencia de Oxido, o la falta de enrollamiento
correcto de la cadena alrededor de su polea, debe
llevar a su sustitucion.

L=127 +130,7 mm

El tipo de cadena utilizado es FLEYER AL466 con un paso
de 12,7 mm. Si la longitud de 10 pasos de cadena es
superior a 130,8 mm (o 127 + 3%), la cadena debe ser
sustituida.

Figurad6

Para comprobar las cadenas, con la maquina en el suelo y los brazos completamente bajados, retire el
brazo telescépico para dejar al descubierto las cadenas y midalas con un calibre.

Proceda a la sustitucién completa de las cadenas después de 10 afios. Confie la operacion a la
asistencia técnica autorizada.

8.2.10.2Control y ajuste de la tension de la cadena.

La comprobacion del tensado de las cadenas
telescopicas de extension/retraccion consiste en
verificar la posicion de las arandelas rojas (1) de los
tensores de las cadenas, con respecto a la linea de
referencia roja (2) colocada en el brazo.
Si las arandelas rojas (1) estan alineadas con la linea
de referencia roja (2), la tensién de las cadenas es
correcta. De lo contrario, es necesario ajustar la
tension:
- Comando de 3-4 extensiones / retracciones
del brazo telescopico;
- Con el brazo telescépico totalmente retraido,
actle sobre las tuercas para restablecer la
alineacion de las referencias.

Figurad7
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8.2.10.3Lubricacioén de la cadena.

Las cadenas de extensién/retorno deben mantenerse siempre lubricadas. Lubrique las cadenas de
extension/retorno segun la frecuencia descrita en la tabla de mantenimiento. Para una correcta

lubricacion es necesario:

- Retirar el brazo telescépico en condiciones de seguridad (maquina sobre suelo plano, en condiciones

estables, sin carga en la plataforma y con el plumin completamente retraido);
- Afloje las cadenas siguiendo el procedimiento inverso con respecto al tensado;
- Elimine cualquier rastro de suciedad de las cadenas;

- Con un cepillo, lubrique la cadena en toda su longitud utilizando un lubricante especifico para

cadenas.

8.2.11 Comprobar el desgaste y el registro de las almohadillas de deslizamiento.

Segun la periodicidad descrita en la tabla de
mantenimiento, compruebe el desgaste de las
zapatas (inferior y superior) de las extensiones
telescopicas:

- Retraiga completamente las extensiones
telescépicas y compruebe el juego vertical;

- Si hay una holgura superior a 3 mm entre el
brazo y la primera extension y/o la primera
extension 'y la segunda extension, las
almohadillas deben ser sustituidas.

Compruebe también el centrado horizontal de las
extensiones telescopicasy, si es necesario, ajuste los
reguladores (1) que se muestran al lado.

JIBBI 12xx - JIBBI 16xXx:

Figurad8
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8.2.12 Control del desgaste del sistema de rotaciéon de la torreta

Segun la periodicidad descrita en la tabla de mantenimiento, compruebe el juego del sistema de rotacién
de la torreta. El sistema de rotacion de la torreta utilizado en las maquinas ALMAC permite que no haya
juego en la base de la torreta giratoria aplicando fuerzas horizontales a la plataforma.

Por lo tanto, para comprobar el correcto juego horizontal de la rotacion de la torreta, es suficiente, con
el brazo completamente cerrado, empujar horizontalmente la plataforma para comprobar que la base de
la torreta no tiene ningln juego en sentido horizontal.

Para comprobar el juego vertical de la rotacion de la torreta es necesario, con el brazo completamente
cerrado, balancear la plataforma hacia arriba/abajo y comprobar que la base de la torreta no tiene juego
en el sentido vertical. Cualquier oscilacion vertical es un signo de desgaste interno de la quinta rueda.

Si el operario encuentra un defecto que puede generar situaciones peligrosas o sospecha que puede haber
un mal funcionamiento, debe poner la maquina en condiciones de seguridad (aislarla, aplicar una sefal)
e informar de la anomalia al empresario y ponerse en contacto con un centro de servicio autorizado.

8.2.13 control del desgaste del sistema de rotacion de la plataforma.

Segun la periodicidad descrita en la tabla de mantenimiento, compruebe la holgura del sistema de
rotacion de la plataforma.

El sistema de rotacion de la plataforma utilizado en las maquinas ALMAC permite un minimo de juegos en
la rotacion de la plataforma. El actuador de rotacion o el cilindro se mantiene en posicion mediante una
valvula de sobrecentro directamente embridada en el componente o conectada rigidamente en las
proximidades del mismo.

Si al aplicar una fuerza horizontal a la plataforma, ésta no permanece fija en su posicién, puede haber
aire en el componente; basta con ordenar dos/tres rotaciones de la plataforma al final de la carrera para
eliminar el aire presente y que el sistema vuelva a funcionar correctamente. Si el juego se mantiene
incluso después de esta ultima operacion, el componente puede estar defectuoso.

Si el operario encuentra un defecto que puede generar situaciones peligrosas o sospecha que puede haber
un mal funcionamiento, debe poner la maquina en condiciones de seguridad (aislarla, aplicar una sefial)
e informar de la anomalia al empresario y ponerse en contacto con un centro de servicio autorizado.
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8.2.14 Comprobacion del dispositivo de control de sobrecarga.

Segun la periodicidad descrita en la tabla de mantenimiento, compruebe el funcionamiento del sistema
de control de sobrecarga de la plataforma.

El soporte de la plataforma de trabajo incorpora un sensor que detecta la carga presente en la plataforma.
Si la carga nominal se supera en un 20% de la carga nominal, y la plataforma no esta en posicion de
acceso, se activa la alarma de sobrecarga y la maquina se bloguea completamente. Para reanudar el
trabajo con la maquina, es necesario eliminar completamente la sobrecarga.

Para verificar su funcionamiento:

- Aplique la carga nominal a la plataforma (véase la tabla de DATOS TECNICOS) y compruebe que la
maquina funciona con normalidad;

- Con la posicion de acceso (todos los brazos cerrados) cargue una sobrecarga del 20% y compruebe
gue la alarma de sobrecarga esta activada y que los comandos de subida de la pluma, subida del
plumin y extension de la pluma telescopica estan inhibidos;

- Retire el exceso de carga y compruebe que la maquina sale del estado de alarma y que los comandos
previamente inhibidos vuelven a estar disponibles.

JIBBI U-1570: JIBBI 12xx - JIBBI 16XX:

Figura49

Si el operario encuentra un defecto que puede generar situaciones peligrosas o sospecha que puede haber
un mal funcionamiento, debe poner la maquina en condiciones de seguridad (aislarla, aplicar una sefial)
e informar de la anomalia al empresario y ponerse en contacto con un centro de servicio autorizado.
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8.2.15 Compruebe la eficacia del interruptor diferencial de la toma de 115-220V.

