HA41PX con TN122

Haulotte ).
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More than lifting
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Zona de trabajo

Logica de funcionamiento
Cuadro de mandos inferior
Cuadro de mandos Superior
Arquitectura del Sistema
Componentes Electricos
Ajustes de los sensores
Resistencias SL1/2

Joystick Especicfico HA41PX
Componentes Hidraulicos
Presiones Hidraulicas
Ecuaciones logicas de funcionamiento
Codigos de fallos

Menus consola Optimizer
Calibracion sobrecarga
Calibracion Alcance
Esquemas Hidraulicos
Esquemas Electricos
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El Angulo de trabajo de la pluma dependera del
Angulo del brazo, si el angulo del brazo < 75,5° el
Movimiento de la pluma estara limitado entre 0° y 48°.

La salida de los telescopicos del brazo dependera si el
Angulo del brazo > 75,5 ° ( autorizado por SL5 &SQ7).

& b r".

78"

El descenso del brazo es posible solo si;

Los 2 elementos del telescopico del brazo estan totalmente retraidos y la
pluma esta por encima de la horizontal > 5° .
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OFF Funcionamiento Normal

ON sin realizar ningin movimiento
Problema en el sistema de alcance.
ON cuando pulsamos un switch el
Movimiento esta prohibido.

PARAPADEO llegando a una
Posicion de limite de alcance o
realizacion de movimiento
automatico.

1- Piloto precalentamiento eléctrico

12- Compensacion barquilla/Puesta en posicion
transporte

2- Piloto de presién de aceite

13- Boton parada de emergencia

3- Piloto temperatura motor

14- Precalentamiento eléctrico

4- Piloto de carga de las baterias

15- Seleccion pupitre de mando torreta/eje/barquilla

5- Piloto de sobrecarga

16- Puesta bajo tension de la maquina

6- Piloto de limite de alcance

17- Mando grupo de auxilio

7- Mando pendular

18- Contador horario

8- Mando de telescopado flecha

19- Mando aceleracion motor

9- Mando levantamiento flecha

20- Boton arranque motor

10- Mando levantamiento brazo

21- Selector gasolina - GPL

11- Mando orientacion torreta

22- Mando faro giratorio

Con la modificacion TN122, cuando quitamos el
Contacto de la maquina, la luz de bateria permanece
durante 5 segundos encendida para memorizar los
Valores de los sensores.
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1- Selector posicion brazo oposicion flecha 12- Manipulador translacion, direccion eje delantero
2- Manipulador levantamiento brazo, levantamiento | 13- Mando de claxon
flecha y orientacion torreta
3- Manipulador telescopado brazo y telescopado | 14- Selector pequefia y gran velocidad de translacion
flecha
4- Piloto puesta bajo tension 15- Mando de direccion eje trasero
5- Piloto nivel carburante bajo 16- Mando bloqueo diferencial
6- Piloto sobrecarga 17- Mando pendular
7- Pilo limite de alcance 18- Mando rotacion plataforma
8- Piloto inclinacion 19- Mando correccion de compensacion
9- Piloto fallo 20- Selector gasolina /GPL
10- Boton de parada de emergencia 21- Mando de arranque
11- Mando grupo de auxilio




SENSORES DECARGA

SENSORES & FINALES
DE CARRERA.

Entradas

CUADRO SUFPERIOR

W momT ~3m

W

I ELECTRO-VALVULAS

Entradas

*  Salidas
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Denominacién[ ] Rt T
sQ inclinacian 4° (Corte todos los movimientos
=0 =i en inclinacidn)
503 A SQ3L Deteccion h_q_ ja angulo pluma f 1 in >0
5012 5Q3H Alta deteccién dngulo pluma =1 si< 509
A2 [sar Deteccion brazo colocado =1 =i brazo > 75.5
SL3 G1 Q9 Telescopico pluma retraccion = 1siteleschpico regresado) |
SL4 G2 Qo Teleschpico brazo retraccion =1 s} i da)
S0Q27 S011 pluma sobre torreta = 1 si pluma replegada en torreta)
5012 Ruptura cadena pie de pluma Corte motor (= 0 si ruptura)
SQ13 Ruptura cadena cabeza de pluma Corte motor (= 0 si ruptura)
5027 Deteccidn angulo pieza de unidn (=1 si en frente de iman)
sQ9 brazo/pluma
5030 Deteccidn eje delantero izqui Corte m i to orentacién
5013 replegado plumalpieza de unién =0 si
S0O43 en posicion intermedia)) translacian
sigue posible
sa3 [ i6n eje o derech Corte movimientos excepto onentacién
replegado plumalpieza de unidn =0 si
SL1.SL2 en Le;)slc@;;nmdaj translacion
5032 Deteccion eje trasero derecho Corte movimientos excepto orientacidn

replegado plumalpieza de unidn =0 si
en posicion intermedia) translacién
sigue posible

5033 Deteccidn eje trasero izquierdo Corte movimientos excepto orentacién
replegado plumalpieza de unién =0 si
en posicion intermedia) translacién

sigue posible
5034 Estabilizador anterior para elevacion | Corte todos los movimientos excepto
chasis nnentacaﬁn y replegado pluma (= 1 si

5035 Estabilizador posterior para Corte todos los movimientos excepio
elevacion chasis orientacién y replegado pluma (= 1 si
estabilizador replegado) translacion
ue
5036 Deteccién ILS posicion eje trasero | (= 1 si 0 extendido o dentro, 0 en
posicién intermedia translacion sigue
posible
5038 Deteccion ILE posicidn eje (= 1 si dentro o extendido. 0 en
delantero posicion intermedia translacion sigue
posible
5040 Torreta orientada con el chasis Corte la salida de la extension de los
ejes (=1 si toretta orientada)
s5Q41 Reserva combustible Interruptor a efecto Reed (= 1 sien
reserva)
5042 Deteccidn ILS torreta orientada con | Corte la salida de la extensidn de los
&l chasis ejes (=1 sl en frente iman}
5043 Deteccion ILS zonas telescopico Limite el alcance (=1 si en frente iman)
pluma
5044 Deteccidn ILS zonas telescdpico Limite el alcance (=1 si en frente iman)
brazo (tramo 1)

o
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5045 Deteccion ILS zonas telescépico Limite el alcance (=1 si en frente imén)
brazo (tramo 2)
SL1/5L2 Medida &ngulo pluma por sensor|Limite el alcance (4-20mA)
magnetostricivo  integrado en &l
cilindro izquierdo de la pluma
SL3/SL4 Medida kongitud pluma Limite el alcance (0-12V)
815 Medida dngulo brazo Limite el alcance (4-20maA)
SL7/SLA Madida longitud brazo Limite el alcance (0-12V)
A1 Angulo relativo jib Administra la sobrecarga (0 -12W)
5043 A2 Angulo absoluto jib Administra la sobrecarga (0.-12V)
G1 Presion pequedia camara cilindro jib [ Administra la sobrecarga (0 = 5V)
G2 Presidn grande camara cilindro jib [ Adminisira la sobrecarga (0 - 5V)

SL1-5L2

(/ermw
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A2 sensor de angulo absoluto, mide la .
posicion de la cesta Respecto a la gravedad. M SQ2 flnauti:;rrera
e
=

&

A1 sensor de angulo relativo,
mide en angulo del plumin

G1 captor presion camara pequeia
10 G2 captor presion camara grande
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SQ9 final de carrera de
telescopico de pluma
recogido

SQ43 captor ILS
Magnetico deteccion
Zonas telescopico

SQ13 final de carrera de rotura de cadena( en caso de
Rotura el motor pararia).
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SL1&2 sensores de angulo de Pluma
Colocados en el interior del cilindro

SL3&4 sensores de longitud del
Telescopico de la pluma

SL3-514

i ¢, z SQ45 captor magnetico deteccion
[susiz | [sass| [sasa] Zonas telescopico brazo N°2.

SQ44 captor magnetico deteccion
Zonas telescopico brazo N°1.

( con la modificacion TN122 si

El telescopico recogido SQ44=1).

< 0" 0 [
":_i:u i tln SQ3 H posiciéon pluma grados positivos
=

SQ3 L posicion pluma grados negativos -~ *
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Captor magnetico SQ27 posicion de la pieza de union,
Trabaja en conjunto con SL5 para el ajuste de la posicion
De la pieza de unién (montado con TN122).

Compensacion brazo: sl brazo no colocado (SLS < 10°%) y sl SQ27 =1 (peza OK)
entoncés YV27=1 compensacion automatico del brazo

Caso 2

hﬁl\"\.
13 Compensacitn pleza de union si brazo colocado (SLS <3 9 y sl SQ27 = 0 (Pleza desplazada) o
antoncéds YV40 =1 y en consecuancla compensacibn aulomatica de |a peza de unidn ) ===
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SQ10 final de carrera telescopico brazo

Recogido. ﬂ"f\”’ﬁwx

SI5 sensor de angulo de brazo

f/ﬁf?lﬁw

1 SQ7 final carrera confirmacion
ABrazo > 75,5°.
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SQ42 captor magnetico torreta alineada.
SQ40 final de carrera torreta alineada.

SQ40 & 42 son utilizados para

La autorizacion de apertura de ejes
Y desbloqueo de eje oscilante.




TRASERO

Delantero izquierdo

~—

Final carrera eje 4 M‘S&
4

Final carrera eje
Delantero derecho

Final carrera eje —— Final carrera eje

Trasero derecho / trasero izquierdo
$M2an
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SQ38
SQ39

Sensores en la botella de apertura y cierre de ejes
Situado en el interior del eje.

