¥ Markttbersicht Handhabungs-Manipulatoren

Anbieter Handhabungs-Manipulatoren

Firmenname ‘ StraBe ‘ ort ‘ Telefon ‘ Fax ‘ Mail ‘ Webadresse

Albert Fezer Maschinenfabrik GmbH HauptstraBe 37-39 73730 Esslingen 0711/36009-0 | 0711/36009-40 | fezer@fezerde
Dalmec GmbH Michael-Kometer-Ring 2 | 85653 Aying 08095/9091-0 | 08095/9091-11 | info@dalmec.de

Expresso Deutschland GmbH Antonius-Raab-StraBe 19 | 34123 Kassel 0561/9591-0 | 0561/9591-138 | info@expresso.de

IHF-Jungenthal Handhabungstechnik GmbH BahnstraBe 1 57548 Kirchen 02741/9591-0 02741/9591-25 info@ihf-jungenthal.de www.ihf-jungenthal.de

IPEK Handhabungstechnik GmbH Melkeplatz 2 48431 Rheine 05971/83295 05971/85458 info@ipek-handhabungstechnik.de | www.ipek-handhabungstechnik.de

Lismoc Moschinenbau G 88410 bod Worzach 05070 | 07564307500
Purtec Engineering GmbH Kesselhausring 4 02699 Konigswartha 035931/166950 | 035931/22431 info@purtec.bz
Scaglia Indeva GmbH Esslinger StraBe 26 73249 Wernau 07153/55049-11 | 07153/55019-69 | info@de.indevagroup.com

Strodter Handhabungstechnik GmbH GabelsbergerstraBe 6 59069 Hamm 02385/92121-0 | 02385/92121-21 | info@stroedter.de
ZascheSitec handling GewerbestraBe 23 86720 Nordlingen 09081/8017-0 09081/8017-971 | info@zaschesitec.de
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2. Balancertyp 3. Antriebsart

Anbieter Modell ‘ 1. Steuerungsprinzip

pneumatischer
Parallelogramm-Balancer
Seil-/Riemenbalancer

mit Vertikalfiihrung
pneumatisch

Vorwahlsteuerung (Last / Leer)
Balancer
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Albert Fezer Liftfix
Maschinenfabrik GmbH VacuPower/Quicklift

VacuMat

[ 2L MK 3 Auf-/Absteuerung
[ 2K BK B elektrisch/ elektronisch

Dalmec GmbH POSIVEL [ [ [ [ [
POSIFIL [ [ [ [ [ J
MINIPARTNER [ J [ [ [ [ J
PARTNER PS [ [ [ J [ [ J
MICROPARTNER [ [ J [ J [ J [
PARTNER PM [ [ J [ J [ [
MAXIPARTNER [J [ J [ J [ J [

Expresso Deutschland GmbH | Balancelift Single [ [ [J [
Balancelift Dual o o [ ] [ [
Blancelift Vario o o [ [ [
BalanceRail
BalancePort
BalanceStand

IHF-Jungenthal VECTOR V50, V90, V110, V130,

Handhabungstechnik GmbH | V180, V300, V250, VT350 [} [ ] [} [ ] o

Knickarmgerate
VECTOR V80, V100, V125, V150,

V155, V195, V240, V1200, VT300 [ ] [ [ ] [ [ ]
Pantographen

|\l/ECTOR linear und VECTOR ° ° ° °
inear E

VECTOR VS [ ] [ ] [ [
Aluminium-Schwenk-

Knickausleger SK ° b b

IPEK Handhabungstechnik IPS 50 [ [ [ [
GmbH PS80 ° ° ° °
IPS 120 [ ] [ ] [ J o
IPS 160 [ [ J o o




4. Tragersystem (horizontale Bewegung)
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Sonstiges
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[ 500 1.000-8.000 200 vorhanden

[ [ ] 200 1.000-8.000 150 nicht vorhanden
250 1.000-3.000 150 nicht vorhanden

[ ] 10-60 2.200-2.600 nicht vorhanden
[ ] 10-120 1.500-4.500 nicht vorhanden
[ o 10-250 nicht vorhanden
[ ] [ ] 10-250 1.500-2.800 nicht vorhanden
[ ] [ ] 10-125 1.000-2.150 nicht vorhanden
[ ] [ ] 10-300 1.500-4.500 nicht vorhanden
[ ] [ ] 25-900 1.500-4.500 nicht vorhanden

Kennziffer

@ Kennziffer 285

@ Kennziffer 287

150 regulierbar nicht vorhanden
150 regulierbar nicht vorhanden
150 regulierbar nicht vorhanden
[ 750 Schienensystem vorhanden
[ 1.500 Schienensystem vorhanden
[ (] aA. bis 3.000 mm nicht vorhanden

[ 50-350 2.230-2.480 auf Anfrage
° 80-460 1635-3235 | auf Anfrage
(ohne Knickgelenk) ’ ’
[ ] 40-230 auf Anfrage auf Anfrage vorhanden
[ [ ] 58-388 auf Anfrage auf Anfrage nicht vorhanden
[ ...=100 ...—4.000 auf Anfrage nicht vorhanden