Segun la frecuencia descrita en la tabla de
mantenimiento, compruebe el funcionamiento
del interruptor diferencial de la linea eléctrica
en la plataforma

Para verificar su funcionamiento:

- Conecte la clavija situada en el marco de
la base a un cable conectado a la red
eléctrica de acuerdo con la normativa
vigente;

- Pulse el boton que se muestra en la figura,
comprobando que el interruptor
diferencial se dispara, abriendo el
circuito eléctrico. Figura50

8.2.16 Control de los sensores de la maquina.

Todas las partes moéviles de la maquina, excepto la rotacién de la plataforma, estan controladas por
sensores. A partir de la informacion recibida de estos sensores, el sistema de control adapta el
funcionamiento de la maquina en funcion de:

- Diagramas de trabajo;

- Limitacion de velocidad;

- Inhibicion de comandos.

Segun la periodicidad descrita en la tabla de mantenimiento, compruebe el funcionamiento de los
distintos sensores de la maquina. Su funcionamiento es supervisado por el sistema de control, que detecta
los fallos y los destaca en la consola de control de la plataforma, ademas de inhibir los controles
conectados.

Se considera que una vez realizadas las COMPROBACIONES FUNCIONALES descritas en el presente manual,
si no se pone de manifiesto ninguna averia, los sensores de la maquina son eficientes.

8.2.17 Control de los sensores ANTI-CLISION y ANTI-CRUSHING (opcional).

Si esta presente, de acuerdo con la frecuencia descrita en la tabla de mantenimiento, comprueba el

funcionamiento del sistema ANTI-COLLISION y/o ANTI-CRUSHING instalado en la plataforma. El
funcionamiento del sistema se describe en el capitulo COMO USARLO.
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8.2.18 Bateria.

La bateria es un componente de importancia fundamental en el funcionamiento de la maquina. Su
mantenimiento a lo largo del tiempo es importante tanto para aumentar su vida util como para limitar
los problemas y reducir los costes de funcionamiento de la propia maquina.
En general, ten en cuenta las siguientes advertencias:
- Cargue la bateria en lugares ventilados;
- No se acerque a la bateria con llamas desnudas debido a la posibilidad de deflagracién con
formacion de gas;
- No realice conexiones eléctricas temporales;
- No coloque herramientas ni ningun otro objeto metélico sobre la bateria;
- Limpie los terminales de la bateria de incrustaciones y haga siempre un apriete correcto;
- Mantenga siempre la bateria limpia, seca y libre de oxidacién;
- En caso de sustitucién de la bateria, utilice una composicion original con las mismas caracteristicas
eléctricas y de peso; en las maquinas eléctricas (ELC, LTH) la masa de la bateria afecta a la
estabilidad de la maquina.

8.2.18.1Bateria de arranque (versiones con motor térmico).

La bateria de arranque se utiliza para:
- Poner en marcha el circuito de control de la maquina;
- Poner en marcha el motor térmico (Diesel o Gasolina);
- Alimentar la bomba eléctrica de emergencia de 12V (si esta presente)

8.2.18.1.1 Mantenimiento de la bateria de arranque.

Las baterias de las maquinas ALMAC son del tipo SIN MANTENIMIENTO, es decir, equipadas con una
tecnologia que reduce significativamente el consumo de agua y mantiene el electrolito durante todo el
ciclo de vida de la bateria. Por lo tanto, es suficiente:

- Limpie los terminales de la bateria de incrustaciones y 6xido;

- Compruebe que los terminales estan bien apretados.

8.2.18.1.2 Carga de la bateria de arranque.

La recarga de la bateria de arranque se confia al alternador del motor térmico. Por lo tanto, significa que
la bateria siempre se recarga cuando el motor térmico esta en marcha.

En el caso de las maquinas equipadas con una bomba eléctrica monoféasica, la recarga de la bateria esta
garantizada por un convertidor AC-DC que, cuando la maquina esta conectada a la red eléctrica, mantiene
la bateria cargada.

En caso de necesitar recargar con un cargador de bateria externo, recuerde desconectar la bateria del
sistema eléctrico de la maquina, y recargar en areas ventiladas.

Advertencia: durante la carga se libera gas que, en determinadas condiciones, puede formar
ATMOSFERAS EXPLOSIVAS.

Recargue la bateria en locales bien ventilados que cumplan con las normas EN 60079-10 (CEl 31-30),
donde no haya riesgo de incendio y en presencia de medios de extincién adecuados.
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8.2.18.2Bateria de LITIO (versiones LTH).

La bateria de LITHIUM presente en las maquinas de la versién LTH alimenta los circuitos de potencia de
la maquina y, a través de un convertidor DC-DC, también los circuitos de control.

La bateria est4 formada por celdas de iones de litio y un avanzado sistema de gestion electrénica,
integrado en la propia bateria, denominado BMS (Battery Management System) que se comunica
directamente con el sistema de control de la maquina y con el cargador de la bateria, gestionando la
bateria de la mejor manera para la eficiencia y la propia vida de la bateria.

La quimica de las células de litio proporciona un alto nivel de seguridad, y un alto rendimiento y
permite una gran flexibilidad de uso en los ciclos de carga / descarga, no presentando ningun efecto
de memoria.

La bateria no necesita mantenimiento y soporta descargas y cargas incompletas (alimentacién con
biberdn) sin que ello afecte a su vida util.

La ausencia de emisiones y el amplio rango de la temperatura de trabajo hacen que la maquina sea
perfectamente adecuada para cualquier entorno de trabajo.

Las abrazaderas de los terminales deben estar bien apretadas y libres de incrustaciones. Los cables
deben tener las partes aislantes en buen estado.

Mantenga la bateria limpia, seca y libre de productos de oxidacién utilizando pafios antiestaticos.

No coloque herramientas ni ningun otro objeto metélico sobre la bateria.

8.2.18.2.1 Mantenimiento de la bateria de LITHIUM (versiones LTH).

Las baterias de LITHIUM son del tipo SIN MANTENIMIENTO. Considere lo siguiente:

Limpie los terminales de la bateria de incrustaciones y 6xido;

Compruebe que los terminales estan bien apretados.

Si es necesario desconectar la bateria de la maquina, hay que desconectar primero los cables de
comunicacion y después las conexiones de alimentacion.

Aungue la bateria de LITHIUM acepta cargas parciales sin consecuencias, se recomienda cargarla
completamente al 100% al menos una vez a la semana para asegurar la correcta ecualizacién de las
celdas.

Durante los periodos de inactividad de la maquina, las baterias se descargan espontaneamente
(autodescarga). Se recomienda evitar periodos de inactividad superiores a 3 meses. Si la maquina va
a estar fuera de servicio durante largos periodos, es obligatorio realizar una recarga completa cada 3
meses utilizando el cargador de baterias conectado a la red de 115-230V o en modo de RECARGA SIN
ATENCION.

Para limitar la autodescarga de las baterias durante los periodos de inactividad, se recomienda dejar
el cargador de baterias conectado a la red de 115-230V.

En presencia de anomalias de funcionamiento atribuibles a la bateria, evite intervenir directamente
y avise al Servicio de Asistencia Técnica.