S038

Eje detanters

Eje trasero

sSQar

f /ﬁﬁ Y-
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ACEITE HIDRAULICO >85°

s

SENSOR RESERVA DE
COMBUSTIBLE SQ41

o

SENSOR TEMPERATURA
SENSOR PRESION DE ACEITE MOTOR B3 MOTOR B2
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- ye #,l Sensor for white smoke prevention
, U in cold starts (surcaleur)
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- netostrictive SL1/SL2 en el cilindre pluma (159P317840

« Monta uste de los sensores de longitud
Pluma {3SL3-5L4 - 2901012470)
Brazo (SLT-SLA - 2901012470)
Mota: segun &l modelo de la maguina, el tipe de soporte v el sitio del captor puaden variar con
relacidn a los bosquajos siguientes pero el procedimiento es idéntico

- quitar la cinta de seguridad
- poner la pieza en su soporte (pluma o brazo)
- atacar &l mosqueton del cable nylon &n la pana trasera del rama talescoplen
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= Sensor LS
El calculo de las zonas cambia con en adelante un iman suplementaro en frente de los
sensomes LS S043 y 5044 cuando los telescopicos brazo ywio pluma son retractados (hay
pues un iman de mas por tramo de lelescdpico)
Pues la primera deteccidn (zona 0) es OK cuando el telescoploo brazofpluma esta totalmente
regresado r (= 200mm) v =i SQ10/509= 1 + S043/5043=1 + valor minl de SLT/SL3 a
0.8VDC.

A
12
T mims
It mm 1
(T
5
S
Semr brackel
=

Balancin plastica 150mm : 2326013080

Sensor SL5 + Balancin plastica: 2801012830

- instalar la balancin en el sensor de angulo {cuidado al sentido del montage del aje)

- instalar el balancin de 150mm como indicando en la folo

- Connaectar & sensor y verficar con |a consola Optimizer que la valor coresponde a la
valor indicando en el tablero de arriba

- apretar el conjunio e verificar que la valor de sefial no ha cambiado (si es le caso

f/ﬂr?lﬁw
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- instalar el sensor ILS de tal mamera gue la distancla enire Imanes y sensor
azta entre 6 v 15mm

Posicidn de los imanes sobra al lelescopico:

“— o

zones.... T E‘ 5 4 3 2| 1 0:5G8 =1 (pluma)
o 5010 =1 (brazo)
1 | 3796 mm. | 640 mm. (zona 2) | 4420 mm. {zona 12)
2 4246 mm. 1280 mmi. 5120mm
3 4888 mm. 1920 mm. 5760 mm.
4 5146 mm. 2560 nmi. G400 mm.
5 5586 mm. 3200 mm. T040 mm.

BB s e n e e sssnsnnessenyses
ety et e e e e e s 5
"o

»  Ajuste SQ3LISQ3IH (dngulo pluma)

|-cﬂ'

i 1

4 1
S03EL v SQ3H = 1 autorizacidn bajada del brazo

Si pluma = 50° {(S0Q3H = 0} bajada brazo imposible (regreso telescopicos brazo/pluma

pasible)
{Indicador limitacidn de alcance es encendida fijo)

félf?lﬁ.w
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Resistencia de 301 Ohmios %2 W 0,1% ( referencia 4000201370)

Situadas en el interior del cuadro de mandos inferior en la parte inferior .

1| 512 S1E
o
(n] (a]
Ve
Riws T 9 rigr T ¥ 5
301 3010

01% 0BWo1% 025w
1500m Gl 15p0mC B g

211

01% 0,250
mii 0

514 O =13

>

sﬁ* ﬁ"

f*ff
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Position Min | Neutral Position Maxi
Amdb, 12 mA 20 mA
063VDC | 1.8VDC | 3.1BVDC
126 points” | 380 points” | 645 poinis”

Resistencia de 470 Ohmios % W ( referencia 290101450)
Situadas en el interior del cuadro de mandos inferior en la parte superior derecha
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Y154 - ¥W158
YViahA -YViER
V194 - Y190

Bloque movimientos
Todo/nada en TN122

Electrovalvulas traslacion

YV30A - YV308

Electrovalvulas traslacion 2 -
Electrovalvulas de seguridad

¥vo-¥Yvio-YVi2-YvVa3
V27 -¥V34-YV3I5- YV3I6-YVIE - Y40
YWa-YW21A -YV218
YVIIA - YVZIB -YV3

) e __,__ YV - YV2 - YVE - YV - VS - Y6 - YV7
Distribuidor PVG & LS -
Electrovalvulas ejes & direccion z 1 I’ 2 l ﬁ. -
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Colocacién de las cilindros (Brazo y plumal)
L
CYL®8 E
g i [rion | o
(= : — ‘i_____,. v ;J;
= 4 .
\ CyL 4 CYLT CcYL s
CYLS
a—
crLa e
p—
proporcionales PWM para |a CYL 2-1
| Bomba traslacion I Bomba de equipamentos | traslacion (FWD/REWY)
I Bomba de carga (interna) |
VM Pulze Width Modulafion (electrovalvula proporcional a sefial de modulacion in cormiente) ovL 1
1 razo
BOMBA DE TRASLACION Cviza Movirmiento telescépico del brazo 1

Sistema en circuito cerrado equipado de una bomba a cilindrada variable y dos sentidos cYLa22 Movimientn telesotpico del brazo 2
de flujo a mando proparcional (YW30 a/b). La bomba alimenta en paralelo 4 motores a mf mmmm“s::;"“'m
doble cilindrada {45/15 cc). oris Emisar de compenaacidn

CYLE avimiento telescdplioo pluma
La bomba de carga (8.4 cc) alimenta el circuito y compensa las fugas del sistema. cYL? Receptor de compensacidn

CYLE Elevacidn ded péndular

BOMEA DE EQUIPAMIENTO
Sistema en circuito abierto equipado de una bomba a caudal variable tipo Load Sensing.
{trabaja en anulacidn de caudal)
La bomba alimenta a trawés del bloque proporcional todos los movimientos de la !
magquina. ? : zE %
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P1 Marca Funcion

l
|
I
|
l
I
|
|
=

e L~ 10 Liberacion del freno de los 4
FREIN 3] reductores en caso de orden de YVi2
traslacion

M. 2 Blogueo diferencial YV9

3 motores (PV = Gran cilindrada) (GV ~ YV10
2 = Pequena cilindrada)

I
|
1
DIFF | Cambio de la cilindrada de los
I
|
+
|

4 Activacion automatica del eje

YV10 | oscilante en traslacion Valvula
2300 PSI GV | Ajuste del control del cambio de
. ;ﬁ’_ , 1A cilindrada (Paso a gran velocidad :
B A . 160 bar (2320 psi) )

Limitador

f/ﬂr?lﬁw

| 600 PSI | py

——————
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IMPLANTACION DE LOS BLOQUES HIDRAULICOS DEL CHASIS
(ADELANTE)

Avant / Front

Designacion Funcian

Caplor hidrdulicocon  Deteccidn de la colocaclin correcta de la tometa

radilic [Captor 16) {en al aja) pars el movimiento de los ajes
Blogus de
2 trnnilaclnn = Reparto del caudsl de los ejes delanteros/
treaeros
divisores (Blogue 11)
Bloguse de
3 anmbiibe 1 sy Reparto del esudsl de fos ejes delanteros!
rassaros
{Blogus 12)

Electrovabvula ¥W33

lE|ﬂqlﬂ' ag) Mando del gje delantero osciante
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513- translacién 2 divisores (Bloque 11} - - Bloque de translacién 1 divisor (Bloque 12} -

114G £ e
-1 iTa e ) e 11 P Lif
T F Pt /
P . foar e
I-.u :.:‘ <] L y‘}_ G
1 5]
‘:f (£ i |
1 = D WG bt Tl pd i v
| =ne VRS G
[ = B GTh
1 r ]
12°0 12 D1e20 G
a3 a1
L : / 1
G 1 2 s Ladd
Marca Designacion
1 Divisor de caudal
Marca Designacion
1 Divisor de cawdal La finalidad de este blogue es

= [Hstribuir el aceite entre boe ajes delantam v rasarn (Divisores)
= Bloguear o deshioquear ol diferancial (Valulas de by-pass).

La finalidad de este bloque es :

= Distribuir ef acelte entre bos lados derecho & lzquierdo (Divisores)
= Bloguear o desbioquear & diferencial (Valvulas de by-pass).
f 2 ﬁ ay ; —
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- Blogue de salida de los ejes (Bloque 13)

B L E L U
e

G

—Hi
Tho

;—%‘.
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La finalidad de este bloque as -
* hcione los cilindros de calce (Mangos negros)

= Exfienda o meta los efes (Mangos amarillos).

La finalidad de este blogue es : i
= Direccion del eje delantero con liberacidn de freno de reductores asoclados (YV21) Eam
29 = Direcclon del eje trasero con liberacion de freno de reductores asoclados (YW22). f ﬁ
)




R Y Yy
. AU I I N ﬂ.*.&.i‘ !.D.!.i..il\.i

L L L L T L LT
ry A A A L L LR L L R L L LK KRR : ALLLE
5 qrey . N s " e’ st

e ’ e sreretan s ate e e e e e fa e e e s e e e

LY K AREREEREREER -

GO O

U
OO 0 ssemnae
L R n s

- IMPLANTACION DE LOS BLOQUES HIDRAULIGUS DE LA - Bloque proporcional principal

TORRETA

Marca
Funecign Funcign

1 Elevacion del razo y pleza de comp 2

2 Mowimiento telescapico del brazo

3 hdovimiento telascdplcn de la pluma hi'ri
4 Elevachin pluma a4
& Orientacidn tometa V5
g Movimientes TOR 2
T Electrovilvida de mando LS bkl

Designacion

Movimiento jelescépico de la pluma N7
Elevackin pluma ¥
Orientacidn tometa ¥V5
Movimientos TOR ¥z
Electrovdtvula da mando LS ¥

30

2
3
]
5
=]
7
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Valvulas de segurldad W34 35-36-38
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La finalidad de esta electrovalvula (abierta en reposo) es :
= Caortar el circuito para enviar la presidn &l motor de onentecidn.

La liberacion del freno se garantiza mediants el selector de circuito para evitar las sacudidas.
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2 Ealida del brazo lelescopsen 2 ¥W36

Funcion Designacic

La salida de los elementos telescopicos del brazo esta sometida a la secuencia siguients :
= Blevaciin ded brazo hasta 78 *

» Salida del brazo telescopico 1
= Sabda del brazo telescdpico 2

Proceda a la inversa para el repliegue.
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DESCRIPCION FUNCIONAL

La elevacidn del brazo es efectuada por un cilindro doble efecto, un segundo cilindro
garantiza la sujecion en posicion de la parte intermedia

La sincronizacion de los 2 cilindros es realizada por transferencia de volumen entre
la pequefa camara del cilindro elevacion brazo v la gran camara del cilindro de fa
parte intermedia.

