
   Per movimenti combinati e compatti

            For combined movements and space effi cient axis

    Kompakte und kombinierte Bewegung

Rotolinear 160 | 250

Il motore rotolineare tubolare GDR 

integra nella stessa meccanica un 

motore lineare tubolare Green Drive ed 

un motore rotativo brushless.

Tramite questa combinazione di tecno-

logie possono essere creati movimenti 

combinati di rotazione e movimento 

lineare.

Ognuno dei due motori può essere 

controllato in maniera autonoma 

anche in interpolazione per realizzare 

applicazioni come tappatura e Pick & 

Place con rotazione. 

GDR rotolinear motor integrates in 

one mechanical arrangement: Green 

Drive tubular linear motor and rotative 

brushless motor.

With this combination of technologies it 

is possible to create rotation and linear 

motion combined movements.

Each of these motors can be controlled 

in a separate way and also using 

interpolation solving application like 

Capping and Pick & Place with rotation.

Die Hubdrehmotor GDR besteht aus 

verschiedenen Baugrössen, welche sich 

im Wesentlichen durch die maximal zur 

Verfügung stehenden Drehmomente 

(11 Nm) der rotative Motoren bzw. 

Schubkräfte (400 N) der Linearmotoren 

unterscheiden. Ein Hubdrehmotor 

besteht grundsätzlich aus einem GD 

Linearmotor und einem angebautem 

Torque-Drehmotor. Beide Motoren sind 

elektrisch eigenständige Einheiten und 

lassen sich unabhängig voneinander 

ansteuern.

_tubular linear motor_
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GDR 160 | 250       

Parameter name
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Effective stroke
mm

Es
inches

Rated Force
N

Fr
lbf

Peak Force*
N

Fp
lbf

Actuator length
mm

Lt
inches

Shaft diameter
mm

Ls
inches

Pole pitch
mm

2p
inches

Force constant
N/A

Fc
lbf/A

Rated Current A Ir

Back EMF
V/m/s

BEMF
V/in/s

Phase resistance ohm

Phase inductance mH

Position 
repeatability

mm

inches

R
O
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T
IV

E
 M

O
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O

R Nominal Torque Nm Tn

Stall torque Nm Ts

Rated current A

Nominal speed rpm

Phase resistance ohm

Phase inductance mH

GDR160QS1 / GDR160QS2 GDR250TS1 / GDR250TS2 GDR250XS1 / GDR250XS2

110 / 200 110 / 200 110 / 200 110 / 200 110 / 200 110 / 200

4,33 / 7,87 4,33 / 7,87 4,33 / 7,87 4,33 / 7,87 4,33 / 7,87 4,33 / 7,87

22 50 99

4,95 11,24 22,26

88 200 396

19,78 44,96 89,02

481 / 577 509 / 605 461 / 557 491 / 587 611 / 707 641 / 737

18,93 / 22,71 20,04 / 23,82 18,15 / 21,93 19,33 / 23,11 24,06 / 27,83 25,24 / 29,02

8 16 16

0,315 0,630 0,630

60 60 60

2,36 2,36 2,36

33 39 52

7,402 8,8 11,73

0,54 1,27 1,90

14,44 13,5 17

3,2 3 4

57 14,7 8,5

33,5 26,0 9,0

0,05 0,05 0,05

0,002 0,002 0,002

0,65 / 1,30 1,3 / 2,4 1,3 / 2,4

0,7 / 1,4 1,5 / 2,9 1,5 / 2,9

1,0 / 1,7 0,9 / 1,7 0,9 / 1,7

3000 3000 3000

23 / 8,4 23 / 8,3 23 / 8,3

27 / 13 35 / 18
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                            Parameter

Es
mm

Effektiver Hub
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inches

Fr
N

Dauer - Vorschubkraft
lbf

Fp
N

Spitzen - Vorschubkraft*
lbf

Lt
mm

Gehäuselänge
inches

Ls
mm

Läuferdurchmesser
inches

2p
mm

Polabstand
inches

Fc
N/A

Kraftkonstante
lbf/A

Ir A Stromstärke

BEMF
V/m/s

Gegen-EMK Konstante
V/in/s

ohm Phasenwiderstand

mH Phaseninduktivität

mm
Wiederholgenauigkeit

inches

Tn Nm Nenndrehmoment

D
R

E
H

M
O

T
O

RTs Nm Stillstandsdrehmoment

A Stromstärke

rpm Drehzahl

ohm Phasenwiderstand

mH Phaseninduktivität

Nome Parametro

Corsa effettiva

M
O

T
O

R
E

 L
IN

E
A

R
E

Forza continuativa

Forza picco*

Lunghezza attuatore

Diametro stelo

Passo polare

Costante di forza

Corrente continuativa

Forza controelettromotrice

Resistenza di fase/fase

Induttanza di fase/fase

Ripetibilità di posizione

Coppia nominale

M
O

T
O

R
E

 R
O
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O

Coppia di stallo

Corrente continuativa

Velocità nominale

Resistenza di fase/fase

Induttanza di fase/fase

_ Bootle Capping _

* Peak force (10 sec) / Spitzen – Vorschubkraft (10 sek) / Forza di picco (10 sec)
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