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SYSTEM

Lineartrieb Serie 2060
Modularsystem
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Gewichte
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mit RACO-Motor [D

Bauform M —

mit =
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= =
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) Bauform C
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Bauform N

Antriebsgehause
fur Bauform C und N

—p
mit RACO-Stirnrad- ID
getriebemotor und

s c H WE LM Der modulare Aufbau des Baugruppensystems ermdglicht auch den An-
bau von Fremdmotoren, wie Gleichstrom-, Drehstrom-, Servo- oder Schritt-
motoren.

Zertifiziert nach DIN EN ISO 9001
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RACO - Elektrolineartrieb
Baugruppen System

Serie 2060
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RACO - Elektrolineartrieb
Baugruppen System
Serie 2060

Diagramme zur Auswahl

der Anzahl der

Unterstiitzungsbefestigungen

3120
(©160)

Stirnradgetriebemotor fur
-M -

Normalbefestigung mittels
Gewindebohrungen M 16 x 28
in den Lagergehausen.

Wahlweise:

Befestigung iiber FuBplatten;
Unterstiitzungsbefestigungen nur
in Verbindung mit FuBplatten

Bitte beachten Sie fiir
die Bauform C
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Geratezusatzgehause flr

Beispiele von Bestiickungsmdoglichkeiten der Geratezusatzgehduse (Genaue Information auf Anfrage)

-A-

C-N

Geratezusatz-
gehause

Einbauten, alternativ

Geratezusatz-
gehause

Einbauten, alternativ

mit den Einbauten von
D und E kombinierbar

1. Hat das Gerat nur einen
Drehimpulsgeber fir
UPM, sonst ohne

& ist das

Ger

A

2 Umschalter

4 Umschalter

1 Poti

1 Drehwinkelmessumformer 0-20 mA

Geratezusatzgehduse A
hinzuzufiigen

. Hat das Geriét einen
Drehimpulsgeber fir
UPM und weitere
Geratezusatze, ist den
jeweiligen Gehausen
A,B oder C ein
Zusatzgehduse mit
100 mm Lénge