@ Kennziffer 289

@ Kennziffer 291

10-50. 500-3.000 200 nicht vorhanden
10-80. 500-3.000 200 nicht vorhanden
20-120. 500-3.000 200 nicht vorhanden
20-160. 500-3.000 200 nicht vorhanden

® Kennziffer 293
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Anbieter Modell 1. Steuerungsprinzip 2. Balancertyp 3. Antriebsart

Auf-/Absteuerung
automatische Lasterkennung
Vorwahlsteuerung (Last / Leer)
pneumatischer
Parallelogramm-Balancer
Seil-/Riemenbalancer

Balancer

mit Vertikalfiihrung

elektrisch/ elektronisch
pneumatisch

IPEK Handhabungstechnik nn-_———-n—
GmbH Guge | e | e | | | e . | | e |
e | e | e | | e | | | e |
oo e | e | | | e | | | e |
e e e | | e | | e |
BMeobs20 | e | | e | | e | e | | e |
melicobistso | e | | | | e | | e[ |
Vokwmschlauchteber | © | o | | | | | e [ |
Eeltokettenzige | o | | | | /| e[ |
sauenswenkkegne | | | | | 0 | [ [
leichtafschienensystewe | | | | | | | | |

Lissmac Maschinenbau
GmbH

e |e@] e
580 e l®] ] e | opoa | | e |
s0 | e |l®| | e | oo | | e |
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4. Tragersystem (horizontale Bewegung) Sonstiges Kennziffer

von/ bis in Millimeter)

rbeitsradius

Parallelogrammarm

Traglast (von/ bis in Kilogramm)
Hubgeschwindigkeit

(Millimeter pro Sekunde)
Maglichkeit zur Automatisierung
vorhanden / nicht vorhanden)

Schwenk-Knickarm
(Knickarm)

Schienensystem
(Knickarm)

(ohne Arm)
Kranausleger
(starrer Arm)

<

-] 3025 | 500-3000 nicht vorhanden
- e 1 | 540 | 250200 | 80 | nrichtuohanden |
- e 1 | 1060 | 250250 | 80 | nichtuorhanden |
- e | | | 08 | 303000 | 80 | nichtvorhanden |
- e 1 | 203 | 3003000 | 80 | nichtuorhanden |
[ 5200 | Schienensystem | 1000 | nichtvorhanden | @ Kenniffer203
| 5150, | Schienensystem | 1000 | richtuorhanden |
- pisse | L | ichtuohanden |
- fmasee | L | ichtuorhanden |
-l e | 5500 | bis4000 | | richtuothanden |
! e | ] | sos0 | | | richtuothanden |

| opiow | ] e | | 06009 | 5004400 | 500 | nichtuorhanden |
| opiow | ] e | |0120045 | 5005600 | 500 | nichtuorhanden |
| opiow [ ] e | | 080(120) | 500540 | 500 | nichtuorhanden |
| opiow | ] e | |0160020) | 500580 | 500 | nichtuorhanden |
| g | | e | | 02500679 | 5006400 | 330 | nichtvorhanden |
e | opera | | optona | 08 | | 50 | nichtvotanden | @ Keniffer295
e | ope | | opordl | 020 | | 500 | nichtuorhanden |
| opiow | ] e | | 030 | 500680 | 250 | nichtuorhanden |
| opow | ] e | | 050 | 500680 | 200 | nichtuorhanden |
| opow | ] e | | 0% | 500680 | 200 | nichtuorhanden |
| opiow | | e | | 0100 | 500680 | 200 | nichtuohanden |
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Anbieter Modell 1. Steuerungsprinzip 2. Balancertyp 3. Antriebsart

Parallelogramm-Balancer

pneumatisch

Balancer
mit Vertikalfihrung

Vorwahlsteuerung (Last / Leer)
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Auf-/Absteuerung
Seil-/Riemenbalancer
elektrisch/ elektronisch

Movomech GmbH MechRail AHB 3
KoRob

PN

Purtec Engineering GmbH SMP-PZ
SMK-PZ
SMK-ES
SMK-PS
SMK-K
SMS K-ES
SMS K-PLA
SMS K-ELA
HMP-PZ
HMK-PZ
HMK-ES
HMS-PZ
HMS-PS
HMS-ES
HM-ES
HM-PS
HM-K
Rinke Druckluft GmbH Elefant Il
QLR

QLA
Scaglia Indeva GmbH Liftronic Easy

nicht
erforderlich

Liftronic
Liftronic Air

PN
Schmidt-Handling GmbH TransRapid B
TransRapid C
TransRapid S B
TransRapid S C
EuroBalancer B
EuroBalancer C
Kobot

Strodter Vigo-Mat VP50
Handhabungstechnik Vigo-Mat VP100
Vigo-Mat VP250
Vigo-Mat VP500
Pico-Mat ET20
Pico-Mat ET40
Pico-Mat ET60
Pico-Mat ET 120
Telo-Mat FP 70
Telo-Mat FP 120
Telo-Mat FP 250
Telo-Mat FP 500
Rollyx SR 60
Rollyx SR 100
Rollyx SR 150
Rollyx SR 175 M
Rollyx SR 200
Rollyx SR 250
KP 125-3000
SA 80-3000

