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Anbieter / Firma Geratebezeichnung Bauart (Kinematik) Einsatzbereich / Anwendungsart Einbaulage / Montage Technische Daten Art des Antriebs
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ABB Automation GmbH | IRB 120 Knickarmroboter ° ) ° ° ° ) 25 6 3 0,02* 0,01* 580 0,3 ° [
:";e’t'?e"me“Sbe'e'Ch IRB 1600 Knickarmroboter ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° 250 6 6/8,5 0,3* bis 0,65 0,02* 1.450 15 1.392x484x1.671 ° °
obotics
IRB 4600 Knickarmroboter ° ) ° ° ° ° ° ° ° 425 6 (+3) 60 0,4* bis 0,9 0,03* 2.550 20 1.922x623x1.898 ° [
IRB 360 Parallelroboter ° ° ) ° ° 120 3 oder 4 3 0,01* 0,1* 1.130 0,35 950x1050 ° [
IRB 6640 Knickarmroboter ° ° ) ° 1.310 6 235 0,5% bis 1,2 0,07* 3.200 50 2.445x860x2,739 ° °

AFAG Automation AG SA-Achsen kartestisch 0.8-6.3 1 Apr-16 -11.5 0,01 300 213x117x40
° ° ° ° ° ° ° ° ° ° bis °
552x183x60
0Z-Achsen kartestisch 12-29 1 40-60 -/5 0,05 1000 724x211x140 bis
O ° M ° O R ° 1630x260x170 °
PDZ-Achsen kartestisch 5-176 1 40-300 kg /3.3 0,05 5500 Hub+413x79x86 bis
i ° i ° R B ° Hub~+662x219x140 °
Carl Cloos QIROX QRC320/350/410 | Knickarmroboter 225 6 15/15/10 auf Anfrage auf Anfrage typ. 0,1 1600-2100 | aufAnfrage | max. 1700x2200x500 QIROX, LAN Direkte Integration mit Cloos
SchweiBtechnik GmbH CAROLA CAN QINEO SchweiBstromquellen und
° ° ° ° ° ° .
RS422 Drahtantrieben
PROFIBUS
QIROX QRH360/410 Knickarmroboter, 225 6 15/10 auf Anfrage auf Anfrage typ. 0,1 1775-1950 | aufAnfrage | max. 1700x2200x500 QIROX, LAN Direkte Integration mit Cloos
Hohlwelle ° ° ° ° ° CAROLA CAN QINEO SchweiBstromquellen und
RS422 Drahtantrieben
PROFIBUS
QIROXQRC350/410E Knickarmroboter, 345 7 15/10 auf Anfrage auf Anfrage typ. 0,1 2300-2600 | aufAnfrage | max. 1700x2200x500 QIROX, LAN Direkte Integration mit Cloos
Exzenterachse ° ° ° ° ° ° CAROLA CAN QINEO SchweiBstromquellen und
RS422 Drahtantrieben
PROFIBUS
QIROX QRH360/410E Knickarmroboter, 345 7 15/10 auf Anfrage auf Anfrage typ. 0,1 2400-2500 | aufAnfrage | max. 1700x2200x500 QIROX, LAN Direkte Integration mit Cloos
Hohlwelle, ° ° ° ° ° CAROLA CAN QINEO SchweiBstromquellen und
Exzenterachse RS422 Drahtantrieben
PROFIBUS

GETECHA GL1-S Linearachsroboter ° ° ° ° 75 3 1 0,2 2000 ° seriell
GL5-S Linearachsroboter ° ° ° ° ° 350 3 5 0,3 4500 ° seriell
GL 25-S Linearachsroboter ° ° ° ° ° 450 3 25 0.3 4500 ° seriell
GL 90-S Linearachsroboter ° ° ° 650 2 90 0,5 10000 ° SD
GLS 5-S Linearachsroboter ° ° 300 1 5 0.3 4500 ° seriell