Como & sistema trabaja en circuito cerrado, desfases vinculados a la redistribucion
del aceite en los cilindros son pues ineludibles.

CASO DE DESFASE
Cazo 1 Desfaze delantero {pieza afuera) Caso 2 Desfaze trasero (brazo alto)

il &
."/]% l""’

CASO 1 desfase d o
Compensacion pieza de union
brazo replegado con pieza desplazada Brazo no colocado y pieza de unidn en
detectada por sensor magnético SQ27 posicidn comecta

Entonces la compensacion s hara enla entonces la compensacion del brazo se
bajada brazo por la electrovalvula YV40 hara por la electrovahula YWV27

Compensacitn brazo

En todos los casos, la compensacion sera operativa durante la fase de bajada del brazo y el
operador no tiene ninguna accién particular que hacer

34 (ahora como cada vélvula de seguridad, es siempre posible de activarla manualmente la
bobina de la electrovalvula Y40 si es defectucsa
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Denominacidn En Bars
General 242 +2
Load Sensing 35 +-2
Grupo de emergencia 135 +-2
Elevacidn brazo en tope alto 190 + 2
Elevacidn brazo en tope bajo 242 +-2
Movimiento telescopico brazo en tope regreso 190 +-2
Replegado pluma tope alto 245 +-2
Replegado pluma tope bajo 165 +-5
Vigilancia desfase antes de |a pieza de unidn 485 bares
Movimiento telescopico pluma salida 100 -0/+10
Movimiento telescopico pluma regreso 242 43
Orientacion de la torreta 115 +-2
Movimientos ONJOFF 245 +.5
extension cajones eje delantero 90 +-2
Refraccion cajones eje delantero 145 +=2
extension cajones eje trasero 110 +-2
extension cajones eje trasero 165 +-2
Carga 25
Traslacion marcha hacia adelante y trasera 320

35

Load sensing LS
caudal
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La bomba se preestablece a una presion LS de 35b (+-2b)
La bomba se preesiablece a una presion general de 242b (+/-2b)
La cilindrada de la bomba se preestablece para obiener la alta velocidad en 18

segundos para 25 metros

Ajuste velocidad
alta velocidad

Régulador de

Réagulador de Pmaxi

presion LS
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Medida de la
presion maxi
(320 bars

Clapé antichogues
a 350 bars

Ajuste de la presion de translacion
{alta velocidad)
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ECUACIONES LOGICAS DE FUNCIONAMIENTO

Para todas las estas condiciones, los fusiblas deberdn de antemano comprobado

La condicidn de las ecuaciones de funcionamiente descritas abajo hace referencia a la nomma
EMN280, maquinas dicha estandard (para las otras normativas USA, CDM, AUS) gracias de
referirse a HALULOTTE SERVICES de su sector gue le indicara las particularidades de su maguina

2.11.

211.1. MOTOR TERMICO
CONDICIONES
M i F’r-::?n L| |r-_-f‘| .ju ia
uncion
SBO =0+ SAD =1 Motor ya arrancado
Arrandgue KAZ=1( +35A1 {delloll)+ SB3=1

Mowvimianto an curso
Bateria de arrangue

(o SWB16=1 y D+=1

5012 0 S013=0
COMNDICIONES
] Prohibiendo 2
Necesarics funcidn
B2= GND
YA =1 B3= GMND
Adimantacibn L YAR= 1 KP1=1 Arrancador
maotor +YAA =1 activado

SA1 (dell o ll) + SBE=10

Acsleradar | , yao = SA2=1

2.11.2. TRASLACION

CONDICIONES

G1. G2 A1y A2
{Sobracarnga)
YVi2=0

+ Sansoras
de longitud
SL3-5L4 -
SL7- 518

Mbdulos Head
MNude AB
Fase da
calibracidn del
pasaje

YW 3la=1
o ¥V30b=1

Micravelocidad SA1 (del 1) + SBE =1

37 5034 0 3035 =0

Funcion

Baja
velocidad
marcha hacia
adelante

e
therepEEERD

RS e s s e
B E B R R

“l*b’l .i

-

SA1 (del I} + SWB05= 0+
JYBO1 M B100=1 + SBE=1
+ IYBO1y entre 2.5V y 0.5V

CONDICIONES

Prohibendo la

funcian
5Q1=0

G1,G2, A1Y A2
(Sobrecarga)

5034 0 85035 =0

Médulos Head
Nudo AJB

Fase de calibracidn
del pesaje

YVi2=0

Baja
velocidad
marcha atras

SA1 (del I) + SWBOS= (+
JYBO1 il B101=1+ SB6E =1y
JYBO1y entra 2.5V v 4.5V

50Q1=0

G1,G2, A1Y A2
(Sobrecarga)

2034 0 5Q3%=0

Madulos Head
Nudo AJB

Fasa de calibracidn
del pesaje

YVi2=0

Y10
BE&

LK Y
LR LEE R L)
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Funcian

Alta
velocidad
marcha hacla
adelanta

LI
)

YV30a=1
+YV10=1

mEAEBE SR RS

)
G I I s

CONDICIONES

Prohibiendo la

funcitn

SA1 (del I) + SWB05= 1+
JYBO1 il B100 =1 + SB&
=1 ++ Bi=1 y JYBO1y
enlre 2.5V y 0.5V

503, 509, 5010
5011=1

G1, G2, A1 Y A2
(Sobrecarga)

5034 0 5035 =0

Mdbdulos Head
Nude A/B

Fase de
calibracibn dal
pasaje
Y33

¥vi2=0

Alta
velocidad
marcha atras

YV30b=1
+YVi0 =1

SA1 {dal I) + SWBD5 =1+
JYBO1 hilo B101 =1 +
SBE=1+B&=1al
JYBO1y entre 2.5V y 4.5V

802, 5Q3, 509,
5010 y SQ11=1

G1. G2 A1yAZ
(Sobrecarga)

5034 o 3035=0

Madulos Head
Nudo AB

Fase de
calibracitn ded
pesaje

YViz=0

S01=0
5036 o 5038
=0 ou 5030
hasta 5033
=0 (ejes an
posicitn
intermedia)
¥W33
bloqueada

Jota: sl los ejes son en posicidn intermedia (no metidos, no a fuera), ka traslacidn sigue skendc
sosible an alta velocidad (pero con maguina replegada)

CONDICIONES

Prohiblendo la

funcian

SA1 (del ) + SBE =1 +
SWBOT=1

vedocidad
SWB05s=0

Seleccidn alta

Maguina evelada

Yvi2=0

0
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DIRECCION
CONDICIONES
M ; pr'l::lt‘.-“'.:ll?r:ll_?l:il la
FLIMMCEN
Yo saio
Direccidn YV21a=1 841 (dal 1) + SBE=1 + YVai=1
aje delantero J¥BO1 hilo B108 o B108=1 +
a Yyi2=0
YW21b=1
COMNDICIONES
. Prohibenda [a
Necesarios funeidn
S501=0
YV2a +
Diraccidn SA1 (del |) + SBE=1
YW22a=1 = YW31=1
aje lrasero i + SWB 06 A1 o A3 =1 YV12= 0
Y2 2h=1




Funcign

Subbda
Puesto alto

LI

Wem e ns e s e
. T
S e S

CONDICIONES

Prahiblendo la funcibn i

YVi=1
+ YV4=1

SA1 (del 1) + SBE=1 +
JYBO3 ab=1 y JYBO3y
antre 2.5V v 0.5V

501=0

G1,G2 Ay A2
(sobrecarga)

5043, 501, 8L2,
SL3aySi4
{limitackon de aleance)

Defecio CANBUS
Modulo nudo B1

S0Q30 hasta SO3E5 + ILS
S036/5038 (ejes no
axtendidos)

YV42 =1

Bajada
puesto alto

V1=1
+ V=1
+Yvaz

=1

SA1 (dal 1) + SBE=1 +
JYBO3 ab=1 vy JYBO3y
antre 2.5V v 4 5V

s01=0

G1, G2 A1Y A2
{sobrecarga)

5043, 5L1, 8L2,
SL3y 5L4
{limitackon de alcance)

Dwfecto CANBUS -
médulo nuda B1

5030 hasta 3035 +,
ILS SO36/50348 {ejes
no extendidos)

Funcion ‘

Subida
puesio bajo

YVi=1
+¥Vd=1

............ L)
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CONDICIONES

SA1 (del ll) + SA19a =1+
SA13b=1

Prohiblendo &

furcian

501=0

G1, G2, A1YAZ
(Sobracarga)

8043, 511, 5L2,
SL3ySL4
{limitacion de
alcanca)

3030 hasta 3035
+IL5 50365037
(ejes no
extendidos)

Bajada
puesto bajo

YV1=1
+ YVa=1

SA1 (del Il) + SA19a = 1 +
SA13a=1+

S01=0

3043, 5L1, 8L2,
SL3y SL4
{limitacién da
alcanca)

5030 hasta 5035
+, ILS 50Q36/5038
(ejes no
axtendidos)

Velocidad
reducida si
sistema an
sobrecarga

dindmica




Funcidn

Subida
puesto alte

CONDICIONES

Y1=1
+ ¥W3=1

YWaE=1

SBE=1 + JYBOZ ab=1 y
JYBOZ y entre 2.5V y 0.5V

Prohibiendo la

funcidn

S01=0

G1, GZ A1 Y A2
[Sobrecarga)

SA1 (del 1) + YV38 +

S47 =1

Defacto CANBUS
Mddulo nudo B1

5030 5435, ILS
S036 /5038 (ejes
no extendidos)

SL8, 5044

SL5, 5LY,

y 5045
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CONDICIONES

Funcidn

MNecesarios

YW i=1

Subida +¥YW3=1 | SA1 (dal ll) + + SA18a =1

puesio bajo +
YW 38=1

+ S5A14b=1

Prohiblando la

funcidn
501=0

G1, G2, A1 Y A2
{Sobracarga)

