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adicionais para selecdo de produto e especificacdes.

;?(Eﬁiga@o de recursos do Tabelas de comparacédo de produto para controle de movimento rotativo, motores lineares, atuadores lineares e servo-drives. 23
Familia de servo-drives de eixos multiplos com compartilhamento de barramento CC, Movimento Integrado na rede EtherNet/IP™ e acessérios
doinversor c6d. cat. 2198. Os recursos de seguranca funcional incluem:

« (ertificacdo TUV Rheinland, PL e, Categoria 3, (IS0 13849) e SIL (L3 (IEC 61508, IEC 61800-5-2 e IEC 62061)
+ Inversores de eixo (nico e de eixo duplo 2198-xxxx-ERS3 e 2198-xxxx-ERS4
R — ST0fisicamente conectado e integrado
Servo-drives Kinetix 5700 « Inversores de eixo tnico e de eixo duplo 2198-xxxx-ERS3 (série B) adicionam: B
- 5S7Integrado (orientado ao acionamento) e temporizado
«Inversores de eixo (nico e de eixo duplo 2198-xxx-ERS4 adicionam:
— SSTintegrado (com base no inversor), temporizado e monitorado
— 551,552,505, SLS, SLP, SDI, SFX, SBC integrado (com base no controlador)
Familia de servo-drives de eixo (nico ou de eixos mdltiplos com compartilhamento de barramento CA/CC, Movimento Integrado na rede
EtherNet/IP e acessérios do inversor cod. cat. 2198. Oferece controle Safe Torque-off (STO).
Servo-drives Kinetix 5500 « Servo-drives 2198-Hxxx-ERS: controle de STO fisicamente conectado, PL d, Categoria 3150 13849) e SIL (L2 (IEC 61508, IFC61800-5-2¢ | 63
IEC62061)
« Servo-drives 2198-Hxxx-ERS2: controle de STO integrado, PL e, Categoria 3 (150 13849) e SIL (L3 (IEC61508, IEC 61800-5-2 e IEC 62061)

Servo-drives modulares Familia de servo-drives modular, de eixos multiplos com Movimento Integrado na interface SERCOS. O sistema de acionamento inclui modulos

Kinetix 6200 de poténcia de cdd. cat. 2094 e conta com médulos de controle de velocidade sequra ou safe torque-off. %

Servo-drives modulares Famflia de servo-drives modular, de eixos mdiltiplos com Movimento Integrado na rede EtherNet/IP. O sistema de acionamento inclui médulos

Kinetix 6500 de poténcia de cdd. cat. 2094 e conta com médulos de controle de velocidade sequra ou safe torque-off.

Servo-drives de eixos mdltiplos | Familia de servo-drives de eixos mdltiplos com Movimento Integrado na interface SERCOS. O sistema de acionamento inclui modulos IAM

oo ; . 121

Kinetix 6000 (conversor) e modulos AM (inversor) e controle safe-off de recursos.

Servo-diives Qe |ndexa§ao Familia de inversores de indexacao de eixo simples, rede EtherNet/IP e acessérios de inversores c6d. cat. 2097. Oferece controle Safe Torque-off.

EtherNet/IP Kinetix 300 55

Servo-drives EtherNet/IP de eixo | Controle de movimento integrado de eixo simples, na familia de inversores de rede EtherNet/IP e acessérios do inversor cdd. cat. 2097. Oferece

tnico Kinetix 350 controle Safe Torque-off.

i;r:g;d}nves de componente Familia de inversor de componente de indexacao de eixo simples e acessérios de inversor cdd. cat. 2071. 185

A Rockwell Automation oferece produtos adicionais e op¢des que ndo estdo descritas neste guia de selecéo. Para obter
informacdes adicionais do produto, consulte os links de documentacéo fornecidos na cobertura frontal, o resumo do

conjunto de selecdo em pagina 3 e os links em Recursos adicionais em pdgina 22, e ao longo deste guia de selecéo.

Os produtos de controle de movimento Kinetix ndo incluidos neste guia de selecdo, mas suportados com especificacdes
de produto, exemplos de selecdo e curvas de desempenho de sistema incluem os seguintes:

« Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 2000
« Servo-drives de alta poténcia Kinetix 7000

Para assisténcia e validacédo para fazer selecdes de produtos finais, considere usar a ferramenta Integrated Architecture®

Builder que esté disponivel em http://www.rockwellautomation.com/global/support/configuration.page.

Opc¢oes adicionais de produtos estao disponiveis em Encompass™, nosso programa de referéncia de produtos de terceiros.
Para obter mais informacdes sobre o programa Encompass, consulte

http://www.rockwellautomation.com/global/sales-partners/complementary-products/overview.page.
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Conjunto de selecao de controle de movimento
Kinetix

Cada publicacao nesta suite é projetada para atender a uma necessidade especifica. Use este guia de selecao para ajudar a
tomar as decisdes iniciais em relacdao aos produtos de controle de movimento que melhor cumprem as necessidades do
seu sistema. Esta publicacdo oferece uma visao geral dos servo-drives Kinetix, motores, atuadores e acessérios de controle
de movimento. Consulte as informagdes abaixo para encontrar as publicagdes que oferecem especificacdes detalhadas de
produtos, exemplos de sistemas, combinagdes de cabos e curvas de desempenho para o seu sistema de controle de
movimento.

Especificacées do produto?

Estas publicacées de dados técnicos fornecem dimensoes, certificagdes e especificacdes elétricas, ambientais e de peso.

Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data,

v publicagao KNX-TD0O1 PR publicagao KNX-TD002
z ; - Servo-motores Kinetix VP (cdd. cat. VPL, VPC, VPF e VPS) e 2 « Impulsores lineares integrados LDAT-Series
« Servo-motores MP-Series™ (cod. cat. MPL, MPM, MPF e MPS) = «  Ftapas lineares MP-Series (c6d. cat. MPAS e MPMA)
«  Sistemas integrados inversor-motor Kinetix 6000M (c6d. cat. MDF) «  (ilindros elétricos MP-Series (cdd. cat. MPAR)
« Servo-motores DirectDrive RDD-Series™ = e + MP-Séries (c6d. cat. MPAI)Cilindros elétricos para aplicagdo pesada
; « Servo-motores assincronos HPK-Series™ « Motores lineares com nticleo de ferro LDC-Series™
] = « Servo-motores TL-Series™ =] = | =+ Motores lineares sem ferro LDC-Series™

Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, Kinetix Motion Accessories Specifications Technical Dat:

. publicacdo KNX-TD003 o e publicacao KNX-TD004
; 2 « Servo-drives Kinetix 5700 - - + (abos deinterface e motor
« Servo-drives Kinetix 5500 : « Combinacdes de cabo para inversor e motor/atuador
« Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500 « Componentes de kits de conectores e rompimento
« Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000 - « Componentes de poténcia
« Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP
B e « Servo-drives de componente Kinetix 3 =] e

« Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 2000
« Servo-drives de alta poténcia Kinetix 7000

Codigos de catalogo com enfoque em sistemas, exemplos e curvas de desempenho?

Publicacdes de guia de projeto de sistema o ajudam a selecionar o médulo de inversor necessario (especifico para inversor),
acessorios de poténcia, kit de conector, cabo de motor e cédigos de catdlogo de cabo de interface para o seu inversor e
sistema de controle de movimento motor/atuador. Estdo incluidas especificacdes de desempenho de sistema e curvas de
torque/velocidade (controle de movimento rotativo) e curvas de forca/velocidade (controle de movimento linear).

Publicagdes de guias de projeto do sistema de familias de inversores

+ Kinetix 5700 Drive Systems Design Guide, publicacdo KNX-RM010

+ Kinetix 5500 Drive Systems Design Guide, publicagdo KNX-RM009

Kinetix 5700 Drive Systems + Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide, publicagao KNX-RM0O3
: ey s — Inclui os sistemas integrados de inversor-motor Kinetix 6000M

+ Kinetix 300/350 Drive Systems Design Guide, publicacao KNX-RM004

« Kinetix 3 Drive Systems Design Guide, publicagdo GMC-RM005

« Kinetix 2000 Drive Systems Design Guide, publicacdo GMC-RM006

+ Kinetix 7000 Drive Systems Design Guide, publicacdo GMC-RM007

[-S——— @ Aen-Bradiey
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0 que hd em cada publicacdo

« Determine o que é necessdrio (cddigos de catdlogo)
— componentes do inversor
— Acessérios necessdrios
— Acessorios opcionais

«  Exemplos de sistemas de acionamento

« Combinacdes de cabos motor/atuador

« (urvas de desempenho e dados de desempenho do inversor e motor/atuador

Rockwell
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Observacoes:
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Movimento Integrado Kinetix

As ofertas do Movimento Integrado Kinetix® fazem parte do sistema Integrated Architecture® da Rockwell Automation®. O
sistema Integrated Architecture reline uma ampla gama de produtos de alto desempenho que séo integrados ao software
RSLogix 5000° e a aplicacao Studio 5000 Logix Designer® para projeto, operacao e manutencdo simplificados e
aprimorados da maquina.

Movimento Integrado na rede EtherNet/IP™ usa a tecnologia CIP Motion™, CIP Sync™ e CIP Safety™ da ODVA Inc,, tudo
integrado ao Protocolo Industrial Comum (CIP™). As normas globais ajudam a fornecer consisténcia e interoperabilidade. A
rede Ethernet padrdo ndo modificada permite que vocé gerencie efetivamente o controle em tempo real e o fluxo de
informacdes para uma otimizagdo em toda a-planta, uma tomada de decisdées mais informada e um melhor desempenho
nos negdcios. A sincronizagao de tempo dos inversores, E/S e outros dispositivos Ethernet/IP compativeis fornece o
desempenho para ajudar a resolver as aplicagdes mais complicadas.

Movimento Integrado em SERCOS (sistema de comunicagéo serial em tempo real) é uma interface de controlador/inversor
que usa cabos de fibra dptica imunes a ruidos. Um Unico anel de fibra éptica serve como Unica interface entre controle e
inversor. Ele substitui um comando custoso e fiacdo de realimentacao, reduzindo tanto o tempo de instalagdo quanto os
custos de fiacdo. O relatério de processos e diagndsticos avancados é fornecido através da interface SERCOS.

Com o Kinetix Movimento Integrado, vocé terd o beneficio da integracao total de controladores Allen-Bradley® Logix 5000™
(ControllLogix®, GuardLogix® e CompactLogix™), redes de alto desempenho (EtherNet/IP e SERCOS) e uma ampla faixa de
opgoes de CA Allen-Bradley e servo-drives, motores lineares e rotativos, e atuadores lineares. O software RSLogix 5000 e a
aplicacdo Logix Designer oferecem um conjunto extenso de ferramentas de controle de movimento avangadas para
programacao, configuracdo, comissionamento, diagnéstico e suporte de manutencao. A configuracdo conduzida pelo
codigo de catdlogo faz com que o comissionamento do sistema de controle de movimento seja rapido e simples, e uma
extensa biblioteca de instrucdes de controle de movimento forneca a funcionalidade correta para cada aplicagdo.

O controle de movimento integrado Kinetix oferece uma veridade de familias de servo-drives, motores, e atuadores para
aplicacdes de eixo simples ou multiplo. Estes sistemas oferecem o seguinte:

« A poténcia do servo-drive varia de 50 W até 138 kW
Familia de servo-drives Kinetix 5700
Familia de servo-drives Kinetix 5500
Familia de servo-drives EtherNet/IP de eixo simples Kinetix 350
- Familias de servo-drives multieixos Kinetix 6000 e Kinetix 6200 (interface SERCOS) e Kinetix 6500 (rede EtherNet/IP)
« Escolha de interface SERCOS ou rede EtherNet/IP
« Ampla faixa de motores rotativos, motores direct drive rotativos, motores lineares e atuadores/etapas lineares.

- Os motores oferecem um torque continuo téo baixo quanto 0,10 N-m (0,85 Ib-pol) e até 955 Nem (8452 Ib-pol)
- Os atuadores lineares oferecem uma forca de pico de até 14.679 N (3300 Ib)

« ATecnologia de motor inteligente fornece identificacdo automatica do motor para configuracéo e
comissionamento rapidos e faceis

« Uso de um pacote Unico de software, RSLogix 5000 ou ambiente Studio 5000°, para um suporte completo de
configuracdo de inversor, programacao, comissionamento, diagnostico e manutengao

« Ferramentas de controle de movimento online poderosas incluindo uma tendéncia de dados em tempo real, editor
de perfil grafico PCAM e TCA, profile editor, ajuste de inversor automético e manual, e diagnéstico avancado do
inversor

« Suporte de inversor plug-and-run/motor/atuador de Substituicao automatica de dispositivo (ADR)

« Motion Analyzer para dimensionamento e andlise da aplicagao de movimento abrangente, otimizagao, selecdo e
validacdo do sistema de controle de movimento Kinetix
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Plataforma de componentes conectados

Parte das solucdes de méquinas da Rockwell Automation ofertadas, os componentes conectados séo uma solucdo de
controle para fabricantes de maquinas que fornecem méaquinas independentes a baixo custo. Os componentes
conectados fornecem o controle suficiente para cumprir as necessidades do usuério final enquanto ajudam a aprimorar a
eficiéncia de operacgao. Os conjuntos de ferramentas de engenharia e aplicacdo permitem um projeto e instalacdo facis
com interoperabilidade da ampla faixa de produtos de componentes.

O servo-drive de componente Kinetix 3 fornece uma solugao de controle de movimento para fabricantes de maquinas que
produzem um equipamento de baixo custo a altos volumes. O servo-drive de componente pode aplicar o nivel apropriado
de controle da aplicacdo sem a complexidade adicional. Os sistemas podem incluir comandos seriais de controladores
MicroLogix™ ou Micro800™, ou uma fiagdo discreta conectada diretamente ao sensor ou controlador com motores de baixa
inércia TL-Series.
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O que ha de novo?

Os novos produtos de controle de movimento Kinetix incluem o seguinte.

Produtos de controle de
movimento

Descricao

Consulte

Inversor Kinetix 5700 de fonte de
alimentagao de barramento CC,
eixo tnico e eixo duplo

A famflia de inversores Kinetix 5700 ajuda a ampliar o valor do Movimento Integrado e Sequranga Integrada na rede
EtherNet/IP para aplicagdes grandes e personalizadas do fabricante de méquinas. A faixa de poténcia de inversores
Kinetix 5700 € projetada para méquinas com contagens altas de eixos e requisitos de alta poténcia. Inversores de eixo
(inico e de eixo duplo estdo disponiveis com as fungdes de sequranca integradas e Safe Torque-Off (STO) fisicamente
conectado e Parada de Categoria 1 (S51).
« Faixa de poténcia ampla projetada para mdquinas com contagens altas de eixo
«  Fonte de alimentacdo de barramento (C, operacdo trifdsica de 480 V
— Compartilhamento de barramento CC, de eixos miltiplos, compartilhamento de barramento (C estendido
« Certificagdo TOV Rheinland, PL ¢, categoria 3, SIL 3
« Inversores de eixo tnico e de eixo duplo 2198-xxxx-ERS3 e 2198-xxxx-ERS4
- STO fisicamente conectado e integrado
= Inversores de eixo Unico e de eixo duplo 2198-xxxx-ERS3 (série B) adicionam:
— 557 Integrado (orientado ao acionamento) e temporizado
= Inversores de eixo nico e de eixo duplo 2198-xxxx-ERS4 adicionam:
- SSTtemporizado e SS1 monitorado integrados (com base no inversor)
— 551, SFX, 552, 505, SLS, SLP, SDI, SBC integrados (com base no controlador)
= Inversores de eixo (nico e eixo duplo
— Aceita realimentacao do encoder DSL da familia de motores Kinetix /P
—  Aceita realimentacdo do encoder incremental e Hiperface de motores e atuadores Allen-Bradley
« (ontrole de frequéncia do motor de indugdo, controle de malha fechada e ajuste adaptativo
- (ontrole de movimento integrado e sequranca integrada em rede EtherNet/IP

«  pégina 15 para um fluxograma ajudd-lo
a determinar se a familia de inversores
Kinetix 5700 é uma boa op¢do para sua
aplicacdo.

« péqina 33 para uma visdo geral dos
recursos do servo-drive Kinetix 5700.

«  péqina 47 para especificaces de
desempenho do inversor Kinetix 5700
com produtos de movimento rotativo
compativeis.

- pégina 56 para especificacdes de
desempenho do inversor Kinetix 5700
com produtos de movimento linear
compativeis.

Servo-motores de carga continua
Kinetix VP
(cod. cat. VPC)

Os servo-motores de carga continua Kinetix VP (cod. cat. VPC) estao disponiveis com taxas e recursos de desempenho

otimizado alinhados com o sistema de acionamento Kinetix 5700 para aplicagdes com demandas de torque alto e

velocidade alta. Com ofertas do encoder aprimoradas, recurso de cabo tnico e um kit de ventiladores com campo

substituivel, este motor fornece um impulso significativo para a funcionalidade, poténcia e desempenho ao mesmo

tempo que mantém um custo de sistema competitivo.

= Desenvolvidos para combinar com os inversores Kinetix 5700 (classe 400 V) para dimensionamento e
desempenho otimizados do sistema

« Tecnologia de imd permanente interno

« Motores VPC-Bxuex-Q com protocolo do encoder Hiperface DSL, SIL 2 (PL d)

« Motores VPC-Bxxx-S com protocolo do encoder Hiperface

« Motores VPC-Bxxxx-Y com protocolo do encoder EnDat

«Ventilador para maior saida de energia

«  Ficiéncia energética IE4

- pdgina 11 para uma visdo geral de todas
as familias de motores rotativos Allen-
Bradley.

- pégina 23 para comparar recursos e
especificacdes nas familias de motores
€6d. cat. VPL, VP, VPF e V/PS.

«  pdgina 39 para uma visdo geral das
conexdes de realimentagao do encoder
€6d. cat. VPC.

«  péqina 49 para desempenho do inversor
Kinetix 5700 com servo-motores de
carga contfnua cdd. cat. VPC.

[
L1
2198-ABQE
Mddulo de saida do encoder

0 mddulo de saida do encoder da Allen-Bradley é um mddulo autonomo baseado em rede EtherNet/IP montado em
trilho DIN com capacidade de gerar pulsos de saida em miltiplos protocolos do encoder para um dispositivo periférico
fornecido pelo cliente (cdmeras, por exemplo, usadas em sistemas de visdo de varredura em linha). O modulo de saida
do encoder suporta eixos reais e virtuais para sistemas usando o movimento integrado na rede EtherNet/IP.

« Sincroniza dispositivos de terceiros a0 nosso sistema de movimento integrado

- (onfigure e programe com a aplicacdo Studio 5000 Logix Designer

« Ainstalacdo em gabinete elimina a necessidade de montar encoders na maquina

« Sincroniza com qualquer eixo de movimento. No se limita aos eixos mais proximos

« Saida configuravel: quadratura ou trem de pulso

« Asportas duplas Ethernet suportam uma variedade de topologias de rede

- pégina 40 para exemplos de sistemas de
servo-drive/encoder-médulo
Kinetix 5700.

« péqina 71 para exemplos de sistemas de
servo-drive/encoder-mddulo
Kinetix 5500.

«  pdgina 107 para exemplos de sistemas
de servo-drive/encoder-médulo
Kinetix 6500.

- pégina 160 para exemplos de sistemas
de servo-drive/encoder-mddulo
Kinetix 350.
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Selecione um sistema de controle de movimento

Kinetix

Os sistemas de controle de movimento tipicos necessitam de sele¢des de varias categorias de produtos de controle de

movimento Allen-Bradley.

Ch=L o)
=l = e =) Servo-drives Kinetix et
] (o sistema do inversor Kinetix 5700 é mostrado) Cabos do motor, cabos de interface
oo ||| oo | | oem e outros acessdrios do inversor

Controle de movimento
linear

(abos de motor tnico série 2090

?%mz::@

Use o Motion Analyzer

TN

Poténcia/freio do motor e cabos de

realimentagdo 2090-Series

O Motion Analyzer é uma ferramenta de dimensionamento abrangente usada para andlise, otimizagao, sele¢do e validagao
do sistema de controle de movimento Kinetix. Dado qualquer inversor e motor/atuador compativel, o Motion Analyzer
fornece a vocé os dados para determinar a melhor combinagao motor/atuador e inversor para sua aplicagao.

A ferramenta de velocidade de torque dé a vocé acesso rapido a curvas de desempenho de velocidade de torque para

qualquer combinagao compativel de motores/atuadores e inversores.
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Torque/Speed Power/Speed Thermal Summary A/ motor e do inversor

|~ Motor selecionado

|~ Inversor selecionado

Para acessar o Motion Analyzer, va para https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.
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Controle de movimento Kinetix

Recursos do Motion Analyzer

O Motion Analyzer facilita o projeto de méaquina e o processo de investigacdo tornando-o répido, simples e preciso.
O Motion Analyzer oferece um caminho de decisdo baseada em fatos e uma abordagem de otimizacdo de projeto que

habilita os construtores de maquinas ao seguinte:
« Reduzir o risco de projeto do sistema de controle de movimento.
« Reduzir o tempo de projeto da maquina até o embarque.
« Otimizar o sistema de controle de movimento e dimensoes.
« Aumentar o desempenho e confiabilidade da maquina.
« Criar uma lista de materiais.

O Motion Analyzer inclui a faixa completa de produtos e recursos de controle de movimento Kinetix.

Servo-drives Kinetix - o Motion Analyzer inclui todas as familias mais recentes de inversores e motores/atuadores da
Rockwell Automation, incluindo os inversores Kinetix 5700.

]

""'Ii'l

-
T E el
B =
o [

Kinetix 5700 Servo Kinetix 5500 Servo Kinetix 6000 Servo Kinetix 6500 Servo
Drive Drive Drive Drive
6 Sizes Avallable 20 Sizes Available 10 Slzes Avallable

14 Slzes Avallable

Movimento rotativo e movimento linear Allen-Bradley

selecl salact selacl salect

Kinetix VP

Continuous Duty Klnetlsné VP Lﬂw:‘. Inertia T LDAT-Series Integrated
Servo Motor rvo hotor Servo Motor Linear Thruster
18 Sizes Available 64 Sizes Avallable 55 Sizes Avallable 510 Sizes Avalable

Produtos parceiros Encompass - Nos temos as especificaces e classificagdes para uma ampla faixa de produtos no
programa Rockwell Automation PartnerNetwork™, permitindo que vocé crie todo o seu sistema em uma Unica ferramenta.
Nao é necessario consultar e inserir manualmente os dados, apenas selecione seu produto e continue.

CAMCO %; STOBER

A\ EIE

345 SICMEMOTORI 3% )  Sroiomatic

‘STIWOW =All for dreams W Ki t
systems inc.
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Controle de movimento Kinetix

Ferramenta de selecao de cabos - Localize as opgdes de Cable Selector
energla € Cabo de reallmentagéo pa ra qualquer mOtor € Need 1o get plugged-in? Find the cables you need for the equipmen you have.
inversor.

MOTOR PRODUCT NUMBER DRIVE PRODUCT NUMBER

CABLE LENGTH

[} “ Chocie Length Preset -
CARLETITE Choase Cabie Type -
CONNECTORTYPE  Chosi Conneco Ty T
Previsao de desempenho térmico do motor - leva em e

consideracdo a temperatura ambiente do motor para verificar o desempenho
em condicdes de calor extremo.

Ambient Temp

(¢

40

Colaborar e compartilhar - o Motion Analyzer permite compartilhar seus
. L. . A X “ @ Comments “

projetos com outros usuarios em um ambiente seguro. Vocé tem controle :

completo sobre quem pode ler, gravar ou fazer copias do seu projeto.

ER
MOTIONANALYZERSUPPORT@RA.ROCKWELL.COM

SHARED USERS

This item is not being shared

Add User

Close

Documentacdo - o Motion Analyzer gera uma lista de materiais (BOM) que inclui os cabos, conectores e outros acessorios
necessarios. O Motion Analyzer também gera um arquivo de relatério profissional que vocé pode salvar e imprimir para ter
uma cépia do projeto.

Roclowell
Automation

Motion Analyzer

TYPE CATALOG NUMBER  DESCRIPTION QUANTITY ACCESSORIES ACTIONS

Kinetix® 5700 is the ideal choice for machine builders that have larger machines with high axis
counts and higher power requirements. The Kinetix 5700 combines high performance servo

and vector motor control, reducing machine complexity and time and labor costs for integration.
The Kinetix 5700 features bestin class power density in its single and dual axis servos designs,

2198-D020-ERS3  snap fit bus systems thereby simplifying installation, and Single Cable Technology resulting in Wiew
Product /Kinetix 5700 60% less wiring 1 0 Detail
TYPE CATALOGNUMBER  DESCRIPTION QUANTITY ACCESSORIES ACTIONS

Kinetix VP Low Inertia Servo Motors (Bulletin VPL) connect to and operate with Kinetix 5500 Servo
Drrives, supporting Integrated Motion on EtherNet/IP™. Based on proven MP-Series motor
technology for dynamic performance, these servo motors help to increase reliability and
leverage high volume production. The motors use a single cable for providing feedback, motor
VPL-BOE33M- brake, and motor power - helping reduce installation and commissioning time, simplify wiring, View

Product  xoocood /VPL Motor — and reduce inventory. 1 /] Detail

Para acessar o Motion Analyzer, va para https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.
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Controle de movimento Kinetix

Selecione uma familia de movimento rotativo

Servo-motores Kinetix VP

« Desenvolvido para combinar com as taxas do inversor Kinetix 5500 e
Kinetix 5700 para dimensionamento otimizado do sistema

« Tecnologia de cabo simples

« Motores de 200 V e 400V

« Furo com rosca na extremidade do eixo

« Encoder de posicao absoluto de alta resolucdo multivoltas e
de volta tnica

0s servo-motores de baixa inércia Kinetix VP (c6d. cat. VPL) se baseiam na tecnologia
comprovada MP-Series para desempenho dindmico, confiabilidade aumentada e alavanca a
producdo de alto volume.

« Imés de terras raras de alta energia

« Opcdes de encoder classificado SIL 2 (PL d)

« (onectores SpeedTec DIN, com deslocamento de 325°

+ P66 com selo de eixo opcional e conector selado ecologicamente
+Torque de travamento continuo de 0,46 a 33 Nem (de 4 a 292 Ib+pol)

Servo-motores de carga continua Kinetix VP (céd. cat. VPC) para aplicacoes
com demandas de torque alto e velocidade alta.

« Desenvolvidos para combinar com os inversores Kinetix 5700
(classe 400 V) para dimensionamento e desempenho otimizados
do sistema

« Tecnologia de ima permanente interno com ims de terra raros de
alta energia

« Protocolos de encoder Hiperface, Hiperface DSL e EnDat

« P65 com vedagdo do eixo e conector vedado hermeticamente

« Torque de travamento continuo 17,6 a 191 Nem (156 a 1.691 Ib=pol.)

Servo-motores
VPC-Bxxxxx-Q

Servo-motores VPC-Bxxxex-Q com conector de cabo dnico.

« Protocolo absoluto do encoder Hiperface DSL multivoltas
+ Opcdo de encoder classificado SIL 2 (PLd)

Servo-motores VPC-Brvrx-S e VPC-Bxxoer-Y com poténcia/freio
do motor e conectores do cabo de realimentagdo.

« Protocolo absoluto do encoder Hiperface de volta tnica (-5)
« Protocolo absoluto do encoder EnDat multivoltas (-Y)

Servo-motores
VPC-Bxooxxx-S/-Y

Os servo-motores de categoria alimenticia Kinetix VP (c6d. cat. VPF) abordam os desafios de ambientes
alimentares incorporando tinta de categoria alimenticia e um selo de eixo, além de fechos ndo
corrosivos e um eixo de aco inoxiddvel.

« Opcdes configuraveis de enrolamento, freios e realimentacao do encoder

« (obertura de epdxi de categoria alimenticia

« Opcdes de encoder classificado SIL 2 (PL d)

« IP66/IP67 com selo de eixo (padrao) e uso de conector de cabo selado
hermeticamente

« Torque de travamento continuo de 0,93 a 19 Nem (de 8 a 172 Ib=pol)

o

Motores de aco inoxidével Kinetix VP (cdd. cat. VPS) para ambientes de jato de liquido de alta pressdo.

«  Especificamente projetados para ambientes higiénicos para o uso com aplicacdes de
jatos de liquido altamente corrosivo de alta pressdo

« Exterior cilindrico de aco inoxidavel liso, passivado, de série 300

«  Em conformidade com a norma NSF/ANSI 169

«  Extensoes de cabo, 5 m (16,4 pés)

« |P69K para jato de liquido de motor 1200 psi, selo de eixo IP66/IP67 (padrao) e conector
selado ambientalmente

«  Torque de travamento continuo de 8,1 21,0 Nem (72 € 186 Ib-pol)

/

-

Servo Motores MP-Series

« Motores de 200 V e 400 V

« Furo com rosca na extremidade do eixo

« Encoder de posicdo absoluto de alta resolucdo
multivoltas e de volta tnica

~

Motores de baixa inércia MP-Series (cd. cat. MPL) oferecem um tamanho de motor reduzido
enquanto entrega um torque significativamente maior para atender aos requisitos exigidos do
sistema de movimento de alto desempenho.

« Imés de terras raras de alta energia
+ P66 com selo de eixo opcional e conectores selados ecologicamente
+ Torque de travamento continuo de 0,26 a 163 Nem (de 2,3 a 1440 Ib-pol)

0Os motores de categoria alimenticia MP-Series (cdd. cat. MPF) abordam os desafios de ambientes
alimentares incorporando tinta de categoria alimenticia e a vedagdo do eixo, além de fechos ndo
corosivos e eixo de aco inoxiddvel.

+ Opcdes configuréveis de enrolamento, freios e realimentacdo do encoder

« (obertura de epdxi de categoria alimenticia

« IP66/IP67 com selo de eixo (padrao) e uso de conectores de cabo selados hermeticamente
« Torque de travamento continuo de 1,6 a 19,4 Nem (de 14 a 172 Ib-pol)

Motores de inércia média MP-Series (cdd. cat. MPM) para aplicagdes de inércia mais alta.

« Opcoes de velocidade de multiplos enrolamentos

« Imds de terras raras de alta energia

« P66 com selo de eixo opcional e conectores selados ecologicamente

«  Torque de travamento continuo de 2,18 a 62,8 Nem (de 19,3 a 556 Ib-pol)

« Exterior cilindrico de aco inoxidével liso, passivado, de série 300
+ Certificado e listado na norma 169 de padrao NSF/ANSI
«  Extensdes de cabo, 3 m (9,8 pés)

« Torque de travamento continuo de 3,6 a 21,5 Nem (de 32 a 190 Ib-pol)

Motores de aco inoxiddvel MP-Series (c6d. cat. MPS) para ambientes de jato de liquido de alta pressao.
«  Especificamente projetados para ambientes higiénicos para o uso com aplicagdes de jatos de liquido altamente corrosivo de alta pressao

+  IP69K para jato de liquido de motor 1200 psi, selo de eixo IP66/IP67 (padrao) e conectores selados ambientalmente

Publicagdo Rockwell Automation KNX-SG001D-PT-P - Maio 2018 1



Controle de movimento Kinetix

/Servo-motores assincronos HPK-Series \
0s servo-motores assincronos HPK-Series empregam a tecnologia comprovada de motor de inducdo otimizada para desempenho do sistema servo.

« Alta poténcia, inércias de cargas grandes 3 @9
« Enrolamentos 400 e 460 V, velocidades classificadas 1.500 e 3.000 rpm

«  Grau de protecdo IP54

«Torque de travamento continuo 96 a 955 Nem (849 a 8.452 Ib-pol.) D ’ .

« Encoders de posicdo absoluta Hiperface de alta resolugdo multivoltas e de volta tinica f )

N J

Servo motores TL-Series
Servo-motores de alto desempenho céd. cat. TL e TLY combinam o tamanho compacto com densidade de torque alto para fornecer uma
poténcia substancial em uma dimensdo pequena.

«Tamanho compacto, alta densidade de torque, imas (terras raras) de alta energia.

«  Enrolamentos de 230 V em tamanhos de carcaca métrica e NEMA

« P65 com selo de eixo opcional

« Torque de travamento continuo de 0,086 a 5,42 N-m (de 0,76 a 48 Ibpol)

« Posicdo absoluta multivoltas, de alta resolucdo (energia de apoio por bateria) ou opcdes de encoder incremental

Para comparar recursos nas familias de motores, consulte Servo-motores rotativos em pégina 23. Consulte Kinetix Rotary
Motion Technical Data, publicacdo KNX-TDQO1, para obter especificagdes do produto.
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Controle de movimento Kinetix

Selecione uma familia de movimento linear

Atuadores lineares integrados LDAT-Series
0 atuador linear LDAT-Series é um atuador linear robusto, de alta velocidade com uma quia linear integrada que é capaz de empurrar, puxar ou
carregar uma carga.
« (onfiabilidade aumentada por causa da tecnologia de inversor direto com quia linear simples, item de desgaste simples, g
mancais selados lineares e eliminagdo de itens de desgaste com a conversdo do movimento linear a rotativo £ 3
« Mancal linear integrado oferece a possibilidade de carregar uma carga sem precisar montar e alinhar mancais externos Bl o o o o ° =0
« Multiplas superficies e métodos de montagem para facilidade de montagem em sua mdquina :ﬂ o 09 o o ® |l
« Acopla-se diretamente ao item que precisa ser movido
«  Altas velocidades, até 5 m/s (16 pés/s), e aceleracdo, 49 m/s’ (160 pe’s/sz) padrdo
« forcas de pico variando de 168 a 5469 N (de 38 a 1229 Ib)
Etapas lineares integradas MP-Series I —
As etapas lineares integradas cdd. cat. MPAS estendem o desempenho e a confiabilidade da tecnologia de servo-motores MP-Series para U
atuadores lineares de dispositivos corredicos Direct Drive e de parafusos de esferas. .
As etapas lineares integradas de eixos multiplos c6d. cat. MPMA estendem o portfoloio do atuador Allen-Bradley em configurages de eixos ﬁ@ Ci
miltiplos pré-definidos e pré-montados para cumprir uma variedade de necessidades de produgdo. L] ] 4
« Operacdo 200/230 V e 400/460 V (200/230 V apenas para tamanho de carcaca direct drive para 150 mm)

« Imés (terras raras) de alta energia

= (arroe projeto de montagem permite o tamanho de carcaca de 200 mm e 250 mm para ser empilhado
« (lassificacdo IP30 com sistema de selamento de tira tnico e de longa vida

« Forca de travamento continua de 83 a 521N (de 19.a 117 b)

.

Para comparar recursos em familias de atuadores lineares, consulte Atuadores lineares em pagina 27.

/

Cilindros elétricos MP-Series

Com cilindros elétricos cod. cat. MPAR, as suas aplicagdes experimentardo um controle de servo-motor flexivel ideal para solucdes que
necessitam de forcas que conduzam rapidamente e posigdes que precisem ser adquiridas com precisao. Disponivel em trés tamanhos de
frames classe pneumatica 150 15552 (32, 40, e 63 mm), estes atuadores de rolete de pistdo de aco inoxiddvel sem rotacdo, durdveis, silenciosos
e com energia eficiente sao um 6timo upgrade para sistemas pneumticos.

