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RACOmatic®
MEHR ALS DIE SUMME IHRER TEILE

Die RACOmatic® erweitert die Funktionen der RACO-Elektrozylinder® zu
betriebsfertigen, integrierten Stellantrieben. Mechanische Komponenten,
Software und Sensorik sind perfekt auf die Anlagenarchitektur und auf das
ieweilige Anforderungsprofil abgestimmt. Uber ein breites Spekirum von
Leistungsklassen und Bauformen steht damit eine maf3geschneiderte Lésung
fur jedes Bewegungsprofil bereit - mit der beispielhaften Zuverléassigkeit von

RACO.

Wenn es um maximale Prozesssicherheit und gleichbleibende Fertigungsqualitét geht, ist eine
exakte, vollstandig reproduzierbare Bewegungssteuerung in der Automation unverzichtbar. In
Verbindung mit der RACOmatic® spielen die Antriebe von RACO ihre Stérken voll aus.

Im taglichen Betrieb erzielen sie eine messbare Steigerung der Produktivitat, Verfugbarkeit und
Flexibilitét. Die SchlUssel hierzu sind die hochprézise Kraft-, Beschleunigungs- und Lageregelung
und die Integrierbarkeit in alle géngigen Steuerungssysteme. Hinzu kommt die einzigartige,
hochgradig anwenderfreundliche Bedieneroberflache. Sie gewdhrleistet das einfache Justieren
der Betriebsparameter.

Sie, als Konstrukteur oder Betreiber, setzen auf das Resultat eines Engineerings, das

jahrzehntelanges Expertenwissen zu einem systematischen Antriebskonzept bindelt - effizient,
investitionssicher und absolut praxisgerecht. Eben typisch RACO.
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RACOmatic®

MECHATRONISCHES ANTRIEBSSYSTEM
INSTALLATION UND KONFIGURATION

RACOmatic®-Elektrozylinder
Die High Performance Komplettldsung fir einen breiten Leistungsbereich!

Mit der RACOmatic® wird der RACO-Elektrozylinder® zu einem betriebsfertigen, linearen Stellantrieb mit
integrierter Steuerung, der autark bedient wird oder Gber eine vom Kunden wéhlbare, standardisierte Schnittstelle
zur Leitwarte kommuniziert.

Die Komponenten der RACOmatic® sind ein RACO Drehstrom-Asynchronmotor mit integriertem, vektorgere-
geltem Frequenzumrichter inklusive der Lageregelelekironik, einem Multiturn-Absolutwertgeber (Typ: RACO EPS-
CAN) und einer elektro-magnetischen Haltebremse, welche optional erhaltlich ist.

Von der bekannten Ansteuerung Uber digitale I/O oder Uber die analoge Sollwertvorgabe (4-20mA) stehen alle
gdéngigen Feldbusanschlussmodule - PROFIBUS, CANopen, DeviceNet und EtherCat - zur Verfigung.

* Die RACOmEIﬁC® steuert den Elektrozylinder innerhalb des zuléssigen Hubweges positionsgenau an und
schaltet bei Uberlastung selbstéindig den Motor ab

* Die parametrierten Endpositionen werden mit reduzierter Geschwindigkeit exakt erreicht, sodass ein
Uberfahren dieser Positionen bis zur mechanische Endlage/ Blockade ausgeschlossen ist

* Die Grenzwerte fir Hub, Kraft und Geschwindigkeit werden in der RACOmatic® in unserem Werk
programmiert und Ober mehrere Passwort-Level fir die Bediener und Leittechniker freigegeben

Die Parametrierung des Positionsgebers und des Frequenzumrichters erfolgt Uber das RACOmatic® Tool fur
Microsoft Windows. Die prazise Einstellung ist durch die intuitive MenUfihrung sehr einfach. Die Software
ermdglicht es, Geschwindigkeiten und Positionen einzustellen, sowie Beschleunigungs- und Bremsrampen
festzulegen. Zum Schutz der Mechanik lhrer Anlagen lassen sich maximale Kréfte definieren und fur den Notfall
eine Kraftabschaltung programmieren.

Mit dieser vorkonfigurierten Antriebslésung sind RACO-Elektrozylinder® sowohl fir Stellaufgaben, als auch for
anspruchsvolle Positionier- und Regelaufgaben geeignet und als Plug & Move Lésung sofort einsatzbereit.