2 Umschalter + Poti
2 Umschalter + Tandempoti

D

2 Umschalter

2 Umschalter + Poti
4 Umschalter

1 Mehrwendelpoti

1 Mehrwendelpoti

2 Umschalter + Poti

4 Umschalter + Tandempoti

2 Umschalter + Drehwinkelmessumformer 0-20 mA
4 Umschalter + Drehwinkelmessumformer 0-20 mA
6 Umschalter

6 Umschalter + Poti

2 Umschalter + DMU

2 Umschalter + Tandempoti
4 Umschalter + DMU

6 Umschalter

6 Umschlater + Tandempoti
6 Umschalter + DMU

1 Drehimpulsgeber
far UPM
oder fiir Positionier-
und Zahlaufgaben

1 Blinkschalter
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RACO - Elektrolineartrieb

Baugruppen System

Serie 2060

SCHWELM

BASISMASSE (mm) fiir Elektrolineartriebe der Bauformen A-M-C-N-T

LINEARTRIEB ANTRIEBSMOTOREN fiir
Verstell- . Bauform A | Bauform M | Bauform C | Bauform N Bauform T
weg a, ' Spindel-
System” « |Motor « |Motor Motor Motor « |Motor]
(mm) (mm/s) y a13 L groRe a13 L groRe a10 u3 groRe a10 u3 grole a13 L I'1 grél&el
x =2500 N (Hebelarm h = 85 mm, Moment My =212 Nm)
T5 167 | 397 | 4 50 [ 80 | 4 |167 143 (346 | 4
10 M20 167 [ 143|346 | 4
K10 167 | 397 | 4 50 | 80 | 4 [167[143[346] 4
15 167397 | 4 50 [ 80 | 4 |167[143]346] 4
20 M20 167 | 143|346 | 4
K10 167397 | 4 50 [ 80 | 4 |167[143[346] 4
500 1060
15 1671397 | 4 |50 | 80 | 4
40 M20 167 | 143|346 | 4
1000 1560 K10 167397 | 4 50 | 80 | 4 [167 143346 4
1500 2060 80 M20 167 | 397 | 4 50 | 80 | 4 |167 (143 (346 | 4
K10 167397 4 |50 [80 | 4
2000 2560 15 177 (294 | 5 50 [125] 5
100 M20 167|397 | 4 50 | 80 | 4
2500 3060 K10 1671397 | 4 | 50 | 80 [ 4
3000 3560 140
K10 50 [ 80 | 4
4000 4560 160 M20 190|578 | 5 |50 [125] 5
5000 5560
200 M20 190|578 5 [ 50 [125] 5
K10 1771294 | 5 50 [125] 5
400 M20 177294 | 6 50 [125] 6
x =5000 N (Hebelarm h = 85 mm, Moment My = 425 Nm)
T5 167]397 | 4 50 [ 80 | 4 [167[143[346] 4
10 M20 167 | 143 [346 | 4
K10 167_ 397 | 4 50 | 80 | 4 |167 [143 (346 | 4
T5 167397 | 4 50 [ 80 | 4 [167[143[346] 4
20 M20 167 [ 143346 | 4
K10 167|397 | 4 50 [ 80 | 4 |167[143[346] 4
500 1060 15 167]397] 4 [50 [ 80 [ 4
40 M20 167 | 143 | 346 | 4
1000 1560 K10 167397 | 4 50 | 80 | 4 |167 |143|346 | 4
1500 2060 80 M20 190 | 578 | 5 50 [125| 5
K10 167397 4 | 50 | 80 | 4
2000 2560 T5 177|294 | 5 50 |125| 5
100 M20 210|578 5 50 [125] 5
2500 3060 K10 190560 | 5 [ 50 |125| 5
3000 | 3560 140
K10 50 [125] 5
4000 | 4560 160 M20 190|578 | 5 |50 [125] 5
5000 5560
200 M20 190|578 | 6 | 50 |125| 6
K10 177294 5 50 [125] 5
400

*) Bei Spin&elsystem ,M“und K je nach Getriebeuntesetzung und Lastverhaltnissen gegebenenfalls Bremse ,L“ erforderlich.

**) incl. AbschluRdeckel 27 mm; entfallt bei Geratezusatzgehause A,B,C.



RACO - Elektrolineartrieb
Baugruppen System

Serie 2060
BASISMASSE (mm) fiir Elektrolineartriebe der Bauformen A-M-C-N-T

SCHWELM

LINEARTRIEB ANTRIEBSMOTOREN fiir
Verstell- . Bauform A | Bauform M | Bauform C | Bauform N Bauform T
weg a, " Spindel-
System” « |Motor « |Motor Motor Motor « |Motor]
(mm) (mmfs) y a13 L grolle a13 L groe a10 u3 grofle a10 u3 grole a13 L I'1 grél?;el
x =10000 N (Hebelarm h = 85 mm, Moment My = 850 Nm)
T5 167397 ] 4 50 [ 80 | 4 [167]143[346] 4
10 M20 167 [ 143|346 | 4
K10 167 [ 397 | 4 50 [ 80 | 4 [167[143[346] 4
T5 167560 | 5 50 [125] 5
20 M20 167 1143 | 346 | 4
K10 167397 4 50 [ 80 | 4 [1671143[346] 4
500 | 1060 T5 167]560] 5 | 50 | 125] 5
40 M20 197 (208 (481 5
1000 1560 K10 167 (397 | 4 50 [80 [ 4
1500 2060 80 M20 190[578] 5 50 [125] 5
K10 1671560 5 | 50 [125] 5
2000 2560 T5 177294 6 50 [ 125] 6
100 M20 190] 578| 6 50 [125| 6
2500 3060 K10 1671 560| 5 | 50 [ 125] 5
3000 3560 140
K10 50 [125] 6
4000 4560 160 M20 190[578] 6 [ 50 [125] 6
5000 5560
200
K10 177|294] 6 50 [125] 6
400
|
x =20000 N (Hebelarm h = 85 mm, Moment My = 1700 Nm)
15 167397 4 50 | 80 | 4 |167143[346]| 4
10 M20 197 (208|481 5
K10 167 (397 | 4 50 [ 80 | 4 [167143[346] 4
T5 167560 | 5 50 [125] 5
20 M20 197 1208 | 481 | 5
K10 167 (397 | 4 50 | 80 | 4 [197[208]481] 5
500 | 1060 T5 190]578] 6 | 50 | 125] 6
40 M20 197 (208|481 5
1000 | 1560 K10 167560 5 50 [125] 5
1500 2060 80 M20 190| 578| 6 50 |125| 6
K10 190| 578| 6 | 50 | 125 6
2000 2560
100
2500 3060 K10 190578 | 6 |50 |125| 6
3000 | 3560 140
4000 4560 160
5000 5560
200
400