B8Q7 =1

515, 5L7,
518, 5044
ET 5045

5030 hasta SQ35
+ ILE 5036/5038
{ejes no
axtendidos)

Bajada
puesio allo

¥ 1=1
+ ¥YW3=1

YW3g=1

SA1 (del 1) + YV3E +
SBE=1 + SM31ab=1y
SM31y entre 2.5V y 4.5V

S01=0

G1,G2 Ay A2
(Sobrecarga)

5043, SL1, 5L2,
SL3y 5L4
{lmitacidn de
alcanca)

5L7, 5B, 5044 y
5045

SLS, 847

Defecto CANBLIS
Médulo nudo B1

5030 hasta 5035 +
ILS SQ36/5038
(ejes no extendidos)

Yvi=1
Bajada + YV3=1
puasio bajo +
YW3g=1

SA1 (delll) + SA19a=1+
SAida=1

501=0

G1, G2 A1y A2
(Sobracarga)

SL7. SLB,
5044 y SO45

SL5.5Q7

5030 hasta 5Q35
4 ILS S0O36/5038
{ejes no
extendidos)

{4




PLUMA TELESCOPICA
CONDICIONES
Funcion Ne i Prohiblendo la
: funcidn
SQ1=0
G1. G2 A1y A2
— (Sobrecarga) | gq43, sL1, SL2,
- YAT=1 SA1 (del 1) + SBE=1 + 5043=0 5L3 y 5L4
Salida -1 | sWB12=1+ JYB02ab=1 [Dafacio CANBUS | (imitacion de
puesto alto YV ; at .J-’YBDES' gtm ZE Y Mddulg nuda B1 alcanca)
’ S030 hasta SQ35,
+ L5 3036/5038
{ejes no
extendidos)
G1.G2 ATy A2
{Sobracarga) 8043, SL1, 8L2,
Defecto CANBUS SL3ySL4
S SA1 (del 1) + SBB=1 + Médulo nudo B1 | (limitacién da
Recogido ot W?':1 SWB12 =1 + J¥BO2 ab=1 s09=1 alcanca)
puasto afto A v JYBOZ v entra 2.5V y
4.5v S0Q30 hasta 5035 Valocidad
+ |L5 SO36/5037 reducida =i
{eies no 501=0
entendidos)
s01=0
— 5043, 5L1, 5L2,
iy's G1,G2, A1y A2 SL3 y SL4
Salida SyVaq = | SA1(delll)+ SA19a= 1+ {Sobrecarga) {limitacidn de
puesto bajo 1 SABb=1 S0A0 hasta 035 alcanca)
+ LS 50365038
{ejes no
extandidos)
T 5043, 501, 5LZ,
oan =1 SL3y SL4
Nk {limitacién de
Recogido eyy7=i | SAT(del Il)+ SA19a =1+ | SQ30 hasta SQ35 alcance)
pueasio bajo o SA8a=1 + LS S0Q36/5038
{Ejas no Valacidad
41 extendidos) reducida si
S01=0
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2.11.T.

Funcign

Salida
puesto alto

e e e n n

Yvi=1

YWE=1+
¥35
puis
YVWIE =1

.
L oornnitc'ﬁ'ﬁ""'ﬁ' a"as '-"
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BRAZFOD TELESC ORI

CONDICIONES

Prohiblendo la

funclan

EA1 (del I) + 5BE=1+
JYBO2 ab=1 y JYBOZ y
entre 25V y 0.5

5Q1=0

G1, G2 Al y AZ

{Sobrecarga)
5L5

sa7 =0
(brazo no elevado

(plurma en
negativa)

5030 hasta SQ35
+L5 8036 /5038

(ejes no
extendidos)

Defecto CAMBUS
Mibsdulo musdo B 1

Regreso
puesto alto

=1
+ YVE=1
V35

puis
YVag =1

SA1 (del 1) + SBE=1 +
JYBO2ab=1 y JYBO2y
entre 2.5V y 4.5V

G1, G2, A1Y A2
{Sobrecanga)

5L

Defectn CANBUS
Medsdulo mudo B1

5030 hasta 5035
+IL5 50365037
{sjes no
extendidos)

‘Velocidad
raducida s
501=0

+
51T, 5L8, 5044

Salida
puesto bajo

vi=1
+ ¥VE=1

SA1 (del ) =1 + SA19a
=1+ SA14b=1

SQ1=0

G1, GZ, Al y AZ

{Sobrecanga)
8L5

5QT =0
{brazo no en
elevacion)

S043=0
5L1, 5.2, 5L3y
SL4
(plurna en
negativa)

50030 hasta 5035
+ILS 503675038
(ejes no
extendidos)

Y Yy Yy
. Cx -.u. -.t.-.-.i*ll‘l.n.h.i-ﬂkhi‘ ".D‘!-: 0.‘."
L)

CONDICIONES

Mecesanos

Frohiblendo |s funcian

G1, G2 ATy A2
{Sobrecarga)
o) i =1 SAT (del 1) + SBE=1+ | 5030 5035, ILS 5036
e + E=1 JYBO3 ab=1 y JYBO3Ix F5038 (ejes no
sl + YV = 1 entre 4.5V y 0.5V extendidos)
Defecto CANBUS
Mddulo nudo B1
V=1 S030 hasta 5035 +
Orientacin + YyE= SA1 [ded i} + 5A18a =1 | ILS 5036M5038=0
puesto bajo - V3421 +5A415z=1 0 SA150=1 | (gjes no sxtendidos o
no retrectados )
2.11.9. COMPENSACION BRAZO/PIEZA DE URION
I CONDICIONES
= LArECOm
Mecasanos.
defecto sobre mosimiento
YW=t : 1 txam
Compensaciin 4+ | BL5=3%ILS 5027= O+ bajada
pleza de unidn | 40y Rk ot S Médulo nudo A
Compensacien | YV'"! | sis<iorsnssQ2r=1- WORE———
brazo e bajada brazo an curso
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2.11.11. COMPENSACION CESTA

CONDICIONES
Funcitn F*:-EE;EE:ﬁu Ia
CONDICIONES G1, G2, Al y A2
Funcicn Prohibiendo & YWi=1 A /
Mecesariog sitoing Subida vyza=q| SA1(dell) + SBE=1+ Cualguier otro
funicin Pussto alto :W15:;1 SWEOIAT=1 movimilento en
CUnso
Wit S R ouan
Subida +¥VZb=1| SA1(dell)+SBE=1a |G1.G2A1yA2 1. ATy A
puacte Ao + SWE11A1=1 {Sobrecanga) (Sobrecarga)
YW18b=1 Defecto CANBUS Yvi=1 : Cosiquier oiro
] SA1 (oel SBe=
Mddulo mado B1 e oo B 0 (01 Sy > movimieic an
Drafi CAMBLES
YW i1=1 S31=0 M;:IEE nudo B1
Bajada +Yyv2a=1| SAl({dell)+SBE=1at | GI.GZ AlyAZ G1, G2 Ay A2
puesto alto + SWE11A3=1 {Sobrecangs) o R E——
YW Ba=1 Defecio CAMBUS C““'q'::" m”"“ reducida si
Médulo nudo B4 Subida evom=t| aat e+ satea= 1 | TGRS | sat=0
Yii=1 puesto bajo ¥\15a=1 SAZ1b=1
Subida +YvZb=1| SA1(del ) +SAiga=1+ Vel : 508 y S010=0
puesto bajo + SABa=1 mg‘ﬂ’;ﬂ'
YW 1Bb=1 SOE=0
Yvi=1 o G; e G1, G2 AT Y AZ
Bajada +\W2a=1| SA1 (delll) + SA18a=1+ 5T ¥ | iSobrecarga) |
pussto + SaGb=1 Cusalquier otro
e YW1Ba=1 {Sobrecarga) Vs movimiento en
Bajads +yvagy | SA1{delll)+ SA1%a=1+ cursa
puesto bajo +¥W15p=1 SAME=1
509 y S010=0
502=0




Funcan

.
W e A e A B
SO

CONDICIONES

Prohibéenda |

la funcidn |
‘Velocidad
reducida ai
YW=t .| . Defact 501=0
Fiotacitn + V2=t | SA1 (dell o 1) + SBE=1 | CANBUS U
derechalizquierds 2alb= Bt SWEB1341/83=1 WMadula
+ %19 alb=1 81 G1.%m ¥
(Sobrecanga)
2.11.13. EXTENSION EJES Y ESTABILIZADOR
CONDICIONES

Fumgién

Mecesanos
Extensidn o Yvisi SAlen cenral
regress 2je _, | +motor girando + Y'VE=1 +
delantern A ] Ywat=1
Extensidn o wy1=1| SA1en posicion central +
regreso &je i motor girando +YWE=1
trassan * YWia= YWai=1

Prohiblendo la

funcidn

501=0
Maquina evelada
y no alineada
(SO0 + 5042
=0}
501=0
Maquina evelada
¥ N alineada
(SO0 +
S0z =0)