- Operacdo de 200/230 V e 400/460 V

« O projeto de alta tecnologia apresenta uma construgdo de parafusos de esferas conduzida por motores MP-Series (cdd. cat. MPL)

« (ilindros completamente instalados ou prontos para instalar contribuem para reduges em engenharia de projeto mecanico, fiacao e tempo comissionamento

« Unidade completa de classificagdo IP40 (c6d. cat. MPAR), IP66 (c6d. cat. MPAR) para componentes eletronicos com o uso de conectores de cabos vedados hermeticamente (cod. cat. 2090)
« Forca de travamento continua de 240 a 2000 N (54 a 450 Ib)

-

N

/ Cilindros elétricos para aplicagao pesada MP-Series
0s cilindros elétricos para aplicacdo pesada cdd. cat. MPAI sdo atuadores compactos, leves, de muita forca que servem como uma alternativa de custo otimizado para solugdes de poténcia de fluido.

+ Operacdo de 200/230 V e 400/460 V

« (onstrugdo de eixos esféricos e planetdrios de funcdes de projeto de alta tecnologia conduzida por motores de MP-Series (cdd. cat. MPL)

+ (ilindros completamente instalados ou prontos para instalar contribuem para redugdes em engenharia de projeto mecanico, fiagdo e tempo comissionamento

« Disponiveis em montagens padrdo (face frontal e munhao frontal) e configuragdes de montagem de pintura de grau alimenticio (face frontal e manilha traseira)
+ Grau de protecdo IP67 com o uso de conectores de cabos selados ecologicamente (c6d. cat. 2090)

« Disponivel em tamanhos de frame de 64, 83, 110 e 144 mm com forca de travamento continua de 706 a 13.122 N (de 159 a 2950 Ib)

N

Para comparar recursos em familias de cilindros elétricos, consulte Atuadores lineares em pagina 27.

Publicagdo Rockwell Automation KNX-SG001D-PT-P - Maio 2018

13



Controle de movimento Kinetix

-

Motores lineares com nticleo de ferro LDC-Series

Atecnologia de motores lineares LDC-Series fornece op¢des de custo otimizado para ajudé-lo a aprimorar o rendimento da maquina enquanto
reduz a manutengdo e o tempo de parada.

« Operacdo de 200/400 V e 460 Vca (LDC-Series)

«  Torque de travamento <5% da forca continua (LDC-Series)

« Recursos de velocidade de 10 m/s (32,8 pés/s) para aumentar a produtividade da méquina
« Compativel com classificagdo IP65 e RoHS

« Forca de travamento continua de 74 a 2.882 N (17 a 648 Ib) (LDC-Series)

.

Motores lineares sem ferro LDL-Series

Atecnologia de motores lineares LDL-Series fornece opgdes de custo otimizado para ajudd-lo a aprimorar o rendimento da méquina enquanto
reduz a manutencdo e o tempo de parada.

« Operacdo 230 Vca (LDL-Series)
Tecnologia de ndo encaixe para controle de movimento super liso (LDL-Series)

+ Recursos de velocidade de 10 m/s (32,8 pés/s) para aumentar a produtividade da maquina
Compativel com classificacdo IP65 e RoHS

«forca de travamento continua de 63 a 596 N (de 14 a 134 Ib) (LDL-Series)

o

Para comparar recursos em familias de motores lineares, consulte Servo-motores lineares em pagina 26. Consulte Kinetix
Linear Motion Technical Data, publicacdo KNX-TD002, para obter especificacdes do produto.

14 Publicagdo Rockwell Automation KNX-SG001D-PT-P - Maio 2018


http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/td/knx-td002_-en-p.pdf

Controle de movimento Kinetix

Selecione um sistema servo-drive

Simplicidade de haixo custo

com uma ampla gama de motores e atuadores
Allen-Bradley compativeis

(ndo inclui motores Kinetix VP).

Movimento Integrado com
software RSLogix 5000, versdo

(T

21.00 ou posterior.

« Biblioteca extensa de instrucdes de controle de
movimento fornecem controle de inversor coordenado

« (ame eletronico de tempo e posicdo (TCAM, PCAM)

« Interpolacdo linear e circular

18.00 ou posterior, ou aplicagdo
Studio 5000 Logix Designer, versao

~

de movimento
integrado?

%

Contagem de eixo baixa

Quais funges sdo
necessdrias para a
sua aplicagao?

Alto desempenho em uma dimensao
menor com motores Kinetix VP

e outros motores e atuadores Allen-Bradley

compativeis.

Movimento Integrado na contagem baixa do eixo da
rede EtherNet/IP

Vocé precisa de controle

Qual é a contagem de
€iXo para seu sistema de
servo-drive?

Acesse Servo-drives de
componentes e de

indexacdo em pagina 18.

(ontagem de eixo alta

V& para Movimento
Integrado - Contagem
alta de eixo em

Plataforma de controle
Compact GuardLogix (PAC)
Controladores 5370 e 5380 com
suporte de movimento integrado

Plataforma do controlador

-

i

1

R

?92

Inv

0
!D

=g @

L

ersores Kinetix 350

Inversores Kinetix 5500

Eixo simples

Controle de movimento integrado e
sequranga integrada em rede EtherNet/IP
Controle Safe Torque-off

Operacao monofésica e trifdsica de 240V
Operacdo trifdsica de 480 V

Suporte do motor de indugdo
—(ontrole de frequéncia

- Ajuste adaptativo

pdgina 63/

GuardLogix (PAC)
Controladores 5570 e 5580 com
™ . 1756-EN2T
| SafeTorque-Off | = 1756-EN2IR
integrado « 1756-EN3TR

~

Plataforma do controlador
CompactLogix (PAC)
Controladores 5370 ou 5380 com
suporte de movimento integrado

| SafeTorque-Off |
fisicamente
conectado

~

De eixo simples, expansibilidade de controle
de movimento
(ontrole de movimento integrado em rede

Plataforma do controlador
CompactLogix (PAC)
Controladores 5570 ou 5580 com
o 1756-EN2T

o 1756-EN2TR

EtherNet/IP

Safe Torque-off (fisicamente conectado)
Operacdo monofésica

e trifdsica de 120/240/480 V

pdgina 155

/

« 1756-EN3TR

~

Para uma répida descri¢do das plataformas de controle e links para
publicacdes com informagdes completas, consulte

em pagina 20.

Para comparar recursos em familias de servo-drives, consulte Servo-drives iniciando em pégina 29. Consulte
Kinetix Servo Drives Technical Data, publicacdo KNX-TDOOQ3, para obter especificacdes do produto.

Para produtos compativeis de movimento rotativo e movimento linear, consulte Motores rotativos compativeis em
pdagina 19.
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Controle de movimento Kinetix

Movimento Integrado na rede EtherNet/IP - Contagem alta de eixo

/Sistemas de acionamento Kinetix 5700
Fonte de alimentacdo de barramento CC, operacdo trifdsica de 480 V
—Compartilhamento de barramento CC, de eixos miltiplos, compartilhamento de

barramento (C estendido

Seguranga funcional com certificaco TOV Rheinland, PL e, Cat 3; SIL 3
Inversores de eixo tinico e de eixo duplo 2198-xuxx-ERS3 e 2198-xxxx-ERS4

— ST0 fisicamente conectado e integrado

Inversores de eixo nico e de eixo duplo 2198-xxxx-ERS3 (série B) adicionam:
—SST1Integrado (orientado ao acionamento) e temporizado

Inversores de eixo tinico e de eixo duplo 2198-xuxx-ERS4 adicionam:

— SSTintegrado (com base no inversor), temporizado e monitorado

— 551,552,505, SLS, SLP, SDI, SFX, SBC integrado (com base no controlador)

Inversores de eixo tnico e eixo duplo

- Aceita realimentacdo do encoder DSL da familia de motores Kinetix VP
- Aceita realimentagdo do encoder incremental e Hiperface de motores e atuadores

Allen-Bradley
Suporte do motor de inducdo
— (ontrole de frequéncia
—(ontrole de malha fechada
- Ajuste adaptativo

Controle de movimento integrado e sequranca integrada em rede EtherNet/IP

pdgina 33

J

Inicio

Movimento Integrado
em EtherNet/IP

De que rede vocé
precisa’

Movimento Integrado
na interface SERCOS

Acesse Movimento
Integrado na interface

SERCOS em pdgina 17.

Safe
De que fungdes Torque-off
de seguranca

vOcé precisa? .

N

/Inversores Kinetix 5500

Compartilhamento de barramento CA/CC, de eixos
miltiplos

Operagdo monofésica e trifdsica de 240 V
Operacdo trifdsica de 480 V

Movimento Integrado e Sequranca Integrada

na rede EtherNet/IP

(ontrole Safe Torque-off

STO fisicamente conectado com conexdes para entradas de

sequranga
ST0 integrado com conexdes para o controlador de
sequranga

Aceita realimentagdo de encoder DSL e Hiperface
Suporte do motor de inducdo

— (ontrole de frequéncia

- Ajuste adaptativo

pdgina 63
S

4

Safe Speed Monitoring ou
Safe Torque-off

@ataforma de controle
Compact GuardLogix (PAC)
Controladores 5370 e 5380 com
suporte de movimento integrado

Plataforma do controlador
GuardLogix (PAC)
Controladores 5570 e 5580 com
o 1756-EN2T

o 1756-EN2TR

« 1756-EN3TR

A

)

U
/Plataforma do controlador \
CompactLogix (PAC)
Controladores 5370 ou 5380 com
suporte de movimento integrado

Plataforma do controlador
CompactLogix (PAC)
Controladores 5570 ou 5580 com
o 1756-EN2T

« 1756-EN2TR

«  1756-EN3TR

Para uma répida descricdo das plataformas de controle e links para
publicacdes com informagdes completas, consulte

N

/Inversores Kinetix 6500

Eixos miltiplos

Movimento Integrado na

rede EtherNet/IP

Monitoracdo Safe-speed

Safe Torque-off (fisicamente conectado)
Operacdo trifdsica de classe 400 V
Suporte de barramento comum (C

Oft

em pdgina 20.

P

lataforma do controlador
CompactLogix (PAC)
Controladores 5370 ou 5380 com
suporte de movimento integrado

=

pdgina 99 /

Plataforma do controlador
CompactLogix (PAC)
Controladores 5570 ou 5580 com
o 1756-EN2T

«  1756-EN2TR

«  1756-EN3TR

~

Para comparar recursos em familias de servo-drives, consulte Servo-drives iniciando em pagina 29. Consulte Kinetix Servo
Drives Technical Data, publicacdo KNX-TD003, para obter especificacdes do produto.
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Controle de movimento Kinetix

Movimento Integrado na interface SERCOS

De que fundes

Safe Torque-off

i

nversores Kinetix 6000

« Eixos mltiplos

« (ontrole de movimento integrado
em interface SERCOS

de sequranga
vocé precisa?

Safe Speed Monitoring ou
Controle Safe Torque-off

«  Safe Torque-off (fisicamente
conectado)

mataforma de controle (ompactlogix\
(PAC)

« (lasse 200/400 V, trifdsica ‘ ‘

« Suporte de barramento comum (C ~ [—=——
pdgina 121

mnversores Kinetix 6200
«  FEixos mltiplos

interface SERCOS
« Monitoracdo Safe-speed
«  Safe Torque-off (fisicamente conecta
« Operacdo trifdsica de classe 400 V
«Suporte de barramento comum (C

« (ontrole de movimento integrado em

[
O
do) ;‘

Controlador 1768-L4x ou 1768-L4xS com
1768-M0A4SE

Plataforma de controle ControlLogix
(PAC)

Controlador 5570 com

 1756-M03SE

o 1756-M08SE

pdgina 99

J

« 1756-M16SE

A /

Para uma rdpida descricdo das plataformas de
controle e links para publicacdes com informacdes
completas, consulte em pdgina 20.

Para comparar recursos em familias de servo-drives, consulte Servo-drives iniciando em pagina 29. Consulte Kinetix Servo
Drives Technical Data, publicacdo KNX-TD003, para obter especificacdes do produto.
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Controle de movimento Kinetix

Servo-drives de componentes e de indexacao

fPIataforma do controlador \

/ Inversores Kinetix 300 \
. ]'E\@“ + Indexagdo de eixo simples
Voce precisa de Sim D og Rede EtherNet/IP
rede EtherNet/IP? « Safe Torque-off (fisicamente
conectado)
H| | - Operacaode 120/240/480V
monofdsica e trifdsica
\ pdgina 155 /

Inversores Kinetix 3

- Componente de eixo simples

« Controle £/S ou Modbus-RTU

« Operacdo monofésica e-trifésica
classe 200V

Ddgina 185

Plataforma de
controlador Micro800
(CLP)

« Micro830°
« Micro850°

Para uma rdpida descricao das plataformas de controle e links para
publicacoes com informacdes completas, consulte Selecione uma
plataforma de controle em pdgina 20.

Plataforma de
controlador MicroLogix
(cLp)

« MicroLogix 1000

+ MicroLogix 1100

« MicroLogix 1200
+  MicroLogix 1400
« MicroLogix 1500

CompactLogix (PAC)
Controlador 5570 ou 5580 com
1756-ENAT

Plataforma do controlador

CompactLogix (PAC)

« (ontroladores 5370 ou 5380
com duas portas embutidas

« (ontroladores 1769-13x com
porta tnica embutida

«  (ontroladores 1768-L4x e
1768-14xS com 1768-ENBT

Plataforma de controlador
MicroLogix (CLP)

«  MicroLogix 1100

+  MicroLogix 1400

Plataforma de
controlador Micro800
(CLP)

\Controlador Micro850

J

Para comparar recursos em familias de servo-drives, consulte Servo-drives iniciando em pagina 29. Consulte Kinetix Servo
Drives Technical Data, publicacdo KNX-TD003, para obter especificacdes do produto.
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Controle de movimento Kinetix

Motores rotativos compativeis

(=3 (=3 (=3 (=3 (=3
o o o o (=3 (=] (=3
. . & A ] - S < K ~
Controle de movimento rotativo > x > x ~ x < <
k] k5] k5] k] k] k] k] k]
£ = £ = £ = £ £
< < < < < < = =
Kinetix VP (cdd. cat. VPL) X X - - - - - -
Kinetix VP (cod. cat. VPC) X - - - - - - -
Kinetix VP (cdd. cat. VPF) X X - - - - - -
Kinetix VP (cod. cat. VPS) X X - - - - - -
MP-Series (cod. cat. MPL) X X X X X X X -
MP-Series (cd. cat. MPM) X X X X X X X -
MP-Series (cod. cat. MPF) X X X X X X X -
MP-Series (cd. cat. MPS) X X X X X X X -
HPK-Series X - - - - - - -
TL-Series (cod. cat. TLY) - - - X x O X X X
TL-Series (cod. cat. TL) - - - - - - - x@
(1) Motores rotativos TLY-Axxex-H (encoders incrementais) somente.
(2)  Motores rotativos TL-Axxxx-B (encoders de alta resolucdo) somente.
Atuadores e motores lineares compativeis
(=2 (=2 (=2 (=2 (=2
o (=3 (=3 o (=3 (=] (=3
. . 3 Iy 3 - 8 < 2 ~
Controle de movimento linear > > ~ < ™ ~ < <
k] k] k] k] k] k] k] k]
= £ = £ £ = £ =
x x x x x x x x
LDAT-Series x O x 0 x@ - x@ @ ¥ 6 @
MP-Series (céd. cat. MPAS) x@ x© X x© X X X x©
MP-Series (céd. cat. MPMA) X x© X x© X X X -
MP-Series (cod. cat. MPAR) X X X X X X X -
MP-Series (cod. cat. MPAI) X X X X X X X -
Ncleo de ferro LDC-Series X - X - X X X X
LDL-Series sem ferro - - X - X X X X

1
2
3

) Atuadores linearesLDAT-Sxxxxex-xDx (encoders absolutos de alta resolugdo) somente.

) Atuadores linearesLDAT-Sxxuxx-xBx (encoders incrementais) somente.

) Atuadores linearesLDAT-Sxxxxxx-xBx (incrementais) ou LDAT-Sxxxxxx-xDx (absolutos de alta resolugdo).
)

)

)

e~

Etapas lineares MP-Series de eixo esférico ou Direct Drive.
Somente etapas lineares MP-Series (eixo esférico).
Etapas lineares apenas MP-Series (direct drive).

5
6
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Controle de movimento Kinetix

Selecione uma plataforma de controle

Controladores ControllLogix, GuardLogix ou CompactLogix sdo necessarios para um movimento coordenado.

Controladores de automacao programavel

ﬁaforma de controle ControlLogix

\

0s controladores de automacao programadveis (PAC) ControlLogix e GuardLogix
sdo um sistema modular capaz de lidar com as suas aplicades mais intensas. Os
maddulos sao inseridos em slots no chassi ControlLogix.

ﬁaforma de controle CompactLogix

0s controladores (PAC) CompactLogix e Compact GuardLogix sdo um
sistema modular que fornece controle com custo otimizado para
aplicacoes menores. Os médulos fecham lado-a-lado em um trilho DIN.

+ (hassi ControlLogix «Trilho DIN CompactLogix

Controle de movimento integrado em rede EtherNet/IP - (ontrole de movimento integrado em rede EtherNet/IP
« Controladores de sequranga integrados « (Controladores de sequranca integrados

Controle de movimento integrado em interface SERCOS « (Controle de movimento integrado em interface SERCOS
+  Indexacao em rede EtherNet/IP «  Indexacdo em rede EtherNet/IP

o / o /

Controladores loégicos programaveis

Plataforma de controle MicroLogix Plataforma de controle Micro800

o 0

Okl O < 0

0s controladores ldgicos programaveis (CLP) Micro800 com
controle de E/S ou sinais Modbus-RTU fornecem solugdes simples

0s controladores Igicos programaveis (CLP) MicroLogix com
sinais Modbus-RTU ou PTO fornecem solugdes simples de
movimento com base em CLP de movimento com base em CLP-com o servo-drive de
«  Indexacdo em rede EtherNet/IP componente Kinetix 3.

« Producdo de trem de pulso (PTO) «  Indexacdo em rede EtherNet/IP

« Produgdo de trem de pulso (PTO)

. v . /

Para obter mais informacdes sobre plataformas de controle e os médulos de interface/rede necessarios para aplicagoes de
controle de movimento, consulte as publicacdes listadas na tabela abaixo.

Plataforma do controlador Recurso

ControlLogix ControlLogix Selection Guide, publicacdo 1756-5G001

Médulos de comunicacdo EtherNet/IP

Mddulos de interface SERCOS

1756 ControlLogix Communication Modules Specifications, publicacao 1756-TD003

1756 ControlLogix Integrated Motion Modules Specifications, publicagdo 1756-TD004
Médulos servo analégicos

Compactlogix

Mddulos de interface SERCOS

Sistema CompactLogix Guia de sele¢do, publicacdo 1769-5G001

1768 CompactLogix Integrated Motion Module Specifications, publicagdo 1768-TD001

MicroLogix MicroLogix Programmable Controllers Selection Guide, publicacao 1761-5G001

Micro800 Familia de Controladores Programéveis Micro800 Guia de selegdo, publicacao 2080-5G001
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Controle de movimento Kinetix

Selecione acessorios de servo-drive
/

Cabos de motor e interface

«Tecnologia de cabo tnico para motores rotativos Kinetix VP

« Poténcia de motor e cabos de realimentacdo para o seu motor/atuador

« (abos de interface para SERCOS e mddulos de comunicacao Ethernet

« (abos de interface par controle E/S e sinais de cascata safe-off de inversor-a-

Componentes de kits de conectores, kits de conversores e ruptura

« Kits de conectores para realimentagdo do motor, /S, e sinais de
sequranga

« Kits de conversores de realimentacdo para Hiperface-to-DSL
e EnDat to Hiperface

~

inversor « Componentes de ruptura para realimentacdo do motor

e sinais de E/S

« Componentes Safe-off para sinais safe-off em cascata
de inversor a inversor

« Kits de conectores de compartilhamento de barramento cod.
cat. 2198

38 [T 1

Médulo de saida do encoder 2198-ABQE
0 mddulo de saida do encoder da Allen-Bradley é um mddulo autonomo baseado em rede EtherNet/IP montado em trilho DIN
com capacidade de gerar pulsos de saida em mdltiplos protocolos do encoder para um dispositivo periférico fornecido pelo

cliente (cameras, por exemplo, usadas em sistemas de visao de varredura em linha). 0 médulo de saida do encoder suporta eixos Ig=
reais e virtuais para sistemas usando o movimento integrado na rede EtherNet/IP i

« Sincroniza dispositivos de terceiros ao nosso sistema de movimento integrado
+ (onfigure e programe com o software Studio 5000 Logix Designer i i
+  Ainstalacdo em gabinete elimina a necessidade de montar encoders na maquina

« Sincroniza com qualquer eixo de movimento. Nao se limita aos eixos mais proximos.
« Saida configurdvel: quadratura ou trem de pulso

«  As portas duplas Ethernet suportam uma variedade de topologias de rede

hi
.

[T
.
[

GEED

Q=0

Alen-Bradiey|

Componentes de poténcia

« Barramento de alimentagdo c6d. cat. 2094, médulo de dissipagdo, ou médulo cego para
inversores Kinetix 6000, Kinetix 6200, Kinetix 6500

(D

« Médulos de interface de linha cdd. cat. 2094, projetado para substituir muitos dos B
dispositivos de poténcia de entrada comum necessdria para o seu sistema de servo-drive
«Filtros delinha CA cdd. cat. 2198 e 2090
T + Mddulos de dissipado externos c6d. cat. 2198, 2090 e 1394
——

2 8 8 &
YV g

. /

Para obter mais informacdes sobre acessorios, consulte Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, publicacdo
KNX-TD003 e Motion Control Accessories Specifications Technical Data, publicacdo KNX-TD004.
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Controle de movimento Kinetix

Verifique as combinacdes dos sistemas e acessdrios

Cada uma destas publicagdes se concentra em uma familia de inversores e fornece os cédigos de catalogo de acessorios
de inversores necessarios para um sistema tipico. Estao inclusos tabelas e exemplos que listam o0s cabos de motores/
atuadores, cabos de interface e kits de conectores necessarios a um sistema. Também estdo inclusas as tabelas de
especificacdo de desempenho e curvas de torque/velocidade (controle de movimento rotativo) e curvas de forca/
velocidade (controle de movimento linear) para uma combinagao otimizada de inversor/motor ou inversor/atuador. Use a
publicacdo de sistemas de acionamento e a publicagao de acessérios de posicionamento para completar a sua lista de

materiais.
Recursos Publicacao
Kinetix 5700 Drive Systems Design Guide KNX-RM010
Kinetix 5500 Drive Systems Design Guide KNX-RMO009
Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide KNX-RM003
Kinetix 300 and Kinetix 350 Drive Systems Design Guide KNX-RM004
Kinetix 3 Drive Systems Design Guide GMC-RMO005
Kinetix 2000 Drive Systems Design Guide GMC-RMO006
Kinetix 7000 Drive Systems Design Guide GMC-RMO007

Recursos adicionais

Esses documentos contém informacgées adicionais referentes a produtos relacionados da Rockwell Automation.

Recursos

Descricao

Kinetix Rotary Motion Specifications, publication KNX-TD0O1

Fornece especificacdes de produto para motores rotativos Kinetix VP, MP-Series, TL-Series e HPK-Series.

Kinetix Linear Motion Specifications, publication KNX-TD002

Fornece especificacdes de produto para etapas lineares cod. cat. MPAS e MPMA, cilindros elétricos cd. cat. MPAR e MPAI, e
motores lineares LDC-Series e LDL-Series.

Kinetix Servo Drives Specifications, publication KNX-TD003

Fornece especificagdes do produto para movimento integrado Kinetix na rede EtherNet/IF, movimento integrado em interface
sercos, rede EtherNet/IP e familias de servo-drives componentes.

Kinetix Motion Accessories Specifications, publication KNX-TD004

Fornece especificagdes de produto do motor e dos cabos de interface do Bulletin 2090, kits de conectores de baixo perfil,
componentes da alimentacdo do inversor e outros itens acessérios do servo-drive.

Kinetix 5700 Safe Monitor Functions Safety Reference Manual,
publicacdo 2198-RM001

Fornece uma descrido de fungdes de parada integradas e fungdes de monitoramento de seguranga com um controlador
Logix 5000 e servo-drives Kinetix 5700.

Kinetix 6200 and Kinetix 6500 Safe Speed Monitoring Servo Drives Safety Reference
Manual, publicacdo 2094-RM001

Fornece informagdes sobre fiacdo, configuracdo e localizagdo de falhas dos recursos de velocidade segura dos inversores
Kinetix 6200 e Kinetix 6500.

Kinetix 6200 and Kinetix 6500 Safe Torque-off Servo Drives Safety Reference Manual,
publicacdo 2094-RM002

Fornece informagdes sobre fiagdo, configuragdo e localizagdo de falhas dos recursos de Safe Torque-Off dos inversores
Kinetix 6200 e Kinetix 6500.

System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual,
publicacdo GMC-RM001

Fornece informagdes, exemplos e técnicas projetadas para minimizar as falhas de sistema causadas por ruido elétrico.

Midias para Ethernet Industrial, publicacdo 1585-BR001

Fornece informagdes para determinar quais cabos Ethernet cdd. cat. 1585 séo adequados para a sua aplicacdo e as
especificagdes de produto para ajudar a selecionar os componentes apropriados.

Acesse 0 Motion Analyzer em:
https://motionanalyzer.rockwellautomation.com

Fornece uma ferramenta de dimensionamento de aplicacdo de movimento abrangente usada para andlise, otimizagdo,
selecdo e validacdo do seu sistema de controle de movimento Kinetix.

Site de selecdo de produto da Rockwell Automation®
http://www.rockwellautomation.com/global/support/selection.page

Fornece uma sele¢do de produtos on-line e ferramentas de configuracao de sistema, incluindo desenhos AutoCad (DXF).

E possivel visualizar ou baixar publicacdes em http//www.rockwellautomation.com/global/literature-library/overview.page.

Para pedir copias impressas da documentacdo técnica, entre em contato com seu distribuidor Allen-Bradley local ou com seu

representante de vendas Rockwell Automation.
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Comparacao de recursos do produto

Servo-motores rotativos

Motores rotativos (exceto TL-Series™) sdo componentes UL reconhecidos para normas UL e CSA aplicaveis. Identificados CE
para todas as diretrizes aplicaveis. Consulte http://ab.rockwellautomation.com para obter mais informacoes.

Servo-motores Kinetix VP

Kinetix VP (cdd. cat. VPL)

Kinetix VP (cdd. cat. VPC)

Kinetix VP (cod. cat. VPF)

Kinetix VP (cod. cat. VPS)

Fungdes do motor Motores de baixa inércia Motores de regime continuo Motores de categoria alimenticia Motores de aco inoxidavel
‘l?]evse(?rzv?k/llse()éxza;é%rztimnaqr (SO mo Desenvolvidos para combinar com os Desenvolvidos para combinar com o Desenvolvidos para combinar com o
taxas SO inversor de eixo do ‘2 inversores Kinetix 5700 para inversor Kinetix 5500 e com o inversor inversor Kinetix 5500 e com o inversor

1Xas 40 INVrsor de elxo dup dimensionamento e desempenho de eixo duplo Kinetix 5700 de eixo duplo Kinetix 5700
Kinetix 5700 para um imizados do si i P, . )
I - otimizados do sistema Opgdes configuraveis de enrolamento, Especificamente projetado para
L dimensionamento otimizado do . s , ; ) N . S

Caracteristicas principais istema Projeto de imd permanente interno freios e realimentagdo do encoder ambientes higiénicos para uso com

Tecnologia de cabo simples Ventilador para maior safda de energia taxas para dimensionamento aplicagbes dejato de liquido altamente
0 < Velocidades méximas aumentadas otimizado do sistema corrosivo e de alta-pressao

Alto torque para relacdo de i ) ) ) ' )
dimensdes Tecnologia de cabo simples Tecnologia de cabo simples Tecnologia de cabo simples

. . f 41 i Inércia de rotor baixa
Inércia de rotor baixa Torque continuo afto Inériade otor baba

Cobertura de enéxi de catedoria Exterior cilindrico de aco inoxiddvel
Enrolamentos classe 200V e 400 V Enrolamentos de 400 V Jlimenticia P g liso, passivado, de série 300
fma i Eficiéncia energética IE4 m i m
[més de terras raras de a\tg energia q _ - Enrolamentos classe 200 e 400V Em conformidade com a norma NSF/
Furo com rosca na extremidade Furo com rosca na extremidade do eixo c ) ANSI169
) Imds de terras raras de alta energia

Recursos do eixo Conectores SpeedTec DIN, com Furo com 1osca da extemidade do eixo Enrolamentos de 400 V
Conectores SpeedTec DIN, com deslocamento de 325° Conectores SpeedTec DIN Furo com rosca na extremidade do eixo
deslocamento de 325° Mancais maiores para maior vida (il dzz\zccaonr:;tzedee ;1(50  com (abo estendido 5 m (16,4 pés) do
Dimensdes de montagem padrdo Montagem de pé integrado o : motor para proteger o conector
IEC72-1 . - Dimensdes de montagem padrao o .

Dimensdes de montagem padrao IEC72-1 Dimensges de montagem padrdo
IEC72-1
IEC72-1
Tipo de motor Servo-motores sincronos CA sem escovas | Servo-motores sincronos CA sem escovas Servo-motores sincronos CA sem escovas | Servo-motores sincronos CA sem escovas

(lassificacoes ambientais

Minimo IP50, sem selo de eixo
(padrao)

IP66 com vedacdo do eixo opcional e
uso de conector de cabo vedado

IP65 com vedacdo do eixo (padrdo) e uso de
conector de cabo vedado hermeticamente

IP66/IP67 com selo de eixo (padrdo) e
uso de conector de cabo selado
hermeticamente

(Graxa de categoria alimenticia no selo

IP66/1P67 com selo de eixo (padrao) e
uso de conector de cabo selado
hermeticamente

IP69K para jato de liquido do motor de

hermeticamente do eixo 1.200 psi
Ig’nii“[fu(ée”“ame”m 0,46 2 33 Nom (4.2 292 Ib-pol) 17,6191, Nom (156 a 1691 lb~pol.) 093319 Nem (8.2 172 Ib-pal) 8,1 21,0 Nm (72 & 186 Ib-pol)
;?gg“e detiaamentode | 1 335 9 Nam (12702 b-pol) 40,32327,8Nem (357 2 2901 Ib-pol.) 269249 Nem (242430 Ib-pol) 27,1 67,8 Nem (240 € 600 Ib-pol)
Velocidade nominal Até 8.000 rpm 1.000, 1.500 € 3.000 rpm Até 8.000 rpm 3000 rpm
Saida nominal de motor | 0,19a7,16 kW (0,25a 9,60 HP) 4,0a30kW (5,4a40,2HP) 0,342a4,18 kW (0,46 a 5,60 HP) 14a33kW(19a44HP)

Opgodes de realimentacdo

Multivoltas, posi¢do absoluta de alta
resolugdo
Volta tnica, posicao absoluta de alta
resolu¢do

Encoders absolutos de alta resolugao,
multivoltas e de volta Gnica

Opgdo de encoder lassificado SIL 2 (PL d)
Opgdo de encoder digital EnDat de alta
precisao

Multivoltas, posi¢do absoluta de alta
resolucdo
Volta nica, posicdo absoluta de alta
resolugdo

Multivoltas, posicao absoluta de alta
resolu¢do

Freio de 24 Vice Freio de 24 Vice Freio de 24 Vice ) '
. ) ' ) ' } ) Kit de selo de eixo com retentor
Opcdes de motor Kit de selo de eixo Kit de selo de eixo Kit de selo de eixo ) . .
) ) ) N - Kit de pressao de ar positivo
Eixo sem chaveta Eixo sem chaveta Kit de pressao de ar positivo
Inversores compativels Kinetix 5700 Kinetix 5700 Kinetix 5700 Kinetix 5700
P Kinetix 5500 Kineix 5500 Kinetix 5500
A (arnes e aves
Empacotamento de alimentos Extiamento de alimentos &
Empacotamento . Enchimento volumétrico h
Conversio Conversdo ; . | preenchimento
Aplicacdes tipicas Manuseio de materiais Impressdo N?rma, pretjen(“\menIO, Seo Manuselo de alimentos ndo
peee Montagem eletronica Manuselode ede P a”US‘?O ?a T o d procesa
onato Menusiode e ccmendaosos motos gy | O
v v fecomendacos o ¢ Ciéncias biologicas
inoxidavel Kinetix VP
Produto de consumo
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Comparacao de recursos do produto

Servo motores MP-Series

MP-Series (cod. cat. MPL)

MP-Series (cdd. cat. MPM)

MP-Series (cod. cat. MPF)

MP-Series (cod. cat. MPS)

Funbes do motor Motores de baixa inércia Motores de média inércia Motores de categoria alimenticia Motores de ao inoxiddvel
I « Altotorque para relago de dimensdes ) o : Espe.(iﬂ(ame.n‘@ projetado para
- = Alto torque para relacdo de dimensdes , - « Opcoes configuréveis de enrolamento, ambientes higiénicos para 0 uso com
(aracteristicas Tecnologia d el « Tecnologia de motor inteligente frelos e realimentacio do encoder lcacoes de fatos de liquid
fincipais - Tecnologia de motor inteligente .+ Inérca de otor média 05 e rea agdo do enco aplicacoes de jatos de liquido
P - Inércia de rotor baixa . « Inércia de rotor baixa altamente corrosivo de alta presséo
+ Migracdo fécil de motores 1326AB + Inércia de rotor bhaixa
" ) « Exterior dilindrico de aco inoxidavel
Enrolamentos de 230 V e 460 V « Cobertura de epdxi de categoria . ) .
. ) o o liso, passivado, de série 300
« Enrolamentos de 230 V e 460 V + Opgdes de velocidade de multiplos alimenticia + Certficado e listado na norma 169 de
« Imds de terras raras de alta energia enrolamentos « Enrolamentos de 230 V e 460 V padrao NSF/ANS|
< Furo com rosca da extremidade do eixo Imds de terras raras de alta energia « Furo com rosca da extremidade + Enrolamentos de 230V ¢ 460V
Recursos « Conectores DIN, com deslocamento « Furo com rosca da extremidade do eixo do eixo )
" « Furo com rosca da extremidade
de 180 + Conectores DIN prontos para SpeedTec, « Conectores DIN com deslocamento de do eixo
= Dimensdes de montagem padrio Com desocamento de 180° 1807 prontos para Speedec « Extensbes de cabo, 3 m (9,8 pés)
EC72-1 « Dimensdes de montagem padrao + Dimensdes de montagem padrdo + Dimensies de mont i
ECT21 721 imensdes de montagem padrao
IEC72-1
Tipo de motor Servo-motores sincronos CA sem escovas
« Minimo IP50, sem selo de eixo (padrdo) |« Minimo IP50, sem selo de eixo (padrdo). |P66£\P67c0mse|(:1de etl)xo (p‘ajrao) el ”)664“)67 comsel(()jde etljxo (plajrao) ¢
(lassificagdes « IP66 com selo de eixo opcional e usode | «  IP67 com selo de eixo opcional e uso de 150 e CONEclOres e aho selados 150 de coneclores e abo slacos
s p p hermeticamente. hermeticamente.
ambientais conectores de cabo selados conectores de cabo selados o ! -
! . «  Graxa de categoria alimenticianoselo | «  IP69K parajato de liquido do motor de
hermeticamente. hermeticamente. . X
do eixo 1.200 psi
Torque continuo 0,262 163 Nem (2,3 a 1440 Ib-pol) 2,18362,8 N-m (19,3 a 556 Ib-pol) 1,6a19,4Nem (142172 Ib-pol) 3,6221,5Nem (322190 b-pol)
Torque de pico 0,742 278 Nom (6,6 a 2.460 Ib=pol) 6,6a 154,2 Nem (58 a 1.365 Ib-pol) 3,61a48,6 Nem (32 a 430 Ib-pol) 11,1298 Nem (67,8 a 600 Ib-pol)
Velocidade Até 8.000 rpm Até 7.000 rpm Até 5.000 rpm 3.000 € 5.000 rpm
Saida nominalde | 16 15 6y 0.75a7,50 kW 07324, kW 13a3,5KkW

motor

Opgdes de

« Multivoltas, posicao absoluta de
alta resolucdo
« Posi¢do absoluta de volta dnica, de alta