*) Bei SpiAdeIsystem ,M*“und ,K“ je nach Getriebeuntesetzung und Lastverhéltnissen gegebenenfalls Bremse ,L* erforderlich.
**) incl. AbschluRdeckel 27 mm; entfallt bei Geratezusatzgehause A,B,C.
5



RACO - Elektrolineartrieb
Baugruppen System

Serie 2060
MOTORLEISTUNGEN UND NENNSTROME (3 x 400 V, 50 Hz) fiir Elektrolineartriebe

SCHWELM

. Bauform A Bauform M Bauform C Bauform N Bauform T
v Spindel-
(mm/s) | System’ i P N i P I i P I, i P I, i P I,
ca. (KW) [ca.(A)| ca. (KW) | ca.(A)| ca. (KW) |ca.(A)| ca. (KW) | ca.(A)| ca. (KW) | ca. (A)
Fx=2500 N (Hebelarm h =85 mm, Moment My =212 Nm)
T5 10:1 | 0,4 0,8 10:1 ] 04 0,8 10:1 ] 04 0,8
10 M20 40:1| 0,4 0,8
K10 20:1 | 0,4 0,8 20:1 | 04 0,8 | 20:1] 0,4 0,8
T5 5:1 0,4 0,8 5:1 0,4 0,8 5:1 0,4 0,8
20 M20 20:1| 0,4 0,8
K10 10:1| 0,4 0,8 10:1 | 0,4 0,8 10:1 | 0,4 0,8
T5 2,51 0,7 14 |251| 0,7 1,4
40 M20 10:1 | 0,7 1,4
K10 5:1 0,4 0,8 5:1 0,4 0,8 5:1 0.4 0.8
80 M20 5:1 0,7 1,4 5:1 0,7 1,4 5:1 1,1 2
K10 2,5:1] 0,7 1,4 |25:1] 0,7 1,4
T5 1:1 1,7 B519) 1:1 1,7 Bro)
100 M20 4:1 1,1 2 4:1 1,1 2
K10 2:1 0,7 1.4 2:1 0,7 1,4
140
K10 1,5:1 | 1,1 2
160 M20 2,51 1,7 35 [251] 17 3,5
200 M20 2:1 2 4 2 2 4
K10 1:1 1,7 3,5 1:1 1,7 3,5
400 M20 1:1 4 8 11 4 8
Fx=5000 N (Hebelarm h =85 mm, Moment My =425 Nm)
T5 10:1 | 0,4 0,8 10:1 ] 0,4 0,8 10:1 | 0,4 0,8
10 M20 40:1| 0,4 0,8
K10 2011 0,4 | 0,8 201104 |08 ]120:1]04 |08
T5 5:1 0,7 1,4 5:1 0,7 1,4 5:1 0,7 1,4
20 M20 20:1 | 0,7 1,4
K10 10:1 | 0.4 0,8 10:1 | 0,4 0,8 | 10:1 ] 0,4 0,8
T5 251 1,1 2 2,51 1,1 2
40 M20 101 [ 1,1 | 2
K10 5:1 0,7 1,4 5:1 0,7 1,4 5:1 0,7 1,4
80 M20 5:1 1,7 15 5:1 1,7 o)
K10 251 11 2 2,51 1.1 2
T5 1:1 3 6 1:1 & 6
100 M20 4:1 2 4 4:1 2 4
K10 2:1 1,7 319 2:1 1,7 BE5)
140
K10 1,5:1] 1,7 3,5
160 M20 2,51 3 6 251 3 6
200 M20 2:1 4 8 2 4 8
K10 1:1 3 6 1:1 3 6
400

*) Bei Spindelsystem ,M“ und ,K* je nach Getriebeuntesetzung und Lastverhaltnissen gegebenenfalls Bremse ,L* erforderlich.
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RACO - Elektrolineartrieb
Baugruppen System

Serie 2060
MOTORLEISTUNGEN UND NENNSTROME (3 x 400V, 50 Hz) fiir Elektrolineartriebe