Die RACOmatic® steuert den Elektrozylinder innerhalb des zuldssigen Hubweges positionsgenau an und schaltet
bei Uberlastung selbsténdig den Motor ab. Die parametrierten Endpositionen werden mit reduzierter Geschwin-
digkeit exakt erreicht, sodass ein Uberfahren dieser Positionen bis zur mechanischen Endlage/Blockade
ausgeschlossen ist.
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Die Grenzwerte fur Hub, Kraft und Geschwindigkeit werden in der RACOmatic® in unserem Werk programmiert
und Uber mehrere Passwort-Level fur die Bediener und Leittechniker freigegeben. Die Werkseinstellung
(wéhlbare Konfiguration A-F ,Settings”) ist jederzeit wieder herstellbar.

Flexible Installation geméf} der Einsatzbedingungen

Fir jede Einbausituation, jeden Einbauraum und die Umgebungsbedingungen bietet RACO die Komponenten
der RACOmatic® in drei Varianten an. Bei zwei Varianten sind die Komponenten nah am Elektrozylinder wie bei
einem dezentralen Feldgerat und erméglichen die Ansteuerung z.B. Uber eine Bus-Schnittstelle.

RACOmatic® direkt am Motor

Vorteile:
Einstellung der Stellgeschwindigkeit mittels Poti am Elekirozylinder*

Robuste Industrie-Steckverbinder vereinfachen den Anschluss und
garantieren eine leichte Austauschbarkeit im Servicefall

Hardware und EPROM kénnen ohne das Lésen von Kabel-
verbindungen getauscht werden

Schutzart: IP54 & 65

RACOmatic® abgesetzt mit Kabelverbindung

Vorteile:
Einstellung der Stellgeschwindigkeit mittels Poti am Elektrozylinder.*

Separater Frequenzumrichter und 5m Kabel for die Wandmontage

Die Kabel sind vorkonfektioniert und die Wandhalterung ist im
Lieferumfang enthalten.

Schutzart: IP54 & 65

RACOmatic® fisr den Schaltschrankeinbau

Vorteile:

Kombination mit weiteren Komponenten (Bremsschopper, SPS) und
einem HMI mit Volltextdisplay zur manuellen Ansteuerung in einem E-
Schrank.

Einfache Klimatisierung der installierten Komponenten

Schutz vor Unbefugten

Die Komponenten werden als lose Beistellung ausgeliefert.

Schutzart: IP20

*Umfangreiche Uberwachungs- und Kontrollfunktionen sind integriert - LED Anzeigen fir Ein- und Ausgénge sowie Statusanzeigen.
Integriertes Potentiometer und 10-Stufenschalter fir Geschwindigkeitseinstellung und Kraftbegrenzung direkt am Antrieb. So kann vor Ort
manvuell die Stellgeschwindigkeit (im zuldssigen Bereich bis zur maximalen Geschwindigkeit) an den Prozess angepasst werden.



RACOmatic®

MECHATRONISCHES ANTRIEBSSYSTEM
HOCHLEISTUNGS ELEKTROZYLINDER BAUART 1

RACO-Elektrozylinder® Baureihe 1

Die Konzeption der RACO-Elektrozylinder® der Baureihe 1 (Hochleistungszylinder) ist auf die besondere Robustheit
und Langlebigkeit der Geréte auch unter hdrtesten Einsatzbedingungen ausgelegt. Die Guflerst stabile Ausfuhrung
der RACO-Elektrozylinder® wird for hochdynamische Anwendungen mit hoher Schalthaufigkeit eingesetzt. Durch
eine Vielzahl von Optionen innerhalb des modularen Aufbaus, bis hin zu Sonderkonstruktionen, werden alle
Kundenforderungen umfassend erfillt!

Herzstick der RACO-Elektrozylinder® sind die hochprézisen Gewindetriebe aus eigener Fertigung

Die Gewindetriebe

Der Trapezgewindetrieb ist eine gewirbelte oder optional ge-
schliffene Spindel in Kombination mit einer Spindelmutter aus
Spezialbronze. Hohe statische Belastungen, die oberhalb der [
nominalen Verstellkraft liegen, werden sicher in beliebigen
Zwischenstellungen durch die Selbsthemmung gehalten. Héhere
Stellgeschwindigkeiten werden mit Mehrgangtrapezspindeln [
realisiert.