+ Multivoltas, posi¢do absoluta de
alta resolucao
« Volta Unica, posi¢do absoluta de

« Multivoltas, posicao absoluta de alta resolucdo

realimentacdo M resoluco alta resolucio « Volta tnica, posicdo absoluta de alta resolucdo
«  Encoders incrementais
Resoler + Resolver
+ freiode 24 Vec Freio de 24 Vice «  Freio de 24 Ve «  Freio de 24 Ve

« Kt de selo de eixo

Opgdes de motor ) + Kitdeselo de eixo « Kitde selo de eixo «  Kit de selo de eixo com retentor
«  Fixosem chaveta (tamanho de carcaca ) . " ) N " ) . "
lmitado) «  Kit de pressdo de ar positivo « Kt de pressdo de ar positivo «  Kit de pressdo de ar positivo
« Kinetix 5700
« Kinetix 5500 « Kinetix 5700
« Kinetix 6200/Kinetix 6500 « Kinetix 5500
Inversores 20) < Kinetix 6000 « Kinetix 6200/Kinetix 6500
compativeis + Kinetix 7000 « Kinetix 6000

«  Kinetix 300/350
« Kinetix 2000
« PowerFlex® 755

« Kinetix 300/350
« Kinetix 2000

Aplicacdes tipicas

«  Empacotamento

« (onversdo

« Manuseio de materiais
«Montagem eletronica
«  Automotivo

+  Impressdo

+ Manuseio de rede
« (onversdo
+Automotivo

«  Empacotamento de alimentos

«  Enchimento volumétrico

« Forma, preenchimento, selo

« Manuseio de alimentos

«  Paraaplicades de carnes e aves, 0
motores de ao inoxiddvel MP-Series™
sdo recomendados

« (ames e aves

« Fatiamento de alimentos e
preenchimento

« Manuseio de alimentos ndo
processados

«  Processamento

« (iéncias bioldgicas

« Produto de consumo

(1

3
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) Nem todas as familias de inversores aceitam opdes de realimentacdo por resolvedor e incrementais.
(2)  Para especificagdes do inversor Kinetix 2000, consulte Recursos adicionais em pégina 22 para obter os links para publicagdes de dados técnicos e de guias de projeto aplicaveis.
) Para especificacdes do inversor PowerFlex 755, consulte o Guia de selecdo de inversores de baixa tensao PowerFlex, publicagdo PFLEX-5G002.
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Comparacao de recursos do produto

Servo-motores assincronos HPK-Series

Fungdes do motor Servo-motores assincronos HPK-Series
(aracteristicas principais Ala poténca
princip Grande inércia da carga
Enrolamentos de 400 V e 460 V
Conectores DIN, com deslocamento de 180°
Recursos .
Refrigerado por soprador
Montagem do pé ou flange EC
Tipo de motor Motores de inducdo assincronos
Grau de prote¢do IP54
Torque continuo 962955 Nom (849 a 8.452 Ib=pol.)
Torque de pico 165 1.927 Nem (1.460 a 17.054 Ib=pol.)
Velocidade Velocidades base de 1.500 e 3.000 rpm

Saida nominal de motor

17,1150 kW

Opgdes de realimentacdo

Multivoltas, posicao absoluta de alta resolucdo
Volta tnica, posicdo absoluta de alta resolucdo

Viérios locais de montagem da caixa de juncdo

Opgdes de motor Freio de paragem, 380 a 460 V
Kit do encoder HPK-xxxxx-ENC-xx
Inversores compativeis Kinetix700
P Kinetix 7000

Aplicades tipicas

Embalagem de alta poténcia
(onversdo
Enrolar/desenrolar/rebobinar

Laminadoras
Flying knife
Manuseio de materiais

Servo-motores de baixa inércia TL-Series

Fungdes do motor Motores de TL-Series (cdd. cat. TL e TLY)
Caracteristcas orinciois Tamanho compacto, alta densidade de torque Tecnologia de motor inteligente
princip Tamanhos de carcaca métrica e NEMA Inércia de rotor baixa

Enrolamentos de 230V Extensdes de cabo, 1 m (3,2 pés)

Recursos [ a _ e .
Imas de terras raras de alta energia Comunicacdo serial de 17 bits

Tipo de motor Servo-motores sincronos CA sem escovas

Grau de protecdo IP65 com selo de eixo opcional

Torque continuo 0,086 a 5,42 Nem (0,76 a 48 Ib=pol)

Torque de pico 0,22a 13 Nem (1,942 115 Ib-pol)

Velocidade 4.500,5.000 € 6.000 rpm

Saida nominal de motor

0,037a2,0kW

Opcbes de realimentagdo

Posicdo absoluta multivoltas, de alta resolugdo (energia de apoio por bateria)

Adicionais (contagem 2000)

Opgdes de motor

Freio de 24 Vicc
Kit de selo de eixo

Inversores compativeis 0

Kinetix 6000 (c6d. cat. TLY)
Kinetix 300/350 (cod. cat. TLY)
Kinetix 3 (c6d. cat. TLe TLY)
Kinetix 2000 (c6d. cat. TLY)

Aplicagdes tipicas

Robdtica

Manuseio de materiais
Tabelas X-Y

Mdquinas especializadas

Produgdo de semicondutores
Equipamento médico/de laboratério
Méquinas de embalagem leves
Méquinas de escritdrio

(1) Para especificacdes do inversor Kinetix 2000, consulte Recursos adicionais em pdgina 22 para obter os links para publicacdes de dados técnicos e de guias de projeto

aplicdveis.
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Comparacao de recursos do produto

Servo-motores lineares

Motores lineares sdo componentes UL reconhecidos para normas UL e CSA aplicaveis. Identificados CE para todas as
diretrizes aplicaveis. Consulte http://ab.rockwellautomation.com para obter mais informacoes.

Servo-motores lineares LDC-Series e LDL-Series

Fungdes do motor linear Servo-motores lineares LDC-Series Servo-motores lineares LDC-Series
«Tecnologia de ndo encaixe para controle de movimento supersuave
+Alta taxa entre forca de impulso e custo, para solugdes menos onerosas ' Atragaq a0 magnetica entre a bobina e o canal magnético permite 0 uso de
- o . mancais lineares menores, mais baratos
Caracterfsticas principais + Torque de travamento < 5% da forca continua ” ) - .
+ Operacio 230/400 ¢ 460 Vca « Sem campo magnético externo para blindar em aplicades sensiveis ao
perag magnetismo
+ Operacdo 230 Vca
+ Recursos de velocidade de 10 m/s (32,8 pés/s) para aumentar a produtividade da mdquina
«Tecnologia DirectDrive para receptividade servo extrema
Recursos . - ) . -
« Sem pegas de desgaste para aumentar a produtividade da mdquina através de menos manutencdo e substituicao
« Conectores de alimentagdo e realimentacao de motor MP-Series padrdo para combinar facilmente com extensdes Allen-Bradley® e cabos flex
Tipo de motor Bobina de nicleo de ferro e trilha magnética Bobina sem ferro e canal magnético
Grau de protecdo Compativel com IP65 e RoHS
Forcas continuas 7422.882N (17 26481b) 63259 N (142 1341b)
Forcas de pico 18825246 N (42a11791b) 2092 1.977 N (47 a 4441b)
Velocidade de pico 10m/s (32,8 pés/s) 10m/s (32,8 pés/s)
Torque de encaixe < 5% da forca continua Zero

Acessrios instaldveis no campo

«  Pratos de resfriamento

«  Kit de conexdo de anteparo

« Kit de conexdo do encoder

« Sensor Hall para bobina conectorizada
« Sensor Hall para bobina da saida

«  Kit de conexdo de anteparo

+ Kit de conexdo do encoder

« Sensor Hall para bobina conectorizada
« Sensor Hall para bobina da saida

Inversores compativeis U

« Kinetix 5700

« Kinetix 6200/6500
« Kinetix 6000

« Kinetix 300

« Kinetix 3

« Kinetix 2000

«  Kinetix 6000
« Kinetix 300
« Kinetix3

«  Kinetix 2000

Aplicaces tipicas

« Méquinas de preenchimento de folha e de embalagem

« Suportes em formato grande (coleta e controle de movimento, tragado e
paletizacdo)

« Manuseio de materiais (porta-paletas e vidro laminado)

« Méquinas de corte a plasma, laser e jato de dqua

« Mdquinas feramenta

« Méquina de remocdo

« Méquinas de coordenagdo de medicdo

«  Roteadores de formato grande

«  Impressoras de formato grande (eixo de passo)

« (orte, manuseio e identificacdo de wafer

« Mdquina de impressdo computador ao prato

« Impressdo de formato grande(eixo de cabecote de impressao)
+Tracado de painel solar e plano (eixo de tracagem de cabegote)
« Fixorequerendo velocidade constante e suave

(1) Para especificades do inversor Kinetix 2000, consulte Recursos adicionais em pagina 22 para obter os links para publicacdes de dados técnicos e de guias de projeto aplicaveis.
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Comparacao de recursos do produto

Atuadores lineares

Atuadores séo componentes UL reconhecidos para normas UL e CSA aplicaveis e com etiqueta CE para todas as diretrizes
aplicaveis. Consulte http://ab.rockwellautomation.com para obter mais informacgoes.

Atuadores lineares integrados

MP-Series (cdd. cat. MPAS)

MP-Series (cdd. cat. MPMA)

Atuadores lineares integrados

Fungbes de atuador Etapas lineares integradas Etapas lineares com eixos multiplos integradas | LDAT-Series
Alinhamento fora da caixa de 30 sequndos arco Atuadores lineares de ndicleo de ferro precisos e de alta
- (o L velocidade com um guia linear incorporado. Como uma solugdo
Gestao de (abo.d.e troca répida para 3 ubsfituigio de pré-fabricada, os impulsores lineares integrados podem
) ' ' ampo para facilidade de manutencao iliar
Etapas lineares robustas com motor linear Direct o i . auxiliar:
Drive integrado ou Guwa‘s.lme~ares tipo bola.endau.surada que mantém a Na redugdo do tempo de engenharia, projeto e
eixo esférico com servo-motor MP-Series \fubrlfl;agaotpa(jra uma V‘dda m;\s longa domancal e documentagao
o Disponivel em trés tamanhos de carcaga (largura OrecImENto de nivets Ge ruido menores Na diminuicdo da quantidade de mecanismos e
Caracteristicas principais da base) para acomodar uma variedade de Encodersgbso\utosn_o eio _do eixo esfencpe componentes necessarios para construir uma solugio
especificacdes de carga para automagio geral Er.wcortje[r)s.m(rementa\s no eixo do motor linear customizada
Tecnologia de motor inteligente (eixo esférico) ectuive . i ) i Na redugdo do tempo para instalar o eixo em uma mdquina
Velocidade linear muito alta (direct drive) Conectqresdeahmentfigaoereahmemagao do motor No aumento da confiabilidade por causa da tecnologia de
MP-Series para conexdo com cabos extensores e direct-drive com quia linear simples, item de desgaste
INVersores AHen—BradI,ey. o simples, mancais selados lineares e eliminacdo de itens de
Furos de acesso para fdcillubrificagdo desgaste com a convers3o do movimento linear a rotativo
Qpera(;éo 200/230V e 400/460 V (somente operacdo 230 V para tamanho de frame direct-drive 150 mm) Mancal linear integrado oferece a possibilidade de carregar
Imas de terras raras de alta energia Uma carga sem precisar montar e alinhar mancais externos
(onectores para aplicagdo pesada (obertura de tira otimizada para uma maior prote¢do do
Recursos Operacdo sem limite e chave de posicdo inicial mancal em ambientes desfavordveis
(arro e projeto de montagem permite o tamanho de carcaca de 200 mm e 250 mm para ser empilhado Multiplas superficies e métodos de montagem para
Conectores de alimentacdo e realimentacdo do motor MP-Series facilidade de montagem em sua mdquina
Kit opcional de ar de purga para protecdo adicional contra a entrada de substancias estranhas Acopla-se diretamente ao item que precisa ser movido
) Etapas linear direct-drive Impulsores lineares direct-drive
Tipo de atuador ) ) -
Etapas linear de inversor de parafuso esférico Tamanhos de frame de 30, 50, 75, 100 e 150 mm
. Sisterna (inico de selo de tira de vida longa, fornece grau de protecao IP30 para prevenir que detritos, maiores que . !
Grau de protecdo 2,5 mm (0,1 pol) e didmetro, entrem no estagio linear IP30 (com opgdo de cobertura de tira)
Forcas continuas 83a521N(19a1171b) 8121997 N (182449 Ib)
Forcas de pico 312a1.212N (702 273 Ib) 168 a 5469 N (38 1229 Ib)
. . - 2 2
Velocidades de pico 2003 5.000 mm/s (7,9 a 196,9 pol/s) Ate 5 m/s (16 pés/s) e aceleragdo de 49 m/s” (160 pés/s”)

padrao.

Comprimento do langamento 0

1202 1.940 mm (4,7 a 76,4 pol.)

1002900 mm (4,0a 35,0 pol.)

Opdes de realimentagdo

Posicdo absoluta multivoltas, de alta resolugdo (parafuso esférico)
Encoder linear magnético incremental com resolucao de 5 micron (direct drive)

Resolucdo de 5 um incremental, de escala magnética
Escala magnética absoluta, Hiperface, compativel somente
com servo-drives Kinetix 300

Acessorios instaldveis no campo

Kit de substitui¢do de mddulo de trilha de cabo
Kit de substituicdo de selo de tira

Tampa superior

Tampa lateral

Acoplamento

Kit de porca quadrada em T

(pacote com 10)

Kit de substitui¢do de mddulo de trilha de cabo

Kits de substituicao de selo de tira

Kits de tampas superiores (apenas para eixo Y ou Z)
Kits de tampas laterais

Kits de acoplamento (apenas para eixo Y ou Z)
Kit de porca quadrada (pacote com 10)

Kit de barra de porca quadrada

Anexos de montagem:

Montagem do pé

Flange de manilha (macho)

Flange de rotagdo de manilha (fémea)
Anexos da extremidade com dispositivo corredico:
- Kitde olho do eixo

Kit de manilha do eixo

Kit de ponteira (pacote com 10) Kit de pistola de graxa Kit de acoplador do eixo
Kit de pistola de graxa Cartucho de substituicdo de graxa Suporte de fixagdo de carga (til horizontal
(artucho de substituicao de graxa Servo-motor rotativo (apenas para eixo Y ou Z) Kit de contrapeso
Kinetix700 _— Kinetix 5700 Kinetix 5700
Kinetix 5500 (somente eixo esférico) - o -
Kinetix 6000 e Kinetix 6200/6500 Kinetix 5500 (somente eixo esférico) Kinetix 5500
L) - e ) Kinetix 6000 e Kinetix 6200/6500 Kinetix 6000 e Kinetix 6200/6500
Inversores compativeis Kinetix 300 (eixo esférico e direct-drive) o ) . . ) _
. ) -, Kinetix 300 (eixo esférico e direct-drive) Kinetix 300
Kinetix 350 (somente eixo esférico) . o -
o ) ) Kinetix 350 (somente eixo esférico) Kinetix 3
Kinetix 3 (somente direct-drive) o -
- Kinetix 2000 Kinetix 2000
Kinetix 2000
Montagem eletronica Manuseio de materiais
Pick-and-place Pick-and-place Aplicacdes que atualmente usam um atuador de correia de
Robés Dispensador projeto customizado ou dispositivo de ligacdo que converte o
. . movimento rotativo em linear, inclusive encaixotadores,
Aplicagdes tipicas Inspegio Varredura empilhadores, moldes de caixas e bandejas, abastecimentos
Rotuladora Contorno dentro-fora, comutadores, ejetores, portas pendentes e
Dispensador Contoning transportadores horizontais.
Micro-arraying (orte de formato Flying

(1) Aplicdvel aos estagios lineares de cod. cat. MPAS. Nem todos os comprimentos de langamento cod. cat. MPAS (percursos) estao disponiveis com os estégios lineares de eixos mltiplos cod. cat. MPMA.
(2)  Para especificagdes do inversor Kinetix 2000, consulte Recursos adicionais em pégina 22 para obter os links para publicagdes de dados técnicos e de guias de projeto aplicaveis.

Publicacao Rockwell Automation KNX-SGOO1D-PT-P - Maio 2018 27


http://ab.rockwellautomation.com/

Comparacao de recursos do produto

Cilindros elétricos MP-Series

MP-Series (cdd. cat. MPAR)

MP-Series (cdd. cat. MPAI)

Fungbes de atuador Cilindros elétricos Cilindros elétricos para aplicagao pesada
Construcao de eixo esférico e de rolos ploanetério de recursos de projeto de alta
tecnologia conduzida por servo-motores MP-Series (c6d. cat. MPL)
Construgdo de eixo esférico de recursos de projeto de alta tecnologia conduzida por Instalagdo de flange frontal, de munhdo frontal, e cilindros de instalago de
servo-motores MP-Series (c6d. cat. MPL) manilha traseira
Caracteristicas principais Opcdo de grau alimenticio (pintura) com cobertura epéxi e torquimetros e
acessérios de aco inoxiddvel resistentes a corrosdo
Cilindros completamente instalados ou prontos para instalar contribuem para reducdes em engenharia de projeto mecanico, fiagdo e tempo comissionamento
Tecnologia de motor inteligente
« Velocidades lineares muito altas
Operacdo de 200/230 V e 400/460 V
Opcdes de realimentacdo absoluta, de alta resolugdo consistente com servo-motores de MP-Series
Conectores de alimentacdo e realimentagdo do motor MP-Series
Recursos Com capacidade para 100% de ciclo de trabalho e projetado para desempenho repetitivo e reproduzivel sobre a vida de operacdo do atuador
A realimentagdo absoluta permite a operagdo sem chaves limite e de posi¢do inicial
Sem necessidade de tubulacdo, sistema de vlvulas, suprimento de ar ou dgua
Tamanhos de carcaga de classe pneumdtica 150 15552 de 32, 40, e 63 mm Tamanhos de frame de 64, 83, 110 e 144 mm
Tipo de atuador Cilindros elétricos conduzidos por eixo esférico Cilindros elétricos de eixo esférico e de rolo planetdrio
P40 (unidade completa) inclui canal de selamento com extremidade de rolete e
. respirador . .
Grau de protecdo P 1P66 e IP67 com 0 uso de conectores a cabo selados hermeticamente (cdd. cat. 2090)

IP66 para componentes eletronicos com o uso de conectores de cabos vedados
hermeticamente (cdd. cat. 2090)

Forca de travamento continua

2402 2.000 N (54 2 450 Ib)

706 13.122 N (159 2 2950 1b)

Forca de alimentagdo Méx

300a 2.500 N (67 a 562 1h)

14463 14.679N (32523300 b)

Velocidades de pico

0,15a1,0m/s (59 a39,4pol/s)

176 2610 mm/s (6,9 a 24,0 pol/s)

Comprimento do langamento 0

1002 800 mm (4,0a32,0 pol.)

076,150, 300, 450 mm (3,0, 6,0, 12,0, 18,0 pol.)

Equipamento opcional

Freios de suporte de 24 Vicc

Freios de suporte de 24 Vicc

Acessorios instaldveis no campo

Montagem do pé

Montage da flange

Kit de montagem do munhédo

Suporte de munhdes

Anexos de montagem (flange de rotacdo, munhdo)

Anexos de rolete de pistdo (olho de rolete, manilha de rolete, acoplador de rolete)
Rolete guia

Pratos de montagem

Montagem de flange frontal

Montagem de manilha traseira

Anexo de extremidade de rolete (olho de rolete, manilha de rolete)
Opgdo anti-rotacdo

Inversores compativeis )

Kinetix 5700
Kinetix 5500
Kinetix 6200/6500
Kinetix 6000
Kinetix 300/350
Kinetix 2000

Aplicacdes tipicas

Manuseio de materiais (carga, descarga, elevadores, coleta e controle de movimento, comutadores, transferéncias, porticos)
Preenchimento volumétrico e controle de processo (quias de rede, vélvula, bocal, carrinho e posicionamento do gate)
Fabricacdo (ajustes para recuo da mdquina e ferramentas de corte, alinhamento do trabalho)

Pecas de puxar, empurrar, ejetar, prensar ou grampear
Empacotamento (produtos de consumo, automotivos, médicos)
Montagem eletronica

Sistemas de insercao

Equipamento de inspecdo e teste

(1) Nem todos os comprimentos de langamento (percursos) estdo disponiveis com todos os tamanhos de carcaca.
(2)  Para especificacdes do inversor Kinetix 2000, consulte Recursos adicionais em pagina 22 para obter os links para publicacdes de dados técnicos e de quias de projeto aplicaveis.

28

Publicacao Rockwell Automation KNX-SGOO1D-PT-P - Maio 2018



Comparacao de recursos do produto

Servo-drives

Os servo-drives tém compatibilidade CE e possuem certificacdo UL para padrdes de seguranca dos EUA e Canada. Consulte
http://ab.rockwellautomation.com para obter mais informagoes.

Movimento integrado nos servo-drives de rede EtherNet/IP

Fungdes dos inversores Kinetix 5700 Kinetix 5500
) - ) ) Alto desempenho em uma dimenséo menor e densidade de poténcia
Projetado para méquinas com contagens altas de eixo, alto consumo de energia e olimizada P P
necessidades de alto-desempenho R Zih 0deh o de poténdia de entrada CA ¢ d
) A ompartilhamento de barramento de poténcia de entrada CA e de
Compartilhamento de barramento CC de 200 A com links do contato do barramento (C 2% V?c P
(abo de motor tinico, conector SpeedTec, com kit de conectores DSL na terminagdo do L )
inversor (abo de motor tnico, conector SpeedTec, com flying-leads na
I ) I ) . ) ) terminacdo do inversor
Dispositivo de realimentacao digital (DSL) e realimentacao de Hiperface com 15 pinos R . I ) .
(seno/cosseno) 0 dispositivo de realimentagdo digital (DSL) fornece informagdes em
Capacidade d ores de inducs " tempo real do desempenho do motor aos circuitos de controle
apacidade de operar motores de indugdo e servo-motores ) -
p P ¢ (apacidade de operar motores de inducdo e servo-motores
Caracteristicas principais Movimento integrado e sequranga na rede EtherNet/IP™

Certificagdo TOV Rheinland, PL e, Cat 3; SIL 3

Inversores de eixo nico e eixo duplo 2198-xxxx-ERS3

— ST fisicamente conectado e integrado

Inversores de eixo inico e eixo duplo (érie B) 2198-xxx-ERS3

—SS7 Integrado (orientado ao acionamento) e temporizado

Inversores de eixo tnico e eixo duplo 2198-xxxx-ERS4

— STO fisicamente conectado (com base no inversor)

- SSTintegrado (com base no inversor), temporizado e monitorado

- ST0, 551,552, 505, SLS, SLP, SDI, SFX, SBC integrado (com base no controlador)

Controle Safe Torque-0ff (ST0), certificagdo TUV Rheinland
2198-Hxxx-ERS: STO fisicamente conectado, PL d, Cat 3; SIL 2
2198-Hxxx-ERS2: STO integrado, PLee, Cat 3; SIL 3

Configuracdo do acionamento

Configuracdes de compartilhamento de barramento multieixo
Barramento (C e compartilhamento de barramento (C estendido

Operacdo de eixo simples para simplicidade de baixo custo
Configuracdes do compartilhamento de barramento com varios eixos
(CA, CC, CA/CC, CA/CChibrido)

195 a 264 Vica, monofdsico

Tensao de entrada 3243528 Vca, trifasico 195 a 264 \ca, trifésico
324 a 528 \ca, trifdsico
Tensdo de entrada do condutor de
barramento comum 458 a 747 Ve 2762 747 Ve
0,22 1,0kW (195a 264 V, entrada monofasica)
Poténcia de saida continua (inversor) 1,7260,1kW 0,3a7,2kW (195a 264V, entrada trifdsica)
0,62 14,6 kW (324 2528 V, entrada trifdsica)
Corrente de saida continua (inversor) 252850 Ams 1,0a23,0Arms

Entrada digital do inversor

Fonte de alimentacdo de barramento (C: 2 entradas configurdveis (4 funcdes)
Inversores de eixo tnico e eixo duplo: 4 entradas configuraveis (10 funcdes)

Inicio/RegistroT (funcdo dupla)
Registro de alta velocidade (1)

Saida digital do inversor

Saida a relé de frenagem do motor (com supressdo)

Programacdo

Aplicacdo Studio 5000 Logix Designer®
Mddulos do inversor 2198-xxxx-ERS3: versdo 26.00.00 ou posterior 2198-xuxx-ERS3 (série B) e
madulos do inversor 2198-xxxx-ERS4: versdo 31.00.00 ou posterior

Aplicagdo Logix Designer Studio 5000
versdo 21.00.00 ou posterior

L6gica ladder, texto estruturado e controle sequencial de funcdes

Compatibilidade do médulo
Logix 5000™

Médulos EtherNet/IP 1756-EN2T, 1756-EN2TR, 1756-EN3TR com controladores 5570 e 5580 ControlLogix® ou controladores de seguranga 5570 e 5580 GuardLogix®
(ontroladores 5370 CompactLogix™ e 5380 CompactLogix ou controladores de sequranca 5370 ou 5380 Compact GuardLogix

Controle de /S

Rede EtherNet/IP

Realimentacdo

Realimentacdo de encoder absoluto de alta resolugdo DSL, multivoltas e de volta tnica-
Suporte de encoder incremental e Hiperface com kit de conectores 2198-K57CK-D15M
Opgdes de suporte de realimentacdo somente, realimentacao principal e realimentacdo
de carga

Realimentacao de encoder absoluto de alta resolugdo DSL,
multivoltas e de volta Unica-

Suporte de hiperface encoder com kit conversor 2198-H2DCK

Eixos somente de realimentacdo com encoders c6d. cat. 842HR, 844D, 847H ou 847T

Eixo somente de realimentacao com encoder c6d. cat. 842E-CM

Compatibilidade de motores rotativos

Kinetix VP (céd. cat. VPL/VPC/VPF/VPS)

MP-Series (cod. cat. MPL/MPM/MPF/MPS) HPf-Seres

Kinetix VP (c6d. cat. VPL/VPF/VPS)
MP-Series (cdd. cat. MPL/MPM/MPF/MPS)

Compatibilidade de motores lineares

Niicleo de ferro LDC-Series™

N/A
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Comparacao de recursos do produto

Fungdes dos inversores Kinetix 5700

Kinetix 5500

Compatibilidade de atuador linear

Atuadores lineares integrados LDAT-Sxovux-xDx e -xBx
Cilindros elétricos MP-Series (cod. cat. MPAR/MPAI)
Etapas lineares MP-Series (cdd. cat. MPAS e MPMA)

Atuadores lineares integrados LDAT-Sxxexx-xDx

Cilindros elétricos MP-Series (cdd. cat. MPAR/MPAI)

Etapas lineares MP-Series (cdd. cat. MPAS e MPMA somente eixo
esférico)

Suporte do motor de indugao

Volts/Hertz bésicos, ventilador/bomba V/Hz e controle de frequéncia de malha aberta de
vetorial sem sensor
Controle de malha fechada

Volts/Hertz bésicos, ventilador/bomba V/Hz e controle de frequéncia de
malha aberta de vetorial sem sensor

Compatibilidade de acessorios

+ Médulo de saida do encoder 2198
Médulo capacitor 2198-CAPMOD-2240 « Kits de contato de barramento

Méddulo de extensao 2198-CAPMOD- compartilhado 2198
DCBUS-I0 « Resistores de dissipacdo passiva
Filtros de linha 2198 CA (EMC) externos 2198

- reatores de linha 1321

Médulo capacitor 2198-CAPMOD-1300

Filtros de linha 2198 CA (EMC)

Médulo de saida do encoder 2198

Kits de contato de barramento compartilhado 2198
Resistores de shunt passivos externos 2097

Movimento integrado nos servo-drives de rede EtherNet/IP (continuagdo)

Fungdes dos inversores

Kinetix 6500 Kinetix 350

(aracteristicas principais

= Vdrios eixos, movimento integrado, otimizado para contagem de eixo baixo
ealto

- £ compativel com o conjunto completo de comando de controle de
movimento

« Barramento de ponto comum

«  Projeto modular

Eixo simples, controle de movimento integrado, otimizado para contagem
de eixo baixo

£ compativel com o conjunto completo de comando de controle de
movimento

0s modelos de entrada de 120 V controlam motores de 240 V com
velocidade total (cédigos de catélogo 2097-V31PRx)

0s mddulos de entrada monofdsicos de 240 V incluem filtro de linha CA
integrado (cddigos de catdlogo 2097-V32PRx)

Médulo de meméria para substituicao de equipamento automdtico (ADR)

Controle de movimento integrado em rede EtherNet/IP

« Monitoracdo Safe-speed
« (ontrole Safe Torque-off
« Certificagdo TOV Rheinland, PL ¢, Categoria 4; SIL 3

Controle Safe Torque-off
Certificagao TOV Rheinland, PL d, Categoria 3; SIL 2

Configuracdo do acionamento Eixos de 12 8 em barramento de alimentacdo cod. cat. 2094 Eixo simples
«120/240 Vca, monofdsico
Tensdo de entrada 3242528 Vica, Trifdsico (classe 400 V) o 240 Vea, trifésico

480 Vca, trifasico

Tensdo de entrada do condutor de
barramento comum

458 3 747 Ve (classe 400 V) N/A

Poténcia de saida continua (inversor)

0,4a71,7 kW (entrada monofésica)
1,8 22 kW (classe 400 V) 0,5 3,0 kW (entrada monofésica ou trifdsica)
1,0a3,0 kW (entrada trifasica)

Corrente de saida continua (inversor)

2,83 34,6 Arms (classe 400 V) 2,0a12,0 Arms

Entrada digital do inversor

« Ativar, inicio, ultrapassagem + .
« Registro de alta velocidade (2/eixo) .