A efectos de transporte, las baterias de litio estan clasificadas como mercancias peligrosas segun la
ley. La bateria se clasifica de la siguiente manera:

NUumero ONU: UN3480

A Descripcion: Baterias de iones de litio
Clase ADR: Clase 9

Cdédigo IMDG: UN3480

Contaminante marino: NA

Grupo de embalaje: Il
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8.2.18.2.2 Carga de la bateria de litio (versiones LTH)

Para recargar la bateria LITHIUM, el cargador de baterias debe estar conectado a una red eléctrica dotada
de todas las protecciones de acuerdo con las normas de seguridad vigentes, y que tenga las siguientes
caracteristicas (segun el pais en el que se ponga en servicio la maquina):

- Tension de alimentacion 115-230V AC + 10% monofasica;

- Frecuencia 50 + 60 Hz;

- Linea de tierra conectada;

- Dispositivo de conmutacion magnetotérmico y diferencial eficiente;

También es necesario tenerlo en cuenta:
- No utilice cables o alargadores de mas de 5 metros;
- No utilice cables enrollados ni alargadores;
- Utilice un cable con una seccion adecuada (minimo 3x2,5 mm?2);

8.2.18.2.2.1 Cargador doble Delta-Q 20A-48V

Para proceder a la recarga, conecte el enchufe
(A) a un cable conectado a la red eléctrica como
se ha descrito anteriormente, comprobando que
los dos cargadores de baterias se encienden
correctamente, encendiendo los LEDs azules (D)
visibles a través de los orificios de inspeccion (E)

y (F).

Para cada cargador, cuando la parte inferior del
LED (C) parpadea en verde, la carga esta entre el
0% y el 80%. Cuando se pone en verde fijo, la
recarga ha superado el 80%. Cuando la parte
superior del LED (C) parpadea en verde, la
recarga esté entre el 80% y el 99%. Cuando el LED
(C) estd completamente encendido (arriba y
abajo) con una luz verde fija, la carga esta
completa.

El LED (B) indica fallos, errores o el estado del
puerto USB de programacion.

El encendido del LED (B) con luz roja fija indica
que el cargador esta en error.

El encendido del LED (B) con luz naranja fija
indica un error de software.

El LED verde parpadeante (B) indica que el puerto
USB esta activo; mientras que una luz verde fija,
indica que la llave de programacion USB puede ser
extraida.

Figura51




PAGINA153 ALMACRAWLER 1)

8.2.18.3Bateria TRACTION (versiones ELC).

La bateria TRACTION presente en las maquinas de la version ELC alimenta los circuitos de potencia de la
maquina y, a través de un convertidor DC-DC, también los circuitos de control.

La bateria estd formada por elementos de plomo-acido combinados para proporcionar la tension y la
capacidad correctas necesarias para el funcionamiento de la maquina.

En el caso de las baterias nuevas, no espere a la sefial de bateria baja antes de recargarlas; recarguelas
después de 3-4 horas de uso las primeras 4-5 veces.

En el caso de las baterias nuevas, el pleno rendimiento de las mismas se produce después de unos 10
ciclos de carga y descarga.

En caso de una parada prolongada, recargue completamente antes del almacenamiento y antes de la
reutilizacion posterior.

No utilice mantenedores de carga, cargadores de baterias, cargadores rapidos u otros dispositivos
similares; la bateria debe recargarse unicamente con el cargador de baterias presente en la maquina.
La descarga de la bateria debe detenerse cuando ya se ha utilizado el 80% de la capacidad nominal.
Una descarga excesiva y prolongada dafia irreversiblemente la bateria. La maquina esta equipada con
un dispositivo que, una vez alcanzado el 80% de bateria baja, inhibe las operaciones de elevacién. Es
necesario recargar la bateria. La condicion se sefiala en la consola de control de la plataforma como
se indica en los parrafos anteriores.

La ausencia de emisiones y el amplio rango de la temperatura de trabajo hacen que la maquina sea
perfectamente adecuada para cualquier entorno de trabajo.

Las abrazaderas de los terminales deben estar bien apretadas y libres de incrustaciones. Los cables
deben tener las partes aislantes en buen estado.

Mantenga la bateria limpia, seca y libre de productos de oxidacién utilizando pafios antiestaticos.

No coloque herramientas ni ningun otro objeto metalico sobre la bateria.

8.2.18.3.1 Mantenimiento de la bateria TRACCION (versiones ELC).

La bateria requiere un mantenimiento limitado pero correcto para no poner en peligro su duracion.
Considere lo siguiente:

Limpie los terminales de la bateria de incrustaciones y 6xido.
Compruebe que los terminales estan bien apretados.
No proceda a la recarga o descarga parcial de la bateria TRACCION para evitar el efecto "bottle
feeding" que reduce la vida Gtil de la bateria;
Durante los periodos de inactividad de la maquina, las baterias se descargan espontaneamente
(autodescarga). Se recomienda evitar periodos de inactividad superiores a 3 meses. Si la maquina va
a estar fuera de servicio durante largos periodos, es obligatorio recargarla completamente cada 3
meses utilizando el cargador de baterias conectado a la red de 115-230V.
Para limitar la autodescarga de las baterias durante los periodos de inactividad, se recomienda dejar
el cargador de baterias conectado a la red de 115-230V.
En presencia de anomalias de funcionamiento atribuibles a la bateria, evite intervenir directamente
y avise al Servicio de Asistencia Técnica.
Asegurese visualmente de que el nivel del electrolito sobrepasa los
protectores contra salpicaduras en unos 5-7 mm, o en el caso de las
baterias con nivel visual, compruebe que el flotador esta
completamente elevado (1). Si el flotador no esté bajo (2), restablecer
el nivel. Para un uso normal, el consumo de agua es tal que la operacién
de rellenado puede realizarse semanalmente.
La recarga debe hacerse después de la carga. Proceda a rellenar segin
las siguientes instrucciones

Figura52
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RELLENAR EL AGUA DE LA BATERIA CON UN KIT DE
LLENADO CENTRALIZADO.

a. Abra la puerta superior (3) y localice el

acoplamiento rapido (4) del sistema de
llenado centralizado;

Conecte el acoplamiento rapido a la
contraparte externa conectada a un
tanque que contenga AGUA DESTILADA y
abra el grifo. Los conectores, depositos y
grifos no suelen estar incluidos en el
suministro.

Cuando todos los flotadores estan
levantados, el sistema deja de
suministrar agua y es posible
desconectar el conector.

Figura53

Durante las operaciones de mantenimiento de la bateria TRACCION

- Utilice siempre una pantalla o gafas de proteccion;
- Utilice guantes de plastico, un delantal o una bata de laboratorio para proteger su ropa de los

efectos corrosivos de cualquier salpicadura de electrolito;

- Quitese las pulseras, los relojes, los anillos y otros objetos metalicos que puedan provocar
cortocircuitos y quemaduras accidentales.
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8.2.18.3.2 Carga de la bateria TRACTION (versiones ELC).

Para recargar la bateria TRACTION, el cargador de baterias debe estar conectado a una red eléctrica
dotada de todas las protecciones de acuerdo con las normas de seguridad vigentes, y que tenga las
siguientes caracteristicas (segun el pais en el que se ponga en servicio la maquina):

- Tensién de alimentacion 115-230V AC + 10% monofasica;

- Frecuencia 50 = 60 Hz;

- Linea de tierra conectada;

- Dispositivo de conmutacién magnetotérmico y diferencial eficiente;

También es necesario tenerlo en cuenta:
- No utilice cables o alargadores de mas de 5 metros;
- No utilice cables enrollados ni alargadores;
- Utilice un cable con una seccion adecuada (minimo 3x2,5 mm?2);

8.2.18.3.2.1 Cargador SPE 40A-48V

Para proceder a la recarga, conecte el enchufe
(A) a un cable conectado a la red eléctrica como
se ha descrito anteriormente, comprobando que
se inicia la recarga, encendiendo el LED rojo (C)
visible desde la trampilla (B).