Der Kugelgewindetrieb ist eine geschliffene Spindel aus
hochfestem Stahl und hat aufgrund der sehr geringen Reibung des _
Walzkontakts zwischen den Kugeln und Laufbahnen keine .
Selbsthemmung . Die installierte Antriebsleistung wird effektiver in
Stellkraft umgewandelt. Fir Anwendungen, welche ein hohes Maf3 .
an Prézision an die Positionier- und Wiederholgenauigkeit |

erfordern, eignet sich dieser Spindeltyp. ‘

RACO - modulares System fur kundenspezifische Lésungen

Der modulare Aufbau der RACO-Elektrozylinder® und die langen Erfahrungen aus den zahlreich realisierten
Anwendungen sind die Basis fir eine nachhaltige, kundenspezifische Antriebslésung. Die grofle Variabilitét
erschlieBt dem RACO-Elektrozylinder® ein breites Einsatzspektrum. Kompetente und erfahrene Mitarbeiter beraten
und unterstitzen Sie in Fragen der Linearantriebstechnik und bieten kundenbezogene Lésungen.

RACO Typenschlissel

Bauform A Bauform M Bauform C Bauform N Bauform T

IS QNS — . -4

*Darstellung mit aufgesetztem Frequenzumrichter

Auszug aus dem RACO-Typenschlissel T1AA4
0o 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
T Spindeltyp (Trapez) l | L Baugréfle
1 Zylinderbauart (Baureihe) Bauform (Antrieb / Motor)
A Bauform (Antrieb / Motor) Zylinderbauart (Baureihe)
4 Baugréfie Spindeltyp (Trapez / KGT)

Die Befestigungselemente

Zur Befestigung des Elektrozylinders stehen neben der Drehzapfenaufnahme mit Lagerfufien weitere Optionen
wie z.B. eine Kardanik oder Flanschbefestigung zur Auswahl. Die Adaption des Schubohres an das zu bewegende
Bauteil kann mittels Gewindeadapter, Gabelkopf oder Gelenklager realisiert werden. Auch Adapter nach
Kundenvorgabe sind lieferbar.

Gabelkopf Gelenkkopf
Gﬂi’

Gerateschutz und Dampfungssysteme

Lagerfifie

Zum Schutz des Elektrozylinders gegen betriebsbedingte axiale Sto3belastungen verfigen die Elektrozylinder der
Baureihe 1 Uber ein integriertes Ddmpfungssystem. Auch die mechanischen Endpositionen des Hubes sind mit
einer Démpfung versehen, was die Fehlertoleranz bei Uberfahren der Wegendschalter erhéht.

Faltenbalg Staubschutzrohr Dé@mpfer am Schubrohr Démpfer an den Endlagen

.Y
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RACOmatic’Elektrozylinder

TECHNISCHE DATEN BAUGROSSE 4 HAUPTABMESSUNGEN BAUGROSSE 4

HOCHLEISTUNGS ELEKTROZYLINDER BAUART 1 HOCHLEISTUNGS ELEKTROZYLINDER BAUART 1

Leistungsdaten der Baugrdsse 4 mit RACOmatic®

Bauform A 22 2%
Zylindertyp Verstellkraft i P RACO-Motor 0,75 kW/400VAC/6 pol./80K6 Motor-Strom Umrichter am
(Bauform A) (kN) (mm) min. (mml/s) max. (A) / Schaltung (kW) extending 2
IS}
e eZT:vﬁ:detrieb) 1:1 3 5 5-87 Hz 80 3,84 D 2,2 11
i 2,5 J\H =
K1_A4 . 1:1 6 10 5-87 Hz 170 3,94D 2,2 110
(Kugelgewindetrieb) 150
126
T1A_4 . 1:1 8 5 5-50 Hz 45 4,03D 2,2 !
(Trapezgewindetrieb) 50 Kabelverschraubung M20x1,5
K1A4 1:1 6 10 5-50 Hz 95 3,84 D 2,2
(Kugelgewindetrieb)
Zylindertyp Verstellkraft i P RACO-Motor 0,75 kW/400VAC/6 pol./80K6 Motor-Strom Umrichter
(Bauform C) (kN) (mm) min. (mm/s) max. (A) / Schaltung (kW)
T1 q4 . 1:1 3 5 5-87 Hz 80 3,84 D 2,2
(Trapezgewindetrieb)
K1C4 25
(,: . 1:1 6 10 5-87 Hz 170 3,94 D 2,2
(Kugelgewindetrieb)
T1C4
1:1 3 5 5-50H 45 4,03D 2,2
(Trapezgewindetrieb) 50 ‘ Bauform c 50
K1c_:4 . 1:1 6 10 5-50Hz 95 3,84 D 2,2
(Kugelgewindetrieb)
ausfahrend
extending 0
Zylindertyp Verstellkraft i P RACO-Motor 0,37 kW/400VAC/4 pol./63G4 Motor-Strom Umrichter
(Bauform T) (kN) (mm) min. (mm/s) max. (A) / Schaltung (kW)
T1T4 . 5:1 3 1,5 5-50 Hz 15 1,60 D 1,1
(Trapezgewindetrieb)
1T4 5.0
K T . 5:1 6 3 5-50Hz 30 1,60 D 1,1
(Kugelgewindetrieb)
Verstellweg
Hub [mm] 100 200 300 400 500 600 800 1000
MaR a3 [mm] 430 530 630 730 830 930 1130 1330
Gewicht [kg] ca. 26 27 28 29 30 31 33 35
Bauform T w106
156
Tipp1: g
o)
ausfahrend o -
Neben dem PROFIBUS-Modul stehen auch weitere Feldbusanschluss-Module (CANopen, extending | o
DeviceNet und EtherCat) optional zur Verfigung. Zusétzlich ist die analoge =