Ativar, inicio, ultrapassagem +
Registro de alta velocidade (1)

Saida digital do inversor

Saida a relé de frenagem do motor (com supressao)

Programagdo

Software RSLogix 5000°

Versdo 18.00.00 ou posterior Versdo 20.00 ou posterior

L6gica ladder, texto estruturado e controle sequencial de funcdes

Compatibilidade do mddulo Logix 5000

GuardLogix 5570 e 5580

« Médulos EtherNet/IP 1756-EN2T, 1756-EN2TR, 1756-EN3TR com controladores ControlLogix 5570 e ControlLogix 5580 ou controladores de sequranca

« Controladores CompactLogix 5370 e 5380 ou controladores de sequranca Compact GuardLogix 5370 e 5380

Controle de E/S

EtherNet/IP

Realimentagdo

« Encoder absoluto de alta resolugdo multivoltas e de volta tnica-
«  Encoder incremental
« Encoders EnDat 2.1e 2.2

Encoder absoluto de alta resolucao multivoltas e de volta tnica
Encoder incremental

Eixo auxiliar apenas de realimentacdo Eixo somente de realimentacdo com encoder c6d. cat. 842E-CM

Compatibilidade de motores rotativos

MP-Series (c6d. cat. MPL/MPM/MPF/MPS)

MP-Series (c6d. cat. MPL/MPM/MPF/MPS)
TL-Series (cdd. cat. TLY)

30

Publicacao Rockwell Automation KNX-SGOO1D-PT-P - Maio 2018



Comparacao de recursos do produto

Funcdes dos inversores

Kinetix 6500

Kinetix 350

Compatibilidade de motores lineares

Nticleo de ferro LDC-Series

N/A

Compatibilidade de atuador linear

«  Etapas lineares MP-Series (c6d. cat. MPAS/MPMA)
« Atuadores lineares integrados LDAT-Sxxxxex-xBx
o (ilindros elétricos MP-Series (cdd. cat. MPAR/MPAI)

(ilindros elétricos MP-Series (cod. cat. MPAR/MPAI)
Etapas lineares MP-Series
(cod. cat. MPAS e MPMA somente eixo esférico)

Compatibilidade de acessorios

« Mddulos de interface de linha 2094 (LIM)
« Médulo de saida do encoder 2198

« Mddulos de freio resistivo 2090 (RBM)

« Resistores de shunt passivos externos 1394

Bloco de expansao terminal E/S 2097
Programador modular de memdria 2097
Filtros de linha 2097 CA (EMC)

Resistores de shunt passivos externos 2097
Médulo de saida do encoder 2198

Servo-drives de controle de movimento integrado em interface SERCOS

Fungdes dos inversores

Kinetix 6200

Kinetix 6000

(aracteristicas principais

Eixos mdltiplos
Barramento de ponto comum
Projeto modular

Eixos multiplos
Barramento de ponto comum
Desempenho de pico aprimorado

Controle de movimento integrado em interface SERCOS

Monitorado Safe-speed
Controle Safe Torque-off
Certificagdo TOV Rheinland, PL ¢, Categoria 4; SIL 3

Controle Safe Torque-off
Certificagdo TOV Rheinland, PL ¢, Categoria 3; SIL 3

Configuragdo do acionamento

Eixos de 1 8 em barramento de alimentacdo cdd. cat. 2094

Tensdo de entrada

3242528 Vica, Trifdsico (classe 400 V)

195 a 265 Vca, Trifasico (classe 200 V)

324 a 528 Vica, Trifdsico (classe 400 V)

Tensdo de entrada
do condutor de barramento comum

458 a 747 Ve (classe 400 V)

275a 375 Ve (classe 200 V)

458 a 747 Vlee (classe 400 V)

Poténcia de saida continua (inversor)

1,82 22 kW (classe 400 V)

1,22 11 kW (classe 200 V)

1,82 22 kW (classe 400 V)

Corrente de safda continua (inversor)

2,82 34,6 Arms (classe 400 V)

3,7 34,6 Arms (classe 200 V)

2,83 34,6 Arms (classe 400 V)

Entrada digital do inversor

Ativar, inicio, ultrapassagem +
Registro de alta velocidade (2/eixo)

Saida digital do inversor

Saida a relé de frenagem do motor (com supressdo)

Conector DPI N/A ‘ Software DriveExplorer ou médulo DPI HM
Software RSLogix 5000
Programacdo Versdo 17.00.00 ou posterior ‘ Versdo 11.00.00 ou posterior

L6gica ladder, texto estruturado e controle sequencial de funcdes

Compatibilidade do médulo Logix 5000

Médulos de comunicagdo ControlLogix 1756-MO3SE, 1756-MO8SE, 1756-M16SE

Médulo de comunicacao CompactLogix 1768-M04SE

Controle de £/S

Fibra 6ptica SERCOS

Realimentacdo

Encoder absoluto de alta resolucao multivoltas e de volta inica
Encoder incremental
Encoders EnDat 2.1e 2.2

Encoder absoluto de alta resolucdo multivoltas e de volta tnica
Encoder incremental

Suporte de encoder EnDat 2.1 e 2.2 com mdulo 2090-K6CK-KENDAT
Resolver

Eixo auxiliar apenas de realimentagao

Compatibilidade de motores rotativos

MP-Series (cod. cat. MPL/MPM)
MP-Series (cod. cat. MPF/MPS)

MP-Series (cod. cat. MPL/MPM)
MP-Series (cod. cat. MPF/MPS)
TL-Series (cod. cat. TLY-Axxxx-H)

Compatibilidade de motores lineares

Niicleo de ferro LDC-Series

Nicleo de ferro LDC-Series
L DL-Series™ sem ferro

Compatibilidade de atuador linear

Etapas lineares MP-Series (cod. cat. MPAS)

Atuadores lineares integrados LDAT-Sxxoox-xBx
Etapas lineares multi-eixos MP-Series (c6d. cat. MPMA)
Cilindros elétricos MP-Series (cdd. cat. MPAR e MPAI)

MP-Series (cd. cat. MPAS)

Atuadores lineares integrados LDAT-Sxxxxex-xBx
MP-Series (cod. cat. MPMA)

MP-Series (cdd. cat. MPAR e MPAI)

Compatibilidade de acessérios

Médulo de interface de poténcia 2094 (IPIM)
Mddulos de interface de linha 2094 (LIM)
Mddulos de freio resistivo 2090 (RBM)
Resistores de shunt passivos externos 1394

Médulo de interface de poténcia 2094 (IPIM)
Mddulos de interface de linha 2094 (LIM)
Mddulos de freio resistivo 2090 (RBM)
Resistores de shunt passivos externos 1394
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Servo-drives componentes e de indexa¢ao

Fungdes dos inversores Kinetix 300 Kinetix 3
Solugdo de eixo simples para aplicacdes de controle de movimento de baixa
complexidade
Arquitetura de controle flexivel para controle de indexacdo analégico simples, Solugio de eixo simples para aplicacdes de controle de mavimento de baixa
PTO, ou EtherNet/IP complexidade, com ousem um CLP
0s modelos de entrada de 120 V controlam motores de 240 V com velocidade Modos de comando de indexacdo, analdgico, de velocidade pré-selecionada, e de
total (codigos de catalogo 2097-V31PRy) trem de pulso. ] ,
Caracteristicas principas 0s médulos de entrada monofésicos de 240 V incluem filtro de linha CA Desempenha indexagdo em até 64 pontos

integrado (cédigos de catdlogo 2097-V32PRx)
Médulo de memoria para substitui¢do de equipamento automatico (ADR)

Solugdo de rede EtherNet/IP de baixo custo

Modbus-RTU ou controle E/S

Controle Safe Torque-off

Certificagdo TOV Rheinland, PL d, Categoria 3; SIL 2 WA
Configuracdo do acionamento Eixo simples
120/240 Vica, monofdsico
Tensao de entrada 240 Vea, tr?fa/si(o Xgﬂ%éii(\ﬁj Eﬁ?a’osi\c/gom)
480 Viea, trifésico
0,42 1,7 kW (entrada monofésica)
Poténcia de saida continua 0,5a3,0 kW (entrada monofasica ou trifdsica) 50Wa1,50kw
1,0a3,0kW (entrada trifasica)
Corrente de safda continua 2,02 12,0 Arms 0,6129,90 Arms

Entrada digital do inversor

Ativar, inicio, ultrapassagem +
Registro de alta velocidade (1)
Oito entradas configuréveis

Trem de pulso e entrada analdgica
Entrada de parada de emergéncia exclusiva
Dez entradas configurdveis

Saida digital do inversor

Sinal de pronto
Quatro saidas configurdveis

Servo alarme
Seis saidas confiqurdveis

Programacdo

Servidor de rede incorporada para configuracdo e diagndstico
Software RSLogix 5000, versdo 17.00.00 ou posterior
(I6gica ladder, texto estruturado e controles sequenciais de fungdes)

Software Ultraware (versao 1.80 ou posterior) para configuracdo de inversor
Software RSLogix 500° se usando o controle Modbus-RTU
Componentes conectados Workshop Software se usando controladores Micro800™

Compatibilidade médulo/controlador
Logix 5000

Controlador ControlLogix 5570 ou 5580 com 1756-ENT

(ontroladores CompactLogix 5370 ou 5380 com duas portas embutidas
Controladores 1769-L3x com porta tinica embutida

Controladores 1768-L4x e 1768-L4xS com 1768-ENBT

MicroLogix™ 1100 e 1400

Micro850°

MicroLogix 1000, 1100, 1200, 1400, 1500
Micro850
Micro830®

Controle de /S

EtherNet/IP

Entradas digitais

Realimentacdo

Encoder absoluto de alta resolucao multivoltas e de volta tnica
Encoder incremental

Eixo auxiliar para modo de equipamento mestre

N/A

Compatibilidade de motores rotativos

MP-Series (c6d. cat. MPL/MPM/MPF/MPS)
TL-Series (cdd. cat. TLY)

TL-Series (cod. cat. TL e TLY)

Compatibilidade de motores lineares

Nticleo de ferro LDC-Series
LDL-Series sem ferro

Nticleo de ferro LDC-Series
LDL-Series sem ferro

Compatibilidade de atuador linear

Cilindros elétricos MP-Series (cdd. cat. MPAR)

(Cilindros elétricos MP-Series para aplicagdo pesada (cdd. cat. MPAI)

Etapas lineares MP-Series (cod. cat. MPAS e MPMA)

Atuadores lineares integrados LDAT-Sxxxxxx-xBx (encoder incremental)
Atuadores lineares integrados LDAT-Sxxxxxx-xDx (encoder absoluto, de alta
resolu¢do)

Etapas lineares MP-Series (somente Direct Drive c6d. cat. MPAS)
Atuadores lineares integrados LDAT-Sxxxxxx-xBx (encoder incremental)

Compatibilidade de acessorios

Kit de conectores LDAT-CONKIT-DSL para atuadores lineares LDAT-Sxxxxux-xDx
Bloco de expansao terminal E/S 2097

Programador modular de memoria 2097

Filtros de linha 2097 CA (EMC)

Resistores Shunt 2097

Placa de ruptura 2071E/S

(abo de ruptura 2090

Placa de ruptura de realimentacao do motor 2071
(abos de configuracdo e controle 2090
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

A familia de inversores Kinetix® 5700 ajuda a ampliar o valor do
movimento integrado na EtherNet/IP™ para aplicagdes grandes e
personalizadas do fabricante de méaquinas. Os mddulos de acionamento
se conectam e operam usando os controladores ControlLogix® 5570 e
5580, controladores GuardLogix® 5570 e 5580, controladores
CompactlLogix™ 5370 e 5380 ou controladores Compact GuardLogix
5370 e 5380.

Com a aplicagao Logix Designer como Unico mecanismo de controle e
um ambiente de projeto — Studio 5000° — os fabricantes de maquinas
agora tém mais flexibilidade para dimensionar, projetar e controlar para
ajudar a atender as suas necessidades. Os servo-drives Kinetix 5700
podem ajudar a reduzir o tempo de comissionamento e melhorar o
desempenho da maquina. Eles oferecem a simplicidade, poténcia e

funcionamento mais rapidamente.

.i
- .q :, economia de espago que vocé precisa para que sua maquina entre em

Os servo-drives Kinetix 5700 sao projetados para maquinas com
contagens altas de eixos e requisitos de alta poténcia. Inversores de eixo
unico e duplo estdo disponiveis com a seguranca funcional integrada e
fisicamente conectada.

Recursos do sistema de acionamento Kinetix 5700

Projetado para maquinas com contagens altas de eixo, alto consumo de energia e necessidades de alto
desempenho

Faixa de tensdo de entrada CA: 324 a 528 Vrms, trifasico

Fonte de alimentacao de barramento CC, operagéo trifasica de 480 V

- Compartilhamento de barramento CC, de eixos multiplos

- Compartilhamento de barramento CC estendido

Inversores de eixo Unico e eixo duplo

- 1,7a60,1 kW de poténcia de safda continua

- 3,52 120,2 A 0-pk, corrente de saida continua

- Aceita realimentacdo do encoder DSL de Hiperface da familia de servo-motores Kinetix VP

- Aceita realimentacao do encoder multivoltas e de volta Unica de Hiperface de motores e atuadores Allen-
Bradley® compativeis

- Aceita AgB digital, AgB digital com UVW, seno/cosseno e seno/cosseno com tipos de realimentagao principal UVW
Seguranca funcional com certificacdo TUV Rheinland, PL e, Cat 3; SIL 3

Inversores de eixo Unico e de eixo duplo 2198-xxxx-ERS3 e 2198-xxxx-ERS4

- STO fisicamente conectado e integrado

Inversores de eixo Unico e de eixo duplo 2198-xxxx-ERS3 (série B) adicionam:

- SSTIntegrado (orientado ao acionamento) e temporizado

Inversores de eixo Unico e de eixo duplo 2198-xxxx-ERS4 adicionam:

- SSTintegrado (com base no inversor), temporizado e monitorado

- SS1,5S52,S0OS, SLS, SLP, SDI, SFX, SBC integrado (com base no controlador)

Tecnologia de cabo Unico para motores Kinetix VP; kit de conectores DSL (terminagao do inversor) e conector
SpeedTec (terminacdo do-motor)

Mdédulo capacitor céd. cat. 2198, mddulo de extensao e resistores de dissipagao passiva para gestao de absorc¢ao de
energia

Suporte para servo-motores e atuadores de ima permanente

Suporte para motores de inducdo com controle de frequéncia de malha aberta ou controle de malha fechada
Controle de movimento integrado e seguranca integrada em rede EtherNet/IP

Para comparar recursos do inversor através de familias de inversores, consulte Servo-drives iniciando em pagina 29.
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Componentes do médulo do inversor Kinetix 5700

Os sistemas de servo-drive Kinetix 5700 consistem nesses componentes necessarios:

Fontes de alimentacao de barramento CC 2198-Pxxx (até trés médulos cabeados em paralelo séo possiveis)
Inversores de eixo Unico e eixo duplo

- Sistemas de acionamento estendido sdo possiveis com mddulos capacitores cod. cat. 2198
Servo-motores Kinetix VP (classe 400 V-)

- Use cabos 2090-CSxM1DE (inclui o kit de conectores de realimentagdo 2198-KITCON-DSL) ou cabos flying-lead
2090-CSxM1DG (peca o kit de conectores 2198-KITCON-DSL separadamente)

Servo-motores e atuadores MP-Series™ (classe 400 V-), atuadores lineares LDAT-Series, motores lineares LDC-Series™

ou motores rotativos assincronos HPK-Series™

- Use cabos de alimentacdo/freio 2090-CPxM7DF e cabos de realimentagcao 2090-CFBM7DF com os kits de
conectores de realimentagao universal 2198-K57CK-D15M.

Suporte para motores de inducdo com volts/hertz basicos, ventilador/bomba V/Hz, e métodos de controle de
frequéncia de vetor sem sensor e malha aberta ou opc¢des de realimentacédo do motor de malha fechada.

Fontes de alimentagao 1606-XLxxx 24 V para controle e alimentacdo de frenagem do motor
Cabo Ethernet 1585J-M8CBJM-x (blindado)

Os sistemas servo-drive Kinetix 5700 podem também incluir qualquer um destes componentes opcionais:

Médulos capacitores 2198-CAPMOD-2240

Mdédulos de extensao 2198-CAPMOD-DCBUS-IO

Médulo de safda do encoder 2198-ABQE

Um filtro de linha CA 2198-DBxx-F

Resistores de dissipacdo passiva 2198-Rxxx externa

Reatores de linha céd. cat. 1321 (requerido com duas ou trés fontes de alimentacdo de barramento CC 2198-P208)
Sistema de conexao com barramento compartilhado da poténcia de entrada de 24 Vcc, céd. cat. 2198

Para obter os requisitos detalhados do sistema de acionamento Kinetix 5700, consulte o Kinetix 5700 Drive Systems Design
Guide, publicacdo KNX-RMQ10.

Selecao do mddulo do inversor Kinetix 5700

Largura do Poténcia de saida (orrgnte de saida Corrente de saida
Mddulos de inversores - [ , ) modulo continua continua para o continua
Kinetix 5700 (Cddigo de catalogo do mddulo barramento
mm kW A 0-pk
Ams
Fonte de alimentacdo do 2198-P031 55 7 10,5
barramento (C 2198-P070 17 25,5 VA
(3242528 Vicarms, 2198-P141 31 469
alimentacdo de entrada trifdsica) | 2198-P208 8 46 69,2
2198-D006-ERS3 2198-D006-ERS4 17 35
2198-D012-ERS3 2198-D012-ERS4 55 34 70
Inversores de o duplo 2198-D020-ERS3 2198-D020-ERS4 55 N/A 13
2198-D032-ERS3 2198-D032-ERS4 89 18,3
2198-D057-ERS3 2198-D057-ERS4 85 159 325
2198-5086-ERS3 2198-S086-ERS4 8 29,7 60,8
Inversores e fxo simples 2198-5130-ERS3 2198-5130-ERS4 449 N/A 919
2198-5160-ERS3 2198-5160-ERS4 100 60,1 120,2

(1) Nesta publicagdo, quando o cédigo de catélogo do inversor Kinetix 5700 termina em -ERSx, por exemplo, 2198-D057-ERSx, a varidvel (x) indica que o cddigo de catdlogo do inversor pode ser -ERS3 ou -ERS4.

Para especificacdes do moédulo do inversor Kinetix 5700 nao incluidas nesta publicacdo, consulte Kinetix Servo Drives
Technical Data, publicacdo KNX-TDQO3.

34

Publicacao Rockwell Automation KNX-SGOO1D-PT-P - Maio 2018


http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/td/knx-td003_-en-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/rm/knx-rm010_-en-p.pdf

Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Configuracoes tipicas de hardware

Os sistemas de servo-drive Kinetix 5700 possuem uma alimentacdo de entrada trifasica fornecida por uma unica fonte de
alimentacao simples do barramento CC (conversor). Porém, para poténcia de saida (kW) adicional vocé pode instalar duas
ou trés fontes de alimentacdo 2198-P208 ou uma fonte de alimentacédo regenerativa 8720MC-RPS. Além disso, vocé pode
estender o barramento CC para outro grupo de inversores com os médulos capacitores.

Configuracao da fonte de alimentacdo do barramento CC

Neste exemplo de eixos multiplos, a alimenta¢do da entrada CA é feita pela fonte de alimentacao do barramento CC
(conversor). Um mdédulo de eixo simples (inversor) e dois mddulos de eixo duplo (inversor) suportam cinco eixos de
movimento.

As entradas digitais séo conectadas aos sensores e ao circuito de controle nos conectores IOD. A habilitacdo do contator
protege a fonte de alimentacdo do barramento CC no caso de condicdes de falha de desligamento.

Médulo de dissipagdo
cdd. cat. 2198 . @ Kinetix 5500 Sistema de servo-drive

(componente opcional) 2 \%ﬁ/ (vista superior)

(C compartilhada cd. cat. 2198 (barramento (C)

I
| (0d. cat. 2198 compartilhado 24 V

(entrada de alimentacdo de controle)

Controle 1606-XLxxx
24Vce, entradas digitais

e poténcia de ruptura do motor v O Y 03
(fornecida pelo cliente) Fonte de
alimentagdo de Inversor de Inversores de Madulo
. . barramento (C eixo Unico eixo duplo capacitor
Alimentado de entrada CA P
[ O = el et Sistema de conexdo de barramento

@) @

Kinetix 5500 Sistema de servo-drive f—=—-
(vista frontal)

compartilhado para barramento (Ce
alimentacdo de controle de 24 Ve,

(] (]
Entradas digitais do conversor T T e
\qﬁ E | Entradas digitais do inversor
Grupo de controle do contator (M1) magnético 3 — £
3243528 Va
alimentacdo de entrada trifdsica = K —
‘1

I I I Dispositivo de

W desconexao de linha
000
[ [ ]

Protecdo do )
drcuito

Contator magnético (M1)

se[e]

AT

2198-DB80-F oo | Barramento de terra do
gabinete
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Multipla configuracao da fonte de alimentacao do barramento CC

Neste exemplo, trés fontes de alimentacao do barramento CC (conversor) recebem a alimentacdo da entrada CA e
alimentam os modulos do inversor para aumento da poténcia de saida.

Os relés de habilitacdo do contator de cada uma das fontes de alimentacdo do barramento CC sdo conectados em série
para proteger a fonte de alimenta¢ao do barramento CC no caso de condi¢ées de falha de encerramento.

Mddulo de dissipacao Sl Kinetix 5500 Sistema de servo-drive

0d. cat. 2198 Y i mng BHRH A . X
(componente opcional) - - \@ (vista superior)

(C compartilhada céd. cat. 2198
(barramento (C)

(6d. cat. 2198 compartilhado 24 V
(entrada de alimentacdo de controle)

(ontrole 1606-XLxxx

24\, entradas digitais

e poténcia de ruptura do motor
(fornecida pelo cliente)

= T e = T - )

Inversorde  Inversoresde  Mddulo

Alimentacdo de entrada CA | Fontes de alimentagdo de barramento (C 2198-P208 |

L 0 — — — = = = Sisterna de conexdo de barramento
Kinetix 5500 Sistema de servo-drive 5 & @ | el A i Bel” ) compartilhado para barramento (C e
(vista frontal) = T =] E) E) =1 E z1]|  alimentacdo de controle de 24 Vicc.
] ] (] ] =
0000 0000 0000 :@1 0000 0000 °
Grupo de controle do contator (M1) magnético — e _‘ —
A b
7
) o] (o)
3242528 Vea ’ L S S e
Alimentacdo de
entrada (D (D (G 1 (D)
trifésica

Dispositivo de Reatores de linha
g Proteco do 1321-3Rx80-B

p

desconexdo de finha dircuito (componentes requeridos)
Contator . [imi]
magnético (M1) '—,-‘T
-
¥ : : [immi]
= e
L . (=T}
Filtro de linha CA —1
2198-DB290-F —1
=1l

Barramento de terta do Y
gabinete
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Configuracdo da fonte de alimentacdo 8720MC-RPS

Neste exemplo, a alimentacdo de entrada CA trifasica é alimentada pela fonte de alimentagao regenerativa cod. cat.
8720MC. A tensao de barramento CC 8720MC-RPS fornece o barramento CC Kinetix 5700 por meio do médulo capacitor. Se
0 8720MC-RPS190 for usado, o médulo de extensao 2198-CAPMOD-DCBUS-IO serd necessério. A regeneracdo plena do

barramento CC é possivel com esta configuracéo.

3243528 Va
alimentacdo de entrada trifdsica

Protecdo do
drcuito

Filtro de linha CA
8720MC-RFI80 [So¢] Barramento de terra do

IR gabinete

Filtro de |
harménica
8720MC-HF-B2 |

Magnético 0
(M1) contator

Varistor
8720MC-VA-B

Reator de linha
8720MC-LRxx

Front end ativo
8720MC-RPS065-BM-HV2

Controle 1606-XLxxx
24 Ve, entradas digitais
e poténcia de ruptura do motor (fornecida pelo cliente)

Alimentacdo de
entrada (A

(1) 0 contator M1 é controlado pela fonte de alimentacdo regenerativa 8720MC.

Kinetix 5500 Sistema de servo-drive
(vista superior)

(Ccompartilhada c6d. cat. 2198 (barramento CC)

(6d. cat. 2198 compartilhado 24 V

(entrada de alimentagdo de controle)

)

= J
0T 03

Médulo  Inversor de

Inversores de eixo duplo

Eds

]

° [u]afala]

]

h

Sistema de conexdo de barramento
compartilhado para barramento (Ce
alimentagdo de controle de 24 Vec.

Kinetix 5500 Sistema de servo-drive
(vista frontal)
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Configuracao do barramento CC estendido

Neste exemplo, dois grupos de inversores no mesmo gabinete sdo conectados pela mesma tensdo do barramento CC de
458 a 747 Vicc. Os modulos capacitores Kinetix 5700 fornecem os pontos de conexdo para o barramento CC no fim do
grupo 1 e noinicio do grupo 2. O mddulo de extensdo € necessério apenas quando a corrente do sistema do barramento
CC excede 100 A e pode suportar uma corrente de barramento CC externa méxima de até 200 A.

Médulode ~ Mddulo
exensio  capacio] Inversores de eixo duplo |

= = Sistema de conexdo de barramento
Kinetix 5500 Sistema de servo-drive estendido 2 ARE i = T :j' :j' - = comparti\hadocéd.cat,2198

(vista frontal) = para barramento CC e alimentaco de
- - controle de 24 Ve,
o 0000

Extensdo do barramento (C ——

0
W

0ooo

B

] &= o)
L el 5 Tt
|
Inversor de Inversores e~~~ Madulo Médulo de Extensao do barramento (C
| Fontes de alimentacdo de barramento (C 2198-P208 | eixo lnico eivo duplo Gpaditor  extensio
Sistema de conexdo de barramento compartilhado c6d. cat. 2198 & 5) mim mim 0 2 B
para barramento (C e alimentagdo de controle de 24 Vec. = . . . . AZ) al
(I (I (I (I
0000 Do00 0000 0000 0000 [s/s/s s] °
Grupo de controle do contator (M1) magnético - g
3243528 Vica Kinetix 5500 Sistema de servo-drive 1
Alimentagio de (vista frontal)
entrada — —
trifdsica f
I I I Dispositivo de Reatores de linha
desconexdo delinha Protecio do 1321-3R80-B
circuito (componentes requeridos)
Contator —
magnético (M1) —
o1
o
—1
1]
Filtro de linha CA [im ]
2198-DB290-F —
1|

Bamamentodetemado [ oo
gabinete
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Configuracoes de realimentacao do motor e auxiliar

As conexdes de realimentacao sdo feitas até o conector de 2 pinos de realimentacdo do motor (MF) e o conector de 15
pinos de realimentagdo universal (UFB). Estes exemplos ilustram como vocé pode usar os kits de conectores céd. cat. 2198
para fazer estas conexdes.

Inversores 2198-Dxxx-ERSx

ou 2198-Sxxx-ERSx

(0inversor de eixo duplo 2198-Dxxx-ERS4
émostrado)

(onectores de realimentacdo
universal de 15 pinos
(UFB)

Conectores de realimentacao do
motor de 2 pinos
(MF)

(abos do motor tinico 2090-CSBM1DG
w A=

(abos do motor tinico 2090-CSBM1DE

% S =em

Kit de conectores 2198-KITCON-DSL

«  Aceita realimentacao do motor DSL dos motores rotativos
Kinetix VP (Cad. cat. VPL, VPF, VPS) (

| | - Somente realimentacdo ou realimentacdo de malha dupla | ({

(carga) (DSL)

Motores rotativos Kinetix VP
(Cod. cat. VPL, VPF, VPS e cdigo de
catdlogo VPC-Bxoonr-Q)

Kit de conectores universais 2198-K57CK-D15M
Aceita vdrios tipos de realimentacdo do encoder:
« Encoders absolutos de alta resolucao multivoltas e de volta tnica de Hiperface

— Motores rotativos VPC-Bxuxx-S Motores rgtaﬂvos Kmetjx VP
— Motores rotativos MP-Series (C6d. cat. MPL, MPM, MPF, MPS) (6digos de catdlogo j
— Motores rotativos assincronos HPK-Series VPC-Broox-5 e VPC-Brovonr-Y

— Atuadores lineares MP-Series (Cod. cat. MPAS parafuso esférico, MPAR, MPAI)
—Impulsionadores lineares L DAT-Series

« Encoders absolutos de alta resolucao Heidenhain EnDat
— Motores rotativos VPC-Bxxxxx-Y

« Somente realimentacdo, realimentacdo principal ou realimentacao de carga
(Hiperface absoluto de volta tinica/multivoltas)

- Somente realimentacdo, realimentacdo principal ou realimentacdo de carga
(incremental)

Motores rotativos MP-Series
(0 motor MPL-Bxxxx é mostrado)

S [ T r:d T ]
R /2 (abos de alimentacdo do motor e de realimentacdo cd. cat. 2090
“%'H |§J‘ % TR X 1 [ — =
o \o © O 7 : =
Kit de conversores 2198-H2DCK

Converte a realimentacdo de Hiperface de 15 pinos em realimentagdo DSL de 2 pinos para:

« Motores rotativos VPC-Bxxon-S

Motores rotativos MP-Series e atuadores lineares

Motores rotativos assincronos HPK-Series

Impulsionadores lineares LDAT-Series

Somente realimentado, realimentado principal ou realimentagdo de carga (Hiperface ahsoluto de volta tnica/multivoltas)

"o o o o _°
o 0 © @@8""

]
I

Atuadores lineares MP-Series %
(a etapa linear de eixo esférico MPAS-B9xxx é mostrada)

Motores rotativos HPK-Series e
motores de indugdo rotativa
(controle de malha fechada)

Atuadores lineares MP-Series
(o cilindro elétrico para aplicacdo pesada MPAI-B3xxxx é mostrado)
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Configuracoes tipicas de comunicacao

Os inversores Kinetix 5700 suportam qualquer topologia Ethernet incluindo linear, de anel e de estrela usando os
controladores ControlLogix, GuardLogix ou CompactLogix. Esses exemplos apresentam os controladores ControlLogix
5570 com suporte para movimento integrado e seguranca integrada através da rede EtherNet/IP. Outros controladores
Allen-Bradley também sdo compativeis com os servo-drives Kinetix 5700.

Consulte ControlLogix Communication Module Specifications Technical Data, publicacdo 1756-TD003, para obter mais
informacodes sobre os médulos de comunicacédo ControlLogix 1756-EN2T, 1756-EN2TR e 1756-EN3TR.

Neste exemplo, todos os equipamentos estao conectados em topologia linear. Os médulos inversores Kinetix 5700 incluem
conectividade de duas portas, no entanto, se qualquer dispositivo for desconectado, todos os dispositivos nos circuitos
seguintes a ele perderao a comunicacgédo. Os equipamentos sem canais duplos devem incluir o médulo 1783-ETAP ou estar

conectados a extremidade da linha.

Comunicacao linear Kinetix 5700

Rede de programacéo de controlador ControlLogix

= Aplicagdo Studio 5000 Logix
Designer®

Controlador ControlLogix 5570
com mddulo Ethernet 1756-ENxTx

Kinetix 5500 Sistema de servo-drive

O R ERm I ERE S
gﬁ sl — 2 1585)-M8CBIM-OM15
(abo Ethernet (blindado) 1585J- : - 0,15m (6 pol.) Cabo Ethernet
MBCBIM-x ] [ - para conexdes Iversor a inversor.
0000 oooo [u]a/ulu] 0000
| m| o p
e [P LT
Médulo de saida do encoder Adaptador EtherNet/IP
@]@I ‘ 1734-AENTR POINT I/0™
[+] o ___J
|a ; B L
@ Col Cof Co Terminal de exibigao
(1 g g Panel View™ Plus
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Neste exemplo, 0s equipamentos estdo conectados em topologia de anel. Se um equipamento no anel for desconectado,
o resto dos equipamentos continuam a se comunicar. Para que a topologia em anel funcione corretamente, é necessario
um supervisor de anel de nivel de dispositivo (por exemplo, o equipamento cdd. cat. 1783 ETAP). DLR é um padrdo ODVA.
Para mais informacoées, consulte Tecnologia de chave embutida EtherNet/IP Guia de Aplicagao, publicacdo ENET-APQQ5.

Os dispositivos sem portas duplas, por exemplo o terminal da tela, precisam de um maédulo 1783-ETAP para concluir o anel
de rede.

Kinetix 5500 Comunicacao em anel

Rede de programacdo de controlador ControlLogix

Aplicagdo Studio 5000

Logix Designer
Controlador ControlLogix 5570
com médulo Ethernet 1756-ENXTx
Médulo Terminal de exibicdo
1783-FTAP PanelView Plus
(abo Ethernet (blindado)
1585J-M8CBIM-x
= Adaptador EtherNet/IP

1734-AENTR POINT 1/0

]
]

2198-ABQE ||
Médulo de saida do encoder

Kinetix 5500 Sistema de servo-drive

\ 1585)-MBCBIM-OM15
0,15m (6 pol.) Cabo Ethernet

para conexoes inversor a inversor.
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Neste exemplo, 0s equipamentos estdo conectados em topologia estrela. Cada equipamento se conecta diretamente ao
switch.

Os mdédulos inversores Kinetix 5700 tém duas portas, portanto, a topologia linear € mantida de um maddulo a outro, mas o
sistema Kinetix 5700 e outros dispositivos operam de forma independente. A perda de um equipamento ndo tem impacto
na operacao dos outros equipamentos.

Kinetix 5500 Comunicacdao em estrela

Rede de programagdo de controlador ControlLogix =
Aplicagdo Studio 5000

Logix Designer

Controlador ControlLogix 5570
com mddulo Ethernet 1756-ENXTx

Kinetix 5500 Sistema de servo-drive

>l 1o l=lleElle

o000 falulals) oooo ||| oooo ||| oooo
( TR
B E ‘l ‘l

(abo Ethernet (blindado) 1585)-M8CBIM-x

2198-ABQE
¢ | =

Méddulo de saida do encoder @ -8
3 ' | &2 f

1585J-M8(BIM-0M15
0,15m (6 pol.) Cabo Ethernet
para conexdes inversor a inversor.

Sl

Switch
Stratix® 5700
1783-BMS

Terminal de exibicao
PanelView Plus

| e
g0l
S Sk

daptador EtherNet/IP
734-AENTR POINT1/0
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Configuracoes de seguranca funcional

Os servo-drives Kinetix 5700 s&o capazes de funcdes de seguranca baseadas nos inversores Safe Torque-Off (STO) e Parada
de Categoria 1 (S51) por meio de conexdes fisicamente conectadas ou integradas através da rede EtherNet/IP. Além disso,
também sé&o possiveis a velocidade limitada segura (SLS) e outras instru¢des de seguranca com base no controlador. Estes
exemplos ilustram as opcdes de configuracéo de seguranca funcional.

Configuracao de seguranca fisicamente conectada

Os servo-drives Kinetix 5700 usam o conector Safe Torque-Off (STO) para conectar dispositivos de seguranca externos e
encadear conexdes de seguranca fisicamente conectadas de um inversor a outro.

Configuracao Safe Torque-Off (fisicamente conectada)

Sistema de servo-drive Kinetix 5700
(vista superior)

==
pe=E

Aplicacdo Logix Designer Studio 5000
Qualquer controlador Logix 5000™ (vers30 31.0 ou posterior)

(o controlador ControlLogix 5570 é mostrado)

Definicdo de médulo

configurada com conexdo
Conectores Safe
de somente controle de for—
) =l Torque-off
movimento

ST0
Dispositivo de ¥ O3 RS = (0
seguranca

Controle 1606-XLxxx

24\, entradas digitais

e poténcia de ruptura do motor
(fornecida pelo cliente)

Sistema de servo-drive Kinetix 5700
(vista frontal)

N (O e e
(abo Ethernet (blindado) 1585)- Alimentagdo de entrada CA . P! ] ]

M8CBIM-x
]
0000 0000
Entradas digitais para sensores e grupo de controle > ‘ T E
; i
RRCIRTIT

Controladores ControlLogix 5570 ou
Controladores de sequranga GuardLogix 5570

— Controladores ControlLogix 5580 ou
— =@ (ontroladores de sequranga GuardLogix 5580

]
Wl
q/lll

Controladores CompactLogix 5370 ou
Controladores de seguranca Compact GuardLogix 5370
Controladores CompactLogix 5380 ou
Controladores de sequranca Compact GuardLogix 5380

EEEEsEsARaneE|

lo|elelelelell ] LTl

Servo-motores
Kinetix VP
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Configuracdes de seguranca integradas

O controlador de segurancga GuardLogix ou Compact GuardLogix emite o comando Safe Torque-Off (STO) ou de parada
segura (5S1) através da rede EtherNet/IP e o servo-drive Kinetix 5700 executa o comando.

Neste exemplo, um Unico controlador de seguranga GuardLogix 5570 faz uma conex&o Movimento e Seguranga.

IMPORTANTE Se somente um controlador for usado em uma aplicagdo com conexdes Movimento e Seguranga, ele
deverd ser um controlador de seguranca GuardLogix ou Compact GuardLogix. Para obter mais
informacdes, consulte a tabela Suporte de seguranca funcional integrada em péagina 47.

Configuracao de seguranca e controle de movimento (controlador tinico)

vEmu
|1

Aplicacdo Logix Designer
(versdo 31.0 ou posterior)

Definicdo de médulo
configurada com conexdo
de sequranca e controle
de movimento

44

&) &)
© w12 === (ontrolador Compact GuardLogix 5370,
= Controlador de sequranca Compact GuardLogix 5380 ou
® Controlador GuardLogix 5570, Sistema de s_ervo-drivg Kinetix 5700
- = Controlador de sequranca GuardLogix 5580 (vista superior)
= 1 (o Controlador de sequranca GuardLogix 5570 é mostrado)
0o o
W g | Switch 1783805
gl e | Stratix 5700
N (abo Ethernet (blindado) 1585)-M8CBIM-x
il b
- g Controle 1606-XLx
ontrole 1606-XLxxx = 5
Adaptador EtherNet/IP 24 Ve, entradas digitais i 4 d Dﬁ? ;ﬂ“ﬁm
B 1734-AENTR e poténcia de ruptura do motor istema de servo-drive Kinetix
§ POINT Guard 1/0™ (fornecida pelo cliente) (vista frontal)

S Alimentagdo de entrada CA
Dispositivo de 7
sequranca

Entradas digitais para sensores e grupo de controle >

[F

Servo-motores
Kinetix VP
= ==
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Neste exemplo, um controlador sem seguranca faz a conexdo Somente Movimento e um controlador de seguranca
GuardlLogix separado faz a conexdo Somente Seguranca.

IMPORTANTE Se dois controladores forem usados em uma aplicagdo com conexdes Somente Movimento e Somente
Seguranca, a conexao Somente Seguranca devera ser um controlador de seguranca GuardLogix ou
Compact GuardlLogix e a conexao Somente Movimento devera ser qualquer controlador Logix 5000.
Para obter mais informacdes, consulte a tabela Suporte de seguranca funcional integrada em pdagina 47.

Configuracao Movimento e Seguranca (controladores multiplos)

: =
-| Switch 1783-BMS Aplicagao Logix Designer =
Stratix 5700 (versdo 31.0 ou posterior) —
SE|
Cabo Ethernet (blindado) 1585)-M8CBIM-x Sistema de servo-drive Kinetix 5700
) (vista superior)
Qualquer controlador Logix 5000

(0 controlador ControlLogix 5570 é mostrado)

Defini¢ao de médulo de
programa de controle de
movimento configurada
com a conexao Somente
Movimento

BCBRCE A daptador EtherNet/IP
BEEE POINT Guard 1/0
1734-AENTR

Dispositivo de
seguranca

[} 3 O3 J
Controle 1606-XLxxx

24 \lce, entradas digitais

e poténcia de ruptura do motor
(fornecida pelo cliente)

Sistema de servo-drive Kinetix 5700
(vista frontal)

(o T e SR

Alimentacdo de entrada CA >

]

0000 0000 0000

iy i)
MRiRiTIT]

Entradas digitais para sensores e grupo de controle

4

Controlador Compact GuardLogix 5370,
Controlador de sequranca Compact GuardLogix 5380 ou
Controlador GuardLogix 5570,

Controlador de sequranga GuardLogix 5580 @ sy fsy
(0 Controlador de sequranca GuardLogix 5570 é mostrado)

Defini¢ao de médulo de
programa de seguranca
configurada com a conexdo
Somente Seguranca

Servo-motores I
Kinetix VP ﬁ —
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Configuracdes de Parada Segura e Monitor Seguro

Kinetix 5500 Os servo-drives sao capazes de fungdes de parada segura e monitor seguro por meio da seguranca integrada
com base no inversor e no controlador através da rede EtherNet/IP.