Cuando el LED amarillo (D) se enciende, la
recarga comienza su fase final.

El encendido del LED verde (E) indica que la
recarga ha finalizado.

Figura54
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8.2.18.3.2.2 Cargador de baterias Delta-Q IC900 CB4820 20A-48V

Para proceder a la recarga, conecte el enchufe
(A) a un cable conectado a la red eléctrica como
se ha descrito anteriormente, comprobando que
los dos cargadores de baterias se encienden
correctamente, encendiendo los LEDs azules (D)
visibles a través de los orificios de inspeccion (E)

y (F)-

Para cada cargador, cuando la parte inferior del
LED (C) parpadea en verde, la carga esta entre el
0% y el 80%. Cuando se pone en verde fijo, la
recarga ha superado el 80%. Cuando la parte
superior del LED (C) parpadea en verde, la
recarga esté entre el 80% y el 99%. Cuando el LED
(C) estd completamente encendido (arriba y
abajo) con una luz verde fija, la carga esta
completa.

El LED (B) indica fallos, errores o el estado del
puerto USB de programacion.

El encendido del LED (B) con luz roja fija indica
que el cargador esta en error.

El encendido del LED (B) con luz naranja fija
indica un error de software.

El LED verde parpadeante (B) indica que el puerto
USB esta activo; mientras que una luz verde fija,
indica que la llave de programacion USB puede ser
extraida.

Figura55
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9 DEMOLICION.

9.1 Vida util de la maquina.

La maquina ha sido disefiada para una duracion de 10 afios en entornos de trabajo normales, considerando
un uso correcto y un mantenimiento adecuado.

9.2 Desmantelamiento y demolicion.

Una vez alcanzado el final de su vida técnica y operativa, la maquina debe ser sometida a una
revision/revision detallada y completa por el fabricante o por técnicos especializados y cualificados.

En caso de que la verificacion no se considere superada, el equipo debera ser desactivado y
posteriormente demolido. EI desmantelamiento debe poner el equipo en condiciones de no poder seguir
siendo utilizado para los fines para los que fue disefiado y construido en su momento, y también debe
permitir la recuperacion de las materias primas que lo constituyen.

En caso de demolicion, cumplir con la normativa vigente en el pais donde se realiza esta operacion.

En Italia, la demolicion/eliminacion debe notificarse a la ASL/USL local o a la ARPA territorial.

La maquina esta compuesta principalmente por piezas metélicas facilmente reconocibles (acero en su
mayor parte y aluminio para los bloques hidraulicos); por tanto, se puede decir que la maquina es
reciclable en un 90%.

La demolicién de la maquina debe realizarse adoptando medidas de seguridad que deben tener en cuenta
las condiciones logisticas, ambientales y de desgaste de la propia maquina.

En cualquier caso, siga las siguientes reglas generales:

e Utilizar ropa y accesorios de proteccion (casco, calzado de seguridad, guantes, eventualmente
gafas y mascarilla) homologados segin la normativa vigente en materia de prevenciéon de
accidentes;

e Desconecte la maquina de cualquier forma de energia;

e Hacer que la maquina sea inoperante e imposible de usar rompiendo algunas partes vitales de la
misma y transportandola a otro lugar donde seguramente no esté disponible para nadie;

e Utilizar medios de elevacion adecuados;

¢ Desmonte la maquina en grupos pequefios y facilmente transportables;

e Para desechar la maquina, separe los materiales no contaminantes de los contaminantes
(aislantes, materiales plasticos, goma, etc.).

medio ambiente y eliminacion de residuos prevé fuertes sanciones administrativas y
penales en caso de incumplimiento.

En caso de demolicion/eliminacion, por lo tanto, siga estrictamente las reglas
impuestas por la normativa vigente, especialmente para materiales como el aceite
hidraulico y las baterias.

f La normativa europea y la aplicada por los paises miembros en materia de respeto al

9.3 Eliminacion de la bateria.

El reciclaje de las pilas es obligatorio y depende de diversas normativas nacionales (en Europa: Directiva
Europea 2006/66/CE). Informese sobre la legislacion de su pais.

e Las pilas y baterias, aunque estén completamente descargadas, pueden seguir conteniendo una
cantidad considerable de energia, por lo que siempre es necesario proteger los terminales para
evitar cortocircuitos;

¢ Eliminese de acuerdo con las leyes y reglamentos locales (péngase en contacto con su distribuidor
mas cercano);

e Conserve el material a eliminar tal y como se indica en la seccion especifica de la ficha de
seguridad de la bateria (solicite una copia);

e NO desechar en el sistema de alcantarillado, en el suelo o en los cursos de agua.
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10 DECLARACION DE CONFORMIDAD CE (FACSIMIL).

ALMACRAWLER )}
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| £ DUx RoFMes Suvaniss: |

die ErkiGrung entspricht den

folgenden Nosmen:

EN (S0 60204-1:2006

CERTIFICADO DE EXAMEN
E DE TIPO:

y 3 fas siguentes nomas:

ANSIASZ 20-MH B (EVO: Mallard Report ME-0204 of 100057201 % LTHELC: Makard Report No. ME18-0208 of 08/022020)
CSA B334.8:17 (EVO: Mallard Report ME-0209 of 10/05/201%, LTHELC: Makard Report No. ME19-0209 of 08/022020)
ASINZS 1418.10: 2011 + A1: 2017, REG.NUMBER: W5 V1802454 - of 28/08/201%; IS0 13849-1:2015 [Ploc, d - Table 21D ASNZS 1418.10:2041)

Il Ermatario di quasta
dichiarazicne & conformita &
autonzzate @ costibuire i
Fascicolo Teonico.

The signatory of this
conformity declaration is
authorized to setup he

Technical File

Guastalla {RE) XA/ ZZZZ

Le signataire dz cofie

declaration de comformits est

autorisé a constiuer e
Dssier Techrigue

Dizr Unterzeickner diszar
Konformitatsedldrung ist

autorisient, das technische

Unterdagen abzufassen

El firmante de esta
deciaracion de conformiciad
estd awonzado 3 crear
Expedienie Tecnico

Pietro Agosta Del Forte




PAGINA159

ALMACRAWLER }

ALMACRAWLER ))

DICHIARAZIONE CE | CEDECLARATION | DECLARATIONCE | EG KDNFQRMITETS DECLARACION CE
DI CONFORMITA' OF CONFORMITY DE CONFORMITE ERKLARUNG DE CONFORMIDAD
(IT) (EN) (FR}) (DE) (ES)
Dichiarazions cniginale Origina! Declaration Declaration Originals Origmalerklarung Declaracion Original
Moi W Naous Wir Nosobros

ALMAC Srl P.IVA e Cod Fisc. 02559800350
Viale Ruggeri 6/a. 42016, Guastalla (RE) - talia

Ph. +39 0373833527

hitp: www_almac-ifalia.com; e-mail: info@almac-italia com

Dichiariama soiio la noskra Deciare under our exclusive Declarons sous nofre Erklaren kisrmit unber