Stellungsrickmeldung (4-20mA oder 0-10V) als Output-Signal nutzbar.

222
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RACOmatic’Elektrozylinder
TECHNISCHE DATEN BAUGROSSE 5 HAUPTABMESSUNGEN BAUGROSSE 5

HOCHLEISTUNGS ELEKTROZYLINDER BAUART 1 HOCHLEISTUNGS ELEKTROZYLINDER BAUART 1
H & H P 46 266 206 206
Leistungsdaten der Baugrésse 5 mit RACOmatic Bauform A o — -
Zylindertyp Verstellkraft ; P RACO-Motor 1,5 kW/400VAC/8 pol./100L8 Motor-Strom Umrichter extending
(Bauform A) (kN) (mm) min. (mm/s) max. (A) / Schaltung (kW) T a8
T1A5 : 121 4 5 5-87 Hz 80 6,12 D 3 o] = =
(Trapezgewindetrieb) o | §
K1A 50 ki kS
AS 1:1 8 9 5-87 Hz 160 6,00 D 3 = °
(Kugelgewindetrieb) {123 |
159
- T1A5d iet) 1:1 4 5 550 Hz 45 436D 3 =
rapezgewinaetrie
;1A5 10,0 8
1:1 8 10 5-50 Hz 95 4,06 D 3 s o ]
(Kugelgewindetrieb) S o i:r
= \
Sanl |
Zylindertyp Verstellkraft i P RACO-Motor 1,5 kW/400VAC/8 POI-/1 oos Motor-Strom Umrichter | 40 . . *) mit Haltebremse verlangert sich der Motor um 122 mm
(Bauform C) (kN) (mm) min. (mm/s) max. (A) I Schaltung (kW) e 9
T1Q5 ) 1:1 4 5 5-87Hz 80 6,12D 3
(Trapezgewindetrieb)
c 50
(Kugelg';1(e1vingetrieb) 1:1 8 9 5-87 Hz 160 6,00 D 3
Bauform C ) 5217
T1C5 1:1 4 5 5-50Hz 45 4,36 D 8
(Trapezgewindetrieb)
K1C5 100
S 1:1 8 10 5- 50 Hz 95 4,06 D 3
(Kugelgewindetrieb) ausfahrend -
extending 2
Zylindertyp Verstellkraft i P RACO-Motor 0,37 kW/400VAC/4 pol./63G4 Motor-Strom Umrichter g
(Bauform T) (kN) (mm) min. (mm/s) max. (A) / Schaltung (kW) 5 = | _ s
T1T5 . 75:1 4 1 5-50 Hz 12 2,00D 1,1 Bl | 74] z ° i
(Trapezgewindetrieb) 123 S 185 ‘
K1T5 10.0 o AT
k , 7,5:1 8 3 5-50 Hz 24 1,80 D 1,1 a3 245
(Kugelgewindetrieb) Kabelverschraubung M20x1,5 284
<o g
o 1S g
S [l
220h11 1
40 *) mit Haltebremse verldngert sich der Motor um 122 mm
Verstellweg
Hub [mm] 100 200 300 400 500 600 800 1000
Bauform T 192 196 196
MaR a3 [mm] 455 555 655 755 855 955 1155 1355 219 156
<t
Gewicht [kg] ca. 32 36 39 43 46 50 57 64 ] 8
ausfahrend © 4 -
xtendi & B [
extending (e ‘_%m] pry
2 140
Tipp2: %toi :14\} ‘i > § & =
K s /4 ® A o
.. .. . . 74 s
Fur Figeprozesse und/oder Aufgaben die einen kraftgeregelten Cizs e l
Stellantrieb erfordern, kann Gber einen Analogausgang wahlweise 158 " s -
der aktuelle Verstellweg oder die Verstellkraft ausgegeben werden. Kabelverschraubung M20x1,5_ 19
Kraftmessbolzen g b -
31 =] H | EE
220h11, 5 5 *) mit Haltebremse verlidngert sich der Motor um 62 mm
40