IMPORTANTE Para aplicagdes com fun¢des de parada segura e de seguranca de monitor seguro, os controladores
GuardlLogix 5580 ou Compact GuardlLogix 5380 devem ser usados. Para obter mais informacdes, consulte
a tabela Suporte de seguranca funcional integrada em pégina 47.

Neste exemplo, a funcdo de parada

SS1 é usada em uma configuracdo com base no controlador de controle de

movimento e de seguranca com monitoramento de realimentacao dupla.

Controle de movimento seguro -

Controlador de sequranca Compact GuardLogix 5380 ou
GuardLogix 5580

(0 Controlador de sequranca GuardLogix 5580 é
mostrado)

¥y

F Safe Stop 1
Safety Control SS1_Control_SA1

Restart Type AUTOMATIC
Cold Start Type AUTOMATIC
Stop Monitor Delay 50
Stop Delay 500
Standstill Speed 0.05
Decel Ref Speed 25.0
Decel Speed Tolerance 50

Feedback SFX SFX_Control SA1

Request SS1_Request_SA1
0=

Reset 5351_Reset SA1
D«

S51 Active SDA1:30.5S1Activel
551 Fault SDA1:50.551Fault1
Fault Type O«
Diagnostic Code De

Exemplo de instrugdo com base no controlador

46

Configuracao de monitoramento

&) s
PR =]
o ] Fl Switch 1783-BMS -
Q@ @& | Stratix 5700
= U 3 &
oOjieo
Aplicacdo Logix Designer Studio 5000
(abo Ethernet (blindado) (versdo 31.00 ou posterior)
1585J-M8(BIM-x
01 P Adaptador EtherNet/IP
POINT Guard /0
RR 1734-AENTR
FP Sistemapeservo—drive Kinetix5700 i g i
Dispositivo de com funcdes de sequranca integradas B

sequranga

0 kit de conectores de realimentagdo DSL com
realimentacdo primdria do motor fica oculto atrds do kit de
conectores de realimentacdo universal com realimentacao

secundaria do encoder externo. o

J

A realimentagdo de posicdo é enviada

separadamente para o inversor para
g seguranca e para controle de
Realimentagdo secunddria movimento.
Encoder c6d. cat. 842HR SIN/COS para
aplicacoes de monitoramento de
realimentagdo dupla

Realimentacdo secundéria para o conector UFB

Realimentacdo primaria para o conector MF

H Realimentacdo priméria

« Servo-motores Kinetix VP (cdd. cat. VPL/VPF)
[ ]  comencoders-Wou-Q

« Servo-motores Kinetix VP (cod. cat. VPC) com
H encoders -Q
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Suporte de seguranca funcional integrada

Seguranga integrada na rede (Cddigo de catalogo de (ddigo de catalogo de Controlador minimo "

EtherNet/IP Fungdo de seguranca inversores de dois eixos | inversores de eixo Unico | requerido
Parada de categoria 1 (S51) o 2198-Dxxx-ERS3 (série B) |« 2198-Sxxx-ERS3 (série B)
temporizada o 2198-Dxxx-ERS4 o 2198-Sxxx-ERS4

Fungdes de parada com base no inversor
Parada de categoria 1 (S51)
monitorada

« Parada de categoria 1 (S51)
Fungdes de parada com base no controlador monitorada
« Parada de categoria 2 (S52)

« Parada de operagdo de sequranca + Guardlogix 5580

(509) 2198-Dxx-ERS4 2198-Sxxx-ERS4 +  (ompactLogix 5380
Funcdes de monitoramento com base no » Velocidade limitada sequra (SLS)
controlador « Posicdo com limitagdo de

sequranqa (SLP)

« Direcdo sequra (SDI)

Interface de realimentacdo de

Fungdo de realimentacdo de sequranca sequranca (SFY)

2198-Dxxx-ERS4 2198-Sx-ERS4

modo STO integrado safe torque-off (STO) : _
9 2198-Dixr-ERS3 2198-Sxxx-FRS3 ControlLogix 5570

« CompactLogix 5370

(1) Onde um controlador ControlLogix ou CompactLogix (sem sequranca) é especificado, um controlador GuardLogix ou Compact GuardLogix é compativel com versdes anteriores. Além disso, os controladores
GuardLogix 5580 e Compact GuardLogix 5380 sdo compativeis com versdes anteriores dos controladores GuardLogix 5570 e Compact GuardLogix 5370.

Especificacoes de desempenho de movimento
rotativo

Estas familias de motor rotativo sdo compativeis com servo-drives Kinetix 5700.

Familia de motor rotativo Pagina
Motores de baixa inércia Kinetix VP (c6d. cat. VPL) 4
Motores de regime continuo Kinetix VP (cod. cat. VPC) 49
Motores de categoria alimenticia Kinetix VP (cod. cat. VPF) 50
Motores de ao inoxiddvel Kinetix VP (cod. cat. VPS) 51
Motores de baixa inércia MP-Series (cod. cat. MPL) 52
Motores de média inércia MP-Series (cod. cat. MPM) 53
Motores de cagegoria alimenticia MP-Series (cdd. cat. MPF) 54
Motores de ao inoxidavel MP-Series (c6d. cat. MPS) 54
Motores rotativos assincronos HPK-Series 55

Para combinagdes de inversor Kinetix 5700 e motor Kinetix VP que incluem selecdo de cédigo de catdlogo do cabo e curvas
de torque/velocidade, consulte o Kinetix 5700 Drive Systems Design Guide, publicacdo KNX-RM010.

IMPORTANTE Estas combinacdes de sistema ndo incluem todas as combinagdes possiveis de motor/inversor. Consulte
o Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. Para acessar o Motion Analyzer, va para:
https.//motionanalyzer.rockwellautomation.com
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Especificacoes de desempenho do motor cod. cat. VPL com inversores Kinetix 5700

Corrente de Torque de
(Cddigo de Velocidade Velocidade, travamento travamento fg\::"mt:ndti de I?;\?:rigr?to de Saida nominal | Inversores
catdlogo do nominal max continua de continuo de pico desistema | pico de sistema do motor Kinetix 5700
motor pm pm sistema sistema A 0-0k N (1b-pol) kW (HP) (entrada de 480 Vca)
A (0-pk) Nem (lIb-pol) P po

VPL-B0631T 8000 8000 1,20 0,46 (4,0) 4,0 133(12,0) 031(0,42) 2198-D006-ERSx
VPL-B0631U 8000 8000 192 0,46 (4,0) 6,48 133(12,0) 0,31(0,42) 2198-D006-ERSY
VPL-B0632F 4600 4600 1,20 0,93(8,0) 4,20 2,69(24,0) 0,37(0,50) 2198-D006-ERSY
VPL-B0632T 8000 8000 2,55 093(8,0) 8,75 2,09(24,0) 0,54(0,72) 2198-D006-ERSY
VPL-B0633M 6500 6700 250 1,27 (11,0) 8,75 4,09 (36,0) 0,57 (0,76) 2198-D006-ERSY

8,80 2,87(250) 2198-D006-ERSx
VPL-B0633T 6500 8000 352 1,27 (1,0) 0,57(0,76)

12,60 4,09 (36,0) 2198-D012-ERSx

8,80 2,20(19,0) 2198-D006-ERSx
VPL-BO75TM 8000 8000 2,90 1,01(9,0) 0,54(0,72)

9,12 2,27 (20,0) 2198-D012-ERSx

8,80 4,10(36,0) 2198-D006-ERSX
VPL-BO752F 4900 4900 2,70 1,61(14,0) 0,67(0,90)

9,45 4,39(39,0) 2198-D012-ERSx
VPL-B0752F 7000 7000 3,80 1,61(14,0) 13,30 439(39,0) 0,80 (1,07) 2198-D012-ERSx

17,60 4,10(36,0) 2198-D012-ERSx
VPL-B0752M 8000 8000 490 1,61(14,0) 0,81(1,09)

18,90 439(39,0) 2198-D020-ERSx
VPL-B0753E 4500 4500 3,80 2,28(20,0) 13,30 7,35(65,0) 0,81(1,09) 2198-D012-ERSx

17,60 6,55 (58,0) 2198-D012-ERSx
VPL-BO753F 4500 6600 4,09 2,16(19,0) 0,65(0,87)

18,90 7,02 (62,0) 2198-D020-ERSx

17,60 5,13 (45,0) 2198-D012-ERSx
VPL-B0753M 6000 8000 6,12 2,28(20,0) 0,82(1,10)

25,34 7,35(65,0) 2198-D020-ERSx

8,80 3,22(28,0) 2198-D006-ERSx
VPL-B100TM 6000 6000 3,61 1,93(17,0) 1,14(1,53)

10,38 3,78(33,0) 2198-D012-ERSx

8,80 6,47 (57,0) 2198-D006-ERSx
VPL-B1002F 3300 3300 3,44 3,39(30,0) 1,12(1,50)

10,69 7,82(69,0) 2198-D012-ERSx

17,60 6,80 (60,0) 2198-D012-ERSx
VPL-B1002M 6000 6000 6,24 339(30,0) 1,86 (2,49)

20,33 7,82 (69,0) 2198-D020-ERSx

8,80 9,29 (82,0) 2198-D006-ERSx
VPL-B1003C 2500 2500 34 4,18(37,0) 0,96 (1,29)

10,61 11,15(99,0) 2198-D012-ERSx

17,60 9,76 (86,0) 2198-D012-ERSx
VPL-B1003F 4750 4750 6,14 418(37,0) 1,65(2,21)

20,20 11,15(99,0) 2198-D020-ERSx

28,20 9,76 (86,0) 2198-D020-ERSx
VPL-B1003T 7000 7000 9,58 418(37,0) 1,77 (237)

28,80 11,15(99,0) 2198-D032-ERSx

8,80 10,80 (95,0) 2198-D006-ERSx
VPL-B1152C 2250 2250 313 5,10 (45,0) 1,06 (1,42)

10,74 13,12(116) 2198-D012-ERSx

17,60 10,95 (97,0) 2198-D012-ERSx
VPL-B1152F 4000 4000 6,17 5,10 (45,0) 1,40(1,88)

2119 13,12 (116) 2198-D020-ERSx

28,20 12,14 (107) 2198-D020-ERSx
VPL-B1152T 6500 6500 10,81 5,08 (45,0) 2,29(3,07)

32,10 13,12(116) 2198-D032-ERSx

17,60 16,85 (149) 2198-D012-ERSx
VPL-B1153E 3200 3200 6,13 6,55 (58,0) 1,75(2,35)

2133 20,33 (180) 2198-D020-ERSx

28,20 18,30 (162) 2198-D020-ERSx
VPL-B1153F 5000 5000 8,88 6,55 (58,0) 2,30(3,08)

33,0 20,33 (180) 2198-D032-ERSx

17,60 19,83 (175) 2198-D012-ERSx
VPL-B1303C 2250 2250 6,30 8,80 (78,0) 1,83 (2,45)

18,47 20,72 (183) 2198-D020-ERSx

28,20 19,85 (175) 2198-D020-ERSx
VPL-B1303F 4000 4000 10,10 8,80 (78,0) 2,82(3,78)

31,0 20,72 (183) 2198-D032-ERSx
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Especificacoes de desempenho do motor cod. cat. VPL com inversores Kinetix 5700

Corrente de Torque de
(Cddigo de Velocidade Velocidade, travamento travamento fg\::"mt:ndti de I?;\?:rigr?to de Saida nominal | Inversores
catdlogo do nominal max continua de continuo de pico desistema | pico de sistema do motor Kinetix 5700
motor pm pm sistema sistema A 0-0k N (1b-pol) kW (HP) (entrada de 480 Vca)
A (0-pk) Nem (lIb-pol) P po

17,60 22,55(199) 2198-D012-ERSx
VPL-B1304C 2150 2150 7,0 10,29 (91,0) 1,75(235)

223 28,45(252) 2198-D020-ERSx

28,20 25,03 (221) 2198-D020-ERSx
VPL-B1304E 3500 3500 9,44 10,29 (91,0) 2,82(3,78)

33,76 2845(252) 2198-D032-ERSx

28,20 31,21(276) 2198-D020-ERSx
VPL-B1306C 2500 2500 10,80 13,38 (118) 2,46 (3,30)

32,94 34,62 (306) 2198-D032-ERSx

4590 28,50(252) 2198-D032-ERSx
VPL-B1306F 4250 4250 14,78 13,38 (118) 2,95(3,95)

5583 34,62 (306) 2198-D057-ERSx

28,20 21,68(192) 2198-D020-ERSx
VPL-B1651C 2750 2750 10,21 11,50 (102) 232(3,11)

29,29 22,45(199) 2198-D032-ERSx

4590 18,02 (159) 2198-D032-ERSx
VPL-B1651F 4750 4750 17,60 11,43 (101) 438(5.87)

57,27 22,45(199) 2198-D057-ERSx

45,90 44,78 (396) 2198-D032-ERSx
VPL-B1652C 2700 2700 16,0 19,40 (172) 4,18(5,60)

49,88 48,60 (430) 2198-D057-ERSx
VPL-B1652F 4000 4000 18,60 17,60 (156) 60,00 48,60 (430) 4,77 (6,40) 2198-D057-ERSx

4590 55,14 (488) 2198-D032-ERSx
VPL-B1653C 2300 2300 17,75 25,76(228) 438(5.87)

55,60 66,70 (590) 2198-D057-ERSx
VPL-B1653D 3000 3000 18,60 24,20 (214) 68,00 67,80 (600) 5,50(7,30) 2198-D057-ERSx

4590 65,38 (578) 2198-D032-ERSx
VPL-B1654B 1850 1850 15,54 32,97 (292) 5,55 (7,44)

55,75 79,30(702) 2198-D057-ERSx
VPL-B1654D 3000 3000 24,47 32,0(283) 81,30 75,30 (666) 7,16 (9,60) 2198-D057-ERSx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de
linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condigdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho do motor cod. cat. VPC com inversores Kinetix 5700

- . < Corrente de Torque de Corrente de Torque de .
Cotd,llgo d% Velocidade Xreelfocc?;addeé :inea;((;br etensio travamento travamento travamento travamento zzlr(ri\?nal do Inversores
;‘0:0290 0 nominal do barramento) continua de continuo de de pico de de pico de motor Kinetix 5700
rotativo m sistema sistema sistema sistema KW (HP) (entrada de 480 Vca)
pm A (0-pk) Nern (1b-pol) A 0-pk Nem (Ib-pol)

VPC-B1652A 1500 4500 (2347) 112 25,5(226) 19,3 40,3 (357) 40(5,4) 2198-D020-ERSx
VPC-B1652D 3000 5000 (4452) 15,6 17,6 (156) 38,0 40,7 (360) 55(74) 2198-D032-ERSx
VPC-B1653A 1500 4500 (2310) 157 351(311) 285 60,6 (536) 55(74) 2198-D032-ERSx
VPC-B1653D 3000 5000 (4294) 214 24,0(212) 56,3 61,4 (543) 7,5(10,1) 2198-D057-ERSx
VPC-B1654D 3000 5000 (4494) 30,2 351(311) 751 76,6 (678) 11,0(14,7) 2198-D057-ERSx
VPC-B21539 1000 3000 (1573) 156 52,5 (465) 416 118,8(1051) 55(74) 2198-D032-ERSx
VPC-B2153A 1500 4500 (2325) 212 43,0 (425) 572 111,8 (990) 7,5(10,1) 2198-D057-ERSY
VPC-B21549 1000 3000 (1573) 21,7 72,0(637) 543 158,4 (1402) 7,5(10,1) 2198-D057-ERSx
VPC-B2154A 1500 4500 (2333) 308 70,1(620) 72,1 140,1(1240) 11,0(14,7) 2198-D057-ERSx
VPC-B2154D 3000 5000 (4294) 41,0 48,0 (425) 120,1 1314 (1163) 15,0(20,1) 2198-5086-ERSx

1216 138,6 (1227) 2198-5086-ERSx
VPC-B2155D 3000 5000 (4172) 488 59,0(522) 18,5(248)

139,5 156,7 (1387) 2198-5130-ERSx

1216 139,3(1233) 2198-5086-ERSx
VPC-B2156D 3000 5000 (4101) 57,6 70,1(620) 22,0(29,5)

1716 1855 (1642) 2198-5130-ERSx
VPC-B30029 1000 3000 (1493) 29,2 105,71 (930) 56,9 183,7(1626) 11,0(14,7) 2198-5086-ERSx
VPC-B3002A 1500 4000 (2212) 396 95,5 (845) 829 170,4 (1508) 15,0(20,7) 2198-5086-ERSx
VPC-B30039 1000 3000 (1472) 380 143,3(1268) 72,2 237,9(2106) 15,0(20,1) 2198-5086-ERSx
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Especificacoes de desempenho do motor céd. cat. VPC com inversores Kinetix 5700

- : . Corrente de Torque de Corrente de Torque de .
E:gilﬂ)(;gedo Velocidade X,eelf;c'?;:deé glza:t;br etensio travamento travamento travamento travamento zzlr:?nal do Inversores
nominal continua de continuo de de pico de de pico de Kinetix 5700
:2:;%:,0 fom do barramento) sistema sistema sistema sistema an\‘l) E:L) (entrada de 480 Vica)
fpm A (0-pk) Nem (Ib-pol) A0-pk Nem (Ib-pal)
VPC-B3003A 1500 3500 (2166) 56,3 140,3 (1242) 108,0 2448 (2167) 22,0(29,5) 2198-5086-ERSx
VPC-B30049 1000 3000 (1429) 46,6 176,7 (1564) 96,6 327,8(2901) 18,5 (24,8) 2198-5086-ERSx
VPC-B3004A 1500 3500 (2128) 776 191,1(1691) 1452 319,0 (2823) 30,0 (40,2) 2198-5130-ERSx
1838 225,8(1998) 2198-5130-ERSx
VPC-B3004D 3000 4000 (4054) 76,6 95,5 (845) 30,0 (40,2) —
2111 257,7(2281) 2198-5160-ERSx

(1) Operacdo além dessa velocidade requer protecao do barramento de CC. Consulte o Servo-drives Kinetix 5700 Manual do usudrio, publicaco 2198-UM002, para obter mais informagdes sobre a velocidade de
sobretensdo do barramento, modo de desgaste de campo e recurso de velocidade estendida.

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de
linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho do motor céd. cat. VPF com inversores Kinetix 5700

Corrente de Torque de
Codigo de Velocidade Velocidade, travamento travamento f;r";:m:ndtz de I?ar\?::\g:to de Saida nominal | Inversores
catdlogo do nominal max continua de continuo de ico de sistema | pico desistema | 49 Motor Kinetix 5700
motor M ipm sistema sistema K 0-ok 'N)'m (Ib-po) kW (HP) (entrada de 480 Vca)
A (0-pk) Nem (Ib-pal) P p

VIPF-B0632F 4600 4600 1,20 0,93(8,0) 4,20 2,69 (24,0) 0,34 (0,46) 2198-D006-ERSX
VPF-B0632T 8000 8000 2,5 093(8,0) 875 2,69(24,0) 0,41(0,55) 2198-D006-ERSY
VPF-B0633M 6700 6700 2,50 1,27 (1,0) 8,75 4,09 (36,0) 0,49 (0,66) 2198-D006-ERSx

8,80 2,87 (25,0) 2198-D006-ERSx
VIPF-B0633T 8000 8000 3,52 1,27 (11,0) 0,48 (0,64)

12,60 4,09 (36,0) 2198-D012-ERSx

8,80 4,10(36,0) 2198-D006-ERSX
VPF-B0752E 4900 4900 2,70 1,61(14,0) 0,64 (0,86)

9,45 439(39,0) 2198-D012-ERSx
VPF-B0752F 7000 7000 3,80 1,61(14,0) 13,30 439(39,0) 0,76 (1,02) 2198-D012-ERSx

17,60 4,10(36,0) 2198-D012-ERSx
VPF-B0752M 8000 8000 4,90 1,61(14,0) 0,77 (1,04)

18,90 4,39(39,0) 2198-D020-ERSx
VPF-B0753F 4500 4500 3,80 2,28(20,0) 13,30 7,35 (65,0) 0,77 (1,04) 2198-D012-ERSx

17,60 6,55 (58,0) 2198-D012-ERSx
VPF-B0753F 6600 6600 4,09 2,16(19,0) 0,61(0,82)

18,90 7,02 (62,0) 2198-D020-ERSx

17,60 5,13 (45,0) 2198-D012-ERSx
VPF-B0753M 8000 8000 6,12 2,28(20,0) 0,78(1,05)

25,34 7,35 (65,0) 2198-D020-ERSx

8,80 3,22(28,0) 2198-D006-ERSx
VPF-B1001M 6000 6000 3,61 1,93 (17,0) 1,14 (1,53)

10,38 3,78(33,0) 2198-D012-ERSx

8,80 6,47 (57,0) 2198-D006-ERSX
VPF-B1002E 3300 3300 3,44 3,39(30,0) 1,12 (1,50)

10,69 7,82(69,0) 2198-D012-ERSx

17,60 6,80 (60,0) 2198-D012-ERSx
VPF-B1002M 6000 6000 6,24 3,39(30,0) 1,86 (2,49)

20,33 7,82 (69,0) 2198-D020-ERSx

8,80 9,29 (82,0) 2198-D006-ERSx
VPF-B1003C 2500 2500 34 418 (37,0) 091(1,23)

10,61 11,15 (99,0) 2198-D012-ERSx

17,60 9,76 (86,0) 2198-D012-ERSx
VPF-B1003F 4750 4750 6,14 418 (37,0 1,57 (2,10)

20,20 11,15 (99,0) 2198-D020-ERSx

28,20 9,76 (86,0) 2198-D020-ERSx
VPF-B1003T 7000 7000 9,58 4,18 (37,0) 1,68(2,25)

28,80 11,15(99,0) 2198-D032-ERSx

17,60 16,85 (149) 2198-D012-ERSx
VPF-B1153E 3200 3200 6,13 6,50 (58,0) 1,40 (2,88)

2133 20,33 (180) 2198-D020-ERSx

28,20 18,30(162) 2198-D020-ERSx
VPF-B1153F 5000 5000 8,88 6,50 (58,0) 2,49 (2,00)

33,0 20,33 (180) 2198-D032-ERSx
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Especificacoes de desempenho do motor cod. cat. VPF com inversores Kinetix 5700

Corrente de Torque de
Codigo de Velogidade Ve!ocidade, travamento travamento f:ar\;:nmt:ndtz de I:)ar\?::rgr?to de Saida nominal | Inversores
catdlogo do nominal max continua de continuo de pico de sistema | pico de sistema do motor Kinetix 5700
motor pm rpm sistema sistema 1 0-0k Nem (Ibepol) kW (HP) (entrada de 480 Vca)
A (0-pk) Nem (Ib-pal) P p

17,60 19,83 (175) 2198-D012-ERSx
VPF-B1303C 2250 2250 6,30 8,80(78,0) 1,74(233)

18,47 20,72 (183) 2198-D020-ERSx

28,20 19,85 (175) 2198-D020-ERSx
VPF-B1303F 4000 4000 10,10 8,80 (78,0) 2,54 (3,40)

310 20,72 (183) 2198-D032-ERSx

17,60 22,55(199) 2198-D012-ERSx
VPF-B1304C 2150 2150 7,0 10,29 (91,0) 1,49 (2,00)

223 28,45(252) 2198-D020-ERSx

28,20 25,03 (221) 2198-D020-ERSx
VPF-B1304F 3500 3500 9,44 10,29 (91,0) 240(3,21)

33,76 28,45 (252) 2198-D032-ERSx

45,90 44,78 (396) 2198-D032-ERSx
VPF-B1652C 2700 2700 16,0 19,40 (172) 4,18 (5,60)

49,88 48,60 (430) 2198-D057-ERSx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de
linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condigdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho do motor céd. cat. VPS com inversores

Kinetix 5700
- . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . .
f:td;ﬂ)o gedo Xgmﬁde \r:]eélzqdade, travamento travamento travamentode | travamento de Z?dmaor:grmmal :(';::::rse;oo
motorg continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema | pico de sistema QW (HP) (entrada de 480 Vca)
fom fpm A0-pk Nem (Ib-pal) A0-pk Nem (Ib-pol)

17,6 17,9 (158) 2198-D012-ERSx

VPS-B1304D 3000 3000 7] 8,1(720) 1,40(1,9) S E—
26,0 27,1(240) 2198-D020-ERSx
459 50,1 (443) 2198-D032-ERSx

V/PS-B1653D 3000 3000 170 21,0(186) 3,29 (4,4) —
68,0 67,8 (600) 2198-D057-ERSx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de
linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Especificacoes de desempenho do motor céd. cat. MPL com inversores Kinetix 5700

- . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . .
Cot(ijlgo d‘; Xﬁmﬁde \I:]egzcldade, travamento travamento travamentode | travamento de 32':::02:"“'“ :('!VE?‘"SQ;OO
:;‘0:0':90 0 continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema | pico de sistema W ((;::ra”((ia de 480 Vica)
pm fpm AO-pk Nem (Ib-pol) A0O-pk Nem (lb-pol)
MPL-B1510V 8000 8000 0,95 0,26(23) 3,10 0,77 (6,8) 0,76 2198-D006-ERSX
MPL-B1520U 7000 7000 1,80 0,49 (4,3) 6,10 1,58 (13,9) 0,27 2198-D006-ERSX
MPL-B1530U 7000 7000 20 0,90 (8,0) 7,20 2,82(249) 0,39 2198-D006-ERSX
MPL-B210V 8000 8000 1,75 0,55(4,9) 5,80 1,52 (13,4) 0,37 2198-D006-ERSX
8,380 3,67(325) 2198-D006-ERSX
MPL-B220T 6000 6000 3,30 1,61(14,2) 0,62 —
13 4,74 (419) 2198-D012-ERSx
8,80 6,39 (56,6) 2198-D006-ERSK
MPL-B230P 5000 5000 2,60 2,10(18,0) 086
13 8,20(73,0) 2198-D012-ERSx
MPL-B310P 5000 5000 24 1,6 (14,1) 7,0 3,6(32) 0,77 2198-D006-ERSY
MPL-B320P 5000 5000 45 3,10(27) 14,0 8,2(725) 15 2198-D012-ERSx
17,6 10,4 (92,0) 2198-D012-ERSx
MPL-B330P 5000 5000 6,1 4,18 (37) 18
19,0 11,1(98) 2198-D020-ERSx
17,6 11,3 (100) 2198-D012-ERSx
MPL-B420P 5000 5000 6,3 4,74 (42) 19 —
22,0 13,5(119) 2198-D020-ERSx
28,2 17,6 (156) 2198-D020-ERSx
MPL-B430P 5000 5000 9,2 6,55 (58) 22
320 19,8 (175) 2198-D032-ERSx
17,6 17,7 (157) 2198-D012-ERSx
MPL-B4530F 3000 3000 6,/ 8,36 (74) 21
21,0 20,3 (180) 2198-D020-ERSx
28,2 18,7 (166) 2198-D020-ERSx
MPL-B4530K 4000 4000 99 8,25(73) 26 —
310 20,3 (179) 2198-D032-ERSx
28,2 26,2(232) 2198-D020-ERSx
MPL-B4540F 3000 3000 9,1 10,20 (90) 26
29,0 27,1(240) 2198-D032-ERSx
13 13,85(123) 28,2 28,4(251) 2198-D020-ERSx
MPL-B4560F 3000 3000 3,2
118 14,0 (124) 36,0 34,4 (304) 2198-D032-ERSx
13 10,4 (92) 28,2 20,6 (182) 2198-D020-ERSx
MPL-B520K 3500 4000 35
11,5 10,7 (95) 33,0 23,2(205) 2198-D032-ERSx
MPL-B540D 2000 2000 10,5 194(172) 23,0 41,0(362) 34 2198-D020-ERSx
MPL-B540K 4000 4000 20,5 194 (172) 60,0 48,6 (430) 54 2198-D057-ERSx
MPL-B560F 3000 3000 20,6 268 (237) 68,0 67,8 (600) 55 2198-D057-ERSx
813 81,0(717) 2198-D057-ERSx
MPL-B580F 3000 3000 26,0 34,0(301) 7
94,0 87,0 (770) 2198-5086-ERSx
813 73,0 (646) 2198-D057-ERSx
MPL-B580) 3800 3800 320 34,0(301) 79
94,0 81,0(717) 2198-5086-ERSx
MPL-B640F 2000 3000 321 36,7 (325) 05,0 72,3 (640) 6,1 2198-D057-ERSx
MPL-B660F 2000 3000 385 48,0 (425) 9,0 101,1(895) 6,1 2198-5086-ERSx
MPL-B680D 2000 2000 34,0 62,8 (556) 94,0 154,2 (1365) 93 2198-5086-ERSx
MPL-B680F 2000 3000 480 60,0 (531) 9,0 108,5 (960) 75 2198-5086-ERSx
121,6 130 (1150) 2198-5086-ERSx
MPL-B680H 2000 3500 51,0 60,0 (531) 75
140 146,9 (1300) 2198-5130-ERSx
MPL-B860D 2000 2000 475 83,0(735) 95,5 152,5 (1350) 125 2198-5086-ERSx
MPL-B880C 1500 1500 475 110 (973) 97,5 203 (1797) 12,6 2198-5086-ERSx
MPL-B880D 2000 2000 67,0 110 (973) 9,0 147 (1301) 12,6 2198-5130-ERSx
MPL-B960B 1200 1200 425 130 (1150) 94,0 231(2044) 127 2198-5086-ERSx
1216 219,8 (1945) 2198-5086-ERSx
MPL-B960C 1500 1500 55,0 1243 (1100) 14,8
125 226 (2000) 2198-5130-ERSx
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Especificacoes de desempenho do motor céd. cat. MPL com inversores Kinetix 5700

- : : Corrente de Torque de Corrente de Torque de . .
(otdlllgo ded Xﬁl{::«i::]daalde \ﬂzcldade, travamento travamento travamentode | travamento de ZZ'?:O':::“'MI IKr!ve?orSe;OO
:nao:otl)'go 0 continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema | pico de sistema m (elgiraln)((ia de 480 Vca)
pm pm A 0-pk Nem (Ib-pol) A 0-pk Nem {1b-pol)

MPL-BI60D 2000 2000 70,0 124,3 (1100) 125 226 (2000) 15,0 2198-5130-ERSx
MPL-B980B 1000 1000 40,0 162,7 (1444) 94,0 278 (2460) 152 2198-5086-ERSx
MPL-B980C 1500 1500 68,2 158,2 (1400) 140 271,2 (2400) 16,8 2198-5130-ERSx
MPL-B980D 2000 2000 79,0 158,2 (1400) 140 260 (2300) 18,6 2198-5130-ERSx
MPL-BI8OE 1500 2750 105 141(1250) 226, 237 (2100) 13,0 2198-5160-ERSx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de
linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condigdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho do motor céd. cat. MPM com inversores
Kinetix 5700

- . . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . ; Inversores
Cotdlllgo ded \r:glr:%daalde xzmmde \r:]eélzcldade, travamento travamento continuo | travamentode | travamento de (Sizlcr:?o:grm inal Kinetix 5700
:ri:oio(:go 0 continua de sistema | de sistema pico desistema | pico de sistema W (entrada de
fom fom fpm A0-pk Nem (lb-pol) A0-pk Nem (Ib-pal) 480 Vca)
88 6,0 (53,1) 2198-D006-ERSX
MPM-B1151F 3000 4000 5000 2,71 23(203) 0,75 —
99 6,6 (58,0) 2198-D012-ERSx
17,6 53(46,9) 2198-D012-ERSx
MPM-B1151T | 6000 5000 7000 5,62 23(203) 0,90 —
20,5 59(522) 2198-D020-ERSx
MPM-B1152C 1500 2500 3000 3,61 50(44,2) 124 13,5(119) 1,20 2198-D012-ERSx
17,6 11,7 (103) 2198-D012-ERSx
MPM-B1152F 3000 4000 5200 6,17 50(442) 1,40 —
211 13,5(119) 2198-D020-ERSx
28,2 10,7 (94,7) 2198-D020-ERSx
MPM-B1152T 6000 4000 7000 11,02 50(442) 1,40 —
379 13,5(119) 2198-D032-ERSx
17,6 16,9 (149) 2198-D012-ERSx
MPM-B1153E 2250 3000 3500 6,21 6,5(57,5) 1,40 —
216 19,8 (175) 2198-D020-ERSx
28,2 17,9 (158) 2198-D020-ERSx
MPM-B1153F 3000 4000 5500 9,20 6,5(57,5) 1,40 —
320 19,8 (175) 2198-D032-ERSx
459 14,8 (131) 2198-D032-ERSx
MPM-B1153T 6000 4000 7000 15,95 6,5(57,5) 1,45 —
55,5 16,5(146) 2198-D057-ERSx
MPM-B1302F 3000 4000 4500 8,57 6,6 (584) 221 13,5(119) 1,65 2198-D020-ERSx
MPM-B1302M | 4500 4000 6000 12,57 6,6 (58,4) 324 13,5(119) 1,65 2198-D032-ERSx
MPM-B1302T | 6000 4000 7000 16,83 6,7(59,3) 434 13,5(119) 1,65 2198-D032-ERSx
17,6 22,8(202) 2198-D012-ERSx
MPM-B1304C 1500 1870 2750 7,00 10,3 (91,1) 2,00 —
25 27,1 (240) 2198-D020-ERSx
28,2 23,4(207) 2198-D020-ERSx
MPM-B1304E 2250 3500 4000 10,75 10,2(90,3) 2,20 —
34,2 27,1(240) 2198-D032-ERSx
MPM-B1304M | 4500 3500 6000 19,02 10,4(92,0) 60,6 27,1(240) 2,20 2198-D057-ERSx
28,2 22,7 (201) 2198-D020-ERSx
MPM-B1651C 1500 3000 3500 10,21 11,4 (101) 2,50 —
29,2 23,2(205) 2198-D032-ERSx
459 21,9(194) 2198-D032-ERSx
MPM-B1651F 3000 3000 5000 17,75 11,4 (101) 2,50 —
50,9 23,2 (205) 2198-D057-ERSx
MPM-B165TM | 4500 3000 5000 22,46 11,4(101) 56,8 23,2(205) 2,50 2198-D057-ERSx
MPM-B1652C 1500 2500 2500 151 16,0 (142) 33,6 40,0 (354) 3,80 2198-D032-ERSx
MPM-B1652E 2250 3500 3500 20,94 21,1(187) 60,5 43,0 (425) 4,30 2198-D057-ERSx
MPM-B1652F 3000 3500 4500 28,74 21,1(187) 84,1 48,0 (425 4,30 2198-D057-ERSx
MPM-B1653C 1500 2000 2500 20,05 26,7 (236) 59,2 67,8 (600) 4,60 2198-D057-ERSx
MPM-B1653E 2250 3000 3500 27,00 26,8 (237) 729 62,0 (549) 5,10 2198-D057-ERSx
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Especificacoes de desempenho do motor céd. cat. MPM com inversores
Kinetix 5700 (continua)