Declarames kajo nuestra

esciusiva respomsabilits che | resporsibdity that the prodict | responsakilite exclusive gue (bemahme der volisn exclusiva responsabifidad
il prodotto PIATTAFORMA DI | MOBILE ELEVATING WORK Ie produit PLATEFORME Verantwortung fir diese e & producta
LAVORD ELEVABILE — PLATFORM — MODEL: ELEVATRICE MOBILE DE Erkigrung | dad das Produkt PLATAFORMA
MOTELLO: PERSONMEL - MODEL : HUBARBEITSBUIHNEN — ELEVADORA MOVIL DE
TYP: PERSONAL — MODELO:
JIBEI 1250 EVO extendable undercarriage 1700
JIBEI 1250 LTH extendable undercarriage 1700
JIBBI 1250 ELC extendable undercarriage 1700
MATRICOLA: | SERIAL N M. DE SERIE: SERIENNUMMER: | N MATRICULA:
ALM=0000K
ANNC DI MANUFACTURING ANNEEDE AALJAHR: ARC DE ;
COSTRUZIONE: YEAR: CONSTRUCTION: : CONSTRUCCION:
2022
Al guals gquesta dichiarazions To which this declarabon Faizant Fobyst de |a présente | Auf das sich die voriegends Al cual esta deciaracion s2
si siferisce & confoeme ale refers is in complance with | déclaration est conforme aux | Erkldrung bezichd, den refiere cumple las directvas
diretive 200B42/1CE, fhe directives 200642/CE. | directives 20064 2ICE, 2006/42/CE, 2014730VCE, 2008/M42ZICE, 20147300CE,
21473CE, 2005VBBICE & al 2014/30/CE, 200S/BBICE 2014/30/CE, 2005/8B/CE &t 200388/ CE RichHinien und 2003/88/CE y el modelo
mipdello cerificaio da: and with the model certified | au modsle cerfifie par dem vion: certficain por;
by
VERICERT srl

CERTIFICATO CF DI TIPD: |

& alle norme seguent: |

Via Luigi Masotti, 5 - 48124 Fornace Zarattini (RA) - ltalia
Organismo Notificato N*1878

EC-TYPE EXAMINATION
CERTIFICATE:

| CERTIFICATE CE DE TYPE: |

EG-BAUMUSTERFRIF
BESCHEINIGLNG:

1E8TBM171120CU121E - INT.02 del 24.07.2020

and with the following
stamdards:

| &1 Gux ROFMes Sulvanies: |

die Eddarung entspricht den

folgenden Nommen:

EN ZB0:2013+A1: 2045 EN IS0 12100:2040  EN 50 60204-1:2006

Il Ermatario di quesia The signatory of this Le sigrataire de cefie Dier Untzrzeickner dieser

dichiarazione & conformita & conformity declaration is déclaration ge comformite est KeonformititseriGrung ist

autonzzate 3 costiture i authorized fo set wp the autorisé 3 consiiver le autorisier, das techmische
Fascicolo Teonico. Technmical File Dassier Technigue Untedagen abzufassen.

Guastalla {RE) XX/YY/ZZZZ

CERTIFICADO DE EXAMEN
CE DE TIPO:

y 3 las siguentes nomas:

El firmante de esta
deciaracion de conformidad
es5ta awidzado a crear &
Expedienie Tecnico




Dichiariamo sotio la nostra
esciusiva respomsabilit che
il prodotto PIATTAFORMA DI

LAVORO ELEVABILE -
MODELLO:

MATRICOLA |

ANNGT DI
COSTRUZONE:

Al guals gquesta dichiarazions
5i riferisce & conforme ale
direttive 2006/42/CE
2M43NCE, 2005/8B8/CE & al
modelfio certificaio da:

CERTIFICATO CE DI TPO: |

& alle norme seguent: |

ALMAG 51l P.IVA e God Fisc. 02559800350
Viale Ruggeri 6/a. 42016, Guastalla (RE) - talia

Ph. +39 0373833527

hitp: www_almac-ifalia.com; e-mail: info@almac-italia com

Deciare wnder our exclusive

responsibdity that the product
MOBILE ELEVATING WORK

PLATFORM — MODEL:

SERIAL NO:

MANUFACTURING
TEAR:

To which this declarabon
refiers is in comphance with
the directives 2006421CE,

HM43WCE, 2005/88/CE and
with the model cerfified ky:

Declarons sous nafre
resporsakilite exclusive gue
le produit PLATEFDRME
ELEVATRICE MOBILE DE
PERSONMEL - MODEL :

JIBBI 1250 EVO-RT

M. DE SERIE:
ALM-XOKK

ANNEE DE
CONSTRUCTION:
2022

Faizant 'okyst de |a peésanie
declaration est conforme aux
directives 20064 2/CE,
20{41300CE, 2005/88/CE &
3u monéle cestifie par

VERICERT srl

Erklaren hiermit unter
Ubemahme der volien
Veranmwortung fiir diese

Erklgrung | dal das Produkt

HUBARBEITSBUHNEN —
TYP:

SERIENNUMMER:

BALJAHR:

Auf das sich die vofiegends
Erkdanung bezicht, den
2008M2CE, 20147306CE,
2003/88/CE Richtinien und
dem von:

Via Luigi Masotti, 5 - 48124 Fornace Zarattini (RA) - Italia
Organismo Notificato N°1878

EC-TYPE EXAMINATION
CERTIFICATE:

| CERTIFICATE CE DE TYPE: |

EG-BAUMUSTERFRUF
BESCHEINIGLUNG:

1878M171120CU121E - INT.01 del 10.12.2018

and with the following
standards:

EN 2B0:20M3+A1: 245 EN 50 121002010

| &1 GUX ROFMES SWVanies: |

die Erkidrung entspricht den

folgenden Mormen:

EN IS0 B0204-1:2006

PAGINA160 ALMACRAWLER )
DICHIARAZIONE CE | CEDECLARATION | DECLARATIONCE | EG KDNFQRMITETS DECLARACION CE
DI CONFORMITA' OF CONFORMITY DE CONFORMITE’ ERKLARUNG DE CONFORMIDAD
(IT) (EN) (FR}) (DE) (ES)
Dichiarazions cnginale Original Declaration Declaration Originals Originalerklarnung Declaracion Original
Moi We Naous Wir Nosobros

Declarames kajo nuestra
exclusiva responsabifidad
ouie el produci
PLATAFCRMA
ELEVADORA MOVIL DE
PERSOMNAL — MODELO:

M_MATRICULA:

ANODE
CONSTRUCCION:

Al cual esta decfaracion ==
refiere cumple las drechvas
2006/M42ICE, 2147300CE,
20{5/88/CE y &l modelo
certificain por:

CERTIFICADD DE EXAMEN
CE DETIPO:

y 3 las siguentes nommas:

ASMNEZS 141810 2011 + A1 2017, REG.NUMBER: WS V.01 504 B4E30- of 13052020; 150 13849-1:2015 (PL:c, d- Takle 2.10 ASINZS 1448.10:2017)

Il firmatario di questa
dichiarazione di conformita &
autonzzato a cosfibuire i
Fascicolo Tecnica.