10 11



RACOmatic’Elektrozylinder

TECHNISCHE DATEN BAUGROSSE 6 HAUPTABMESSUNGEN BAUGROSSE 6

HOCHLEISTUNGS ELEKTROZYLINDER BAUART 1 HOCHLEISTUNGS ELEKTROZYLINDER BAUART 1

Leistungsdaten der Baugrésse 6 mit RACOmatic®

Bauform A
36 330 227 (206) 227 (206)
Zylindertyp Verstellkraft i P RACO-Motor 2,2 kW/400VAC/8 pol./100LX8 Motor-Strom Umrichter ausfahrend 120 M 40 266 % A (M)
(Bauform A) (kN) (mm) min. (mm/s) max. (A) / Schaltung (kW) extending : 12 1
T1A6 .
. ) 1:1 5 5 5-87 Hz 100 9,98 D 5,3 8
(Trapezgewindetrieb) 10.0 = Wi
K1A6 . 1:1 10 1 5-87 Hz 200 9,41 D 5,5 S
(Kugelgewindetrieb) i
124 <
T1A6 : 17,5 1:1 5 5 5-50 Hz 50 8,50 Y 5,5 180
(Trapezgewindetrieb) 221
a3
K1A6 . 20,0 1:1 10 11 5-50 Hz 105 8,33Y 5,5
(Kugelgewindetrieb)
Zylindertyp Verstellkraft i P RACO-Motor 2,2 kW/400VAC/8 pol./100LX8 Motor-Strom Umrichter g
(Bauform C) (kN) (mm) min. (mm/s) max. (A) / Schaltung (kW) wjﬁ Titrz
T
T1 QG ; 1:1 5 5 5 .87 Hz 100 9,98 D 5,5 o281
(Trapezgewindetrieb) 100 56
K1 c,:6 . 1:1 10 11 5-87 Hz 200 941D 5,5
(Kugelgewindetrieb)
Ut Cfs : 17,5 1:1 5 5 5 - 50 Hz 50 8,50 Y 5,5 555
(Trapezgewindetrieb) Bauform C 330 130
120,
K1 QG ) 20,0 1:1 10 1 5-50 Hz 105 8,33Y 5,5 :
(Kugelgewindetrieb) =
ausfahrend T — - 5
Zylindertyp Verstellkraft ; P RACO-Motor 2,2 kW/400VAC/4 pol./90L4 Motor-Strom Umrichter extending s = "
(Bauform M) (kN) (mm) min. (mm/s) max. (A) / Schaltung (kW) s e o
T1M6 i L 7 )
3:1 5 4 5-50H 35 5,56 Y 3 Qe @
(Trapezgewindetrieb) 20’0 ‘ SI E o
124 g IEl B
Zylindertyp Verstellkraft i P RACO-Motor 0,37 kW/400VAC/4 pol./63G4 Motor-Strom Umrichter 12(2)1 igg .
(Bauform T) (kN) (mm) min. (mm/s) max. (A) / Schaltung (kW) 23 150 T
T1 T6 Kabelverschraubung M20x1,5
) . 20:1 5 1 5-50 Hz 6 1,8D 1,1 B
(Trapezgewindetrieb) N I
20,0 e 5
K1T6 20:1 10 2 5-50 Hz 12 1,8 D 1,1 Q%LQT:‘ ° &
(Kugelgewindetrieb) 228h11 T |
56 *) mit Haltebremse verléngert sich der Motor um 122 mm
Zylindertyp Verstellkraft i P RACO-Motor 2,2 kW/400VAC/4 pol./90L4 Motor-Strom Umrichter
(Bauform T) (kN) (mm) min. (mm/s) max. (A) / Schaltung (kW)
T1T6 X 7,5:1 5 2 5-87 Hz 28 6,0D 8
(Trapezgewindetrieb)
K1T 20,0 Bauform T B
176
. 6 . 75:1 10 3 5-87 Hz 55 58D 3
(Kugelgewindetrieb) ﬁ
ausfahrend b |
Verstellweg eximging ] g @p e
i)
Hub [mm] 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 8
12 ‘gd ©
MaR a3 [mm] 670 870 1070 1270 1470 1670 1870 2070 sI‘ S o
Gewicht [kg] ca. 81 89 98 106 115 123 132 141 ] 3 e
180 "l o18
221 265
Tiop3 325
Ipp9:
RACO bietet mit der RACO-Synchronlauf-Steuerung alle relevanten Funktionen fir den ﬁ &
Betrieb von zwei oder bis zu vier Achsen als Black-Box fertig konfiguriert an.