SK 80-500




Schienensystem

(ohne Arm)

4. Tragersystem (horizontale Bewegung)
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Parallelogrammarm

(Knickarm)

Kranausleger
(starrer Arm)
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Traglast (von/ bis in Kilogramm)

(von/ bis in Millimeter)

Arbeitsradius

Sonstiges

Hubgeschwindigkeit
(Millimeter pro Sekunde)

Maglichkeit zur Automatisierung
(vorhanden / nicht vorhanden)

Kennziffer

@ Kennziffer 297

[ [J 50-340 2.500-4.000 einstellbar vorhanden

[} 40-80 2.500-4.000 einstellbar vorhanden

[ 80-320 2.500-4.000 bis 35/70 vorhanden

[} 55-110 2.500-4.000 bis 60 vorhanden

[} 80-315 2.500-4.000 80 vorhanden

[} 35-100 2.500-3.000 bis 35/70 vorhanden

[ 35-100 2.500-3.000 einstellbar vorhanden

(] 35-100 2.500-3.000 einstellbar vorhanden

[ 50-300 2.500-4.000 einstellbar vorhanden

[ ] 40-80 2.500-4.000 einstellbar vorhanden
[ ] 80-320 2.500-4.000 bis 35/70 vorhanden
[ ] 50-350 0 einstellbar vorhanden
(] 55-110 0 bis 60 vorhanden
[ ] 80-320 0 einstellbar vorhanden
(] 80-160 0 bis 35/70 vorhanden
[ ] 55-110 0 bis 60 vorhanden
[ ] 80-315 0 80 vorhanden

1.500-5.000 nicht vorhanden
o [ [ 0-320 1.500-5.000 600 vorhanden
[ 0-320 1.500-4.000 600 vorhanden

@ Kennziffer 299

1.500-4.000

nicht vorhanden

® Kennziffer301

[J 0-50 3.000 1.000 vorhanden
[ 0-100 4.000 800 vorhanden
[J 0-250 4.000 500 vorhanden
[J 0-500 6.000 300 vorhanden
0-20 1.000
0-40 1.000
0-60 1.000
0-120 1.000
0-70 1.000 vorhanden
0-120 800 vorhanden
0-250 500 vorhanden
0-500 300 vorhanden
(] 100
[ J 400
[ 750
[ J 1.300
(] 1.500
[ J 3.000
[ J 0-3.000
(] [ 0-3.000 1.000-8.000 100-300
[ ] 0-500 2.000-4.000 100-300




¥ Markttbersicht Handhabungs-Manipulatoren

2. Balancertyp 3. Antriebsart

Anbieter Modell ‘ 1. Steuerungsprinzip
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Vesa GmbH KFM [ J [ J [ J [ J [ J
ESL [ J [ J [ J [ J [ J [ J
MFM [ J o [ J [ J [ J o

Zeilhofer Acer55 ) [ [ ] [ [ ] [ ]
Handhabungstechnik Acerl50 ° ° ° ° ° °
AcerlS55 [ ] [ [ ] [ ] o o
AcerLS150 [ ] [ [ ] [ ] [ ) o
Mirus80 [ [ [ ® ®
Mirus100 [ ] [ ) [ ] [ [ ]
Mirus200 [ ] [ [ ] [ ] [ ]
Mirus300 [ ] [ [ ] [ ] o
Mirus400 [ ] [ [ ] [ ] [ ]
Z-Linear100 ® ® ) Ld
Z-Linear200 [ [ [ L
Z-Linear350 [ ] [ ) ° [ ] [ J
Z-Linear600 ) ) [ ] ® [d
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4. Tragersystem (horizontale Bewegung) Sonstiges Kennziffer

Schwenk-Knickarm
Parallelogrammarm

Traglast (von/ bis in Kilogramm)
(von/ bis in Millimeter)
Hubgeschwindigkeit
Maglichkeit zur Automatisierung
(vorhanden / nicht vorhanden)
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[ [ 1-250 kg 2.000-4.500 500 nicht vorhanden
o [ ] [ ] 1-160 kg 2.000-5.000 700 nicht vorhanden @ Kennziffer302
(] [ 1-500 kg 500 nicht vorhanden

[ [ ] 0-55 1.000-4.000 180 vorhanden

[ [} 0-150 1.000-3.000 130 vorhanden
[ ] 0-55 1.000-4.000 180 vorhanden
[ ] 0-150 1.000-3.000 130 vorhanden
[ ] [} 0-80 1.800-3.500 150 vorhanden
[ ] [} 0-100 1.800-4.000 100 vorhanden
[ ) [ ] 0-200 1.800-4.000 80 vorhanden @ Kennziffer 304
[ ] [} 0-300 1.800-4.000 80 vorhanden
[ ] [} 0-400 1.800-4.000 60 vorhanden
o 0-100 150 vorhanden
[ ] 0-200 120 vorhanden
[ ] 0-350 100 vorhanden
[ ] 0-650 40 vorhanden






