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LE BOA

BRAS COMPACT SUPPORT
DE CAMERA

PERMETTANT DE PILOTER

LA CAMERA EN GRAVITE
ZERO

EN MANUEL AVEC TETE
FLUIDE OU A DISTANCE
AVEC TETE REMOTE
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Descriptif BOA : LA BASE

La base est équipée d’une platine pivotante 2 freinée en rotation par
une poignée 3 et dotée d’un réglage d’horizontalité 4 .

Un étrier 5 freine le bras principal 10 grace au bouton tournant 8 .

Le bouton 6 permet la fixation de la base sur un chariot équipé d’un
EUROPEEN COUPLING .

Les boutons 7 assurent le serrage des pattes 17 du bras principal 10 .
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Descriptif BOA : LE BRAS

Le bras principal 10 est doté d’un bras caméra 11 et d’un bras lest 12
_ A I’extrémité du bras caméra du bras 11 se trouve un EUROPEEN
COUPLING 13 pour la fixation d’une téte inversée . A I’extrémité du
bras lest 12 un trou de fixation 14 regoit la barre 15 bloquée grace au
bouton 16 et supportent le lest 32 .

Au centre du bras principal 10 deux pattes 17 se positionnent dans les
gorges carrées 9 de labase 1 se bloquent grace aux deux boutons 7 .
Deux manchons 20 se fixent sur le pivot de ’articulation lest 19 avec
fixation par goupilles 21 et supportent le lest 32 .

Le disque 18 du frein de bras principal se place dans I’étrier 5 de la
base 1 . Sur le bras lest 12 un étrier frein 22 actionné par un bouton
23 bloque les articulation .

Des roues 28 et 29 avec axe 30 servent au transport .

Une sangle 33 permet de conserver la grue fermée pour le transport .
Les boules a visser 31 permettent la manipulation du bras .
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Montage 1 : Poser la base sur le chariot

Poser la base 1 sur le chariot équipé d’'un EUROPEEN COUPLING .
Le chariot peux étre un MAGNUM , un PANTHER ou le chariot
spécial BOA ci-dessous ( Chariot CYNESYL ).

Serrer le bouton moleté 6 pour bloquer la base .

Régler la bulle avec les vérins 4 de la base pivotante 2 .
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Montage 2 : Préparation de la téte

-

Vérifier que les boutons 7 sont retirés .

Vérifier que I’étrier de frein du bras 10 est ouvert grace au bouton 8 .
La base est préte a recevoir le bras qui vient en appui sur les encoches
9.
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Montage 3 : Préparation de I’axe du bras au sol

Poser le bras 10 au sol , a c6té du chariot . C6té du disque de frein en
correspondance avec I’étrier de frein de la base .

Mettre les pattes 17 a la verticale ( ceci agit sur la rotation de
I’EUROPEEN COUPLING ) pour se positionner dans les encoches 9
Pour le transport ne pas oublier de rebasculer les pattes car sinon
I’EUROPEEN COUPLING frotte sur le sol .

Mettre en place la barre 15 centrée dans le trou 14 et 1a bloquer avec
le bouton 16 .
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Montage 4 : Préparation de 1’extrémité du bras

En maintenant I’extrémité du bras 10 : retirer les roues 29 de transport
et mettre en place les manchons 20 sur ’axe 31 en les bloquant gréce
aux clavettes 21 .
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Montage 5 : Mise en place du bras sur la base

Pour mettre en place le bras 10 : soulever horizontalement aux deux
extrémités ( deux manipulateurs ) et le poser sur la base 1 en faisant
coincider les pattes 17 dans les encoches 9 .

Maintenir le bras vertical en le tenant par le pivot d’articulation 11 .

Re-vérifier avant la mise en place que 1’étrier de frein 5 est bien
desserré grace au bouton 8 pour permettre au disque 18 de se mettre
en place entre les méchoires.

Serrer les boutons de blocage 7 sur les pattes 17 .

Ne pas serrer le frein ( bouton 8 ) et ne pas retirer la sangle tant que
I’équilibrage n’a pas été effectué .
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Montage 6 : Equilibrage de base ( sans téte )

L’équilibrage de base se fait grace aux galettes de fonte 32 .

Placer environ 27 kg sur les manchons 20 ( c’est le point
d’équilibrage intermédiaire de la masse du bras ).

Et placer environ 5 kg sur la barre 15 ( ¢’est le point d’équilibrage de
la caméra .

Vérifier avec le bouton 23 que le frein d’articulation 22 est dessetre .

Attention : 4 chaque manipulation de lest ne pas oublier de remettre
les clips de sécurité sur les barres .

Vous pouvez maintenant retirer la sangle de transport 33 et ouvrir le
bras .
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