‘>T4>E

]

56 *) mit Haltebremse verlangert sich der Motor um 109 mm
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RACOmatic’Elektrozylinder

TECHNISCHE DATEN BAUGROSSE 7
HOCHLEISTUNGS ELEKTROZYLINDER BAUART 1

HAUPTABMESSUNGEN BAUGROSSE 7
HOCHLEISTUNGS ELEKTROZYLINDER BAUART 1

Leistungsdaten der Baugrésse 7 mit RACOmatic®

Zylindertyp Verstellkraft i P RACO-Motor 2,2 kW/400VAC/4 pol./90L4 Motor-Strom Umrichter
(Bauform M) (kN) (mm) min. (mml/s) max. (A) / Schaltung (kW)
K1M7 . 15,0 3:1 12 10 5-87 Hz 165 8,10 D 5,5 **)
(Kugelgewindetrieb)
M7 - 20,0 5:1 7 5 5-87 Hz 55 8,50 D 5,5 **)
(Trapzegewindetrieb)
(Trapez-:;:v'\\/’ilr?detrieb) 6,7 :1 7 & 5-50 Hz 25 540Y &
30,0
K1M7 . 5:1 12 6 5-50 Hz 55 530Y 3
(Kugelgewindetrieb)
(Trapez-g:v'\\/’ilr?detrieb) 84:1 7 2 5-50 Hz 20 570Y 8
40,0
K1M7 ) 6,7 :1 12 4 5-50 Hz 40 530Y 3
(Kugelgewindetrieb)
(Trapez-glv':?rzietrieb) 10,6 : 1 7 2 5-50Hz 15 5,60Y 3
M 50,0
. 7 ) 84:1 12 3 5-50 Hz 30 530Y 3
(Kugelgewindetrieb)
Zylindertyp Verstellkraft i P RACO-Motor 2,2 kW/400VAC/4 pol./90L4 Motor-Strom Umrichter
(Bauform N) (kN) (mm) min. (mm/s) max. (A) / Schaltung (kW)
K1N7 : 15,0 3:1 12 10 5-87 Hz 165 8,10 D 5,5 **)
(Kugelgewindetrieb)
T N.7 ) 20,0 5:1 7 5 5-87Hz 55 8,50 D 5,5 %)
(Trapzegewindetrieb)
(Trapez-glvtli:detrieb) 6,7 : 1 7 8 5-50Hz 25 540Y 3
30,0
K1N7 . 5:1 12 6 5-50 Hz 55 530Y 3
(Kugelgewindetrieb)
T N,7 X 84:1 7 2 5-50 Hz 20 570Y 3
(Trapezgewindetrieb)
KN 40,0
. 7 . 6,7 :1 12 4 5-50Hz 40 530Y 3
(Kugelgewindetrieb)
(Trapez-ggv\';li:detrieb) s 3 7 2 5-50 Hz 15 5,60 Y 3
50,0
K1N7 . 84:1 12 3 5-50Hz 30 530Y 3
(Kugelgewindetrieb)
Zylindertyp Verstellkraft ; P RACO-Motor 2,2 kW/400VAC/4 pol./90L4 Motor-Strom Umrichter
(Bauform T) (kN) (mm) min. (mm/s) max. (A) / Schaltung (kW)
T1T7 X 76:1 7 2 5-50 Hz 20 6,20 Y 3
(Trapezgewindetrieb)
T 40,0
. 7 ) 76:1 12 4 5-50Hz 40 4,80Y 3
(Kugelgewindetrieb)
(Trapez::v\-:eretrieb) 10:1 7 2 5-50 Hz 15 590Y 3
50,0
K1T7 . 10:1 12 3 5-50 Hz 30 4,70 Y 3
(Kugelgewindetrieb)
Verstellweg
Hub [mm] 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 2000
Mal a3 [mm] 745 945 1145 1345 1545 1745 1945 2145 2345 2545
Gewicht [kg] ca. 128 138 148 158 168 178 188 198 208 218