Posician
5031 hasta
5035 + ILS
50365058

2.11.14.
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CONDICIONES
Prohibéendo la
Hecesarios funcian
Yy33=1 Maguina replegada
Funcitn traslacidn activada SO E=0
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oD ALARM
Variables de alarmas llyll'ﬂl Descripcion comentarios ALY FUTD a 0 FUT7D destruido Cambiar fusible
TRO4 Defecto Maguina evelada desde mas 3s y | CourantMaxhicr (6 FLASH) F,U?G
(3 FLASH) corriente | YV30A 0 YW30B superior a o regulado a Alarmas ALD2 FUBaO |FUS destruido Cambiar fusible
fraslacién | 650m#A durante mas 200ms 650mA fusibles |8 FLASH) FUB
TROZ Defecto Maguina evelada desde mas 3s y ALD3 Problema de |Problema de selector a llave SA1 Comprobar a
(3 FLASH) electrovalvula | BB abierto y FUS presentes Comprobar a B8 (6 FLASH) fusibles y {(FUs-FUGy FU2=1aFUS-FUG 25} FJI SA1
alta wvelocidad |durante mas 500ms selector SA1 |y FUZ =0
YVI0A
Alarma Defacto
traslacian dam"“‘;’d" i ci?::?n'rttn}‘?:la AUD1 circuito de | Defecto circuito de emergencia ?;23{3 t;:r
Mo hay traslacitn desde 100ms y - paro KMG1 :
TRO3 Defects | circuito abierto sobre YV30A o dai’m"m’? ¥ paro | (SFLASH)| o mergencia |(254 =0y FUTD=1) i
(3FLASH) | =P | YV30B desde 100ms y FU70 (W' man.m emergencia KMG1 KMG1
st alimentada (s) Afio
sin validacion de proporcionado Sustituir a
traslacion) BTOA por el reloj | Afio de la fecha modulo = 2000 a sulo Head
Ruptura Comprobar Alarma igual a 2000 a |la puesta bajo tensidn (nudo &)
Alarma CHO1 cadena |FUS presente y (SQ12 0 5013 ngsi;“?m bateria la puesta bajo
cadena | (4 FLASH) | telescopico |abierto) wesg S"é i modulo tension
plina i Alarma Defecto Sustituir a
mer - EEPROM EPD1 EEPROM |Defecto EEPROM Head médulo Head
Defecto aléctrico joystick safal | cicliilo do A
Defecto  |traslacién <0.2V o > 4.8V o modulo madu _(nudo A)
JY01 elecirico incluida entre 0.65Vet 2.35V y no | verificar joystick
(2 FLASH) joystick fuera neutro o incluida entre 2. 65V JYBO1
JYBO1 y 435\ vy no fuera de neutro
Defecto eléctrico joystick
Def mavimiento telescdpico sefial <
Alarmas JYo2 eléctrico  [02¥ 0> 48V aincliidaentie | verificar joystick
jovsticks | (2 FLASH) | joystick |..22YS =aal ¥ NofLera nSuwim o JYBO2
! YBOZ incluida entre 2,65V y 4.35V y no
fuera de neutro
Defecto eléctrico joystick
Defecto elevacion sefial < 0.2V o > 4.8V o
JYo3 ebactrico incluida entre 0.65Vet 2 .35V y no | Verificar joystick
(2 FLASH) joystick fuera neutro o incluida entre 2 65V JYBO3
JYBO3 y 4.35V y no fuera de neutro
Alarmas CAD1 SL1 fuera de | ; - ,. Comprobar SL1
sansores de | (1 FLASH) rango Angulki e <400 > Fh + conexiones
pasicitn CAD2 SL2 fuera de B o Comprobar SL2
(1 FLASH) rango Angulo pluma < -45"0 > 75 + conexiones
CAD3 SL3 fuera de |Longitud pluma < -150mm o > Comprobar SL3
(1 FLASH) rango 5980+150mm + Conexionas
CAD4 514 fuera de |Longitud pluma < -150mm o > Comprobar 5L4
45 (1 FLASH) rango 5980+150mm + conexicnes
CADS SL5 fuera de | ; = = Comprobar 5L5
(1FLASH)| rango  |Angulobrazo<-5%0 > 83 + conexiones
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CADG SLY fuera de |Longited brazo < - 150mm o > Vérifier SL7 = == _ _ _
{1 FLASH) rango TE55 +150mm +connexions Inconsistencia entre longitud
CAODT SLE fuera de |Longitud brazo < - 150mm o > Comprobar SL& pluma y 3Q43 (zonas ILS)
(1 FLASH) rango TE55 +150mm + conexiones Zona 0 (1.0 iman a Omm)
Emor entre ; ; Comprobar Zona 2 (2.0 iman a 3798mm)
¥ GAI}BH SL1y5L2 ‘I?ncanmsran::f:;:la lectura entre los SL1y5LZ + Zona 4 (3.0 iman a 4246mm) lISLDSmgaﬂqb;r-
(1 FLASH) sensoras (>3 Ry catg | Eror caleulo |Zona 6 (4.0iman a 4696 mm.) R
CADS Ermor entre v 7 Comprobar zonas pluma |Zona 8 (5.0 iman a 5146mm) &
1 FLASH SL3y5L4 gconsmnc;?;eﬁum M SL3y 5L4 + Zona 10 (6.0 iman a 5586mm) SLAa-51L4
( ] . i CONEXIones Final zona 11 DTS
. : Comprobar (defecto si inconsistencia entre
il Baras DSl ongiud y desencadenamieno
conexiones zona > 140 mm_)
Emor entre | Inconsistencia entre angulo pluma Comprobar s . Comprobar
CA11 LTt y SQ3H (angulo pluma >55°y SO3H + Erorentre | Inconsistencia entre zonas brazo 5044 + 5045 -
(1 FLASH) pluma S03H=1 oS CAZ0 sensores | 5044-5045y 5Q10 sQ10 +
CA1Z Ermor entre | Inconsistencia enire angulo pluma Comprobar brazo (zonas brazo >= 2y S0Q10=1) conexiones
(1FLASH)| Sensores |y SQ3L (angulopluma < -5%y SQGEL + Error enfre | Inconsistencia entre zona pluma Comprabar
pluma ;SQ3L€| : Sl CONBXIoNss CA21 sensores | 5043 y 509 S043-309+
nconsistencia entre angulo pluma pluma {zonas pluma > = 2 y 5Q8 =1) conexiones
Error entre a Comprobar
CA13 sensores | ¥ =411 (angulo pluma > 10%0 < = Srg:.‘ i Limitacion de alcance delantera sensores
(1 FLASH) pluma 10° o Angulo brazo > 107y e LPOY | Limitacion de |brazo limitacidn de
SQ11=1 Alarma | (B FLASH) | alcance brazo |{angulo brazo < 74°y longitud alcance (SL1,
CAl4 Emor entre | Inconsistencia entre angulo brazo Comprobar limitacion de brazo > 500mm) SL2, SL3, SL4,
sa7 5Q7 y SL5 + alcance Limitacion de | Limitacion de al delal SL5 +
{1 FLASH) | Sensores [y - - L imi nde |Limi n de alcance ntera )
brazo {Angulo brazo > 74"y 8Q7 =1) conexionas pluma LPO2 e pluma actuadores
o Ssrn';rram Inconsistencia entre angulo brazo Comprobar (8 FLASH) | delantera |{angulo brazo < 70°y angulo YVINVAYVE y
{1 FLASH) | v Piszade |¥.5927 SQ27y SL5 + pluma _|pluma > 589 Yv7
¥ HraG {Angulo brazo > 10%y SQ27=1 conexionas SENS0res
limitacion de
Emor entre | Inconsistencia entre longitud brazo Lamprtar Alarma i e T alcance
CA16 SQ10 + Bl Limitacion de | Limitacion de alcance trasera
{1 FLASH) sensores y 8010 SL7 v SLE + fimitacitn de LPO3 Sianie Pluma {SL1, SL2, BL3,
brazo {Angulo brazo > 200m y SQ10=1) mn:mngs alcance (B FLASH) trasera pluma | (errer 4baco > 350mm) SL4, SL5 +,
Inconsistencia entre longitud brazo s T -”:’VS
y sensores ILS S0Q44/S045 L
Zona 0 (1.0 iman a Omm})
Zona 2 (2.0 iman a 640mm) obar
Zona 4 (3.0 iman a 1280mm} 5 el '3‘05{*
Zona & (4.0 iman a 1920 mm.) S OLo1 ISIBMA | cictema no conectado o no e e
Zona & (5.0 iman a 2560mm) Comprobar ILS sistema de (8 FLASH) pesaje parametrada Feradlar,
CA1T Error calculo | Zoma 10 (6.0 iman a 3200mm) 53044-5045 - pesaje ausaenta enfrada
(1 FLASH) zonas brazo |Zona 12 (7.0 iman a 4480mm) imanes y SL7 - CMN106.18
Zona 14 (B.o iman a 5120mm) SLe + middulo nudo B1)
Zona 16 (2.0 iman a S760mm) conexiones
Zona 18 (10.0 iman a 6400mm}
Zona 20 (11.0 iman a 7040mm}
Final zona 21
{defecto si inconsistencia entre
longitud y desencadenamiento
zona > 140 mm.}
Gaia Ermor entre Ez,':fgg;a gnidongitd Comprobar
SENSOores ; 509y SL3 - 5L4
pluma {longitud pluma > 200mm y ¥ chidnre

509 =1)
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Descripcion de la consola

Acceso al codigo por ajuste de los parametros y validacion opcidn

Disminuye el valor del Aumentar el valor del 22010 m W0 1 -0
parametro parametro iau -ﬁ‘l’?b'fgﬁflgh busqueda al menu adecuado pro
— — v navigacion con las leclas
MNota | Meoxtts-animic 1. cone arribalabajo
al accionar estas 4 Menu siguiente ] -
teclas en la parte
izquierda, derecha o OK: entre en un menu o
en el centro , se salvar |a valor
produce la misma “
accion. | regreso al menu principal | Validacitn por la tecla: . para enlrar a conlinuacién el codigo
Lista de los menus ME
Acceso al menu principal
° %_@%ﬁé& UR Mavegacién por esta tecla para entrar el cédigo (Cédigo segin modelo de maquina)
2031 Level 2 el nivel 2 esta regisirado

203
Cods Ok

2, PARAMETERS
Ajuste de los parametros
magquinas

a5 m;_im.-:‘ “ i ragreso al menu principal

Prasionar la tecla:

Consulta de los estados de

las entradas/salidas La consola estd en nivel 2 (acceso al menu calibracién)
4. DIAGNOSTIC
Diagnostico por funcién

5. INFORMATIONS ‘

TR
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Acceso a los menus ajustes de los parametros y validacion opcion Acceso ale menu calibracion
e HAALDY NT AD00D0OD
2801012700 V1.01 EUR busnueda al menu adecuadn Eﬁﬁiﬂg“;ﬂﬁ%ﬁé EUR busqueda al menu adecuado
10:12 07/01/2010 para navigacion con las teclas 10:12 07/01/2010 para navigacion con las teclas
& . - arribal/abaj
— arribalabajo & — abajo
2.1 SPEEDS 2.4 MAINTENANCE Acceso a las funciones de
: Ajuste de los parametros e ) - : mantenimiento (segun modelo)
velocidad
2.2 RAMPS Ajuste de los parametros 45 HcIoRC ITING) Parmiles e mgrasar s b
de rampa valores de fabrica
2.3 OPTICNS 2.8 CALIERATION Permite de seleccionar los
: Ajuste de las opciones difrentes modos de calibracion
S 05 et