Cédjgo de Velogidade Velogidade Ve!ocidade, fr(:xr\;:nmt:ndt?) I?;\cll:;gﬁto continuo froar\;:nmt:ndtz de I:)ar\?:;gsto de saida nominal :(Im?tf: r5e7500
:;‘;:L‘:g" do :L(;nmmal :E:nm'"al :;;X continua de sistema | de sistema pico de sistema | pico de sistema Li\(l)vmotor (entrada de
A0-pk Nem (Ib-pol) A0-pk Nem (Ib-pol) 480 Vca)

MPM-B1653F 3000 3000 4000 34,94 31,0 (274) 94,3 56,1 (496) 510 2198-5086-ERSx
MPM-B2152C 1500 2000 2500 27,40 36,7 (325) 554 72,3 (640) 5,60 2198-D057-ERSx
MPM-B2152F 3000 2500 4500 43,54 341(302) 98,0 72,2(639) 590 2198-5086-ERSx
MPM-B2152M | 4500 2500 5000 44,58 34,1(302) 76,3 52,9 (468) 590 2198-5086-ERSx
MPM-B2153B 1250 1750 2000 24,06 48,0 (425) 60,0 101(895) 6,80 2198-D057-ERSx
MPM-B2153E 2250 2000 3000 39,63 47,9 (424) 98,6 101 (895) 7,20 2198-5086-ERSx
MPM-B2153F | 3000 2000 3800 43,86 45,6 (403) 98,4 989 (875) 7,20 2198-5086-ERSx
MPM-B2154B 1250 1750 2000 35,46 62,7 (555) 98,0 154 (1363) 6,90 2198-5086-ERSx
MPM-B2154E 2250 2000 3000 43,68 559 (495) 98,3 112(991) 7,50 2198-5086-ERSx
MPM-B2154F 3000 2000 3300 44,40 56,2 (497) 83,6 87,9(778) 7,50 2198-5086-ERSx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tenso de
linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicBes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho do motor cod. cat. MPF com inversores
Kinetix 5700

- . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . Inversores
(otd'||go ded Xf)llz?:]d:lde \ﬂzcldade, travamento travamento travamento de travamento de ?nall)(ti;rnommal do Kinetix 5700
:nao:otl)'go 0 continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema pico de sistema KW (HP) (entrada de
pm pm A 0-pk Nem (Ib=pol) A0-pk Nem (Ib-pol) 480 Vca)
MPF-B310P 5000 5000 230 1,60 (14) 7,10 36(32) 0,77 2198-D006-ERSY
MPF-B320P 5000 5000 424 3,10(27) 14,0 7,8(69) 15 2198-D012-ERSx
176 10,4 (92,0) 2198-D012-ERSx
MPF-B330P 5000 5000 570 4,18 (37) 16 —
19,0 11,1(98) 2198-D020-ERSx
282 17,6 (156) 2198-D020-ERSx
MPF-B430P 5000 5000 9,20 6,55 (58) 20 —
320 19,8 (175) 2198-D032-ERSx
282 18,7 (165) 2198-D020-ERSx
MPF-B4530K 4000 4000 9,90 8,25(73) 24 —
31,0 203(179) 2198-D032-ERSx
282 26,2(232) 2198-D020-ERSx
MPF-B4540F 3000 3000 9,10 10,20 (90) 25 —
29,0 27,1(240) 2198-D032-ERSx
MPF-B540K 4000 4000 20,5 19,4 (171) 60,0 43,6 (430) 41 2198-D057-ERSx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de
linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condigdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho do motor cdd. cat. MPS com inversores Kinetix 5700

- . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . .
f:gﬁ:’ gedo ‘,fﬁ',‘,’,ﬂ,djde \ﬂgadade, travamento travamento travamento de travamento de 32“;?023:'"“' :(I}:’nzﬁ:?;oo
motorg continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema pico de sistema QW (HP) (entrada de 480 Vca)
fpm fom A0-pk Nem (lb-pol) A0-pk Nom (Ib-pol)
17,6 10,5(929) 2198-D012-ERSx
MPS-B330P 5000 5000 49 3,60(32) 13 —
19,0 11,0(97,2) 2198-D020-ERSx
17,6 19,2 (170) 2198-D012-ERSx
MPS-B4540F 3000 3000 71 8,1(72) 14 —
26,0 27,1(240) 2198-D020-ERSx
459 49,7 (440) 2198-D032-ERSx
MPS-B560F 3000 3000 17,0 21,5(190) 35 R —
68,0 67,8 (600) 2198-D057-ERSx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de
linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Especificacoes de desempenho do motor HPK-Series (460 V) com inversores

Kinetix 5700
Godigode | Veodidade | Velodidade, | 10 omento amentode | tmementode | SHdanominal | {EEEIE
;i;l(t)i:(l::go do :::nmlnal :;;X continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema pico do sistema E\(/)\/r(':;t)or (entrada de
A0-pk Nem (Ibpol) A0-pk Nem (Ib=pol) 480 Vca)
HPK-B1307C 482 112(991) 113,0 260 (2301) 17,1(229) 2198-5086-ERSx
HPK-B1308C 59,6 141(1248) 1193 262 (2319) 21,6(289) 2198-5086-ERSX
HPK-B1310C b 0 64,9 155 (1372) 1440 325 (2876) 238(319) 2198-S130-ERSx
HPK-B1613C 109,8 271(239) 2170 542 (4797) 41,7(55,9) 2198-S160-ERSX
HPK-B1307E 81,0 96,0 (849) 146,6 165 (1460) 29,8(399) 2198-S130-ERSx
HPK-B1308E 3000 5000 914 115(1018) 190,3 230 (2036) 35,7 (47,8) 2198-S160-ERSX
HPK-B1609E 120,2 150 (1327) 2170 270 (2390) 46,5(62,3) 2198-S160-ERSK

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de

linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condi¢des de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho do motor HPK-Series (400 V) com inversores

Kinetix 5700
- . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . Inversores
f:tda,'ﬂ)o g% 0 \':(e)lr:ﬂ]ﬁde \rlneélzqdade, travamento travamento travamento de travamento de (Sizl:irfortlgpmal Kinetix 5700
mot org om continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema pico do sistema KW (HP) (entrada de
p fpm A O-pk Nem (Ib-pol) AO-pk Nem (Ib-pol) 480 Vica)

HPK-E1307C 58,5 112(991) 146,6 263 (2327) 17,1(229) 2198-5130-ERSx
— 1500 3000

HPK-E1310C 80,0 155 (1372) 200,0 380 (3363) 23,8(324) 2198-5160-ERSx

HPK-E1307E 102,0 96,0 (849) 2170 202 (1789) 29,8(39,9) 2198-S160-ERSx
— 3000 5000

HPK-E1308E 1128 107 (947) 17,7 200 (1770) 33,2(45,0) 2198-5160-ERSx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de

linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condigdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Especificacoes de desempenho de controle de
movimento linear

Estas familias de motor linear séo compativeis com servo-drives Kinetix 5700.

Familia de controle de movimento linear Pagina
Impulsores lineares integrados LDAT-Series 56
Etapas lineares integradas de MP-Series (cdd. cat. MPAS) 60
Cilindros elétricos MP-Series (cdd. cat. MPAR) 60
Cilindros elétricos para aplicacdo pesada MP-Series (c6d. cat. MPAI) 61

Para combinacdes do sistema de acionamento Kinetix 5700 que incluem selecdo de cédigo de catdlogo do cabo e curvas
de forga/velocidade, consulte o Kinetix 5700 Drive Systems Design Guide, publicagdo KNX-RM010.

IMPORTANTE Estas combinagodes de sistema nao incluem todas as combinagdes possiveis de motor/inversor. Consulte

o Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. Para acessar o Motion Analyzer, va para:

https.//motionanalyzer.rockwellautomation.com

Especificacoes de desempenho LDAT-Series com inversores Kinetix 5700

Especificagoes de desempenho com atuadores lineares de frame 30

. < Corrente de Forcade . . Inversores
Copodecangodo | gte ™ | Crtedetaments | fora e s | pmeode | wmamertode | AT | it
atuador linear /s A 0-0k N (1) pico de sistema | pico de sistema W (entrada de
p A 0-pk N (Ib) 480 Vca)

L DAT-5031010-Dxx 24 0,20
LDAT-5031020-Dxx 31 0,25

438 81(18) 12,2 168 (38) 2198-D012-ERSx
L DAT-5031030-Dxx 35 0,29
L DAT-5031040-Dxx 38 0,31
L DAT-5032010-Dxx 31 0,40
L DAT-5032020-Dxx 41 0,52

74 243 2198-D020-ERSx
L DAT-5032030-Dxx 4,1 0,59
L DAT-5032040-Dxx 50 0,63

126 (28) 336 (76)

L DAT-5032010-Exx 31 0,40
L DAT-5032020-Exx 4] 0,52

37 12,2 2198-D012-ERSx
L DAT-5032030-Exx 4,1 0,59
L DAT-5032040-Exx 50 0,63
L DAT-5033010-Dxx 35 0,67
L DAT-5033020-Dxx 47 0,88

m1 36,5 2198-D032-ERSx
L DAT-5033030-Dxx

50 0,95
L DAT-5033040-Dyx
190 (43) 504 (113)

L DAT-5033010-Exx 35 0,67
L DAT-5033020-Exx 4,7 0,87

37 12,2 2198-D012-ERSx
L DAT-5033030-Exx

50 091

| DAT-5033040-Exx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tenso de

linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condigdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Especificagoes de desempenho com atuadores lineares de frame 50

. . Corrente de For¢a de . . Inversores
Cédigo de catalogo do Velocidade, max. Corrgnte de t(avamento For@ de travqmento travamento de travamento de Saida nominal Kinetix 5700
. 460 Vca continua de sistema continua de sistema " . N N 460 Vca
atuador linear s A 0-0k N (1) pico de sistema | pico de sistema W (entrada de
P A0-pk N (1b) 480 Vca)
L DAT-5051010-Dyx 28 034
L DAT-5051020-Dxx 37 043
L DAT-5051030-Dyx 41 3,1 119 (27) 114 363(82) 0,49 2198-D012-ERSx
L DAT-5051040-Dxx 44 0,53
L DAT-5051050-Dyx 47 0,55
L DAT-5052010-Dxx 3,7 092
L DAT-5052020-Dxx 48 1,20
L DAT-5052030-Dxx 6,2 22,7 2198-D020-ERSx
L DAT-5052040-Dyx 50 1,24
L DAT-5052050-Dxx
251(56) 727 (163)

| DAT-5052010-Exx 37 0,80
L DAT-5052020-Exx 46 0,98
| DAT-5052030-Exx 3,1 114 2198-D012-ERSx
L DAT-5052040-Exx 46 1,02
| DAT-5052050-Exx
L DAT-5053010-Dxx 41 1,56
L DAT-5053020-Dxx

94 342 2198-D032-ERSx
L DAT-5053030-Dxx 50 1,87
a 378(85) 1093 (246)
L DAT-5053050-Dix
L DAT-5053010-Exx
a 35 3,1 114 1,04 2198-D012-ERSx
| DAT-5053050-Exx
L DAT-5054010-Dyx 44 2,26
L DAT-5054020-Dyx 124 455 2198-D032-ERSx
a 5,00 253
L DAT-5054050-Dxx

509 (114) 1453 (327)

L DAT-5054010-Exx 44 187
L DAT-5054020-Exx 6,2 2,7 2198-D020-ERSx
a 50 2,05

LDAT-5054050-Exx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de

linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicBes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Especificacoes de desempenho e atuadores lineares de frame 70

. . Corrente de For¢a de . . Inversores
Cédigo de catalogo do Velocidade, max. Corrgnte de t(avamento For@ detravqmento travamento de travamento de Saida nominal Kinetix 5700
. 460 Vca continua de sistema continua de sistema " . N N 460 Vca
atuador linear s A 0-0k N (1) pico de sistema | pico de sistema W (entrada de
P A0-pk N (1b) 480 Vca)

L DAT-5072010-Dxx 39 137
L DAT-5072020-Dxx

6,0 220 2198-D020-ERSx
L DAT-5072030-Dxx 50 1,64
a
L DAT-5072070-Dxx 364 (82) 1055 (237)
L DAT-5072010-Exx
L DAT-5072020-Exx 35 30 11,0 1,03 2198-D012-ERSx
a
| DAT-5072070-Exx
L DAT-5073010-Dyx 44 227
| DAT-5073020-Dxx 9,0 328 2198-D032-ERSx
a 50 2,50
L DAT-5073070-Dxx 554(125) 1576 (354)
L DAT-5073010-Exx
a 24 30 10,9 1,01 2198-D012-ERSx
L DAT-5073070-Exx
L DAT-5074010-Dxx 4,7 3,15
L DAT-5074020-Dxx 119 435 2198-D032-ERSx
a 50 3,30
L DAT-S074070-Dxx 730 (164) 2088 (469)
L DAT-5074010-Exx
a 35 6,0 20,7 2,08 2198-D020-ERSx
L DAT-5074070-Exx
L DAT-5076010-Dxx
L DAT-5076020-Dxx 50 18,2 66,4 502 2198-D057-ERSx
a
L DAT-5076070-Dxx 1122 (252) 3189(717)
L DAT-5076010-Exx
a 35 9,1 332 3,18 2198-D032-ERSx

LDAT-5076070-Exx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de

linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicBes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Especificacoes de desempenho com atuadores lineares de frame 100

. . Corrente de Forca de . . Inversores
C6digo de catalogo do Xg:;’\‘,'c‘;ade' max. fg;:e;:lt; clliee tsr;;learrnn:nto E::ft?nc:; t(rl:vsa:?::;t: travamentode | travamento de ig'(f‘ak'?"“"a' Kinetix 5700
atuador linear s A 0-0k N (1) pico de sistema | pico de sistema W (entrada de
P A0-pk N (1b) 480 Vca)

L DAT-5102010-Dxx 34 1,44
[ DAT-5102020-Dxx 44 174
LDAT-5102030-Dxx

57 21,0 2198-D020-ERSx
| DAT-5102040-Dxx

50 456 (103) 1289 (290) 191

[ DAT-5102050-Dxx
a
L DAT-5102090-Dxx
LDAT-5102010-Exx
a 26 29 10,5 0,96 2198-D012-ERSx
| DAT-5102090-Exx
LDAT-5103010-Dxx 38 241
LDAT-5103020-Dxx

8,6 315 2198-D032-ERSx
L DAT-5103030-Dxx 50 2,93
a 702 (158) 1935 (435)
L DAT-5103090-Dxx
LDAT-5103010-Exx
a 18 29 10,5 0,92 2198-D012-ERSx
LDAT-5103090-Exx
LDAT-5104010-Dxx 41 3,76
LDAT-5104020-Dxx

11,5 42,0 2198-D032-ERSx
L DAT-5104030-Dxx 50 4,29
a 929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104090-Dxx
LDAT-5104010-Exx
a 2,7 57 210 2,07 2198-D020-ERSx
LDAT-5104090-Exx
L DAT-5106010-Dxx 45 541
L DAT-5106020-Dxx 173 63,0 2198-D057-ERSx
a 50 587
| DAT-5106090-Dxx 1403 (315) 3871(870)
LDAT-5106010-Exx

2,7 8,6 315 2,94 2198-D032-ERSx

a
LDAT-5106090-Exx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de

linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho com atuadores lineares de frame 150

. < Corrente de Forca de . ; Inversores
Codigo de catalogo do Xg:,o‘(;c?de’ max. fg;:?:;g (tiiitsrizgrnn : nto Eg;‘t?nieatgaevj;g:;? travamentode | travamento de ig':s cr;ommal Kinetix 5700
atuador linear n/ A 0-ok N (1) pico de sistema | pico de sistema W (entrada de
S p A 0-pk N (Ib) 480Vca)
L DAT-5152010-Dixx 32 1,76
[ DAT-5152020-Dxx 53 19,5 2198-D020-ERSx
a 35 1,89
L DAT-5152090-Dxx 643 (145) 1799 (404)
L DAT-5152010-Exx
a 18 2,7 98 0,87 2198-D012-ERSx
L DAT-5152090-Exx
L DAT-5153010-Dix
a 3,6 8,0 291 287 2198-D032-ERSx
[ DAT-5153090-Dxx
978 (220) 2680 (602)
L DAT-5153010-Exx
a 12 2,7 91 0,80 2198-D012-ERSx

LDAT-5153090-Bxx
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Especificacoes de desempenho com atuadores lineares de frame 150 (continua)

. ‘ Corrente de Forcade . : Inversores
Cédigo de catalogo do Xgi)““l'(‘?de' max. fgrr]rg:ltlea t(iiee ts:g::nn:nto Egrr];ta:ntt; t(;zvsi:;?:;? travamentode | travamento de ig'gs(';“'“'"a' Kinetix 5700
atuador linear s A 0-0k N (1) pico de sistema | pico de sistema W (entrada de
P AO-pk N (b) 480 Vca)

LDAT-5154010-Dix
a 35 10,7 391 3,83 2198-D032-ERSx
LDAT-5154090-Dxx

1306 (294) 3597 (809)
LDAT-5154010-Bxx
a 18 53 19,5 1,78 2198-D020-ERSx
LDAT-5154090-Exx
LDAT-5156010-Dxx
a 36 16,3 594 585 2198-D057-ERSx
LDAT-5156090-Dixx

1997 (449) 5469 (1229)

LDAT-5156010-Bxx
a 18 8,1 19,8 2,1 2198-D020-ERSx
LDAT-5156090-Exx

As curvas e os dados de especificagao de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tenso de
linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condigdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAS com inversores Kinetix 5700

Corrente de Forca de travamento Corrente de Forca de Poténcianominal | Inversores
(édigo de catdlogo da Velocidade, max | travamento continua congtinua dosistema | avamentode | travamento de de saida do Kinetix 5700
etapa linear mm/s (pol/s) de sistema N () pico de sistema pico de sistema motor (entrada de

A0-pk A0-pk N (Ib) kw 480 Vca)
MPAS-Bxoxx1-VO5SXA 200 (7,9) U 1,75 521(117) 3,50 1212(272) 0,37 2198-D006-ERSX
MPAS-Bxxxx2-V205%A 1124 (44)3) @ 3,30 462 (104) 6,60 968 (218) 0,62 2198-D006-ERSX
MPAS-B8xuxF-ALMO2C 5000 (200) 3,50 189 (42,5) 9,30 456 (103) 0,527 2198-D012-ERSx
MPAS-B8)xuxF-ALMS2C 5000 (200) 305 159 (35,7) 837 399 (89,7) 0,475 2198-D006-ERSX
MPAS-BIxux-ALMO02C 5000 (200) 340 285 (64,1) 9,10 630 (153) 0,768 2198-D012-ERSx
MPAS-B9xux-ALMS2C 5000 (200) 3,03 245 (55,1) 819 601 (135) 0,69 2198-D006-ERSX

(1) Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade méxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).
(2)  Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade mdxima é 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade mdxima é 715 mm/s (28,2 pol/s). Para comprimento de
langamento de 1.020 mm, a velocidade médxima é 582 mm/s (22,9 pol./s).

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tenso de
linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condigdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAR com inversores Kinetix 5700

(6digo de catdlogo | Velocidade, max froar\:;nmt:ndti continua Eg:ft?n({leatéi";?t‘:;g fr(:xv;rr:lt:ntitf) de pico ::;gr::pto de zgtg};? ;:mmlr m’ts.: r5(!7500
do cilindro elétrico | mm/s (pol/s) de sistema N () de sistema pico de sistema W (entrada de
A0-pk A0-pk N (Ib) 480 Vca)
MPAR-B1xxxB 150 1,15 240(539) 135 300 (67,4) 0,036 2198-D006-ERSY
MPAR-B1xxxE 500 1,49 280(62,9) 171 350(78,7) 0,140 2198-D006-ERSY
MPAR-B2xxxC 250 167 420 (94,4) 1,90 525(118) 0,105 2198-D006-ERSY
MPAR-B2xxxF 640 3,29 640 (144) 393 800 (180) 0,410 2198-D006-ERSY
MPAR-B3xxxE 500 516 2000 (450) 6,17 2500 (562) 1,00 2198-D012-ERSx
MPAR-B3xxxH 1000 6,13 1300 (292) 6,79 1625 (365) 130 2198-D0T2-ERSx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tipico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de
linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicBes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Especificacbes de desempenho céd. cat. MPAI com Inversores Kinetix 5700

Especificacoes de desempenho para (cilindros com eixo esférico) com Inversores Kinetix 5700

For¢a de travamento continua

- . Corrente de - Corrente de Forcade Poténcia
Cotdlllgo ded ‘ﬂ:('dade’ travamento continua dosistema travamentode | travamentode | nominal de Inversores Kinetix 5700
catalogo do de sistema N (Ib) picode sistema | pico desistema | saidadomotor | (entrada de 480 Vca)
cilindro elétrico | mm/s (pol/s) A0-0k A0-ok N (b) W
P 25°C(77°F) 40°C(104°F) P
MPAI-B2076CV1 090 890 (200) 706 (159) 230 022
MPAI-B2150CV3 305(12) 1446 (325) 2198-D006-ERSY
_ 1,29 1446 (325) 1147 (258) 325 025
MPAI-B2300CV3
MPAI-B3076CM1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
135 4,57 027 2198-D006-ERSY
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814 (183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-B3150CM3
—_—279(10)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 430 4448 (1000) 2198-D006-ERSY
MPAI-B3450CM3 188(73)
281 039
MPAI-B3150EM3
— 559(22)
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 707 4003 (900) 2198-D006-ERSY
MPAI-B3450EM3 376 (15)
MPAI-B4150CM3
—_279(11)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8,68 8896 (2000) 2198-D012-ERSx
MPAI-B4450CM3 245(9,5)
561 043
MPAI-B4150EM3
—155%9(22)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 14,14 7784 (1750) 2198-D012-ERSX
MPAI-B4450EM3 491(19)
MPAI-B5xxxCM3 200(7,8) 13.123 (2950) 10415 (2341) 8,48 13.345 (3000)
6,62 0,55 2198-D012-ERSx
MPAI-BSxxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16,70 13.122(2950)

Especificacbes de desempenho para (c

ilindros com eixo plane

tario) com Inversores Kinetix 5700

Forca de travamento continua

- : Corrente de - Corrente de Forca de Poténcia
(otd’||go ded \l:fa!;)(cldade, travamento continua dosistema travamentode | travamentode | nominal de Inversores Kinetix 5700
Eﬂiz dorgoeléotrico /s (p0l/s) de sistema N (Ib) picode sistema | pico de sistema | saida do motor | (entrada de 480 Vca)
S R secmrn [ aoccaoaen | ACHK Nib) o
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
1,45 4,57 0,27 2198-D006-ERSY
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3 (
—1279(11)
MPAI-B3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176(6,9)
281 7,07 039 2198-D006-ERSY
MPAI-B3150SM3
—155%9(22)
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781 (850)
MPAI-B3450SM3 353(14)
MPAI-B4150RM3 (
—1279(17)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14.679 (3300)
MPAI-B4450RM3 19 (7,6)
561 1414 043 2198-D012-ERSx
MPAI-B41505M3
—1559(22)
MPAI-B4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B44505M3 393(15)

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de
linha nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicBes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Sistemas de acionamento Kinetix 5700

Especificacoes de desempenho LDC-Series com inversores Kinetix 5700
(classe 400 V)

Corrente de Corrente de Forca de - .
Cédigo de catalogo do | Velocidade, méx | travamento continua Forca de travamento | | 42\ amento de pico | travamento de pico Poténdanomimal | Inversores
h , N continua de sistema y N do motor linear Kinetix 5700
motor linear m/s (pés/s) de sistema N (Ib) de sistema de sistema kW (entrada de 480 Vca)
A0-pk A0-pk N (Ib)
LDC-C030100-DHT 4126, 74a111(17a25) 121 188 (42) 0,3720,55 2198-D012-ERSX
LDC-030200-DHT 10,0 (32.8) 812122 243 2198-D020-ERSx
—_— 1482222 (332 50) 375 (84) 0,74a1,11 —
LDC-(030200-EHT 4126, 121 2198-D012-ERSx
LDC-C050100-DHT 39259 1192179 (27 2 40) n7 302 (68) 0,5920,89 2198-D012-ERSX
LDC-(050200-DHT 79a118 B3 2198-D020-ERSx
T — 2402359 (542 81) 600 (135) 1,20a1,79 ——
LDC-C050200-EHT 10,0 (32,8) 39259 16 2198-D012-ERSX
LDC-C050300-DHT n8alr7 359 2198-D032-ERSx
U E— 3632544 (82a122) 941(212) 1812272 —
LDC-C050300-EHT 39259 120 2198-D012-ERSx
LDC-C075200-DHT 773115 29 2198-D020-ERSK
D ——— 3482523 (78 117) 882 (198) 1742261 ——
LDC-C075200-EHT 38a57 15 2198-D012-ERSx
LDC-C075300-DHT 152172 356 2198-D032-ERSx
—— 1 100328) 5232784 (117a176) 1368 (308) 2612392 —
LDC-C075300-EHT 38a57 11,9 2198-D012-ERSx
LDC-C075400-DHT 1532230 474 2198-D032-ERSx
PSS ——— 69721045 (157 235) 1824 (410) 3,48a5,22 —
LDC-075400-EHT 77a115 3,7 2198-D020-ERSx
LDC-C100300-DHT 1,1216,7 343 2198-D032-ERSx
—_— 67421012 (1522227) 1767 (397) 3,37a5,06 —
LDC-C100300-EHT 37a56 114 2198-D012-ERSx
LDC-C100400-DHT 1482222 45,7 2198-D032-ERSx
— 1 100(328) 89921349 (202.2303) 2356 (530) 449a6,74 —
LDC-C100400-EHT 74a111 28 2198-D020-ERSx
LDC-C100600-DHT 22a333 68,5 2198-D057-ERSx
USSP — 13492 2023 (303 2 455) 3534 (794) 6,74a10,11 ——
LDC-C100600-EHT 1,1a167 343 2198-D032-ERSx
LDC-C150400-DHT 1412211 452 2198-D032-ERSx
—_— 128121922 (288 2432) 3498 (786) 6,40a9,61 —
LDC-C150400-EHT 702106 26 2198-D020-ERSx
— 1 100328)
LDC-C150600-DHT 21,1a317 67,8 2198-D057-ERSx
—_— 192222882 (432 2 648) 5246 (1179) 9,61a1441 —
LDC-C150600-EHT 1062158 339 2198-D032-ERSx

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de
linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Os servo-drives Kinetix® 5500 e os servo-motores Kinetix VP oferecem
uma solucdo de controle de movimento com custo otimizado que
entrega um alto desempenho e grande expansibilidade com
enrolamentos do motor correspondendo as classificacdes do inversor
para dimensdes otimizadas do sistema.

Aprimorando o atual portfélio de arquitetura de médio porte, este
sistema de controle de movimento é projetado para se conectar e operar
com controladores ControlLogix® 5570 e 5580 ou controladores
CompactlLogix™ 5370 e 5380 usando o ambiente Studio 5000° e
suportando o Movimento Integrado na rede EtherNet/IP™.

Os Inversores Kinetix 5500 2198-Hxxx-ERS2 (seguranga integrada) usam
controladores de seguranca GuardLogix® 5570 e 5580 ou controladores
de seguranca Compact GuardlLogix 5370 ou 5380 para conectividade
com o adaptador EtherNet/IP POINT Guard I/O™ distribuido que suporta
o controle de segurancga SIL 3.

Com os beneficios deste sistema de controle de movimento, vocé pode
operar aplicacdes de controle de movimento em uma Unica plataforma
de controle usando uma rede simples - simplificando o projeto, a
operacdo e a manutencao do equipamento.

Recursos do servo-drive Kinetix 5500

« Alto desempenho em uma dimensdo menor e densidade de poténcia otimizada

« Cabo de motor Unico que inclui condutores de freio, realimentagdo e energia com conector SpeedTec

« Operacéo de eixo simples para simplicidade de baixo custo

« Conectividade de poténcia flexivel em configuracdes de compartilhamento de barramento multieixo
- CA compartilhada, CC compartilhada, CA/CC compartilhada e configuragdes hibridas

« Controle de movimento integrado e seguranca integrada em rede EtherNet/IP

.« Controle Safe Torque-Off (STO) com certificacdo TUV Rheinland

- 2198-Hxxx-ERS: seguranca fisicamente conectada, PL d, Categoria 3 de acordo com ISO 13849 e SIL CL2 de acordo
com IEC 61508, IEC 61800-5-2 e IEC 62061

- 2198-Hxxx-ERS2: seguranca integrada, PL e, Categoria 3 de acordo com 1SO 13849 e SIL CL3 de acordo com
IEC 61508, IEC 61800-5-2 e [EC 62061

« Faixa de tensao de entrada CA versatil:
- 195 a 264 Vrms, monofasico
— 195 a 264 Vrms, trifasico
- 324 a528Vrms, trifasico

«  Opcoes de enrolamento do motor Kinetix VP que combinam com as classificacdes de inversor para dimensoes
otimizadas do sistema

- 0,2 a 14,6 kW poténcia de saida continua
- 142325 A0-pk, corrente de saida continua (inversor)
«  Modulo capacitor cod. cat. 2198 e resistor de dissipacao cod. cat. 2097 para gestéo de absorcao de energia

« Odispositivo de realimentacgao digital (DSL) fornece informagdes em tempo real do desempenho do motor aos
circuitos de controle

- Realimentacdo de encoder absoluto de alta resolucdo DSL, multivoltas e de volta Unica de Hiperface
« Suporte para servo-motores e atuadores de ima permanente
« Suporte para motores de inducdo com controle de frequéncia de malha aberta

Para comparar recursos do inversor através de familias de inversores, consulte Servo-drives iniciando em pdagina 29.
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Componentes do servo-drive Kinetix 5500

Os sistemas de servo-drive Kinetix 5500 consistem destes componentes necessarios:
« Servo-drives 2198-Hxxx-ERS ou 2198-Hxxx-ERS2 (inclui o kit de conectores de realimentacdo 2198-KITCON-DSL)
« Servo-motores Kinetix VP

- Use os cabos flying-lead 2090-CSxM1DF ou 2090-CSxM1DG com o kit de conectores de realimentagéo
2198-KITCON-DSL

« Motores rotativos MP-Series™, atuadores lineares e atuadores lineares LDAT-Series

- Use cabos de alimentagdo/freio 2090-CPxM7DF e cabos de realimentagao 2090-CFBM7DF com o kit de
conversores de realimentacdo 2198-H2DCK (série B ou posterior)

« Motores de inducdo com volts/hertz béasicos, ventilador/bomba V/Hz e métodos de controle de frequéncia de
malha aberta de vetor sem sensor

« Uma fonte de alimentacdo 1606-XLxxx 24 V para controle e alimentacéo de frenagem do motor
o (Cabo Ethernet 1585J-M8CBJM-x (blindado)

Os sistemas servo-drive Kinetix 5500 podem também incluir qualquer um destes componentes opcionais:
« Um moddulo capacitor 2198-CAPMOD-1300
« Modulo de saida do encoder 2198-ABQE
« Um filtro de linha CA 2198-DBxx-F
o Um resistor de dissipacdo 2097-Rx
« Sistema de conexao de barramento compartilhado céd. cat. 2198

Para obter os requisitos detalhados do sistema de acionamento Kinetix 5500, consulte o Kinetix 5500 Drive Systems Design
Guide, publicacdo KNX-RMQQ9.

Selecao de servo-drive Kinetix 5500

Cddigo de catdlogo - .
doinversor " Fodlgo de1catalogo do Tamanho de « Poténcia de saida continua | Corrente de saida continua
: inversor Tenséo de entrada
(STO fisicamente $T01 d frame kw A 0-pk
conectado) (STO integrado)
0,2 kW
2198-H003-ERS 2198-H003-ERS2 0,3 kW 14
1 0,6 kW
195 a 264 Vrms, monofésico 0,5 kW
2198-H008-ERS 2198-H008-ERS2 195 a 264 Vrms, trifdsico 0,8kw 35
3243 528 \Irms, trifasico 1,6 kW
1,0kW
2198-HO15-ERS 2198-HO15-ERS2 1,5 KW 7
32kw
2 24kW
2198-H025-ERS 2198-H025-ERS2 S TR 113
1952 264V rms, trifdsico 4,0kW
2198-H040-ERS 2198-H040-ERS2 3242 528 Vims,4ifisico 83K 184
7,0kW
2198-H070-ERS 2198-H070-ERS2 3 146 KW 325

(1) Nesta publicacdo, quando o cdigo de catdlogo do inversor Kinetix 5500 termina em -ERSx, por exemplo, 2198-H003-ERSx, a varidvel (x) indica que o cdigo de catdlogo do inversor pode ser -ERS ou -ERS2.

Para especificacdes do mddulo do inversor Kinetix 5500 ndo incluidas nesta publicacdo, consulte Kinetix Servo Drives
Technical Data, publicagao KNX-TDQO3.
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Configuracoes tipicas de hardware

Estas configuracdes de hardware tipicas ilustram o uso de servo-drives, motores e acessérios de controle de movimento
disponiveis para sistemas de acionamento Kinetix 5500.

Configuracdes independentes

Nestes exemplos, um inversor independente simples é mostrado com e sem o mddulo capacitor cod. cat. 2198.

Alimentacdo de entrada

Dispositivo de I I I
T

seccionamento
dalinha

Protecdo do
dreuito

monofdsica ou

trifdsica

gabinete

Filtro de linha CA
2198-DBxx-F

Barramento de terra do

D D (requerido para CE)
|

Controle 1606-XLxxx

24\, entradas digitais

e poténcia de ruptura do motor
(fornecida pelo cliente)

Alimentacdo de entrada CA

Entradas digitais
para sensores e grupo de controle

=

Inversor 2198-Hxxx-ERS
(vista superior)

Entrada CA e 24V das secdes
de entrada conectada com os

conectores de entrada padrdo.

Inversor 2198-Hxxx-ERS
(vista frontal)
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Inversor 2198-Hxxx-ERS (vista
superior) com mddulo capacitor
2198-CAPMOD-1300

Entrada CA das se¢des de
entrada conectada com o
conector de entrada padrao.

(C compartilhada (Vias de ponto
comum CC)

24V compartilhados (entrada de tenséo
de comando)

Sistema de conexdo de barramento
compartilhado 2198-H0x0-x-x
para configuracdes de
compartilhamento de barramento.

U7

I

Resistor de dissipacdo
2097-Rx
(componente opcional)
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Configuracdes de CA compartilhada

Neste exemplo, a alimentacao do trifasico CA e a alimentacdo de controle de 24V sdo compartilhadas em uma
configuragdo multieixo. Todos os inversores devem ter a mesma poténcia nominal (cédigo de catadlogo). Médulos

capacitores nao sao suportados.

Alimentacdo de entrada de
trés fases

I

Dispositivo

de seccionamento
da linha m gabinete
) Filtro de linha CA
Protecdo do 2198-DBxx-F
drcuito (requerido para CE)

Barramento de terra do

Servo-drives Kinetix 5500 (vista superior)
(inversores 2198-H008-ERS sao mostrados)

(A compartilhada (entrada CA das

— 1
—1—1
— 1

secdes de entrada)

24V compartilhados (entrada de tensao

Controle 1606-XLxxx

24\lce, entradas digitais

e poténcia de ruptura do motor
(fornecida pelo cliente)

Alimentacdo de entrada CA

Entradas digitais
para sensores e grupo de controle

D

AN

Servo-drives Kinetix 5500 (vista frontal)
(inversores 2198-H008-ERS sao mostrados) Sistema de conexdo de barramento
compartilhado para configuracdes de

compartilhamento de barramentos.