14

Bauform M

ausfahrend 40 266 (330) 206 (227) 206 (227)
extending 105(120) 176 _ (218 gl E
N
‘ o
) % ~
&
sTe e =
zEﬁ RECD
I ‘ & 2 8
4
119 < 210 ‘
159 218
195 290
a3 350
Kabelverschraubung M20x1,5
5 8
3 a T asy 3
Q|
&gm\\u RECD E%
240h11 | T— & g
60
*) mit Haltebremse verléangert sich der Motor um 109 mm
**) Umrichter 5,5 kW MaRe in Klammern
Bauform N 614 %
266 (330) 40 216 206 (227) 206 (227)
210)
ausfahrend
_
extending ol
g =
Sy ]
(=)
]
B & > ]
o sl 2 E
SR § o ©|
R g
s 210 ‘
218 Il
290
350
o
=)
Q|
N = @» B
240h11 T-
T 60 *) mit Haltebremse verlangert sich der Motor um 109 mm
**) Umrichter 5,5 kW MaRe in Klammern
Bauform T 223
10
o
o,
ausfahrend o
&l -
extending D @ 2
(o]
68 80 2 200
2 K| g e [
g8 = g
b x| =] [ g

2178

a3

228 107
| 416

Kabelverschraubung M20x1,5

147

2 60

N o] e T

240h11 |

i

60

*) mit Haltebremse verléangert sich der Motor um 109 mm
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RACOmatic’Elektrozylinder
TECHNISCHE DATEN BAUGROSSE 8 HAUPTABMESSUNGEN BAUGROSSE 8
HOCHLEISTUNGS ELEKTROZYLINDER BAUART 1 HOCHLEISTUNGS ELEKTROZYLINDER BAUART 1