IAl Industrieroboter ISA 1-Achs-Linearroboter 58 1 12 bis 0,01 2500 345x90x67 E/A, Profibus, CC-Link,
GmbH ° ° ° ° ° ° ° ° ° bis bis 2,4 m/s bis ° ° DeviceNet, Ethernet
73,1 150 3166x198x110
ICSA2/3-B/SIZIYIG 2-/3-Achs-Linear- (je nach 2 oder 3 2 bis 0,01 2500 345x250x413 E/A, Profibus, CC-Link,
roboter-Systeme ° ° ° ° ° ° Achs- bis 1,0 m/s bis ° ° DeviceNet, Ethernet
auswahl) 40 2970x1100x1780
ICSA2/3/4/6-BL/BN 2-/3-14-16-Achs- (je nach 2,3,4 5 bis 0,01 4155 828x290x675 E/A, Profibus, CC-Link,
Linearmotor/-roboter- | ® ) ° ) ° ° Achs- oder 6 bis 1,2 m/s bis ° ) DeviceNet, Ethernet
Kombinationen auswahl) 40 4515x684x938
TT-2/3 2-/3-Achs- 14,8 2 oder 3 2 bis 0,02 400 330x301x370 E/A, Profibus, CC-Link,
Tischroboter ° ° ° ° ° ° bis bis 0,3 m/s bis ° ° DeviceNet, Ethernet
37 10 617x467x605
IX-H 4-Achs-Scararoboter 2,7 4 1 bis 7,5 m/s 0,01 1600 241x39x322 E/A, Profibus, CC-Link,
° ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° bis bis (0,28-0,47 s (800 mm bis ° ° DeviceNet, Ethernet
60 20 pro Zyklus) Armlange) 1072x262x934
IEF Werner GmbH AL 2/14 Linearachsroboter ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° 25 2 5 +/- 0,05 5.500 hubabhangig ° ° 1/0 RS 232 profiBUS
FP 2/8 Linearachsroboter ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° 40 3 15 +/- 0,05 5.500 hubabhangig ° ° 1/0 RS 232 profiBUS
FP 3/4 Linearachsroboter ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° 55 3 10 +/- 0,05 5.500 hubabhangig ° o 1/0 RS 232 profiBUS
rotaryARM Linearachsroboter ° ° ° ° ° ° ° ° ° ° 30 4 9 kgem? +/- 0,05 5.500 hubabhangig ° ° I/0 RS 232 profiBUS
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igm RTi456 Knickarm 250 6 10 0,1 0,1 1500 Teach-in, Offline
° ° °
Teachen
RTi476 Knickarm ° ° ° 260 6 10 0,1 0,1 1700 ° Teach-in, Offline
Teachen
RTi496 Knickarm ° ° ° 270 6 10 0,1 0,1 1900 ° Teach-in, Offline
Teachen
Liebherr LP 10 Linearachsroboter ° ) ° 6 40 4 0,1 50 ° ) °
LP 20 Linearachsroboter ° ° ° 8 160 3 0,1 70 ° ° °
LP 200 Linearachsroboter ° ° ° 12 450 3 0,1 70 ° ° °
LP 2000 Linearachsroboter ° ) ° 12 1200 3 0,15 70 ) ) °
LP 10000 Linearachsroboter ° ° ° 12 2200 2 0,15 70 ° ° °

Reis GmbH & Co. KG
Maschinenfabrik

RL16 bis RL600 Linearachsrobot ° ° ° ° ° ° ° je nach 3 bis 6 16 bis 600 0,1bis 0,5 1500-45000 ° Teach Iin online und °
Hub offline am PC

RV10-6 bis RV240-240 Vertikal-Knickarm ° ° ° ° ° ° ° ° 200-1267 6 6 bis 240 0,05 bis 0,12 1590-2930 10 bis 50 ° Teach Fn online und °
Roboter offline am PC

RH40 bis RH300 Horizontal-Knickarm- ° ° ° ° ° ° 1200- 4 bis 6 40 bis 300 0,1 his 0,2 1720-2350 20-80 ° Teach Fn online und °
Robot 2710 offline am PC

RLP16 bis RLP300 Portalachsenroboter ° ° ° ° ° ° ° janach 3 bis 6 16 bis 300 ° Teach Iin online und °
Hub offline am PC

roTeg AG PARO Linearachroboter 500 4 100 1 500 1 15000 75 3500 x 500 X 1600 Teachin onlineund | Ethernet, USB, RS232,
° ° ° ° ° ° .
offline am PC RS485, CANopen
DeRo Linearachroboter ° ° ° ° ° 500 3 100 1 120 1 15000 75 3000 x 1000 x 2400 ° Teachin onlineund | Ethernet, USB, RS232,

offline am PC RS485, CANopen

Schunk LWA3 (mobil) Gelenkarm-Roboter 10 kg 1100 SMP, Verfahrsatze CAN, Profibus, RS232,
auf mobiler Plattform i ® +0,01 ® hinterlegbar 110

LWA3 Gelenkarm-Roboter ° ° ° ° ° ° ° ° 18 bis zu 7 10 kg £0,01 1100 ° SME Verfahrsatze CAN, Profibus, RS232,
hinterlegbar 110

MOTOMAN MOTOMAN SDA10D Knickarmroboter ° ° ° ° ° ° ° ° 220 15 10 +/- 0,1 720 °
(G":z';;‘w‘\ Europe MOTOMAN V550 Knickarmroboter o | o o | o[ o o | o o 640 7 50 +-0,1 1630 o
MOTOMAN VA 1400 Knickarmroboter ° ° ° ° ° 150 7 3 +/- 0,08 1434 °
MOTOMAN MPK2 Knickarmroboter ° ° ° ° ° ° ° ° ° 60 5 2 +/- 0,5 900 °
MOTOMAN MPL800 Knickarmroboter ° ° ° 2550 4 800 +/-0,5 3159 °




