
Allgemeine
Bauprinzipien

-  hohe Tragfähigkeit (bis zu 150 daN)
-  kurze Zykluszeit und maximale Anlagenleistung
-  sehr geringe Toträume, dadurch großer aktiver Arbeitsbereich
-  robuster und schwingungsarmer Gesamtaufbau
-  nahezu geräuschfreier Lauf
-  höchste Montage- und Inbetriebnahmefreundlichkeit
-  minimaler Wartungsaufwand bei maximierter Zuverlässigkeit

Die Leistungsmerkmale sind im einzelnen:

Die neuen Flächen- und Linienportalroboter FP 150 und LP 150  stellen
eine neue Generation von Portalrobotern dar. Durch eine von Grund auf überarbeitete
Y-Achse, deren Gewicht um ca. 40% reduziert werden konnte, sind gegenüber
dem bewährten Zweiträgersystem klare Leistungsvorteile in puncto Beschleu-
nigung und Verfahrgeschwindigkeit zu verzeichnen. Gleichzeitig bietet der
Roboter der Serie in der Doppelschlitten-Variante höchste Redundanz.
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Alle bewegten Komponenten des Roboters sind konsequent massen-
reduziert, um die Trägheitskräfte bei positiven und negativen Be-
schleunigungsvorgängen minimal zu halten. Der Roboter wird ange-
trieben über die neu eingeführten digitalen Servo-Antriebe von Lenze, die
mit extrem kurzen Hochlaufzeiten höchste Beschleunigungswerte
ermöglichen und  gleichzeitig eine  maximale Produktschonung garantieren.
Positionier- und Wiederholgenauigkeit konnten weiter erhöht werden.

Industrieroboter GmbH
RO-BER Industrieroboter GmbH, Felix-Wankel-Str. 31, D-59174 Kamen, Telefon: 02307/94103-0,
Telefax: 02307/94103-99, e-Mail: info@ro-ber.de, Internet: www.ro-ber.de

GENI X
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Technische Spezifikation

Weitere Baugruppen und Komponenten der -Baureihe im ÜberblickGENI X

-  X-Schlitten mit mitfahrender Antriebseinheit
-  Kraftübertragung in X- und Z-Richtung durch Omega-Antrieb mit fest eingespann

tem Zahnriemen
-  Kraftübertragung in Y-Richtung durch umlaufenden Zahnriemen
-  Kraftübertragung für X-, Y- und Z-Achse über dauerfeste Zahnriemen mit Stahl-

cordeinlage
-  Hochflexible Energieketten sowie Leistungs- und Steuerkabel
-  Präzisionsflachführungen für X-Schlitten
-  Präzisionskugelumlaufführungen für Y- und Z-Schlitten

Technische Änderungen vorbehalten. Sonderbauformen auf Anfrage.

Über Details zur Robotersteuerung, zu Greifervarianten sowie zur Sensorik informieren
Sie unsere separaten Datenblätter.
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Standardmaße der -BaureiheGENI X

X-Außenmaß X-Arbeitsbereich
4.000 mm 2.800 mm

5.000 mm 3.800 mm

6.000 mm 4.800 mm

Y-Außenmaß Y-Arbeitsbereich
4.000 mm 2.800 mm

5.000 mm 3.800 mm

6.000 mm 4.800 mm

7.000 mm 5.800 mm

Länge Z-Achse Z-Arbeitsbereich
2.400 mm 1.800 mm
2.800 mm 2.200 mm

erweiterbar bis 30 m

überlappende Arbeitsbereiche (FP150)

Optionen:
Rotationsachse (C)

Teleskopachse (Z)

Bei 2 Schlitten pro Traggestell (FP150)
Abstand Z-Achse -  Z-Achse: 210 mm

Anzahl der Achsen:
drei translatorische Achsen (X,Y, Z)

optionale Rotationsachse C

Handhabungsgewicht:
max. 150 daN
Positioniergenauigkeit
+/- 0,5 mm
Wiederholgenauigkeit
+/- 0,4 mm

Rotationsgeschwindigkeit in C:
max. 360°/s

Beschleunigung in X und Y:
Z-Achse voll ausgefahren: 1 m/s2

Z-Achse 500 mm ausgefahren: 5 m/s2

Z-Achse eingefahren: 10 m/s2

Beschleunigung in Z:
max. 10m/s2 (gewichtsabhängig)

Steuerung:
RO-Control ENC 66
(siehe separates Datenblatt)

X-Abmaße nur GENI X FP150

Portalroboter der Serie GENI

Flächen- und Linienportale
X
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# In der Ausführung mit Teleskopachse ist statt des Faktors “2” der Faktor “1,5” zu verwenden