The signatory of this
conformity declaration s
authonized o set up the

Technical File

Guastalla {RE) }NWYIZZZZ

Le signataire g2 cefle

déclaration de conformie est

autorise a consbiuer le
Duossier Technique

Dier Unterzeichner dieser El firmanie de esta
Konformitdtserkiarung ist dedaracion de conformidad

autorsiert, das technische esta aworizada 3 crear &
Unteragen abzufassen. Expedienie Técnico

Pietro Agosta Del Forte




Dichiariamo sofio la nostra
esciusiva resporsakilita che
il prodotto PIATTAFORMA DI

LANORO ELEVABILE —
MODELLO:

MATRICOLA: I

ANNC DI
COSTRUZIONE:

Al guals questa dichiarazions
5i riferisce & confoeme ale
direttive 2006M2/CE,
201473WCE, 2005B8/CE e al
modelio certficats da:

CERTIFICATO CE DI TIPO:

& alle norme seguent:

ASINZS 1418.90: 2011 + A1:

Il firmatario di quesia
dickiarazione di conformita &
autonzzato a cosfibuire i
Fascicole Teomica.

ALMAC S.r). P.IVAe Cod Fisc. 02559800350
Viale Ruggeri 6/a. 42016, Guastalla (RE) - Ktalia

Ph. +39 0373-833527T

hittp: www almac-italia.com; e-mail; infodalmac-italia com

Ceclare wnder owr exclusive

responsibiity that the product
MOBILE ELEVATING WORK

FLATFORM - MODEL:

SERIAL NO:

MANUFACTURING
YEAR:

To which this declaraton
refers is in complance with
fhe directives 200642/CE

HHA3WCE, 200588/CE and
with the model certified by:

Declarons sous nafre
respomsakilite exclusive gue
le produit PLATEFORME
ELEVATRICE MOBILE DE
FERSONMEL - MODEL :

JIBBI 1270 EVO
JIBEI 1270 LTH

M. DE SERIE:
ALM-OOCO0L

ANNEE DE
CONSTRUCTION:

2022

Faisant Fobjet de |a présente
déclaration est conforme aux
directives 200642/CE,
2014/30/CE, 2005/88/CE &
au monéle cestifie par

VERICERT srl

Erklaren kisrmit unter
(bemahme der volien
Veranmworiung fir diese
Erklarung | daf das Produkt
HUBARBEITSBLUHMNEN —
TYP:

SERIENNUMMER:

BAUJAHR:

Auf das sich die voliegends
Erkdarung bezicht, den
2008/42/CE, 2014730NCE,
200588/ CE Richtlinien und
dem von:

Via Luigi Masotti, 5 - 48124 Fornace Zarattini (RA) - ltalia
Organismo Notificato N®1878

EC-TYPE EXAMINATION
CERTIFICATE:

CERTIFICATE CE DE TYPE:

EG-BAUMUSTERFRIF
BESCHENIGUNG:

1878M17T1243CT1119 del 11.11.2018

and with the following
standards:

EM 2B0:2013+A1:205  EN IS0 12100:2040
2017, REG.NUMBER: WS V 0150484426 - of DB/05/2020; 150 13849-1:2015 (PL:c, d - Table 2

The signatoey of this
conformity declaration is
authorized b set up the

Technical File

Guastalla (RE) KXY YIZEEZ

£t aux normes suivanbes:

EN

Le sigrataire de cefie
déclaration de conformite est
autorise a consituer e
Dossier Techrique

die Erkidrung entspricht den
folgenden Nosmen:

IS0 60204-1:2006

Der Unterzeichner dieser
Konformitatserkiarung ist

autorisiert, das techmnische
Untedagen abzufassen.

PAGINA161 ALMACRAWLER )
DICHIARAZIONE CE | CE DECLARATION | DECLARATIONCE | EG KDNFQRMITETS DECLARACION CE
DI CONFORMITA' OF CONFORMITY DE CONFORMITE ERKLARUNG DE CONFORMIDAD
(IT) (EN) (FR) (DE) (ES)
Dichiarazions criginale Original Declaration Déclaration Originals Originalerklanng Declaracion Original
Moi We Kous Wir Nosaobtros

Declaramos bajo nuesta
exclusiva responsakifidad
oue el progducio
PLATAFORMA
ELEVADORA MOVIL DE
PERSONAL - MODELO:

M MATRICULA:

ANODE
CONSTRUCCION:

Al cual esta dedaracion se
refiere cumple las direcivas
2006/M42/CE, MM4730CE,
20{588/CE y &l modelo
certificaio por:

CERTIFICADO DE EXAMEN
CE DETIPO:

¥ a las siguentes nomas:

.10 ASINZS 14181002011}

El firmanie de esta
dedarscion de conformidad
esta awlorizado a crear &
Expedients Tecnico




PAGINA162 ALMACRAWLER )

ALMACRAWLER 1)

DICHIARAZIONE CE | CE DECLARATION | DECLARATIONCE | EG KGNFQRMIT&TS DECLARACION CE
DI CONFORMITA' OF CONFORMITY DE CONFORMITE' ERKLARUNG DE CONFORMIDAD

{IT) (EN) (FR) {DE) (ES)
Dichiarazions cnginale Origina! Declaration Declarafion Originale Ongnalerklanng Declaracion Orginal
Naoi We Nous Wir Nosotros

ALMAC 51l P.IVA e CodFisc. 02559500350
Yiale Ruggeri 6/a. 42016, Guastalla (RE] - ltalia
Ph_+39 0375-833527
hitp: www_almac-italia.com; e-mail: infoi@almac-italia.com

Dichiariama soio la nostra Declare wnder our exclusive Declarons sous notee Erklaren koermit unter Declaramos bajo nuestra
esciusiva responsakilits che | resporsibdity that the product | resporsabilité exclusive aue Ubemahime der volien exclusiva responsakifidad
il prodotto PIATTAFORMA Dl | MOBILE ELEVATING WORK le produit PLATEFORME \ierantworbung fir diese e &l producto

LAVORO ELEVABILE— PLATFORM — MODEL: ELEWATRICE MDEILE DE Erkidrung , daf das Produkt PLATAFORMA
MODELLO: PERSOMNMEL - MODEL : HUBARBEITSBIHNEN — ELEVADORA MOVIL DE
P PERSONAL — MODELD:
JIBBI U-1570 EVO
JIBBI U-15T0 LTH
MATRICOLA: | SERIAL NO: | N_ DE SERIE; |  SERIENNUMMER: | NMATRICULA:
ALMRXGOOO0
ANNGC DE MANUFACTURING ANNEE DE BALJAHR: ARO DE y
COSTRUZIONE: YEAR: CONSTRUCTION: ; CONSTRUCCION:
2022
Al guzie guesin dichiarazione Towhich this declaration Faisant l'objst de la présende | Aufdas sich dievordisgende | Al cual esta dedaracion s=
i dferisce & confoeme als refers is in complance with | declarabion est conforme aux | Erklarung kezicht, den refiere cumple las directvas
direttive 2006/421CE, the directives 200642/CE, | directives 200842/CE, 2006/42/CE, 2014/30CE, 200842/ CE, 20M47300CE,
2014130/CE, 200WBBICE e al 2014530/CE, 2005/B8ICE 20147300CE, 2005/88/CE ef 2005/88/CE Richtfinien wnd 2005/88/CE y &l modelo
modetlio ceriificaio da: and with the model certified | au modsle cestifie par dem v certificaio por:
ey
VERICERT srl
Via Luigi Masotti, 5 - 48124 Fornace Zarattini (RA) - ltalia
Organismo MNotificato N®1878

