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MRT 2660 - Rysunek wymiarowy
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Diugosé catkawita (z widtami) I 928m
Diugosé do czota widel 12 B.0Bm
Diugosc ramy 14 5.65m
Rozstaw osi y 3.05mm
Przeswit mé 0.36m
Wysuniecie przeciwwagi (wieza na 90%) a7 3.50m
Kat nablerania a4 122
Kat wysypu a5 112
Diugosé catkowita do stabilizatoréw n2 5.30m
Zewnetrzny promien skretu (po krawedziach opon) Wal 422m
Szerokos¢ calkowita b1 250m
Szeroko$¢ calkowita 2 rozlozonymi stabilizatorami b7 578m
Szerokosc calkowita kabiny b4 0.96m
Wysokos¢ catkowita h17 « 310m
Korektor poziomowania ramy a% +-7"
Przeswit pod przednimi oponami, na stabilizatorach m5 0.43m

MRT 2660 - Wykresy ‘obcigzenia

Maszyna na oponach, z widtami
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Maszyna na stabilizatorach, z obrdcang wieza, z widtami
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Pojemnos$¢

Udiwig max.

Max, wysokosc podnoszenia
Wysieg max.

Waga | wymiary

Szerokos¢ calkowita
Wysokosc calkowita
Szerokost calkowita kabiny
Przeswit

Rozstaw osi

Kat nabierania

Kat wysypu

Qbrat wiezyezki

Masa catkowita

Diugosc widel / Szerokos¢ widet / Przekroj widet

QOgumienie standardowe
Kota napedzane (przod / tyt)
Tryb sterowania
Stabilizatory

Typ stabilizatorow

Sterowanie ze stabilizatorami

Silnik

Producent silnika

Norma emisji spalin

Model silnika

Mac znamionowa silnika spalinowego / Moc (kW)

Max. moment ohrotowy / Engine rotation (min)
Liczha sitownikaw - Parametry sitownikdw
Uklad chiodzenia silnika

Liczba akumulatordw / A ot / Paj S¢ ak

Battery starting cument

Typ przekladni

Skrzynia biegow / Liczba biegow (do przadu) / Liczba biegdw (do tylu)
Predkoéé maksymalna

Hamulec postojowy

Hamulec serisowy

:

Typ pompy hydraulicznej

Przephyw

Cisnienie hydrauliki

Pojemno$é zbiomika

Olej silnikowy

Olej hydrauliczny

Pojemnos¢ zbiomika paliwa

Ptyn DEF (1yp AdBlue®)

Pozostale

Kota skretne (przdd / tyl)

Rodzaj sterowania

Homologacja bezpieczeristwa kabiny
System rozpoznawania osprzetu (E-Reco)

I/els

Meftryczny
6000 kg
2590m
21.70m

250m
3.10m

0.96m
0.36m

3.05 mm
12+
12°
360°

18000 kg

1200 mm x 100 mm x 60 mm

445/65 R22,5
2/2
2 kola skretne, 4 kola skretne, Tryb “kraba"

Teleskopowy podwdjny

Sterowanie stabilizatorami: pojedyncze lub
jednoczesne

|‘

Yanmar
Stage V/ Tier 4
4TN107FHTF6SMU1
156 Hp /115 kW
602 Nm @ 1500 pm
4 - 4567 cm?
Chiodzenie wada
2x12V/120 Ah
(EN)850 A

Hydrostatic with Speedshift
Speedshift2 /2
40 km/h
Automatycziiy liamulec postojowy (negatywiiy)

Tarcze hamulcowe w kapieli olejowe] na osi przedniej
i tylnej

3

|g

Pompa wielottoczkowa o 2miennym wydatku (LSU)
185 I/min
350 Bar

131
2601
2701

24|

2/2
2 *joysticki”
ROPS - FOPS cab (level 2)
Standard
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Obrdt maszyny z platforma 1500kg z roztozonymi

stabilizatorami
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Maszyna na stabilizatorach, z obrécong wieza, z platforma

1000 kg
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Maszyna na stabilizatorach, z obrécong wiezg, z platforma

365kg
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Maszyna na stabilizatorach, z obrécong wieza, z platforma
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