U

Resistor de dissipagdo
2097-Rx
(componente opcional)

.l
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Configurac¢des de CA/CC compartilhada

Neste exemplo, a alimentacao do trifasico CA de entrada, a alimentacdo de controle de 24V e a alimentacao de barramento
CC séo compartilhadas em uma configuracdo multieixo. Todos os inversores devem ter a mesma poténcia nominal (cédigo

de catédlogo).

Alimentacdo de entrada de

trés fases
Dispositivo I I I
de seccionamento Barramento de terra do
da linha gabinete
Filtro de linha CA
Protegdo do Z_Wd98-DBXé—EF
circuito (requerido para CE)

Servo-drives Kinetix 5500 (vista superior)
(inversores 2198-H015-ERS sao mostrados)

" Médulo capacitor 2198-CAPMOD-1300
(componente opcional)

——T 1
—r1
—

(A compartilhada (entrada CA das secdes de entrada)

(C compartilhada (Vias de ponto comum (C)

(ontrole 1606-XLxxx

24 \lee, entradas digitais

e poténcia de ruptura do motor
(fornecida pelo cliente)

Alimentacdo de entrada CA

Entradas digitais '
para sensores e grupo de controle )

24V compartilhados (entrada de tenséo de comando)

Servo-drives Kinetix 5500 (vista superior)
(inversores 2198-H015-ERS sao mostrados)

I R R ) . )
= = =[]= =[_]= =] _]= =] Sistema de conexao de barramento compartilhado para

configuracdes de compartilhamento de barramentos.
U
Resistor de dissipacdo
k bl . 2097-Rx
[— i (componente opcional)
1 ) "
R n
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Configuragdes de CC compartilhada (barramento de ponto comum)

Neste exemplo multieixo, o inversor (saida de corrente) condutor de barramento de ponto comum recebe a alimentacao
de entrada CA trifasica e fornece a alimentacdo CC aos inversores seguidores (entradas de corrente) de barramento de
ponto comum. A poténcia nominal do inversor condutor de barramento de ponto comum é maior ou igual a poténcia
nominal de cada um dos inversores seguidores.

Alimentacdo de entrada de

trés fases
Dispositivo I I I Barramento de terra do
de secclong;n“e:gg gabinete Sistema de servo-drive Kinetix 5500 (vista superior)
. Filtro de linha CA B o
Protecdo do 2198-DByc-F
dircuito (requerido para CE)

——
— 01

— 1

—F—F+——5  (Ccompartilhada (Vias de ponto comum (C)

24V compartilhados (entrada de tensao
W m [m mm ] ] o
Controle 1606-XLuox | == (S A (s (S A

24 Vlee, entradas digitais
e poténcia de ruptura do motor
(fornecida pelo cliente)

Alimentacdo de entrada CA
Sistema de conexdo de barramento

compartilhado para configuracdes de

compartilhamento de barramentos.
U7

Resistor de dissipacdo
2097-Rx
i1 (componente opcional)

=
O L
J Inversors seguidores de L Médulo capacitor 2198-CAPMOD-1300

Inversor condutor de barramento barramento comum o
comum 2198-H040-ERS 2198-H008-ERS ((Omponeme opciona )

Entradas digitais>—

para sensores e grupo de controle
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Configuracgdo hibrida CA/CC compartilhada

Neste exemplo multieixo, a alimentacdo de entrada CA trifasica é fornecida a dois inversores conversores. As capacidades
do conversor de energia devem ser as mesmas, e maiores ou iguais as poténcias nominais dos inversores. Esta configuragcao

de conversor em paralelo aumenta a alimentacdo CC fornecida aos inversores.

Alimentado de entrada de
trés fases

I

Dispositivo

k Barramento de terra do
de seccionamento gabinete . R . .
dalinha Sistema de servo-drive Kinetix 5500 (vista superior)
Filtro de linha CA T
Protecao do D D D 2198-DBir-F
dircuito (requerido para CE) i

(A compartilhada (entrada CA das
secdes de entrada)

I (C compartilhada (Vias de ponto comum (C)
ua«% i t = — Lﬁ

24V compartilhados (entrada de tensao
” de comando)

/s @ = = fm] "

24\lee, entradas digitais
e poténcia de ruptura do motor
(fornecida pelo cliente)

Alimentagdo de entrada CA

Sistema de conexdo de barramento

Entradas digitais
para sensores e grupo de controle

Inversores condutores de
barramento comum (conversor)
2198-H040-ERS

Inversores sequidores de
barramento comum (inversor)
2198-H008-ERS

3
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compartilhado para configuracdes de
compartilhamento de barramentos.

U
|| Resistor de dissipacdo

2097-Rx
(componente opcional)

ni

Médulo capacitor 2198-CAPMOD-1300
(componente opcional)
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Configuracoes de realimentacao do motor e somente de realimentacao

Conexdes de realimentacao sao feitas no conector de realimentacdo do motor (MF) de 2 pinos. Estes exemplos ilustram
como vocé pode usar os kits de conectores cod. cat. 2198 para fazer estas conexoes.

Inversor 2198-Hxx-ERSx
(vista frontal)

Conector de realimentacao do
motor de 2 pinos (MF)

(abos do motor tinico 2090-CSBM1DF ou 2090-CSBM1DG

%

Motores rotativos Kinetix VP
(0 motor VPL-Bxxxx € mostrado)

Kit de conectores 2198-KITCON-DSL

«  Aceita realimentacao do motor DSL dos motores
rotativos Kinetix VP (C6d. cat. VPL, VPF, VPS)
« Somente realimentacdo (DSL)

Motores rotativos MP-Series
(0 motor MPL-Bxxxx € mostrad:

Motores rotativos de inducdo
(sem realimentacdo, V/Hz)

70

—
Kit de conversores 2198-H2DCK

Converte a realimentacdo de Hiperface de 15 pinos em realimentagao DSL
de 2 pinos para:

« Motores rotativos MP-Series e atuadores lineares

+ Impulsionadores lineares LDAT-Series

« Somente realimentacdo (Hiperface absoluta de volta Gnica/multivoltas)

Atuadores lineares LDAT-Sxxxxxx-xDx 5

71 Atuadores lineares MP-Series
(cilindro elétrico MPAR-B3xxxx € mostrado)

Atuadores lineares MP-Series
(a etapa linear de eixo esférico MPAS-B9xxx é mostrada)

=

Atuadores lineares MP-Series
(o cilindro elétrico para aplicacdo pesada MPAI-B3xxxx é mostrado)

Publicagdo Rockwell Automation KNX-SG001D-PT-P - Maio 2018



Servo-drives Kinetix 5500

Configuracoes tipicas de comunicacao

Os inversores Kinetix 5500 suportam qualquer topologia Ethernet incluindo linear, de anel e de estrela usando os
controladores ControlLogix, GuardLogix ou CompactLogix. Esses exemplos apresentam os controladores CompactLogix
5370 (c&d. cat. 1769) com suporte para Movimento Integrado através da rede EtherNet/IP. Consulte CompactLogix
Controllers Specifications Technical Data, publicacdo 1769-TD005, para obter mais informacoes sobre os controladores
Compactlogix 5370 L1, L2 e L3.

Neste exemplo, todos os equipamentos estdo conectados em topologia linear. Os inversores Kinetix 5500 incluem
conectividade de porta dupla; entretanto, se qualquer dispositivo se desconectar, todos os dispositivos abaixo daquele
dispositivo perderdo a comunicacdo. Os equipamentos sem canais duplos devem incluir o médulo 1783-ETAP ou estar
conectados a extremidade da linha.

Comunicacao linear Kinetix 5500

Rede de programagéo do controlador CompactLogix

Controlador CompactLogix 5370

Aplicacdo Studio 5000
Logix Designer

Kinetix 5500 Sistema de servo-drive

(abo Ethernet (blindado)
1585)-M8CBIM-x

1585J-M8(BIM-OM3
0,15m (6 pol.) Cabo Ethernet
para conexoes inversor a inversor.

\

2198-ABQE
Médulo de saida do encoder | 5irsh

> Encoder do Movimento
Ll Adaptador EtherNet/IP Ke Integrado 842E-CM
Terminal de exibicdo 1734-AENTR POINT 1/0™
PanelView™ Plus
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Neste exemplo, 0s equipamentos estdo conectados em topologia de anel. Se um equipamento no anel for desconectado,
o resto dos equipamentos continuam a se comunicar. Para que a topologia em anel funcione corretamente, é necessario
um supervisor de anel de nivel de dispositivo (por exemplo, o equipamento cod. cat. 1783 ETAP). DLR é um padrao ODVA.

Os equipamentos sem portas duplas devem incluir, por exemplo, 0 médulo 1783-ETAP.

Kinetix 5500 Comunicac¢ao em anel

Rede de programagdo do controlador CompactLogix

Controlador CompactLogix 5370 Aplicagdo Studio 5000 Logix Designer

Terminal de exibicao
Médulo | PanelView Plus
(abo Ethernet (blindado) 1783-ETAP = -
1585J-M8(BIM-x =
|
AN | Adaptador EtherNet/IP
=1 1734-AENTR POINT 1/0
Kinetix 5500 Sistema de servo-drive
- [~ [~ [~~~ |
g‘ 0 == N == N == N == N =~ .
hed P =1 et = “ -+ Encoder do Movimento
) 'x‘e Integrado 842E-CM

Médulo de saida do encoder |Feires

2198-ABQE |f \

_J

1585J-M8(BIM-OM3
_________ 0,15m (6 pol.) Cabo Ethernet
para conexdes inversor a inversor.
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Neste exemplo, 0s equipamentos estdo conectados em topologia estrela. Cada equipamento se conecta diretamente
ao switch.

Os inversores Kinetix 5500 tém duas portas, portanto, a topologia linear € mantida de inversor a inversor, mas o sistema de
acionamento Kinetix 5500 e outros dispositivos operam de forma independente. A perda de um equipamento ndo tem
impacto na operacdo dos outros equipamentos.

Kinetix 5500 Comunicacdao em estrela

Rede de programagdo do controlador CompactLogix

@z

Controlador CompactLogix 5370 Aplicagao Studio 5000
‘|§ Logix Designer

Kinetix 5500 Sistema de servo-drive
(abo Ethernet (blindado)

1585)-MBCBIM-x Switch
Stratix® 5700

Encoder do Movimento 88,

Integrado 842E-CM . ‘e

b =)

2198-ABQE

Médulo de saida do encoder 1585)-M8CBIM-OM3

4 0,15m (6 pol.) Cabo Ethernet
para conexoes inversor a inversor.

: Terminal de exibicao
B PanelView Plus

Adaptador EtherNet/IP
1734-AENTR POINT 1/0
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Configuracoes Safe Torque-off

Os servo-drives Kinetix 5500 estao disponiveis com conexdes safe torque-off fisicamente conectadas ou integradas na rede
EtherNet/IP. Estes exemplos ilustram as opgdes de configuragdo safe torque-off.

Configuracao de seguranca fisicamente conectada

Os inversores 2198-Hxxx-ERS usam o conector de Safe Torque-Off (STO) para conexdes de seguranca fisicamente
conectadas em cascata de inversor a inversor.

Configuracao Safe Torque-Off (fisicamente conectada)

e = B e | =
' ‘|§ Qualquer controlador Logix 5000™
— ‘g (0 controlador CompactLogix 5370 é mostrado)
Aplicagéo Logi Designer mrgvpnrgvRi Servo-drives 2198-Hxxx-ERS
(versdo 21.0 ou posterior) (vista superior)
‘ T o
(abo Ethernet (blindado) 1585)-M8CBJM-x
Definicdo de médulo

configurada com conexdo

de somente controle de

movimento

Conectores Safe
Torque-off
(ST0)

| i R
Dispositivo de M M !

sequranga

(ontrole 1606-XLxxx

24\, entradas digitais

e poténcia de ruptura do motor
(fornecida pelo cliente)

Servo-drives 2198-Hxxx-ERS
(vista frontal)

Alimentacdo de entrada CA

Entradas digitais para sensores e grupo de controle —

Controladores ControlLogix 5570 ou
0 (ontroladores de sequranga GuardLogix 5570
——Iam——|————| | Controladores ControlLogix 5580 ou
— || Controladores de seguranga GuardLogix 5580

(ontroladores CompactLogix 5370 ou
Controladores de seguranga Compact GuardLogix 5370

Controladores CompactLogix 5380 ou

Controladores de sequranga Compact GuardLogix 5380 P—_

B == Servo-motores =
Kinetix VP
=

EEELEEEEEEE)
L sEEEEEEE]

74 Publicacao Rockwell Automation KNX-SGOO1D-PT-P - Maio 2018



Servo-drives Kinetix 5500

Configuracdes de seguranca integradas

O controlador de seguranca GuardlLogix ou Compact GuardLogix envia o comando de Safe Torque-Off (STO) pela rede
EtherNet/IP e o inversor 2198-Hxxx-ERS2 executa o0 comando STO.

Neste exemplo, um Unico controlador de segurancga GuardlLogix faz as conexdes do Movimento e Seguranga com 0s

inversores 2198-Hxxx-ERS2.

IMPORTANTE Se somente um controlador for usado em uma aplicagdo com conexdes Movimento e Seguranga, ele
deverd ser um controlador de seguranca GuardLogix ou Compact GuardLogix.

Configuracao de seguranca e controle de movimento (controlador tinico)

Aplicacdo Logix Designer
(versdo 24.0 ou posterior)

Definicdo de médulo
configurada com conexdo
de seguranca e controle
de movimento

Controlador Compact GuardLogix 5370,

Controlador de sequranca Compact GuardLogix 5380 ou
Controlador GuardLogix 5570,

Controlador de sequranga GuardLogix 5580

(0 Controlador de sequranca GuardLogix 5570 é mostrado)

Servo-drives 2198-Hxxx-ERS2

(abo Ethernet (blindado) 1585J-M8CBIM-x

(vista superior)

Adaptador EtherNet/IP
POINT Guard /0

Switch 1783-BMS
Stratix 5700

@)
)
H*.e

1734-AENTR

Dispositivo de
sequranga

Controle 1606-XLxxx

24\, entradas digitais

e poténcia de ruptura do motor — — — —
(fornecida pelo cliente) i . == -

Servo-drives 2198-Hxxx-ERS2
(vista frontal)

Alimentagdo de entrada CA

Entradas digitais para sensores e grupo de controle

Servo-motores
Kinetix VP
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Neste exemplo, um controlador sem seguranca faz a conexdo Somente Movimento e um controlador de seguranca
GuardlLogix separado faz a conexao Somente Seguranga com os inversores 2 198-Hxxx-ERS2.

IMPORTANTE Se dois controladores forem usados em uma aplicagdo com conexdes Somente Movimento e Somente
Seguranca, a conexao Somente Seguranca devera ser um controlador de seguranca GuardLogix ou
Compact GuardLogix e a conexdo Somente Movimento devera ser qualquer controlador Logix 5000.

Configuracao Movimento e Seguranca (controladores multiplos)

&)

Controlador Compact GuardLogix 5370, © B
Controlador de sequranga Compact GuardLogix 5380 ou — o —
(ontrolador GuardLogix 5570, —

Controlador de sequrana GuardLogix 5580 — = a0
(0 Controlador de sequranca GuardLogix 5570 é ——— oo
mostrado) —] —]

Aplicacdo Logix Designer
(versdo 24.0 ou posterior) Programa de seguranca
Definicdo de médulo
configurada com conexdo de

somente seguranga
Programa de controle
de movimento
Definicao de modulo
configurada com conexdo
de somente controle de
movimento /

Adaptador EtherNet/IP Servo-drives 2198-Hxxx-ERS2
POINT Guard 1/0 (vista superior)

Qualquer controlador Logix 5000
(0 controlador ControlLogix 5570 é mostrado)

@0@ 1734-AENTR '
Ol ——

Switch 1783-BM5 Dispositivo de
Stratix 5700

seguranca

Controle 1606-XLxxx

24 \lee, entradas digitais

e poténcia de ruptura do motor
(fornecida pelo cliente)

(abo Ethernet (blindado) 1585J-M8CBJM-x

Servo-drives 2198-Hxxx-ERS2
(vista frontal)
Alimentacdo de entrada CA

Entradas digitais para sensores e grupo de controle >_

- [ ] [ ]
@: sm'amnsmn’
Servo-motores g 1
Kinetix VP ]
%i,
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho de movimento
rotativo

Estas familias de motor rotativo sdo compativeis com servo-drives Kinetix 5500.

Familia de motor rotativo Pagina
Motores de baixa inércia Kinetix VP (cod. cat. VPL) 77
Motores de categoria alimenticia Kinetix VP (cod. cat. VPF) 80
Motores de ao inoxidavel Kinetix VP (cdd. cat. VPS) 83
Motores de baixa inércia MP-Series (c6d. cat. MPL) 83
Motores de média inércia MP-Series (cdd. cat. MPM) 85
Motores de cagegoria alimenticia MP-Series (cod. cat. MPF) 86
Motores de ao inoxiddvel MP-Series (céd. cat. MPS) 87

Para combinagdes de inversor Kinetix 5500 e motor Kinetix VP que incluem selecdo de cédigo de catdlogo do cabo e curvas
de torque/velocidade, consulte o Kinetix 5500 Drive Systems Design Guide, publicacdo KNX-RM009.

IMPORTANTE Estas combinacdes de sistema nao incluem todas as combinagdes possiveis de motor/inversor. Consulte
o Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. Para acessar o Motion Analyzer, va para:

https://motionanalyzerrockwellautomation.com.

Especificacoes de desempenho do motor céd. cat. VPL com inversores Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacéo de classe 200 V)

Corrente de Torque de
- . Corrente de Torque de . .
Cédigo de Velocidade : .| travamento travamento Saidanominal | Inversores
catdlogo do nominal Velocidade, max | ;1tinua de continuo de :)riizadTes:Isttnga ;riiﬁmi?sttzg,'ea do motor Kinetix 5500
motor pm om sistema sistema ok b (o) | W) (entrada 240 Vca)
A 0-pk Nern (Ib-pol) p P
3,50 1,12(9,91) 2198-H003-ERSx
VPL-A0631E 4500 4500 1,20 0,46 (4,0) 0,19(0,25)
4,20 1,33(12,0) 2198-H008-ERSx
VPL-A063TM 7200 7200 192 0,46 (4,0) 6,48 1,33(12,0) 0,28(0,38) 2198-H008-ERSx
VPL-A0632F 4800 4800 2,55 093(8,0) 8,75 2,69(24,0) 039(052) 2198-H008-ERSx
VPL-A0633C 3000 3000 250 1.27(11,0) 8,75 4,09 (36,0) 0,37(0,50) 2198-H008-ERSX
8,80 2,87(25,0) 2198-H008-ERSx
VPL-A0633F 4500 4500 352 1,27 (11,0) 0,44(0,59)
12,60 4,09 (36,0) 2198-H015-ERSx
8,80 2,20(19,0) 2198-HO08-ERSx
VPL-AO751E 4800 4800 290 1,01(9,0) 0,50(0,67)
912 2,27(20,0) 2198-HO15-ERSx
VPL-A0752C 3300 3300 3,80 1,61(140) 13,30 439(39,0) 0,49 (0,66) 2198-H015-ERSx
17,70 4,10(36,0) 2198-H015-ERSx
VPL-A0752E 4800 4800 4,90 1,61(14,0) 0,66 (0,88)
18,90 4,39(39,0) 2198-H025-ERSx
17,70 6,55 (58,0) 2198-H015-ERSx
VPL-A0753C 3300 3300 4,09 2,16(19,0) 059(0,79)
18,90 7,02(62,0) 2198-H025-ERSx
17,70 5,13 (45,0) 2198-H015-ERSx
VPL-A0753E 4600 4600 6,12 2,28(20,0) 0,80(1,07)
2534 7,35(65,0) 2198-H025-ERSx
3,22(28,0) 2198-HO08-ERSx
VPL-A1001C 2800 2800 3,61 1,93 (17,0) 10,38 0,56(0,75)
3,78(330) 2198-H015-ERSx
3,31(290) 2198-H015-ERSx
VPL-A1001M 6500 6500 7,15 1,95(17,0) 20,20 1,29(1,73)
3,78(330) 2198-H025-ERSx
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacéo de classe 200 V) (continua)

Corrente de

Torque de

- . Corrente de Torque de . .
(édigo de Velocidade : .| travamento travamento Saidanominal | Inversores
catalogo do nominal Velocidade, max continua de continuo de :)riizadTes?stt:gfa ;riiﬁmigt&%z do motor Kinetix 5500
motor fpm o sistema sistema ook b o) | W) (entrada 240 Vca)
A 0-pk Nern (Ib-pol) p P

6,80 (60,0) 2198-H015-ERSx
VPL-A1002C 3000 3000 6,24 3,39(30,0) 20,33 1,03(1,38)

7,82(69,0) 2198-H025-ERSx

6,77 (60,0) 2198-H025-ERSx
VPL-A1002F 5000 5000 10,04 3,6(29,0) 34,30 1,60 (2,14)

7,82(69,0) 2198-H040-ERSx

9,76 (86,0) 2198-H015-ERSx
VPL-A1003C 2250 2250 6,14 418(37,0) 20,20 087(1,17)

11,15(99,0) 2198-H025-ERSx

9,76 (86,0) 2198-H025-ERSx
VPL-AT003E 3750 3750 9,58 418(37,0) 28,80 1,31(1,76)

11,15(99,0) 2198-H040-ERSx

10,25(90,0) 2198-H040-ERSx
VPL-AT003F 5500 5500 15,62 418(37,0) 50,0 1,90 (2,55)

11,15(99,0) 2198-H070-ERSx

10,95 (96,0) 2198-H015-ERSx
VPL-A11528 2150 2150 617 5,10 (45,0) 21,19 1,02(137)

13,12(116) 2198-H025-ERSx

12,14(107) 2198-H025-ERSx
VPL-AT152E 3300 3300 10,60 5,08 (45,0) 32,10 1,47 (197)

13,12(116) 2198-H040-ERSx
VPL-AT152F 5000 5000 13,56 4,70 (42,0) 45,80 13,12(116) 2,16(2,90) 2198-H040-ERSx

18,30(162) 2198-H025-ERSx
VPL-AT153C 2300 2300 8,88 6,55 (58,0) 33,0 1,35(1,81)

20,33 (180) 2198-H040-ERSx

19,85 (175) 2198-H025-ERSx
VPL-A1303B 1950 1950 10,34 8,80(78,0) 31,0 1,61(2,16)

20,72(183) 2198-H040-ERSx

15,36 (136) 2198-H040-ERSx
VPL-A1303F 4000 4000 18,60 7,75(69,0) 62,0 2,50(3,35)

20,72(183) 2198-H070-ERSx

25,03 (221) 2198-H025-ERSx
VPL-AT304A 1600 1600 9,43 10,29(91,0) 33,76 1,55 (2,08)

28,45 (252) 2198-H040-ERSx

21,48(190) 2198-H040-ERSx
VPL-A1304D 3000 3000 18,40 10,20 (90,0) 580 2,60 (3,50)

27,10 (240) 2198-H070-ERSx

28,50(252) 2198-H040-ERSx
VPL-A1306C 2000 2000 14,78 13,38 (118) 55,83 2,13(2,80)

34,62 (300) 2198-H070-ERSx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tenso de

linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condigdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacao de classe 400 V)

Corrente de Torque de
- . Corrente de Torque de . .
Cédigo de Velocidade ; .| travamento travamento Saidanominal | Inversores
catdlogo do nominal Velocidade, max | ;1tinua de continuo de triin";i?:&;z triizadn;i?stt(:eriz do motor Kinetix 5500
motor pm pm sistema sistema XOf K ﬁ-m (Ibepol) kW (HP) (entrada 480 Vca)
A0-pk Nem (Ib-pol) p p
3,50 1,12(10,0) 2198-H003-ERSx
VPL-B0631T 8000 8000 1,20 0,46 (4,0) 031(0,42)
4,20 1,33(12,0) 2198-H008-ERSx
VPL-B0631U 8000 8000 192 0,46 (4,0) 6,48 1,33(12,0) 031(042) 2193-H008-ERSx
3,50 2,26(20,0) 2198-H003-ERSx
VPL-BO632F 4600 4600 1,20 093(8,0) 0,37(0,50)
4,20 2,69(24,0) 2198-H008-ERSx
VPL-B0632T 8000 8000 2,55 093(8,0) 8,75 2,69(24,0) 054(0,72) 2193-H008-ERSx
VPL-B0633M 6500 6700 2,50 1,27 (11,0) 875 4,09 (36,0) 0,57(0,76) 2198-H008-ERSx
8,80 2,87(250) 2198-H008-ERSx
VPL-B0633T 6500 8000 352 1,27 (11,0) 0,57 (0,76)
12,60 4,09 (36,0) 2198-H015-ERSx
8,80 2,20(19,0) 2198-H008-ERSx
VPL-BO751M 8000 8000 290 1,01(9,0) 054(0,72)
912 2,27(20,0) 2198-H015-ERSx
8,80 4,10(36,0) 2198-HO08-ERSx
VPL-BO752E 4900 4900 2,70 1,61(14,0) 0,67(0,90)
9,45 4,39(39,0) 2193-H015-ERSx
VPL-BO752F 7000 7000 3,80 1,61(140) 13,30 439(39,0) 0,80(1,07) 2198-H015-ERSx
17,70 4,10(36,0) 2198-H015-ERSx
VPL-B0752M 8000 8000 4,90 1,61(14,0) 0,81(1,09
18,90 439(39,0) 2198-H025-ERSx
VPL-B0753E 4500 4500 3,80 2,28(20,0) 13,30 7,35(65,0) 0,81(1,09 2193-H015-ERSx
17,70 6,55 (58,0) 2198-H015-ERSx
VPL-BO753F 4500 6600 4,09 2,16(19,0) 0,65(0,87)
18,90 7,02 (62,0) 2198-H025-ERSx
17,70 5,13 (45,0) 2198-H015-ERSx
VPL-B0753M 6000 8000 6,12 2,28(20,0) 0,82(1,10)
2534 7,35 (65,0) 2198-H025-ERSx
3,22(28,0) 2198-H008-ERSx
VPL-B100TM 6000 6000 3,61 1,93 (17,0) 10,38 1,14(1,53)
3,78(330) 2198-H015-ERSx
6,47 (57,0) 2198-H008-ERSx
VPL-B1002E 3300 3300 344 339(30,0) 10,69 1,12(1,50)
7,82(69,0) 2198-HO15-ERSx
6,80 (60,0) 2198-H015-ERSx
VPL-B1002M 6000 6000 6,24 3,39(30,0) 2033 1,86 (2,49)
7,82(69,0) 2198-H025-ERSx
9,29(82,0) 2198-H008-ERSx
VPL-B1003C 2500 2500 34 418(37,0) 10,61 096(1,29)
11,15(99,0) 2198-H015-ERSx
9,76 (86,0) 2198-H015-ERSx
VPL-B1003F 4750 4750 6,14 4,18 (37,0) 20,20 1,65(2,21)
11,15(99,0) 2198-H025-ERSx
9,76 (86,0) 2198-H025-ERSx
VPL-B1003T 7000 7000 9,58 418(37,0) 28,80 1.77(237)
11,15(99,0) 2198-H040-ERSx
10,80 (95,0) 2198-H008-ERSx
VPL-B1152C 2250 2250 313 5,10 (45,0) 10,74 1,06 (1,42)
13,12 (116) 2198-H015-ERSx
10,95(97,0) 2198-H015-ERSx
VPL-B1152F 4000 4500 6,17 5,10 (45,0) 21,19 1,40 (1,88)
13,12(116) 2198-H025-ERSx
12,14(107) 2198-H025-ERSx
VPL-B1152T 6500 6500 10,81 5,08 (45,0) 32,10 2,29(3,07)
13,12(116) 2198-H040-ERSx
16,85 (149) 2198-H015-ERSx
VPL-B1153E 3200 3200 6,13 6,55 (58,0) 2133 1,75(2,35)
20,33 (180) 2198-H025-ERSx
18,30 (162) 2198-H025-ERSx
VPL-BT153F 5000 5000 8,88 6,55 (58,0) 330 2,30(3,08)
20,33 (180) 2198-H040-ERSx
19,83 (175) 2198-H015-ERSx
VPL-B1303C 2250 2250 6,30 8,80 (78,0) 18,47 1,83 (2,45)
20,72(183) 2198-H025-ERSx
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacédo de classe 400 V) (continua)

Corrente de Torque de
- . Corrente de Torque de . .
(édigo de Velocidade : .| travamento travamento Saidanominal | Inversores
catalogo do nominal Velocidade, max continua de continuo de ;riixzmeig(&:; :)riizadmei?sttz%z do motor Kinetix 5500
motor pm pm sistema sistema kW (HP) (entrada 480 Vca)
A 0-pk Nern (bepol) AO-pk Nem (Ib-pol)
19,85 (175) 2198-H025-ERSx
VPL-B1303F 4000 4000 10,10 8,80(78,0) 310 2,82(3,78)
20,72(183) 2198-H040-ERSx
22,55 (199) 2198-H015-ERSx
VPL-B1304C 2150 2150 70 10,29 (91,0) 23 1,75(2,35)
2845 (252) 2198-H025-ERSx
25,03 (221) 2198-H025-ERSx
VPL-B1304E 3500 3500 9,44 10,29 (91,0) 33,76 2,82(3,78)
2845 (252) 2198-H040-ERSx
31,21(276) 2198-H025-ERSx
VPL-B1306C 2500 2500 10,80 13,38 (118) 3294 2,46 (3,30)
34,62 (306) 2198-H040-ERSx
28,50(252) 2198-H040-ERSx
VPL-B1306F 4250 4250 14,78 13,38 (118) 55,83 2,95(3,95)
34,62 (306) 2198-H070-ERSx
21,68(192) 2198-H025-ERSx
VPL-B1651C 2750 2750 10,21 11,50 (102) 29,29 232(3,11)
22,45(199) 2198-H040-ERSx
18,02 (159) 2198-H040-ERSx
VPL-B1651F 4750 4750 17,60 11,43 (101) 57,27 4,38(5,87)
22,45(199) 2198-H070-ERSx
44,78 (39) 2198-H040-ERSx
VPL-B1652C 2700 2700 16,0 19,40 (172) 49,88 4,18 (5,60)
48,60 (430) 2198-H070-ERSx
VPL-B1652F 4000 4000 18,60 17,60 (156) 60,00 48,60 (430) 477 (6,40) 2198-H070-ERSx
45,90 55,14 (4898) 2198-H040-ERSx
VPL-B1653C 2300 2300 17,75 25,76 (228) 4,38(5,87)
55,60 66,70 (590) 2198-H070-ERSx
VPL-B1653D 3000 3000 18,60 24,20(214) 68,00 67,80 (600) 5,50(7,30) 2198-H070-ERSx
4590 65,38 (578) 2198-H040-ERSx
VPL-B1654B 1850 1850 15,54 32,97 (292) 5,55(7,44)
55,75 79,30(702) 2198-H070-ERSx
VPL-B1654D 3000 3000 2447 320(283) 8130 75,30 (666) 7,16 (9,60) 2198-H070-ERSx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de

linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho do motor cod. cat. VPF com inversores Kinetix 5500

Especificacbes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacédo de classe 200 V)

Corrente de Torque de
Codigo de Velocidade Velocidade, travamento travamento f:ar‘;:"mt:;:i de I:;\?:r:g:to de Saida nominal | Inversores
catalogo do nominal max continua de continuo de pico de sistema | pico de sistema do motor Kinetix 5500
motor pm pm sistema sistema 0 0-0k Nerh (Ibepol) kW (HP) (entrada 240 Vca)
A 0-pk Nem (Ib-pol) p po

VPF-A0632F 4800 4800 2,55 0,93(8,0) 8,75 2,69 (24,0) 0,36 (0,48) 2198-H008-ERSx
VPF-A0633C 3000 3000 2,50 1,27 (11,0) 8,75 4,09 (36,0) 0,37 (0,50) 2198-H008-ERSx

8,80 2,87(25,0) 2198-H008-ERSx
VIPF-A0633F 4500 4500 3,52 1,27 (11,0) 0,47 (0,63)

12,60 4,09 (36,0) 2198-H015-ERSx
VPF-A0752C 3300 3300 3,80 1,61(14,0) 13,30 439 (39,0) 0,49 (0,66) 2198-HO15-ERSx

17,70 4,10 (36,0) 2198-H015-ERSx
VPF-A0752E 4800 4800 490 1,61(14,0) 0,63(0,84)

18,90 439 (39,0) 2198-H025-ERSx

17,70 6,55(58,0) 2198-H015-ERSx
VPF-A0753C 3300 3300 4,09 2,16(19,0) 0,59(0,79)

18,90 7,02 (62,0) 2198-H025-ERSx

17,70 5,13 (45,0) 2198-H015-ERSx
VPF-A0753E 4600 4600 6,12 2,28(20,0) 0,76 (1,02)

25,34 7,35(65,0) 2198-H025-ERSx
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacéo de classe 200 V) (continua)

Corrente de Torque de
Codigo de Velocidade Velocidade, travamento travamento f&r‘::;t:ncii de I?;\?:;g;to de Saida nominal | Inversores
catalogo do nominal max continua de continuo de pico de sistema | pico de sistema do motor Kinetix 5500
motor m m sistema sistema A 0-0k Nerh (Ibepol) KW (HP) (entrada 240 Vica)
A 0-pk Nern (1b-pol) p P

8,80 3,22(28,0) 2198-H008-ERSx
VPF-A1001C 2800 2800 361 1,93 (17,0) 0,56 (0,75)

10,38 3,78(33,0) 2198-H015-ERSx

17,70 331(290) 2198-H015-ERSx
VPF-A1001M 6500 6500 715 1,95 (17,0) 1,29(1,73)

20,20 3,78(33,0) 2198-H025-ERSx

17,70 6,80 (60,0) 2198-H015-ERSx
VPF-A1002C 3000 3000 6,24 339(30,0) 1,03(1,38)

20,33 7,82 (69,0) 2198-H025-ERSx

28,30 6,77 (60,0) 2198-H025-ERSx
VPF-A1002F 5000 5000 10,04 3,26(29,0) 1,60 (2,14)

34,30 7,82 (69,0) 2198-H040-ERSx

17,70 9,76 (86,0) 2198-H015-ERSx
VPF-A1003C 2250 2250 6,14 4,18(37,0) 0,83(1,11)

20,20 11,15(99,0) 2198-H025-ERSx

2830 9,76 (86,0) 2198-H025-ERSx
VPF-A1003E 3750 3750 9,58 4,18(37,0) 1,25(1,67)

28,80 11,15(99,0) 2198-H040-ERSx

45,90 10,25 (90,0) 2198-H040-ERSx
VPF-A1003F 5500 5500 15,62 4,18(37,0) 181(242)

50,0 11,15(99,0) 2198-H070-ERSx

28,30 18,30(162) 2198-H025-ERSx
VPE-AT153C 2300 2300 8,88 6,50 (58,0) 1,16 (1,56)

33,0 20,33 (180) 2198-H040-ERSx

28,30 19,85 (175) 2198-H025-ERSx
VPF-A13038 1950 1950 10,34 8,80 (78,0) 1,53 (2,05

31,0 20,72 (183) 2198-H040-ERSx

45,90 15,36 (136) 2198-H040-ERSx
VPF-A1303F 4000 4000 18,60 7,75 (69,0) 2,25(3,02)