CERTIFICATO CE DI TIPO: | EC-TYPE EXAMINATION | CERTIFICATE CE DE TYPE | EG-BAUMUSTERPRUF | CERTIFICADD DE EXAMEN

CERTIFICATE: BESCHEINIGUNG: CE DETIPO:
1878M171467CT0421 of 27.04.2021
& alle norme seguent: and with the following £f oux normes suvantes: die Erkidrung entspricht den y a las siguentss nomas:
stamdards: folgenden Nosmen:

EN 2B0-2013+AT: 2015 EN SO 12100:2090  EN E50 60204-1:2006
ASNTS 1418.10: 211 + At 21 T; REGNUMBER: WSV-0450531965 of 10/02/2022: 150 13849-122015 (Ploe, d - Table 210 ASNZS 1418.10:2011)

Il firmatario di questa The signatoey of this Le sigrataire de cefie Der Unterzeichner dizser El firmanie de esta
dichiarazione i conformita & conformity declaration is déclaration de conformite est Konformititsendinng ist deciaracion de conformidad
autorzzaio 3 costifuire 3 authorzed to st up the autorise & consttuer le autorisiert, das technische estd auiorizado a crear &
Fascicolo Teonica. Technical File Dassier Technigue Untedagen abzufassen. Expedients Tecnico

Guastalla (RE) XXNYYZZZZ Pietro Agosta Del Forte




ALMACRAWLER 1)

Dichiariama sofio la nostra
esciusiva responsakilit che
il prodotto PIATTAFORMA DI

LAVORD ELEVABILE —
MODELLD:

MATRICOLA:

ANNG Di
COSTRUZIONE:

Al guale quesia dchiarazone
5i rferisce € conforme alle
direttive 2006/42/CE
2M4/30/CE, 2H05BRCE e al
modello certificain da:

CERTIFICATO CE DI TIPO: |

e alle porme seguent: |

|l firmatario di questa

dickiarazione di conformita &

autonzzato a cosfituire i
Fascicolo Temica.

ALMAC S.rl. P.IVAe Cod Fisc. 02559800350
Viale Ruggeri 6/a. 42016, Guastalla (RE) - talia

Ph. +39 0373-833527

hitp: www_almac-italia.com; e-mail: info@almac-italia com

Deciare under our exclusive

responsibility that the produwct
MOBILE ELEVATING WORK

FLATFORM - MODEL:

SERIAL NO:

MANUFACTURING
YEAR:

To which this declarabion
refiers is in complance with
the direcfives 2006421CE,

214/30CE, 2005/88/CE and
with the mode| certified by

Declarons sous natre
responsakilite exclusive gue
le produit PLATEFDRME
ELEVATRICE MOBILE DE
PERSONMNEL — MODEL :

JIBBI 1670 EVO
JIBEI 1670 LTH

M. DE SERIE:
ALM-XOOK

ANNEE DE
CONSTRUCTEON:

2022

Fasant fobist de |a présente
déclaration est conforme aux
directives 200842/CE,
2094/30/CE, 2005/88/CE &t
au modsle certifie par

VERICERT srl

Erklasen kermit umbes
(bemahme der voifen
Verantwortung fiir diese
Erklarung , daf das Produkt
HUBARBEITSBUHMEN —
TYP:

|  SERIENNUMMER:

BALJAHR:

Auf das sich die vorfiegends
Erklarung bezicht, den
200642/ CE, 2014/30VCE,
2005/88/CE Richffinien wund
dem von:

Via Luigi Masotti, 5 - 48124 Fornace Zarattini (RA) - lalia
Organismo Notificato N®1878

EC-TYPE EXAMINATION
CERTIFICATE:

| CERTIFICATE CE DE TYFE: |

EG-BAUMUSTERPRUF
BESCHEINIGUNG:

1B78M171355CTO720 - INT.00 of 24.07.2020

and with the following
standards:

EN 280: 204 3+A1: 2015 - EN SO 121002040

| &1 GuX ROFMESs Suivanies: |

die Erkidrung entspricht den
folgenden Nosmen:

EN IS0 B0204-1:2006

ANS] ASZ.20-2018 : Mafard Report MEZ0-383 of 220272021
CSA B354 617 : Makard Report ME20-383 of 2500252021
ASINEZS 141810 2041 + A1 2047, REG. NUMBER: WSV- 0150494330 of 200W2020; 150 13848-1:2015 [PL:c, d - Table 2.10 ASNZS 1418102011

The signatory of this
conformity declaration is
authorized bo st up the

Technical File

Guastalla {RE) XXM Y [ZZEZ

Le signataire e cefle

déclaration de conformile est

autorise a conshtwer le
Duossier Technique

Dier Unberzeichner dissar
Konformitdtserkiarung ist

autorisiert, das techmnische
Unteagen abzufassen.

PAGINA163
DICHIARAZIONE CE | CEDECLARATION | DECLARATIONCE | EG KDNFQRMITETS DECLARACION CE
DI CONFORMITA OF CONFORMITY DE CONFORMITE ERKLARUNG DE CONFORMIDAD
(IT) (EN) (FR) (DE) (ES)
Dichiarazione criginale Criginal Declarafion Dectaration Driginals Originalerklanung Declaracion Onginal
Moi We Naous Wir Nosobros

Declaramos kajo muesta
exchesiva responsakifidad
oue el producio
PLATAFORMA
ELEVADORA MOVIL DE
PERSONAL — MODELC:

W MATRICULA:

ANODE
CONSTRUCCION:

Al cual esta declaracion s
refiere cumple las direcivas
2006/42/CE, 2014730VCE,
20{05/88/CE y el modelo
cerificaio por:

CERTIFICADD DE EXAMEN
CE DE TIPO:

¥ 3 a5 siquentes nomas:

El firmanie d= esta
dedarscion de confiormidad
esta aworizada a crear &
Expedienie Técnico

Pietro Agosta Del Forte




PAGINA164 ALMACRAWLER 1)

11 REGISTRO DE CONTROL.

Este REGISTRO DE CONTROL se entrega al usuario de la maquina de acuerdo con el Anexo 1 de la Directiva
de Maquinas 2006/42 / CE; debe acompafar siempre a la maquina, incluso después de los cambios de
propietario, y sirve para registrar los acontecimientos relativos a la vida Gtil de la maquina en los espacios
apropiados, y con mayor precision:

Controles periddicos por parte de los organismos de control (en Italia: ASL, ARPA u organismos privados
autorizados);
Mantenimiento y revisiones obligatorias para comprobar la integridad de la estructura de la maquina
y de los sistemas de proteccion y seguridad, bajo la responsabilidad del Empresario y con la frecuencia
minima exigida en el capitulo de MANTENIMIENTO.
Las transferencias de propiedad deben ser registradas y:

0 Comunicar a ALMAC SRL para seguir disfrutando de la garantia, boletines de servicio y

actualizaciones;

o Informar del paso a los organismos competentes (en Italia: INAIL).
Mantenimiento extraordinario o sustitucién de elementos importantes de la maquina (partes
estructurales o sistemas de control).