. oo . ° ®
Leistungsdaten der Baugrosse 8 mit RACOmatic Bauform M ausfahrend
extending
Zylindertyp Verstellkraft i P RACO-Motor 4kW/400VAC/4 pol./100L4 Motor-Strom Umrichter
(Bauform M,N und T) (kN) (mm) min. (mml/s) max. (A) / Schaltung (kw)
2
L 8,1:1 10 3 5- 50 Hz 30 10,10'Y 55 g [21 CEIE
(Trapezgewindetrieb) 400 o
K1M8 . 53:1 16 7 5-50 Hz 70 9,10 Y 5,5 |122 ] §
(Kugelgewindetrieb) |135 |
191
L MS . 13,5::1 10 2 5-50 Hz 20 9,30 Y 5,6 226 a3 i 267
(Trapezgewindetrieb) |
60,0 Kabelverschraubung M20x1,5
K1M8 . 6,8:1 16 6 5-50 Hz 55 10,30 Y 5,5 < g g
(Kugelgewindetrieb) s S s g
mime = 16,8:1 | 10 2 5 - 50 Hz 15 9,90 Y 55 s % n==s= g
(Trapezgewindetrieb) 800 "
K1 M 8 ’ 250 54 *) mit Haltebremse verléngert sich der Motor um 122 mm
. . 98:1 16 4 5-50 Hz 40 9,70 Y 5,5
(Kugelgewindetrieb)
(Trapez-lg-;:v's\/’ilrsietrieb) 20,3:1 10 1 5-50 Hz 10 10,00 Y 5,8
M 100,0
. 8 . 13,5:1 16 3 5-50 Hz 30 9,00 Y 5,5 227 227
(Kugelgewindetrieb) Bauform N s
|
T1N_8 . 8,1:1 10 3 5-50 Hz 30 10,10 Y 6.5 EL
(Trapezgewindetrieb) 40.0 ausfahrend - Q9
’ extending i
K1N8 . 53:1 16 7 5-50Hz 70 9,10Y 5,5
(Kugelgewindetrieb) il L - o
el g
(Trapez.:;:vtlinsdetrieb) 13,5:1 10 2 5-50 Hz 20 9,30 Y 6.5 - = =
ol o (A
60,0 sl = W 2 [RACT) g o,
K |K1Nﬁ wieh 68:1 16 6 5-50 Hz 55 10,30 Y 5,5 122 8 g ? B
(Kugelgewindetrieb) Frae S bﬁfi] 55 H‘
191 180 218
T T N_8d ieb 16,8 : 1 10 2 5-50 Hz 15 9,90 Y 5,5 226 240 355
(Trapezgewindetrieb) 80,0 . 23 o s
S Kabelverschraubung M20x1,5 @ @
K1N8 ) 9,81 1 16 4 5_50 Hz 40 9,70Y 5.5 - s abelverschraubung X o -
(Kugelgewindetrieb) Dl QE:*:; i
L il : 8
T1N_8 ) 20,3:1 10 1 5-50 Hz 10 10,00 Y 5,5 = 4
(Trapezgewindetrieb) 100.0 50
K1 N8 . ’ 13’5 9 16 3 550 Hz 30 9,00 v 5’5 . 120, *) mit Haltebremse verléngert sich der Motor um 122 mm
(Kugelgewindetrieb)
T1T8
7,6:1 10 3 5-50H 30 9,60 Y 530
(Trapezgewindetrieb) 35,0 ‘
T1T8 ) 12,5:1 10 2 5-50 Hz 20 9,90 Y 5,5
(Trapezgewindetrieb) 600 Bquform T
K1T8 ) 7,6:1 16 5) 5-50 Hz 50 9,50 Y 6.5
(Kugelgewindetrieb)
ausfahrend =
T1T8 ) 80,0 16 :1 10 2 5-50Hz 15 10,20 Y 5,5 extending 3
(Trapezgewindetrieb)
T1T8 ) 21,5:1 10 1 5-50 Hz 10 9,60 Y 5,5 °
(Trapezgewindetrieb) Y s o 5
2l () 3 1
K1T . HE = 2
, 8 . 12,5:1 16 3 5-50 Hz 30 9,50 Y 5,5 o QL N
(Kugelgewindetrieb) § i 255
|
240 355
| 415
Verstellweg a3 [ e
~ Kabelverschraubung M20x1,5 173
Hub [mm] 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 2000 gg ; =t -
Mal a3 [mm] 780 980 1180 1380 1580 1780 1980 2180 2380 2580 ;I% == = IER
250 T 1
GeW'Cht [kg] ca. 209 223 237 251 265 279 293 307 321 335 54 @}DE ) mit Haltebremse verléngert sich der Motor um 122 mm
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DAS RACOmatic° TOOL

Integrierte Antriebe mit RACOmatic® sind bereits im Auslieferungszustand auf
die Betriebsanforderungen vorkonfiguriert und nach Anschluss direkt
betriebsbereit. Alle Parameter des Auslieferungszustandes sind bei RACO
geprift, dokumentiert und kénnen jederzeit wiederhergestellt werden.

"
—
-
-

AN -
'\.-) N~/

@)

I @ COM Connection | Customer Seftings | Customer Advanced Settings | Errors | Help

Customer Settings (2Prog Endpositons) S-S ERE Active State
Actual Setpoint Abs. Max Position [mm]: ¢

Retracted Position [mm]: 5 5,000 : Connection State:
Extended Position [mm]: 595 595000 Data Transfer State:
Retracted Endposition [mm]. 6 6,000 Kot il
Extended Endposition [mm]: 594 594,000 iy
Retracted Preposition [mm]. 10,000

Exended Preposition [mm]: 590 590000 = Actual Spaed. 50% -
[V/min}; [mmys]:

Actual Position  [mm]:

Max. Frequency [Hz] 50 50.0
Pot1 Speed Value (%)
Max Speed [mm/s]:

Actual Total Current [A]

Actual Tarque Cumrent [A]
Max Force Value [%]:

Pot2 Force Value [%] Actual Error: Ar.m.al Waming: ps%

Acceleration Time [s] Actual Lockout Reason:

Deceleration Time [s]:

Cancel

Das einzigartige RACOmatic® Tool - die Anwendersoftware aus dem Hause RACO - reduziert die
ca. 800 Stellgréfen, die aus der Kombination von Frequenzumrichter und Sensorik resultieren,
sinnvoll auf die wenigen, fur lhre Anwendung benétigten Parameter.

Unabhéangig von der Leitsteuerung kann mit dem elekironischen Handrad der Antrieb bei
Einbau und Inbetriebnahme verfahren und eingerichtet werden.

Wird ein Feldbussystem eingesetzt, unterstitzt das RACOmatic® Tool auch dessen
Konfiguration.
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