2.6.2 CAL OVERLOAD

Presionar la tecla:

“ - ragraso al menu principal

La consola estd en nivel 2 (acceso al menu calibrackin)
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Visualizacién sobre
la consola

pjib up

Tiempo (segundos)
40+2s

SPPEDS ADJUST

piib down [ 48 +2 s
p plat rotate [rotacitn cesta (curso tope a tope) | 15+2=
o plat level | Compensacién (curso de -10°a +107 | 26+2s
P arm up | elevacitn solo brazo [ 58B+2s
p arm down |bajada solo brazo [ 45+ 2 s
p arm extension n L::Ismzpt:ie@mglme brazo retraciadas 57T+2s
p arm extensién out los 2 teleschploos brazo extendidos 48+1s
al lope
Elevacion Pluma (teleschpico
p heom up regresado angule maximo 487 Shr2e
Bajada pluma (telescdpleo regresado -
P Boo dium bajada de 48°a 0) -2
Elavacion pluma da 0 a 48°
P boom: 1 {telescbpico salida) are
p i bajada pluma de 48%a 0 (telescopico 60 +-2
salido)
Regraso telescopico pluma (pluma
p boom extansiin in horzantal cona a 0) 29+2s
p boom extensitn Salida telescopico pluma {pluma 16+28

out

horizontal 0 a corte)

p turret keftfright

Orlantacidn zquierdalderacha
{pluma regraso)

40 + 25 sobre Vi vuelta

P turret leftf right (no
ajustabla)

Orientackin zguierda’derecha (pluma
salida en horizontal al maximo del
alcance)

76 + 25 sobre i vuelta

traslacidn FWD

traslacidn alta velocidad delantera
(5krmh)

38 + 2= sobre 50 m

trastacidn REW

traslacidn alta velocidad trasera
{5 km/h)

38 + 2s sobre 50 m

Menu 1. CODE
+ para
- 2031 para nivel 2 modificarse, +y -
cODE * - funcidn (fecha, par el valor por
S/N) para nivel 3 defectn, * para
salvar
Menu 2. PARAMETERS
P. Jip Up Velocidad jib subida pupilre cesta
P. Jib Down Valocidad jib bajada pupilre cesta
P. plat Rotate Valocidad rotacidn cesta pupitre casta
P plal bevel Velocidad compensacion pupitre casta
P. Arm Down Valocidad bajada brazo pupitre cesta
P. arm Up Velocidad elevacidn brazo pupitre cesta
P. boom Down Valocidad bajada pluma pupitre cesta
P. boom Up Valocidad subida pluma pupitre cesta
P. Turrat Right Velocidad orientackén derecha pupitre + para
AN - modificarse, + y -
2.1 SPEEDS  |P. Turrat laft VilEcidart orispiacln Buuierda plpine por el valar por
casta defecto, * para
P. Arm Extension | Velocidad de mavl_mlsnto tetescdpico salvar (0 al 100%)
IN brazo regreso pupire cesta
P. Arm Extensidn | Velocidad de movimiento telescopico
Out brazo salida puplire cesta
P. boom Velocidad regreso telescdpico pupitra
Extension in cesta
P. boom Velockdad salida telescdpico puplire
Extensidn Out cesta
P. trans Fwd Valocidad traslacion delantera
P. lrans Rav Velocidad traslacidn frasera
2.2 RAMPS ACC Jib Up Aceleracién subida jib + para
DEC Jib Up Decelaracidn sublda Jib modificarse, +y -
ACC Jib Down Aceleracién bajada jib por ol valor por
DEC Jib Down Decelaracion bajada jib defecto, * para
ACC Plal. rotate. | Aceleracidn rotacidn cesta salvaguardar
DEC Plat. rotate. | Decelaracion rolacion cesta (1a350)
ACC Plat. level Acaleracién compansacién
DEC Plat. leval Dacelaracion compensaclan
ACC Arm Up Aceleracién elevacidn brazo subida
DEC Arm Up Dacelaracion elevackdn brazo subida
ACC Arm Down Aceleracién alevacidn brazo bajada
DEC Arm Down Drecelaracion elevackbn brazo bajada

Micro speed FWD

[ Micro velocidad delantera (0.45kmih) |

49 + 25 sobre 5 m

Micro speed REV

[Micro velocidad trasera (0 45kmh) |

49 + 25 sobra 5 m

DISTANCIA

Comprobacién de los movimientos

DEC Trans FWD

Distancia decelaracidn
alta velocidad FWD

@G Trans REV

Distancia decelaracidn
alta velocidad REV

Paro enl,20 m maximo.

Lhi2)A
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ACC Boom Uip

Acaleraciktn pluma subida

DEC Boom Up

Decelaracion pluma subida

ACC Boom Down

Acalaracitn pluma bajada

DEC Boom Down

Decelaracidn pluma bajada

ACC Turrel Right

Acalarackin arientackdn deracha

DEC Turrel Right

Decelaracidn aornentacidn deracha

ACC Turrel Left

Acalkeracikin ariantackn quisrda

DEC Turret Left

Drecelaracidn orentacidn izquierda

ﬁmn Aceleracidn regreso elescoploo
Esgnmn Deaceleracidn regraso telescapico
Eﬁﬁ,ﬁ,‘fg;ﬁom Aceleracion telescapico salida
EE&T;:"GM Deceleracitn telasctpico salida regraso
EEtSnz:n irs Acaleracidn regreso brazo telescopico
Esimurtan i Deceleracion regreso brazo telescopico
éﬁﬂn Ot Acaleracikin salida telescépica brazo
25&::; Ot Decelaracidn salida telescdpico brazo

BUZZ-TRANS

zumbador traslacidn

BUZZ-MVTS

zumbador movimienio

Mo dead Mamn Tur

mo hay interuplor hombre muearts puesto
infarior

+ para
modificarsa, + y -
por &l valor por

2.3 OPTIONS Hetacio.
Eurcpean mode opcidn a validar SEJ':':‘II‘ {ni P::‘i
Australia made opcidn a validar Inactiva)
USA mode Opcidn a validar
2.4 :
MANTENAMNCE Cancel Ovwerload |Anulacidn sobrecarga
Parmite en
astatica de

ALl secu valves
IM

pilotaje YW41, YW42, Y34,
YW3EB, YWES y YW3IE.

comprobar la
estanguaidad del
circuito hidraulico
W SUS
componentes (ef.
prueba dea las
wvalvulas de
equilibraje).
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Sistema de control de carga

El sistema de control de carga tiens como funcidn detectar cuando se supera la carga nominal, avisar al usuario
aimpedir determinados mavimiantos.

El péndular de la maguina, equipado con un cilindro con doble efecto, debe manipularse mediante 2 caplores
angulares y 2 caplores de prasion (1 en cada camara dal cilindra).
FUNCIONAMIENTO

El sistemna utiliza 4 captores -
= Un caplor de presidn gue mide 1a presidn en la cémara grande ded cllindro del péndudar (G52).

= Un captor de presidn gue mide 13 presidn en la camara pequena del cllindro del péndutar (G1).

= Un captor de angulo relatve que mide el angulo entre 18 pleza de unlon y un brazo del pendular (A1).
= Un capter de angulo absodulo qua mide el angulo de la pleza da unddn con respecio a la gravedad [AZ)
= Lin captor de presidn guee mide 1a presidn en la cdmara peguena del clindno ded péndular.

= LUna tarjeta electrinica de fratamiento especifice ded modelo (HAS1PX)

PRINCIPIO

La tarjeta electrdnica compara la presion resultants actual con la presion masgma awlorizada, en la
pasicion dada por el captor de angulo relativo.

En caso de que se supera, 1a tarjeta electrdnica informa al calculador principal de la maguina medianta
dos relés.

El calculador de la maguina controla los accionadores y las prohibiciones de movimiento.

La presidn maxima autorizada esta determinada por una calibracidn realizada en fabrica o en &l
contexio de una intervencidn de mantenimiento.

Sa realiza un ciclo pendular con la carga nominal ligeramenie aumantada.
Se realizan autométicaments varias paradas durante las cuales la tarjeta registra el nguilo ¥ la presidn

El programa limita la extension del péndular hacia sus dos fines de carrera para que &l cilindro nunca
s& encuentre en posicidn di tope macanica.

CAPTORES DE ANGULO
3.3.1 - Captor de angulo relativo A1

Hl captor potenciométrico mide &l angulo relativo de una parte mdvil con respecto a la astructura en la
gue asta fijado.

El gj& da salida del potencidmeatro permite seguir &l movimiento del péndular y por tanto, emite sanales
en funcidn de la posicion de éste.
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Captor de angulo absoluto A2
Citro parametro geométrico también tiene un impacto importante sobre la presidn, el Angulo absoluto
{compansacion) del péndular, por tanto la inclinacion de la cesta.
El captor emite una informacion de posicion angular entre la pisza de soporte y una referencia absoluta.

Este captor esta constituido por un balancin en un bafio de aceite cuya posicion esia impuesta por la
gravedad.

La funcidn del aceite as amortiguar los movimientos dal péndular.

En |a practica, no puede realizarse un aprendizaje en funcidn del Angulo absoluto por varias razonss -
= Durackin del aprendizaje

= Segunidad del usuario. Colocar 230 kg en afiure con una inclinacion imponants es peligroso.

= Ausencia de referencla. La compensackdn no tens 1ope, ni otra relerencia. Bl operador deberla utlizar un nivel
edectrinico para configurar la mégquina.

Por esta razon, se ha elegide &l uso de una cormeccién preajustada de fa presion en funcion del angulo
absoluta. Una férmula matematica corrige la presion en funcidn de los angulos medidos, para

transformarla en un valor correspondients & la cesta horizontal. La correccidn del angulo absoluto esta
limitada a un intervalo angular de -15"a +18°

TOPE ELECTRICO

Para que la presion sea representativa de a carga embarcada, el cilindro dal pendular no debe
encontrarse en su posicidn de lopa.