Weg-Zeit-Diagramm

Getriebe und Übersetzungen Zentrale Komponenten

Motoren und Kennlinien

Obige Abbildung zeigt ein beispielhaftes Weg-Zeit-Diagramm für alle Achsen des
Roboters (X, Y, Z & C). Die in der Legende angegebenen maximalen Geschwindigkeits-
und Beschleunigungswerte gelten für eine Nutzlast von ca.100 daN (~ 66 % der
maximalen Nutzlast). Abzulesen ist die Dauer der Bewegung je Achse bei einem
vorgegebenen Weg.
Das Diagramm dient zur Bestimmung der Dauer der Verfahrbewegung des Roboters
beim Handlingvorgang. Des weiteren ist abzulesen, welche Achse des Roboters die
zeitbestimmendeAchse innerhalb der Verfahrbewegung ist.
Das Diagramm dient lediglich zur Veranschaulichung des Sachverhalts. Im Einzelfall
können reale Werte aufgrund speziellerAnlagencharakteristika davon abweichen.

VDH  80 MF1 Servo-Schneckengetriebe
Quelle: www.alphagetriebe.de

SP 140S MF1 Planetengetriebe
Quelle: www.alphagetriebe.de

Im Zusammenspiel mit den digitalen Servomotoren von Lenze haben sich die
Getriebe der Fa. alpha bestens bewährt. Je nach Bedarf werden spielarme
Schnecken- oder Planetengetriebe eingesetzt. Die Getriebe sind in den Über-
setzungsverhältnissen 4, 7, 10, 16, 28 und 40 lieferbar, wobei die Übersetzungs-
verhältnisse 7 und 10 am häufigsten zurAnwendung kommen.

Wichtige Getriebekennzahlen (bei i=10)

X-Schlitten der FP150-Variante,
ausgeführt als Einträgersystem,
mit Antr iebseinhei t (Motor,
Getriebe, Gelenkwellen)

Motor-/Getriebeeinheit für X-Achse,
bestehend aus digitalem Synchron-
Servomotor und Schneckengetriebe

Y-Schlitten mit Präzisions-Kugel-
umlaufführungen (FP150 , LP150)

2 Roboterschlitten in einem Trag-
gestell mit überlappenden Arbeits-
bereichen in der FP150-Variante
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X-Achse; 5 m/s²,   2,6 m/s
Y-Achse; 6 m/s²,   3,7 m/s
Z-Achse; 6 m/s²,   3,4 m/s
C-Achse; 90 °
C-Achse; 180 °
C-Achse; 270 °

Abbildung: Weg-Zeit-Diagramm für GeniX FP 150 und GeniX LP150

VDH 80-MF1 SP 140S-MF1
max. Drehzahl: 4.000 min-1 4.000 min-1

Laufgeräusche <60 dB bei 3000 min-1 <66 dB bei 3000 min-1
Wirkungsgrad bei Volllast 94% 97%
max. Beschleunigungsmoment 319 Nm 480 Nm
Nenndrehmoment am Abtrieb 233 Nm 220 Nm
Schmierung
Lebensdauer > 20.000 h > 20.000 h

lebensdauergeschmiert

Obige Abbildung zeigt die Drehmomentverläufe der Motorenreihe MCS 14P32 in Ab-
hängigkeit vom eingesetzten Regler und der Netzspannung. Das Drehmoment in den
Anlagen von ro-ber ist auf 80 Nm begrenzt (blaue Linie).Bei einer Netzspannung von
400 V (rote Grenzkurve) liegt das max. Drehmoment bis ca.1500 min an.-1

Quelle: www.lenze.de

Standardmäßig werden als Antriebe an allen Achsen (X, Y, Z & C) digitale Synchron-
Servomotoren der Fa. Lenze ( Typen MCS 14P32 bzw. MCS 09H41) eingesetzt. Der
Antrieb der Z-Achse unterscheidet sich lediglich durch
eine verstärkte Haltebremse. Der Motor der Z-Achse kann daher, als Ersatzteil
bevorratet, sowohl an der X- als auch der Y-Achse als Ersatzmotor verbaut werden.
In Kombination mit dem CAN-BUS-fähigen Achsmodulen der Fa. Lenze (Typen
ECS..) werden hohe Genauigkeiten in mehrachskoordinierten Bewegungen erreicht.

von denen der X- und Y-Achse
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Grenzkurve 400 V Netzspannung

max. Moment (80 Nm) mit Regler
ECSxx064

Dauerbetrieb S1

Stillstandsmoment: 37 Nm

Nennmoment S1-Betrieb: 21 Nm; 3225 min-1
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Abbildung: Drehmomentverlauf des Motors MCS 14P32; Quelle: www.lenze.de

Drehachse 180°, 1,25s

Drehachse 270°, 1,5s

Drehachse 90°, 0,9s