SCHWELM

. Bauform A Bauform M Bauform C Bauform N Bauform T

\Y Spindel-

(mmis) | System’ i [Pl il P i P il Pl PP
ca. (KW) |ca.(A)| ca. (KW) | ca.(A)| ca. (KW) [ca.(A)| ca. (KW) | ca.(A)| ca. (KW) | ca. (A)
Fx=10000 N (Hebelarm h =85 mm, Moment My =850 Nm)

T5 10:1 | 0,7 1,4 10:1 | 0,7 1,4 10:1 | 0,7 1,4

10 M20 40:1 | 0,7 1,4
K10 20:1 | 0,4 0,8 20:1 | 0,4 0,8 | 20:1| 0,4 0,8
T5 5:1 1,7 3,5 5:1 1,7 3,5

20 M20 20:1 | 1,1 2
K10 10:1 | 0,7 1,4 10:1 | 0,7 1,4 10:1 | 0,7 1,4
T5 251| 24 5 251|124 5

40 M20 10:1 | 1,7 | 3,5
K10 5:1 1,1 2 5:1 1,1 2

80 M20 5:1 & 6 5:1 8 6
K10 2,51 2 4 2,5:1 2
T5 1:1 5,7 11 1:1 5,7 11

100 M20 4:1 4 8 4:1 4 8
K10 21| 3 | 6 |21 3 | 6

140
K10 1,511 4 8

160 M20 2,5:1| 5,7 11 251]| 5,7 11

200
K10 1:1 5,7 11 1:1 5,7 11

400

Fx =20000 N (Hebelarm h =85 mm, Moment My, = 1700 Nm)

T5 101 11 2 10:1 | 1,1 2 10:1 | 1,7 B515)

10 M20 40:1 | 1,7 3,5
K10 20:1 | 0,7 1,4 20:1 | 0,7 1,4 | 20:1] 0,7 1,4
T5 5:1 2,4 5 5:1 2,4 5

20 M20 20:1 2 4
K10 10:1 | 11 2 10:1 ] 1,1 2 10:1 | 1,1 2|
T5 251] 48 10 12,511 4,8 10

40 M20 10:1 4 8
K10 5:1 2 4 5:1 2 4

80 M20 5:1 5,7 11 5:1 5,7 11
K10 251 4 8 251 4 8

100
K10 2:1 5,7 11 2:1 5,7 11

140

160

200

400

*) Bei Spindelsystem ,M“ und ,K“ je nach Getriebeuntesetzung und Lastverhaltnissen gegebenenfalls Bremse ,L*“ erforderlich.
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RACO - Elektrolineartrieb

Baugruppen System SCHWELM

Serie 2060

Gewichte (kg)

Bau- |Motor- Verstellweg (mm) Fug. |Unter Brer;; Geritezusitze

form |grosse platte stiitz. ;
(stck) befes"— nL

500 | 1000 | 1500 | 2000 | 3000 | 4000 | 5000 (Stck) [ oder | A | B | C D E
”B“

Y - 39 | 46 | 53 | 60 | 74 | 88 | 102 2 |25 (35| 2 5
314 | 50 | 57 |64 | 71 | 85 | 99 | 113 2

A 2 4 2 | 25|35 2 5
56 | 59 | 66 | 73 | 80 | 94 | 108 | 122 5
314 | 62 | 69 | 76 | 83 | 97 | 111 | 125 2

M 2 4 2 | 25 (35| 2 5
56 | 77 | 84 | 91 | 98 | 112 | 126 | 140 5
314 | 52 | 59 | 66 | 73 | 87 | 101 | 115 2

C 2 4 2 25 | 35 - -
56 | 62 | 69 | 76 | 83 | 97 | 111 | 125 5
314 | 60 | 67 | 74 | 81 | 95 | 109 | 123 2

N 2 | 4 2 |25 35| - | -
56 | 79 | 86 | 93 | 100 | 114 | 128 | 142 5
314 | 56 | 63 | 70 | 77 | 92 | 105 | 119 2

T 2 4 2 | 25|35 ]| 2 5
56 | 77 | 84 | 91 | 98 | 112 | 126 | 140 5

RACO-Elektro-Maschinen GmbH

Jesingh Str. 56-64
SCHWELM 555555 e

Tel.: (+49) (2336) 4009-0
Fax:  (+49) (2336) 400910
e-Mail: RACO@raco.de

3.2 Internet:  http://www.raco.de

(113-537-6) Technische Anderungen vorbehalten. © RACO SCHWELM
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