La carrera dal cilindro esta limitada por 2 topes eléctricos; un fin de carrera de enfrada y un fin de
carrera de salida.
Esta informacion es enviada al calculador de la maguina mediante dos relés.

ESTADO DE LAS SALIDAS DE LOS RELES

El estado de los dos relés de salida de la tarjeta de pesaje es interpretado por e calculadar principal.

J4.3 J4.5 Significado
= Sobrecarga o fallo, ascenso y descenso

Aberto Ablario

prohibides
Ablerta Cerrado FFin e cafrera bajo, descenso prohibida
Carrada Abdario Fin de camera efio, Bscenso prohibido

Funcionamiento normal, ascenso y descanso
Carradn Cerrado PR e

GESTION EN CASO DE QUE SE SUPERE LA CARGA NOMINAL

5i se supera la carga nominal, se produce -
= dctivacion del aviso sonoro.

= L& activaciin de los Indicadaores de sobracarga [ HL10 en la cesta y HL2 en la bormreta) y la alamma | HAZ enla
cesta y HA13 an ka torreta).

= Prohdbicion de fodos loa movimienios desde |2 consols de Mandos supeniorn.

= Ralentizacién de todos los movimientos desde la consola de mando inferior.

LT LR LT L L L LY
e A L r e
S S O

VALORES LIMITE DE LOS CAPTORES
3.9.1 - Captores de presién

Tope pendular

Camara grande (G2)

Camara pequedia (G1)

Bajo 0,8 V=0 bar 3.5V =210Dba
Altg 3.5V =210 bar 08 W =0 bar
3.9.2 - Captor de angulo

La alimentacian de los capiores de angulo es da 5V.

Para el captor de dngulo relativo (A1) : La sefial de salida es de 0,5 - 4,5 V en la medicion de relacion
para 300 °. La senal debe aumentar gradualmenie cuando el pandular sube.

Para el captor de angulo absoluto (A2) : La sefial de salida esde 0.5 - 4,5V en la madicidn de relacion
para 320 °. Cuando la indicacion 0 esta orientada hacia el suelo, entonces la sefal esde 25V. La
sefial debe aumeantar cuando el Angulo de compensacion aumenta.

3.9.3 - Limitacion del angulo de inclinacion

Esta funcion es completamente independiente del control de carga. El estado de |as salidas digitales
JE.1 y JB.2 varia en funcion del dngubo medido por el capior de angulo absoluta [A2)

La salida JB.1: limifacion de la inclinacion positiva (salida positiva si OK, negativa si el angulo es
damasiado granda)

La salida J&.2: limitacion de la inclinacion negativa (salida positiva si OK. negativa si &l angulo es
damasiado paguefo)

L
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LED verde D19 : Erroras en las entradas analogicas.

Numero de

destellos

- & ot A

Significado
Sin efror.
Error linea de capior de presidn. Corocircwiio o clreulto ablerto en una de las conexsones de wn caphor
de presldn.
Error linea captores de dngulo. Conocinculto o creulto abserto en una de |88 conexiones de un caplor
de dngulo.
\Valor de pressdn demasiado bago. Le presidn resultante es negetiva. El esfuerzo aplicado sobre el
cilindro iende & elevar la cesta.

\alor de éngulo demasiado bajo. El angulo pendular es inferior &l tops mecénics bejo registrado. Mala
fijacion del captor o fallo del componente,

Inactivo.

‘alor de presidn demasiado alio en el Angulo 0.

Iractivi.

O

3 z 1

11

J18

LED naranja D21 : Error de tarjeta.

Mumero de
destellos

[ B

Significado

Sin efror.

Pérdida de comunicecion entre los micros.
Error en la prusba de contral de las entradas.

Error en |a polaridad de las conexiones en los reléa.
Inactivo.

Pérdida de comunicacidn entre micro y rmemoria.

LED rojo D20 : Ermor del calibrado.

Significado
Caliacion validads,
Calinracién no realizada o procedimianta no respatado.
Calinracidn en curga.

o.._

[N
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PROCEDIMIENTO DE CALIBRACION (HA41 FKHT[

Mota: Si no se respeld comectaments una etapa de la calibracidn, es necesario
rainiciar al procadimiento (apagando la maguina).

Condiclones
- la maguina esta slempre alimentada
@l molor gira
- la maguina no asta an inclinacion.
- la maquina esta replegada y cesta en posicién horizontal
- no hay defectos OLO3 a OLOA
= las manipulaciones deben hacerse desde el puesto lometa
= Iral menu 2.1 PARAMETERS luego 2.6.2 Cancel Ovaerioad

Paner 250 kg en el easta y validar por la tecta WP del OPTIMIZER

Si el mensaje sigulente 'édﬁé'ﬁ',_rib_{e_ a.lurﬁ-ﬁl-é?ﬂa da las condiciones para hacer la
calibraceion @ uno de log sensores as defactucso,

jib learning
not allowad

5i todo es Ok, maensaja sigulente as

min. jib position

54
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bajar el jib ¥ mantenear &l interupior hasta oblener el mensaje siguienta.

(no soltar el interuptor antes s no el procadimiento debe reiniciarsea)

[Durante al procedimianto, si un defacto se desencadena un mansaje de arror aparecera y al
procadimiento debera cancalarsa.

Si OK aflojar el interupior, apoyar en |a tecla “
Siguiente mensaje:
e |
Angle = 00564
WValue = 00000

Hacer la subida jib hasta al tope sin soltar el interupior
Dwrante la subida ka visualizacidn deberd evolucionar como esto.

Jib up

Mantenar al interuptor hasta el mensaja:

iw. lated

Sl ok suelta el interuptor, presionar la tecla n
Siguiente mensaje:

bajar el ji vy mantenar el interupior hasta cbtener ef mensaje sigulenta

Jib down
: completed.

next 7
Si ok suelta al interuptor y prasionar la tecla n
Sigubente mensaje: =— =

11 stop machine 1{:‘

1t and restart If

L W N PR S V.



CALIBRACION

Ezla operacidn se resarva a o técnicos habilitados v formados por HAULOTTE
Sarvices.

Condiclones
La maguina no se pone nunca fuera de la tensidn
- motoer arrancado v girando
- los ejes chasis extendidos (posicidn trabajo)
- la maguina no estd en inclinacidn.
Para la calibracién | la consola OPTIMIZER esta en an codigo nivel 3 (codigo diano).
El respato de la localizacién de los alamentos maguinas (lopes mecanicas y pieza
de compensacion) es capital,
El incumplimients de estas normas puede implicar emores de medida de los
SENSOres y en consecuancia un riesgo sobre |3 estabilidad de la maguina.
Nota: A cada etapa, el sistema analiza a los estados de los sensores, bien esperar el
final del mensaje para pasar a la etapa sigulents (tempo variable de 2 a 10 zec
minima)

Procedimiento
El madulo Head esta en modo “Calibracién” los indicadors del pupitre toreta
parpadean, el zombador sonoro tomela emite bips.
Si no es el cazo, cancelar la calibracidn anterior
{menu 2.1 PARAMETERS /2 6.1 CALIBRACION Reach limit luego /Px: Cancel
Reach lim) luego apagar y encander de nuavo la maguina y antrar de nuevo el
codigo diario

Bx:Cancel Reach Lin?
w—p Disable

Posiclén 1: Miquina i

- bajar la pluma totalmenta.

- validar la posicidn en PARAMETERS/CALIBRATIONP1: ;Machine stowed?
{apoyar en el botén verde de la conzola)

- 5 OK aparece, pasar a la etapa sigulenta del maenu.

5i no replega la maquina y corregir el sensor ON/OFF o ANA defectuoso y reiniciar
&l procedimients Intagramanta.

P1:Machine stowed ?

Disable

P1 Valor esperadas

Mabglm

SL1=

SL2=

SL3 =5.?1"}i-:hvhat - 3,8%
514 = 94 25% de Vbat +/- 3. 8%

5L7 = 6,40% de Vbat /- 3,8%
5L8 = 84 25% de Vbat +/- 3.8%

f/ﬁf?lﬁw
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Posiclén 2: Pluma a +70°
- hacer la elevacion de la pluma hasta el tope a +70°
- validar la posicitn en PARAMETERSICALIBRATIONPZ: ,Boom to Thdag?
(apoyar en el botdn verde de la consola)
= &l OK aparece, pasar a la etapa siguiente del menu.
= 5i no replega la maquina y corregir el sensor ON/OFF o ANA defectuoso y
reiniciar el procadimiento Integramente.

Hiﬂqm to 70 deg ?
Disable

P2 Valor asperadas

Analdgico

SL1 =0,98Y +/- 0,10V [1598 +/- 21]
SL2 = 4,53V +/- 0,10V [971 +- 21]

Eosiclén J: Telescopico pluma salido al tope
- Sacar el telescopico pluma totalmente afuera
- validar la posicién en PARAMETERS/CALIBRATION/P3: ; Boom teles out?
(apoyar en al botén verde de la consola)
- &l OK aparece, pasar a la etapa sigulente del menu
= . 3l no replega la maguina y comegir el sensor OM/OFF o ANA defectunso y
reiniciar el procadimiento Integramente.

P3:Teles Boom out 2
Disable

P3 Valor azperadas
Analégico
SL1=-

SL3 = 56,29% de Vbat +- 3.8%
5L4 = 43,15% de Vbat +/- 3 8%
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Posicién 4: Retraccion del telescopico de pluma
- Recoger el lalascdpico pluma en topa
- validar fa posicidn en PARAMETERS/CALIBRATION/P4: / boom teles in?
{apoyar en al botdn verde de la consola)
- sl OK aparece, pasar a la etapa siguiente del menu
- . Sinoreplega la maguina y coregir e sensor ONOFF o ANA defectuoso v
reiniciar el procedimiento Integramente.