PAGINA165 ALMACRAWLER 1)

11.1 Registro de INSPECCIONES Y VERIFICACIONES PERIODICAS por parte de los
organismos de control.

Cuerpo; Nombre y

Fecha Observaciones S
apellidos; Firma y sello

1ra.
Verificacion

2da.
Verificacién

3&
Verificacion

4a
Verificacién

5&
Verificacion

66.
Verificacién

7&
Verificacion

86.
Verificacién

9&
Verificacion

102
Verificacién

Si la maquina se mantiene en servicio durante un periodo superior a 10 afos, después de haberla sometido
a una revisién extraordinaria, registre las siguientes revisiones periodicas.

112
Verificacién

122
Verificacion

132
Verificacién

142
Verificacion

152
Verificacién




PAGINA166

ALMACRAWLER }

11.2 Registro de las INSPECCIONES PERIODICAS del propietario.

Para las comprobaciones de esta seccion, consulte el capitulo de MANTENIMIENTO.

CONTROLES FUNCIONALES

Fecha

Observaciones

Nombre y apellidos;
Firma vy sello

ler afo

2° afio

3er afio

4° afio

5° afio

6° afio

7° afo

8° afio

9° afio

10° afio

COMPROBACION VISUAL DEL APRIETE DE LOS TORNILLOS/APRIETE DE LOS TORNILLOS

Fecha

Observaciones

Nombre y apellidos;
Firma vy sello

ler afo

2° afio

3er afio

4° afio

5° afio

6° afio

7° afo

8° afio

9° afio

10° afio




PAGINA167

ALMACRAWLER 1)

CONTROL VISUAL DE LOS ELEMENTOS ESTRUCTURALES DE LA MAQUINA

Fecha

Observaciones

Nombre y apellidos;
Firma y sello

ler afio

2° afio

3er afo

4° afo

5° afio

6° afio

7° afio

8° afo

9° afio

10° afio

ENGRASE DE ARTICULACIONES, EXTENSIONES TELESCOPICAS Y RUEDA DE ROTACION

Fecha

Observaciones

Nombre y apellidos;
Firma vy sello

ler afio

2° afio

3er afo

4° afio

5° afio

6° afo

7° afio

8° afio

9° afio

10° afio




PAGINA168

ALMACRAWLER 1)

CAMBIO DE ACEITE HIDRAULICO

Fecha

Observaciones

Nombre y apellidos;
Firma vy sello

ler afo

2° afo

3er afio

4° afio

5° afo

6° afio

7° afo

8° afio

9° afio

10° afio

SUSTITUCION DE LOS FILTROS DE ACEITE HIDRAULICO

Fecha

Observaciones

Nombre y apellidos;
Firma y sello

ler afo

2° afo

3er afio

4° afio

5° afo

6° afio

7° afo

8° afo

9° afio

10° afio
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SUSTITUCION DEL ACEITE DEL REDUCTOR DE PISTA

Nombre y apellidos;

Fecha Observaciones :
Firmay sello

ler afo

2° afo

3er afio

4° afio

5° afo

6° afio

7° afo

8° afio

9° afio

10° afio

COMPROBACION DEL DESGASTE Y LA TENSION DE LAS ORUGAS

Nombre, Apellidos,

Fecha Observaciones .
Firma y Sello

ler afio

2° afio

3er afo

4° afio

5° afio

6° afio

7° afio

8° afo

9° afo

10° afio
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COMPROBAR EL DESGASTE Y EL REGISTRO DE LOS ZAPATOS DESLIZANTES

Fecha

Observaciones

Nombre, Apellidos,
Firma y Sello

ler afo

2° afo

3er afo

4° afio

5° afio

6° afio

7° afo

8° afio

9° afio

10° afio

CONTROL DEL ESPACIO DE ROTACION DE LA TORRE

Fecha

Observaciones

Nombre, Apellidos,
Firma y Sello

ler afo

2° afio

3er afio

4° afio

5° afio

6° afo

7° afio

8° afio

9° afio

10° afio
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CONTROL DE HOLGURA DE ROTACION DE LA PLATAFORMA

Fecha

Observaciones

Nombre, Apellidos,
Firma y Sello

ler afo

2° afo

3er afo

4° afio

5° afio

6° afio

7° afo

8° afo

9° afo

10° afio

COMPROBACION DEL DISPOSITIVO DE CONTROL DE LA SOBRECARGA

Fecha

Observaciones

Nombre, Apellidos,
Firma y Sello

ler afo

2° afo

3er afo

4° afio

5° afio

6° afo

7° ano

8° afio

9° afio

10° afio
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COMPROBACION DE LA EFICACIA DEL INTERRUPTOR DIFERENCIAL TOMA DE CORRIENTE 115-

230V

Fecha

Observaciones

Nombre, Apellidos,
Firma y Sello

ler afo

2° afo

3er afo

4° afio

5° afio

6° afio

7° afo

8° afio

9° afio

10° afio

COMPROBACION DEL SENSOR DE LA MAQUINA

Fecha

Observaciones

Nombre, Apellidos,
Firma y Sello

ler afo

2° afio

3er afio

4° afio

5° afio

6° afo

7° afio

8° afio

9° afio

10° afio
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COMPROBAR LOS SENSORES DE ULTRASONIDOS (SI ESTAN PRESENTES)

Fecha

Observaciones

Nombre, Apellidos,
Firma y Sello

ler afo

2° afo

3er afo

4° afio

5° afio

6° afio

7° afo

8° afo

9° afo

10° afio
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11.3 Transferencia de la propiedad.

Copia para guardar

En:
La propiedad de la maquina:

NUmero de serie

Afo de construccion

Se transfiere a:

Certificamos que, en la fecha indicada, las caracteristicas técnicas, dimensionales y funcionales
de la maquina en cuestion se ajustan a las previstas inicialmente y que cualquier modificacion ha
sido anotada en este registro.

Nombre de la empresa del vendedor:

El vendedor

El comprador

Copia a enviar a ALMAC S.R.L.

En:
La propiedad de la maquina:

Numero de serie

Afo de construccion

Se transfiere a:

Certificamos que, en la fecha indicada, las caracteristicas técnicas, dimensionales y funcionales
de la maquina en cuestion se ajustan a las previstas inicialmente y que cualquier modificaciéon ha
sido anotada en este registro.

Nombre de la empresa del vendedor:

El vendedor

El comprador
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12 DIAGRAMAS FUNCIONALES.

12.1 DIAGRAMAS DE CABLEADO.

Los diagramas de cableado se entregan al propietario de la maquina y se adjuntan a el presente manual
de instrucciones en el momento de la entrega de la maquina.

12.2 DIAGRAMAS HIDRAULICOS.

Los esquemas hidraulicos se entregan al propietario de la maquina y se adjuntan a el presente manual de
instrucciones en el momento de la entrega de la maquina.
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ALMAC S.r.l.

Correo electrénico: info@almac-italia.com
Tel. +39 0375 83 35 27
Fax. +39 0375 78 43 50

Domicilio social Sede de direccidn efectiva
Viale Ruggeri 6/A Via Caduti sul Lavoro 1
42016 - Guastalla (RE) - Italia 42012 - Viadana (MN) - Italia
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