Fd:Teles Boom in 7
\ Disable ‘

Posicion 5: Pluma a 0°
= Bajar la pluma hasta el horizontal {sobre la torreta)
- validar la posicidn en PARAMETERS/CALIBRATION/PS: ¢ Boom to Odeg?
(apoyar an el botdn verde de la consola)
- sl OK aparece, pasar a la etapa siguiente del menu
= . &8l no replega la maquina y coragir el sensor ONIOFF o ANA defectuoso y
reiniciar el procadimiento Inlegramente.
P5:Boom to 0 deg 2
Disable

f/ﬁf?lﬁw




Posicidn 6: Brazo a 78°
- hacer la elevacion del brazo hasta el tope mecénica a 78"
= validar [a posicidn en PARAMETERS/CALIBRATION/PG: LArm to T8deg?
(apoyar en el botdn verde de la consola)
- -2i OK aparece, pasar a la etapa sigukante del menu
- . 8ino replega la maguina y coregir ef sensor ON/OFF o ANA defectuoso v
reiniciar al procedimiento inlegramenta.

P6:Arm to T8 deg 2
Disable

PG Valor esparadas
Analbgico
SL1=-

Sld=x
SL5= 409+-010v
Posicién 7: Telescdpico de brazo salido al tope
- Bacar los telescdpicos de brazo hasta el tope mecanico
- validar [a posicidn en PARAMETERS/CALIBRATION/PT: LArm teles out?
{apoyar en el botdn verde de la consola)
- sl OK aparece, pasar a la etapa sigulente del menu
= . 8ino replega la maguina y coregir ef sensor ON/OFF o ANA defeciuoso y
rainiciar al procadimients nlagramante.

P7:Teles Arm ocut -?i
Disable
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PT Valor esperadas
Analdgico
Slq=-

Sl3=-
Sld=.
S1l5=-
SLE =-
SLT = 72,29% de Vbat +/- 3,8%
5L8 = 28,53% de Vbat +/- 3,8%

Posicidn 8: Pluma a -40°
- Bajar la pluma hasta el tope mecanico cilindro bajo a 407
- valdar la posicidn en PARAMETERS/CALIBRATION/PE: JBoom io -40deg?
{apovar en el botdn verde de la conzola)
= &l OK aparece, pasar a la etapa sigulente del menu
= . Sl no replega la maquina y comegir el sensor ON/OFF o ANA defectuoso v
reiniciar el procedimiento integramente.

PB:Boom to -40 dag 2|

P8 Valor esperadas
Analdgico

SL1 =482V +0,10V [977 +- 21]
SL2 = 0,95V +/- 0,10V [183 +/- 21]

f/ﬂr?lﬁw



e e L, o‘- .‘..:.... -'-‘-‘-.-.-_-'-‘.l!q‘.u'u_-..“: :':i : : -. : nasansas
L)

Posicidn B: Pluma a -40°
- Bajar la pluma hasta el tope mecanico cilindro bajo a -40°
= validar la posicibn en PARAMETERS/CALIBRATIONPE: ;Boom lo -40deg?
{apoyar en al botdén verde de la consola)
- &l OK aparece, pasar a la etapa sigulente del meanu
- . 5l no replega la maguina v coregir &l sensor ONOFF o ANA defactuosa v
rekniciar el procedimiento Integramente.

Pﬂtﬂmth-iﬁ'.'
£o:Bocm £ ~40 deg

P8 Valor esperadas

Anal
SL1 =4 82V +/-0,10V [977 +/- 21]
512 = 0,95V +/- 0,10V [183 +/- 21]

Posicidn 9: Pluma a +5°

= Subida la pluma hasta &l corle automatico a +5°

- validar la posicion en PARAMETERS/CALIBRATION/PS:  Boom to +5deg?
{apoyar en el botbn verde de la consola)

= &l OK aparece, pasar a la elapa siguiente del menu
= . Sl noreplega la maguina y comegir & sensor ONOFF o ANA defectuoso v

reiniciar el procadimiento Inlegramente.

P9:Boom to 5 deg ?
Disable
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Posicién 10: Brazo a 0°
- bajar ol brazo
- validar la posicion en PARAMETERS/CALIBRATIONP10: (Arm to Odag?
{apoyar en el botén verde de la consola)
- - =i OK aparece, pasar a la etapa siguiente del menu
= . 5l no replega la maguina v coregir el sansor OMN/OFF o ANA defectuoso y
faruciau' el procedimiento Integramenta.

S P10:Aem to O dag
Bosicidn 11
= bajar la pluma

{apoyar an al boton verde de la consola)
= &) OK aparece, la calibracion sa tarmina, los indicadors toreta dejan de
parpadear y &l zumbador deja de funcionar.
= . 5i no replega la maguina y coregir e sansor OMOFF o ANA defectuosa y
rainiciar el procedimiento integramenta.

Pll:Boam to 0 deg 2
Disable
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Comprobar que & procedimiento de calibracién se termina: los indicadores torrata no
parpadean ya y al ambientador sonora torrata no amite mas BIP, =i no ir en & menu
Failures con el fin de encontrar [a averia.

Procadimiento de control de la calidad de ajuste de los sensoras:
Con la consola en codigo nivel 3, poner a 0 todo “los Times" de los defectos.
(6. FAILURES =._.)

Validar en 2.4 PARAMETERS > Maintenance > Opcidn “Factory lolarances”.

Esta opcidn tiene como afecto reducir las tolerancias sobre las detecciones da defectos.
Se desactiva aulomaticamenie cuando la tension esta cortada en la maguina.

Realizar el siguiente ciclo:

Maquina replegada.

Aumentar el brazo al méximo (787 luego zacar los 2 lelescopicos de brazo al maximo.
subir la pluma al maximao (709,

Sacar ol telescopico de pluma al maximo.

Hacer la bajada pluma hasta -40° (el telescdpico de be regresar automaticaments al
limite del &baco).

replaga la magquina

Si un defecto aparece durante este ciclo, comprobar los montajes de los sensornes
incriminados (juegos, acoplamiento , coneccionas aléctrica). y comagir el problama.

B . Default calibration value Authorised calibration value
angle Signal | Gross intemal Gross sensor Gross internal Gt A vl
value value value
07 (bras) 5LS 289pts 5.93m#A 141V 2B%pts + BO [4.701 — 7.164]mA
T8°(bras) 5LS BZ0pis 17.02mA | 4.08V B2%pts £ 6O [15.786 — 18.24%]mA
40°(fie ) 5L1 S48pts 19.48mA | 464V Sd8pts £ 21 [19.050 — 19.842]mA
512 188pts 3.88mA D92V 18%pts £ 21 [3.449 — 4.311]mA
5L 189 3.88mA, D92V 1 +21 449 — 4.311jmA
+T0%(fléche) .z Spi 4 !
512 849pts 19.48maA | 464V Bd8pts £ 21 [19.050 — 19.842]mA
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TRASLACION HIDROSTATICA

Bomba de Caudal Variable con 4 motores de cilindrada variable.

Una Bomba de carga para el circuito de frenos y eje oscilante
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HYDROSTATIC TRANSMISSION
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Pilot line for oscillating

axle (YV33)
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LOW SPEED DRIVE (FWD)
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HIGH SPEED DRIVE (FWD)
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Pilot line of oscillating axle (closed circuit) M

WOR FELMLLE 32
SEE SHHET &3

FEUILLE - SHEET 2/3

i ALLEI L VA



EJE OSCILANTE
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CONDICIONES PARA EL EJE LIBRE :
- Torreta alineada
- Modo traslacion To ON/OFF

-YV33 =1 block

tanque sequence valve

40b X4 X5
14°G [ 146

WG

-—-g—————————————————————.————r
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BRAS DANS L'AXE
ARM IN THE AXIS

ESSIEU AY OSCILLANT
FRONT OSCILLATING AXLE
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GATOS + EXTENSION DE EJES (Eje Trasero)
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STEERING REAR LEFT
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DIRECCION DELANTERA - TRASERA

. YV1+YV2a+YV21b or YV22b

YV31 = 0 the wheels move freely
( refer to slide 11 , axle extension)
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Haulotte ).

SERVICES
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DESCENSO DE BRAZO
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ELEVACION DE BRAZOQO y despues EXTENSION DE TELESCOPICO

DE BRAZO

TELESCOPAGE BRAS 2 21 If arm is fully up (78°)
T ARM EXTENSION 2 o | e => exit of telescopic 1 -
':_"::":}:-":-1‘:::" 100/80 C3840 is authorised F:_':::
.:.:.".:._':_- . 12 => then e_xit of telescopic 2 :::_
R is authorised
108l o1 (same for descent but at the reverse)
TELESCOPAGE BRAS 1 g H
COMPENSATION ARM EXTENSION 1 1045 i
PIECE INTER -
o
COMPENSATION L'fﬁ‘i-g 127G
JACK : _
100/80 C3815 10.8L 210b
3045 PSI
19 YV1+YV3 +YV38 then
214L
e YV6 +YV35 +YV36
2200 i
_'IQ 126 |
8 N YV3s Fe YV36 e
g X1 38_, i i i
p S _‘:"f _____________ N N y B y
& Lo _ |
- Iy | 2
Lg‘?«isb Nre
00 PSI
3170 v
. >
v : - 6PVG32
ST . s == o=
. =2 V3 Ve
: 8— ey = T c o T6
: = C
- 180b 100b
LEVAGE BRAS : 14"G [EDW 2750 P-SI- - 1450 PSI
ARM LIFTING . M Ao | — b
31.5L 20 :
- 3250 :ﬁs‘sn . ' el 'Y
o ‘e : g Lt *1
S| = £ ah ! ﬂt _
g - 114G [ % . "
= cz e . £, Ls Yvi . )
E ™ 2 T ~
& 310b s mﬁ <
4500 PSI
/ T P
421 A - 'UA';{E
7l Oil Tank 42 LS Pilot line Oil Tank Pump

71

/120 A



Haulotie ). EXTENSION TELESCOPICO DE PLUMA
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Piloted valve used to avoid boom descent in case of
desynchronisation between the 2 cylinders

Piloted valve for boom descent in order to hold the load
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GIRO DE TORRETA

ORIENTATION TOURELLE
TURRET SLEWING
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INCLINACION DE CESTA
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GIRO DE CESTA
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ELEVACION DE PLUMIN
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Esquemas electricos
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