62,0 20,72 (183) 2198-H070-ERSx

28,30 25,03 (221) 2198-H025-ERSx
VPF-A1304A 1600 1600 9,43 10,29(91,0) 1,47 (1,98)

33,76 28,45(252) 2198-H040-ERSx

45,90 21,48 (190) 2198-H040-ERSx
VPF-A1304D 3000 3000 18,40 10,20 (90,0) 1,98 (2,65)

58,0 27,10 (240) 2198-H070-ERSx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de

linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicBes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacao de classe 400 V)

Corrente de Torque de Corrente de Torque de
Codigo de Velocidade Velocidade, travamento travamento Saida nominal | Inversores
" : " " . travamentode | travamento de o
catdlogo do nominal max continua de continuo de pico de sistema | pico de sistema do motor Kinetix 5500
motor pm pm sistema sistema A 0-0k N (Ib-pol) kW (HP) (entrada 480 Vca)
A0-pk Nem (Ib-pol) P P

3,50 2,26(20,0) 2198-H003-ERSx
VPF-B0632F 4600 4600 1,20 093(80) 0,34(0,46)

4,0 2,69 (24,0) 2198-H008-ERSx
VIPF-B0632T 8000 8000 2,55 0,93(8,0) 8,75 2,69(24,0) 0,41(0,55) 2198-H008-ERSx
VPF-B0633M 6700 6700 2,50 1,27 (11,0) 8,75 4,09 (36,0) 0,49(0,66) 2198-H008-ERSx

8,80 2,87(25,0) 2198-H008-ERSx
VIPF-B0633T 8000 8000 352 1,27 (11,0) 0,48 (0,64)

12,60 4,09 (36,0) 2198-HO15-ERSX

8,80 4,10(36,0) 2198-H008-ERSx
VPF-B0752E 4900 4900 2,70 1,61(14,0) 0,64 (0,86)

9,45 439(39,0) 2198-H015-ERSY
VPF-BO752F 7000 7000 3,80 1,61(14,0) 13,30 439(39,0) 0,76 (1,02) 2198-H015-ERSx

17,70 4,10(36,0) 2198-H015-ERSx
VPF-B0752M 8000 8000 490 1,61(14,0) 0,77 (1,04)

18,90 439(39,0) 2198-H025-ERSx
VPF-B0753E 4500 4500 3,80 2,28(20,0) 13,30 7,35(65,0) 0,77 (1,04) 2198-HOT5-ERSY

17,70 6,55(58,0) 2198-H015-ERSx
VPF-B0O753F 6600 6600 4,09 2,16(19,0) 0,61(082)

18,90 7,02 (62,0) 2198-H025-ERSx
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacédo de classe 400 V) (continua)

Corrente de Torque de
Codigo de Velocidade Velocidade, travamento travamento f&r\;:nmteendti de I:;\?:rigr?to de Saida nominal | Inversores
catalogo do nominal max continua de continuo de pico de sistema | pico de sistema do motor Kinetix 5500
motor pm pm sistema sistema A 0-0k N (Ib-pol) kW (HP) (entrada 480 Vca)
A0-pk Nem (lb-pol) P P

17,70 513 (45,0) 2198-H015-ERSx
VPF-B0753M 8000 8000 6,12 2,28(20,0) 0,78 (1,05)

25,34 7,35(65,0) 2198-H025-ERSx

8,80 3,22(28,0) 2198-H008-ERSx
VPF-B1001TM 6000 6000 3,61 1,93 (17,0) 1,14(1,53)

10,38 3,78(33,0) 2198-H015-ERSx

8,80 6,47 (57,0) 2198-H008-ERSx
VPF-B1002E 3300 3300 3,44 3,39(30,0) 1,12(1,50)

10,69 7,82 (69,0) 2198-H015-ERSx

17,70 6,80 (60,0) 2198-H015-ERSx
VPF-B1002M 6000 6000 6,24 3,39(30,0) 1,86 (2,49)

20,33 7,82(69,0) 2198-H025-ERSx

8,80 9,29 (82,0) 2198-H008-ERSX
VPF-B1003C 2500 2500 34 418(37,0) 0,91(1,23)

10,61 11,15(99,0) 2198-H015-ERSx

17,70 9,76 (86,0) 2198-H015-ERSx
VIPF-B1003F 4750 4750 6,14 4,18(37,0) 1,57 (2,10)

20,20 11,15(99,0) 2198-H025-ERSx

28,30 9,76 (86,0) 2198-H025-ERSx
VPF-B1003T 7000 7000 9,58 418(37,0) 1,68 (2,25)

28,80 11,15(99,0) 2198-H040-ERSx

17,70 16,85 (149) 2198-H015-ERSx
VPF-B1153E 3200 3200 6,13 6,50 (58,0) 1,40 (2,88)

21,33 20,33 (180) 2198-H025-ERSx

28,30 18,30(162) 2198-H025-ERSx
VPF-B1153F 5000 5000 8,88 6,50 (58,0) 2,49(2,00)

33,0 20,33 (180) 2198-H040-ERSx

17,70 19,83 (175) 2198-H015-ERSx
VPF-B1303C 2250 2250 6,30 8,80 (78,0) 1,74(233)

18,47 20,72 (183) 2198-H025-ERSx

28,30 19,85 (175) 2198-H025-ERSx
VPF-B1303F 4000 4000 10,10 8,80(78,0) 2,54 (3,40)

310 20,72 (183) 2198-H040-ERSx

17,70 22,55(199) 2198-H015-ERSx
VPF-B1304C 2150 2150 70 10,29 (91,0) 1,49 (2,00)

223 28,45(252) 2198-H025-ERSx

28,30 25,03 (221) 2198-H025-ERSx
VPF-B1304E 3500 3500 9,44 10,29 (91,0) 240(3,21)

33,76 28,45(252) 2198-H040-ERSx

4590 44,78 (396) 2198-H040-ERSx
VPF-B1652C 2700 2700 16,0 19,40 (172) 4,18 (5,60)

49,88 48,60 (430) 2198-H070-ERSx

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tipico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de

linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condigdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho do motor céd. cat. VPS com inversores Kinetix 5500

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacdo de classe 400 V)

Corrente de Torque de
- . Corrente de Torque de ; .
Cédigo de Velocidade ; . travamento travamento Saida nominal | Inversores
catdlogo do nominal Velocidade, max | ;1tinya de continuo de tri:ﬁ":?st&g; "iizad";iﬂtt(;g\z do motor Kinetix 5500
motor pm pm sistema sistema K 00k E Tb-nol kW (HP) (entrada 480 Vca)
AO-pk Ner (b-pol) P m (b-po)
17,7 17,9(158) 2198-H015-ERSx
VPS-B1304D 3000 3000 7] 8,1(720) 1,40(1,9)
260 27,1(240) 2198-H025-ERSx
459 50,1 (443) 2198-H040-ERSx
VPS-B1653D 3000 3000 17,0 21,0(186) 3,29 (44)
68,0 67,8 (600) 2198-H070-ERSx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho do sistema nominal de um sistema tfpico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tenso de
linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condigdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho do motor cdd. cat. MPL com inversores Kinetix 5500

Esses motores requerem o kit de conversores de realimentagdo 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacéo de classe 200 V)

Corrente de Torque de
Codigo de Velocidade Velocidade, travamento travamento froar\;:rl:eendtz de I?ar\(/]au;g:t ode Saida nominal Inversores
catdlogo do nominal max continua de continuo de ico de sistema ico de sistema do motor Kinetix 5500
motor o o sistema sistema ooy o () W (entrada 240 Vca)
A0-pk Nem (Ib-pol) P p

MPL-AT510V 8000 8000 1,05 026 (23) 3,40 0,77 (6,8) 0,16 2193-H003-ERSx
MPL-A1520U 7000 7000 1,80 049 (43) 6,10 1,58(13,9) 027 2198-H008-ERSx
MPL-AT530U 7000 7000 2,82 0,90 (8,0) 10,1 2,82(249) 039 2198-H015-ERSx
MPL-A210V 8000 8000 3,09 055(438) 10,2 152(13,4) 037 2193-H015-ERSx
MPL-A220T 6000 6000 4,54 1,61(14.2) 15,5 474 (41,9) 0,62 2198-H015-ERSx
MPL-A230P 5000 5000 540 2,10(18,6) 230 82(730) 0,86 2198-H025-ERSx

8,80 344(304) 2198-H008-ERSx
MPL-A310F 3000 3000 3,24 1,58 (14,0) 0,46 S

9,30 3610319 2198-H015-ERSx
MPL-A310P 5000 5000 491 1,58 (14,0) 140 3610319 073 2193-H015-ERSx
MPL-A320H 3500 3500 6,10 3,05(27,0) 193 791(70,0) 1,0 2198-H025-ERSx

283 7,60 (44,8) 2198-H025-ERSx
MPL-A320P 5000 5000 9,00 3,05(27,0) 13 —

295 791(70,0) 2198-H040-ERSx
MPL-A330P 5000 5000 120 4,18 (37,0) 380 11,1(98.2) 18 2193-H040-ERSx
MPL-A420P 5000 5000 129 4,79 (42,3) 46,0 136(119) 20 2198-H040-ERSx
MPL-A430H 3500 3500 12,2 6,21(55,0) 450 19,8 (175) 18 2198-H040-ERSx
MPL-A430P 5000 5000 16,80 599(529) 67,0 19,8 (175) 22 2198-H070-ERSx
MPL-A4530F 2800 2800 13,40 8,36 (740) 420 20,3 (179) 19 2198-H040-ERSx
MPL-A4530K 4000 4000 19,50 8,13(719) 62,0 203 (179) 25 2198-H070-ERSx

283 26,23 (232) 2198-H025-ERSx
MPL-A4540C 1500 1500 9,55 1030 (91,1) 15 —

290 27,1(239) 2198-H040-ERSx

459 22,09 (195) 2198-H040-ERSx
MPL-A4540F 3000 3000 18,40 10,19(90,1) 26 —

58,0 27,1(239) 2198-H070-ERSx
MPL-A4560F 3000 3000 220 14,1(125) 66,0 34,4 (305) 30 2198-H070-ERSx
MPL-A520K 4000 4000 15,0 10,77 (95,2) 65,0 24,2 (214) 35 2198-H070-ERSx

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacéo de classe 400 V)

Torque de
- : . Corrente de Corrente de Torque de . .
f:&'ﬂ)o gedo Xﬁll?]ﬂialde \ri]eallzcldade, travamento Ezm?mz"dtz travamento de travamento de Zzl(rinao't‘gp""al miﬁ:ijessoo
9 continua desistema | _. pico de sistema pico de sistema
motor pm pm A 0-0k sistema A 0-ok Nem (Ibepol) kw (entrada 480 Vica)
p Nem (Ib-pol) p P
MPL-B1510V 8000 8000 095 026(23) 3,10 077 (6,8) 0,16 2198-H003-ERSx
MPL-B1520U 7000 7000 1,80 049 (43) 6,10 1,58(13,9) 0,27 2198-H008-ERSx
MPL-B1530U 7000 7000 20 0,90 (8,0) 7,0 282(249) 039 2198-H008-ERSY
MPL-B210V 8000 8000 1,75 0,55 (49 5,80 1,52(13,4) 037 2198-H008-ERSx
8,80 3,67(325) 2198-H008-ERSx
MPL-B220T 6000 6000 330 161(14,2) 0,62 —
113 4,74 (419) 2198-HO15-ERSx
8,80 6,39 (56,6) 2198-H008-ERSY
MPL-B230P 5000 5000 2,60 2,10(18,0) 0,86 —
113 8,20(73,0) 2198-HO15-ERSY
MPL-B310P 5000 5000 24 16(14) 7,10 36(32) 0,77 2198-H008-ERSx
MPL-B320P 5000 5000 45 3,10(27) 140 82(725) 15 2198-HO15-ERSx
177 104 (92,0) 2198-HO15-ERSx
MPL-B330P 5000 5000 6,1 4,18 (37) 18 —
19,0 11,1(99) 2198-H025-ERSx
17,7 11,3 (100) 2198-HO15-ERSx
MPL-B420P 5000 5000 63 4,74 (42) 19 —
20 13,5(119) 2198-H025-ERSx
283 17,6 (156) 2198-H025-ERSx
MPL-B430P 5000 5000 92 6,55 (58) 22 —
320 19,8 (175) 2198-H040-ERSx
17,7 17,7 (157) 2198-HO15-ERSx
MPL-B4530F 3000 3000 6,7 8,36 (74) 21 —
21,0 20,3 (180) 2198-H025-ERSx
283 18,7 (166) 2198-H025-ERSx
MPL-B4530K 4000 4000 99 8,25(73) 26 —
310 203 (179) 2198-H040-ERSx
283 26,2 (232) 2198-H025-ERSx
MPL-B4540F 3000 3000 9,1 10,20 (90) 26 —
290 27,1(240) 2198-H040-ERSx
113 13,85(123) 283 284(251) 2198-H025-ERSx
MPL-B4560F 3000 3000 32 —
1.8 14,0 (124) 36,0 34,4 (304) 2198-H040-ERSx
113 10,4(92) 283 20,6(182) 2198-H025-ERSx
MPL-B520K 3500 4000 35 —
115 10,7 (95) 330 23,2(205) 2198-H040-ERSx
MPL-B540D 2000 2000 10,5 194(172) 230 41,0 (362) 34 2198-H025-ERSx
MPL-B540K 4000 4000 20,4 19,4 (171) 60,0 48,6 (430) 54 2198-H070-ERSx
MPL-B5S60F 3000 3000 206 268 (237) 68,0 67,8 (600) 55 2198-H070-ERSx
MPL-B580F 3000 3000 26,0 34,0 (300) 813 78,9 (698) 71 2198-H070-ERSx
MPL-B580) 3800 3800 320 34,0 (301) 813 71,52(633) 79 2198-H070-ERSx
MPL-B640F 2000 3000 320 36,7 (325) 65,0 72,3 (640) 6,1 2198-H070-ERSx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho do motor céd. cat. MPM com inversores

Kinetix 5500

Esses motores requerem o kit de conversores de realimentagdo 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacao de classe 200 V)

Corrente de Torque de Corrente de Torque de
Codigo de Velocidade Velocidade Velocidade, | travamento travamento travamentode | travamentode | Saida nominal | Inversores
catalogo do nominal nominal méx continua de continuo de pico de picode do motor Kinetix 5500
motor pm rpm rpm sistema sistema sistema sistema kW (entrada 240 Vca)
A0-pk Nem (Ib-pol) A0-pk Nem (Ib=pol)
283 6,2 (549) 2198-H025-ERSx
MPM-AT15TM | 4500 5000 6000 7,65 23(203) 0,90 —
30,5 6,6 (584) 2198-H040-ERSx
11,30 44(389) 283 9,4(83,.2) 2198-H025-ERSx
MPM-A1152F 3000 4000 5000 1,40 —
11,93 4,7 (41,6) 448 13,5(119) 2198-H040-ERSx
459 15,3 (135) 2198-H040-ERSx
MPM-A1153F 3000 4000 5000 16,18 6,5(57,9) 1,45 —
04,5 19,8 (175) 2198-H070-ERSx
459 12,7 (112) 2198-H040-ERSx
MPM-A1302F 3000 4000 4500 17,28 6,6 (58,4) 1,65 —
50,2 13,5(119) 2198-H070-ERSx
459 18,6 (165) 2198-H040-ERSx
MPM-A1304F 3000 3500 4000 19,65 93(82,0) 2,20 —
483 19,3 (171) 2198-H070-ERSx
MPM-A1651F 3000 3000 5000 30,96 10,7 (94,7) 738 20,5 (181) 2,50 2198-H070-ERSx

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha

nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte 0 Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacao de classe 400 V)

Corrente de Torque de Corrente de Torque de
Codigo de Velocidade, | Velocidade Velocidade, | travamento travamento travamentode | travamentode | Saidanominal | Inversores
catélogo do base nominal max continua de continuo de pico de picode do motor Kinetix 5500
motor rpm pm pm sistema sistema sistema sistema kW (entrada 480 Vca)
A0-pk Nem (Ibpol) AO-pk Nem (Ibpol)

88 6,0(53,1) 2198-H008-ERSx
MPM-B1151F 3000 4000 5000 2,71 23(203) 0,75 —_—

99 6,6 (58,0) 2198-H015-ERSx

17,7 53(46,9) 2198-H015-ERSx
MPM-B1151T 6000 5000 7000 562 23(203) 0,90 —_—

20,5 59(522) 2198-H025-ERSx
MPM-B1152C 1500 2500 3000 3,61 50(44,2) 124 13,5(119) 1,20 2198-H015-ERSx

17,7 11,7 (103) 2198-H015-ERSx
MPM-B1152F 3000 4000 5200 6,17 50(44,2) 1,40 —

211 13,5(119) 2198-H025-ERSx

283 10,7 (94,7) 2198-H025-ERSx
MPM-B1152T 6000 4000 7000 11,02 50(44,2) 1,40 —

379 13,5(119) 2198-H040-ERSx

17,7 16,9 (149) 2198-H015-ERSx
MPM-B1153E 2250 3000 3500 6,21 6,5(57,5) 1,40 —_—

216 19,8 (175) 2198-H025-ERSx

283 17,9 (158) 2198-H025-ERSx
MPM-B1153F 3000 4000 5500 9,20 6,5(57,5) 1,40 —_—

320 19,8 (175) 2198-H040-ERSx

459 148 (131) 2198-H040-ERSx
MPM-B1153T 6000 4000 7000 15,95 6,5(57,5) 145 —_—

55,5 16,5(146) 2198-H070-ERSx
MPM-B1302F 3000 4000 4500 857 6,6 (58,4) 2] 13,5(119) 1,65 2198-H025-ERSx
MPM-B1302M | 4500 4000 6000 12,57 6,6 (584) 324 13,5(119 1,65 2198-H040-ERSx
MPM-B1302T 6000 4000 7000 16,83 6,7 (59,3) 434 13,5(119) 1,65 2198-H040-ERSx

17,7 22,8(202) 2198-H015-ERSx
MPM-B1304C 1500 1870 2750 7,00 10,3 (91,1) 2,00 —

215 27,1(240) 2198-H025-ERSx

283 23,4(207) 2198-H025-ERSx
MPM-B1304E 2250 3500 4000 10,75 10,2 (90,3) 2,20 —

34,2 27,1(240) 2198-H040-ERSx
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacédo de classe 400 V) (continua)

Corrente de Torque de Corrente de Torque de
Codigo de Velocidade, | Velocidade Velocidade, | travamento travamento travamentode | travamentode | Saidanominal | Inversores
catalogo do base nominal max continua de continuo de pico de pico de do motor Kinetix 5500
motor pm pm pm sistema sistema sistema sistema kW (entrada 480 Vca)
A0-pk Nem (Ibpol) A0-pk Nem (Ib-pol)

MPM-B1304M | 4500 3500 6000 19,02 10,4 (92,0) 60,6 27,1(240) 2,20 2198-H070-ERSx

283 22,7(207) 2198-H025-ERSx
MPM-B1651C | 1500 3000 3500 10,21 11,4 (101) 2,50 —_—

292 23,2(205) 2198-H040-ERSx

459 219(194) 2198-H040-ERSx
MPM-B1651F | 3000 3000 5000 17,75 11,4 (101) 2,50 S S—

509 23,2(205) 2198-H070-ERSx
MPM-B165TM | 4500 3000 5000 22,46 11,4 (101) 56,8 23,2(205) 2,50 2198-H070-ERSX
MPM-B1652C | 1500 2500 2500 11,51 16,0 (142) 336 40,0 (354) 3,80 2198-H040-ERSx
MPM-B1652E | 2250 3500 3500 20,94 21,1(187) 60,5 48,0 (425) 430 2198-H070-ERSX
MPM-B1652F | 3000 3500 4500 28,74 21,1(187) 84,1 48,0 (425) 430 2198-H070-ERSx
MPM-B1653C | 1500 2000 2500 20,05 26,7 (236) 59,2 67,8 (600) 4,60 2198-H070-ERSX
MPM-B1653E | 2250 3000 3500 27,00 26,8 (237) 729 62,0 (549) 5,10 2198-H070-ERSx
MPM-B2152C | 1500 2000 2500 2740 36,7 (325) 554 72,3 (640) 5,60 2198-H070-ERSX
MPM-B2153B | 1250 1750 2000 24,06 48,0 (425) 60,0 101,1(895) 6,80 2198-H070-ERSx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho do motor céd. cat. MPF com inversores Kinetix 5500

Esses motores requerem o kit de conversores de realimentacdo 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (classe 200 V)

- : : Corrente de Torque de Corrente de Torque de . .
Eotd,'Fo ded xeoll?]?:]ﬁde \ﬂgcldade, travamento travamento travamento de travamento de zz'::o't'::m"al mzrtsi:’;ssoo
r:oitlo?go 0 continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema pico de sistema m (entrada 240 Vea)
fpm fpm A0-pk Nem (lb-pol) A0-pk Nem (Ib-pol)
MPF-A310P 4750 5000 4,50 1,58 (14,0) 140 3610319 073 2198-HO15-ERSY
17,7 733(649) 2198-HO15-ERSx
MPF-A320H 3350 3500 6,10 3,05(27,0) 10 —
193 791(70,0) 2198-H025-ERSx
283 759(67,2) 2198-H025-ERSx
MPF-A320P 4750 5000 9,00 3,05(27,0) 13 —
295 791(70,0) 2198-H040-ERSx
MPF-A330P 5000 5000 120 3,85(340) 380 10,32(91,2) 16 2198-H040-ERSx
MPF-A430H 3500 3500 122 6,21(55,0) 45,0 19,82 (175) 18 2198-H040-ERSx
459 144 (127) 2198-HO40-ERSx
MPF-A430P 5000 5000 16,80 594(52,5) 19 —
67,0 19,80 (175) 2198-H070-ERSx
MPF-A4530K 4000 4000 19,50 8,08 (71,4) 62,0 2030(179) 23 2198-H070-ERSx
459 22,09(195) 2198-H040-ERSx
MPF-A4540F 3000 3000 18,40 10,15 (89,7) 25 —
58,0 27,00(239) 2198-H070-ERSx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacéo de classe 400 V)

- . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de ; .
f:td;;ﬁ:) gedo xg:)‘?mde \ﬂrldade, travamento travamento travamento de travamento de (Sizlcrilaolzg:mnal :(2:2:?:?5500
motorg continua desistema | continuo de sistema | pico de sistema pico de sistema W (entrada 480 Vca)
fpm fpm A0-pk Nem (lb=pol) A0-pk Nem (1b-pol)
MPF-B310P 5000 5000 230 1,60 (14) 7,0 36(32) 0,77 2198-H008-ERSX
MPF-B320P 5000 5000 4,24 3,10(27) 14,0 7.8(69) 15 2198-HO15-ERSx
17,7 10,4 (92,0) 2198-H015-ERSx
MPF-B330P 5000 5000 570 4,18 (37) 16 —
19,0 11,1(98) 2198-H025-ERSx
283 17,6 (156) 2198-H025-ERSx
MPF-B430P 5000 5000 9,20 6,55 (58) 20 —
320 19,8 (175) 2198-HO40-ERSx
283 18,7 (165) 2198-H025-ERSx
MPF-B4530K 4000 4000 990 8,25(73) 24 —
31,0 20,3 (179) 2198-HO40-ERSx
283 26,2(232) 2198-H025-ERSx
MPF-B4540F 3000 3000 9,10 10,20 (90) 25 —
29,0 27,1(240) 2198-HO40-ERSx
MPF-B540K 4000 4000 20,5 19,4 (171) 60,0 48,6 (430) 4,1 2198-H070-ERSx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha

nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacbes de desempenho do motor céd. cat. MPS com inversores Kinetix 5500

Esses motores requerem o kit de conversores de realimentacdo 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Especificacoes de desempenho do motor céd. cat. MPS com inversores Kinetix 5500 (operacao de classe 200 V)

- . : Corrente de Torque de Corrente de Torque de . .
Eotd,'lgo ded Xf)ll?]?:]d;}de :fa!;c'dade’ travamento travamento travamento de travamento de f:::sr"ommal do :?i:lleeﬁ;rsessoo
n?oio?’go 0 continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema pico de sistema W (entrada 240 Vca)
fpm fpm £ 0-pk Nem (Ib-pol) A 0-pk Nem (Ib-pol)
283 8,79(77,8) 2198-H025-ERSx
MPS-A330P 5000 5000 9,80 3,60(320) 13
380 11,10(98,2) 2198-H040-ERSx
459 22,84(202) 2198-H040-ERSx
MPS-A4540F 3000 3000 144 8,1(72) 14
56,0 27,1(240) 2198-H070-ERSx

Especificacoes de desempenho do motor céd. cat. MPS com

Inversores Kinetix 5500 (operacao de classe 400 V)

- . : Corrente de Torque de Corrente de Torque de . .
fotdlllgo ded \l{gll?‘?:‘ﬁde \l:‘eggcldade, travamento travamento travamento de travamento de 32'::0?3:“ inal :(I::’\:rt?:rsessoo
r:o:ot:go 0 continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema pico de sistema W (entrada 480 Vca)
pm pm A 0-pk Nem (Ib-pol) A 0-pk Nem (1b-pol)
17,7 10,5(92,9) 2198-HO15-ERSx
MPS-B330P 5000 5000 49 3,60(32) 13
190 11,0(97,2) 2198-H025-ERSx
17,7 19,2 (170) 2198-HO15-ERSx
MPS-B4540F 3000 3000 71 8,1(72) 14
260 27,1(240) 2198-H025-ERSx
459 49,7 (440) 2198-H040-ERSx
MPS-BS60F 3000 3000 17,0 21,5(190) 35
68,0 67,8 (600) 2198-H070-ERSx

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha

nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho de controle
de movimento linear

Estas familias de motor linear séo compativeis com servo-drives Kinetix 5500.

Familia de controle de movimento linear Pagina
Impulsores lineares integrados LDAT-Series 88
Etapas lineares integradas de MP-Series (cdd. cat. MPAS, parafuso esférico) 95
Cilindros elétricos MP-Series (cdd. cat. MPAR) 9%
Cilindros elétricos para aplicacao pesada MP-Series (c6d. cat. MPAI) 97

Para combinagdes do sistema de acionamento Kinetix 5500 que incluem selecdo de cédigo de catdlogo do cabo e curvas
de forga/velocidade, consulte o Kinetix 5500 Drive Systems Design Guide, publicagdo KNX-RM0Q9.

IMPORTANTE Estas combinacdes de sistema nao incluem todas as combinagdes possiveis de atuador/inversor.
Consulte o Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. Para acessar o Motion Analyzer, va para:

https://motionanalyzerrockwellautomation.com.

Especificacoes de desempenho LDAT-Series com Inversores Kinetix 5500

Esses atuadores requerem o kit de conversores de realimentacao 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe 200 V e impulsores lineares de frame 30

. . Corrente de Forca de . .
- . Velocidade, méx. | Corrente de travamento | Forga de travamento Saida nominal Inversores
g::;%zfﬁ,f:;flogo 4 | 30V continua de sistema continua de sistema triinrzi?st&:; triixa d'gi'ilt&:; 230Vca Kinetix 5500
mis AO-pk N (ib) p p KW (entrada 240 Vica)
A0-pk N (Ib)

LDAT-5031010-DDx 24 0,20
LDAT-5031020-DDx 31 0,25

48 81(18) 12,2 168 (38) 2198-H015-ERSx
LDAT-5031030-DDx 35 0,29
LDAT-5031040-DDx 38 0,31
LDAT-5032010-DDx 31 0,44
L DAT-5032020-DDx 41 0,52

74 243 2198-H025-ERSx
LDAT-5032030-DDx 4,7 0,59
L DAT-5032040-DDx 50 0,63

126 (28) 336(76)

LDAT-5032010-EDx 31 0,40
L DAT-5032020-EDx 41 0,47

37 12,2 2198-H015-ERSx
LDAT-5032030-EDx 4,7 0,52
L DAT-5032040-EDx 50 0,55
LDAT-5033010-DDx 35 0,67
L DAT-5033020-DDx 4,7 0,88

11 36,5 2198-H040-ERSx
LDAT-5033030-DDx

— 50 0,95
LDAT-5033040-DDx
190 (43) 504 (113)

LDAT-5033010-EDx 35 0,55
LDAT-5033020-EDx

37 12,2 2198-H015-ERSx
LDAT-5033030-EDx 44 0,65
LDAT-5033040-EDx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte 0 Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe 200 V e impulsores lineares de frame 50

. . Corrente de Forca de . : Inversores
Codigo de catalogo do ;’g:;’f,'(‘;ade méx. | Gomente (:i: tramerto Egrr];ta:nc:lea Uavameno | travamentode | travamento de ;g'(;’s('?"“"a' Kinetix 5500
atuador linear s A 0-0k N (1) pico de sistema pico de sistema W (entrada CA de
P A0O-pk N (Ib) 240V)
LDAT-5051010-DDx 28 0,31
[ DAT-5051020-DDx 3,7 0,38
L DAT-5051030-DDx 4 3 119(27) 14 363 (82) 0,42 2198-HOT5-ERSY
| DAT-5051040-DDx 44 0,44
L DAT-5051050-DDx 4,7 0,46
[ DAT-5052010-DDx 3,7 0,79
L DAT-5052020-DDx 48 0,97
[ DAT-5052030-DDx 6,2 2,1 2198-H025-ERSx
L DAT-5052040-DDx 5,00 251 (56) 727 (163) 1,01
[ DAT-5052050-DDx
[ DAT-5052010-EDx
a 26 3 114 0,50 2198-HOT5-ERSY
L DAT-5052050-EDx
L DAT-5053010-DDx 4 131
L DAT-5053020-DDx 50 153
9,4 34,2 2198-H040-ERSx

LDAT-5053030-DDx
a 50 378 (85) 1093 (246) 153
[ DAT-5053050-DDx
LDAT-5053010-EDx
a 17 31 114 0,47 2198-HOT5-ERSY
[ DAT-5053050-FDx
| DAT-5054010-DDx 44 1,87
| DAT-5054020-DDx 124 455 2198-H040-ERSx
a 50 2,05
L DAT-5054050-DDx 509 (114) 1453 (327)
| DAT-5054010-EDx

26 6,2 22,7 1,02 2198-H025-ERSx

a
LDAT-5054050-EDx

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensdo de

linha nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condices de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe 200 V e impulsores lineares de frame 70

. < Corrente de Forca de . . Inversores
Codigo de catalogo do ‘Z’gg’\‘,gade' méx. | Comente c(lie;tsrlzrgrrnn:nto Eg:lgt?nc:le;txvsalgsx:: travamentode | travamento de gg:fsc'?m'“a' Kinetix 5500
atuador linear / A 0-0k N (1) picode sistema | pico de sistema m (entrada CA de
ms i A 0-pk N (i) 240V)

| DAT-5072010-DDx
a 35 6,0 220 1,03 2198-H025-ERSx
LDAT-5072070-DDx

364 (82) 1055 (237)
LDAT-5072010-EDx
a 17 30 11,0 0,47 2198-H015-ERSx
LDAT-5072070-EDx
LDAT-5073010-DDx
a 35 9,0 328 1,57 2198-H040-ERSx
| DAT-5073070-DDx

554 (125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EDx
a 12 30 109 0,41 2198-H015-ERSY
LDAT-5073070-EDx
LDAT-5074010-DDx
a 35 19 435 2,08 2198-H040-ERSx
LDAT-5074070-DDx

730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EDx
a 18 6,0 2,7 0,95 2198-H025-ERSx
LDAT-5074070-EDx
LDAT-5076010-DDx
a 35 18,2 66,4 317 2198-H070-ERSx
LDAT-5076070-DDx

1122 (252) 3189(717)
| DAT-5076010-EDx
a 18 91 33,2 1,45 2198-H040-ERSx
LDAT-5076070-EDx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificagbes de desempenho com operacao de inversor de classe 200 V e impulsores lineares de frame 100

. < Corrente de For¢a de . . Inversores
Cogodectigo o | oot b | Gritedetianers | e nanee | pmerode | tmamentde | ST | iy
atuador linear / A 0ok N () picodesistema | pico de sistema m (entrada CA de
ms P AO-pk N (Ib) 240V)

[ DAT-5102010-DDx
a 26 57 210 0,9 2198-H025-ERSx
L DAT-5102090-DDx

456 (103) 1289 (290)
| DAT-5102010-EDx
a 13 29 10,5 0,42 2198-H015-ERSx
L DAT-5102090-EDx
L DAT-5103010-DDx
a 2,7 8,6 315 1935 (435) 147 2198-H040-ERSx
| DAT-5103090-DDx

702 (158)
LDAT-5103010-EDx
a 09 29 10,5 1388 (312) 0,30 2198-H015-ERSx
LDAT-S103090-EDx
LDAT-5104010-DDx
a 2,7 15 40 2,07 2198-H040-ERSx
LDAT-5104090-DDx

929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104010-EDx
a 13 57 210 0,86 2198-H025-ERSx
LDAT-5104090-EDx
LDAT-5106010-DDx
a 2,7 173 63,0 2,94 2198-H070-ERSx
LDAT-5106090-DDx

1403 (315) 3871(870)
LDAT-5106010-EDx
a 13 8,6 315 1,28 2198-H040-ERSx
LDAT-5106090-EDx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte 0 Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe 200 V e atuadores lineares de frame 150

. . Corrente de Forca de . . Inversores
Codigo de catalogo do ‘Z’gg’\‘,'(‘;ade méx. | Gomente t(iieetsr;::rrnn:nto Egrr];t?nc:lea UaVaMeNo | travamentode | travamento de gg'(;’f,'(';"m'"a' Kinetix 5500
atuador linear / A 0-0k N () pico desistema | pico de sistema " (entrada CA de
ms P A 0-pk N (Ib) 240V)

[ DAT-5152010-DDx
a 18 53 19,5 1799 (404) 0,87 2198-H025-ERSx
LDAT-5152090-DDx

643 (145)
LDAT-5152010-EDx
a 09 2,7 98 1679 (377) 0,34 2198-H015-ERSY
LDAT-S152090-EDx
LDAT-5153010-DDx
a 18 8,0 978 (220) 291 2630 (602) 133 2198-H040-ERSx
LDAT-5153090-DDx
LDAT-5154010-DDx
a 18 10,7 391 3597 (809) 1,78 2198-H040-ERSx
LDAT-5154090-DDx

1306 (294)
LDAT-5154010-EDx
a 09 53 19,5 3383 (761) 0,70 2198-H025-ERSx
LDAT-5154090-EDx
LDAT-S156010-DDx
a 18 16,3 59,4 5469 (1229) 2,1 2198-H070-ERSx
LDAT-5156090-DDx

1997 (449)
LDAT-S156010-EDx
a 09 8,1 198 5110(1149) 1,05 2198-H025-ERSx
LDAT-5156090-EDx

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe 400 V e impulsores lineares de frame 30

. < Corrente de Forca de . . Inversores
Copodecangodo | Jgte . | Ctedevamens | fors e anert | ppmenode | tmanentode | SHAT | s
atuador linear n/ A 0-ok N () pico de sistema | pico de sistema W (entrada CA de
S P A 0-pk N (1b) 480V)

LDAT-S031010-DDx 24 0,20
LDAT-5031020-DDx 31 0,25

48 81(18) 12,2 168 (38) 2198-H015-ERSx
LDAT-S031030-DDx 35 0,29
LDAT-5031040-DDx 38 031
LDAT-5032010-DDx 3,1 0,40
LDAT-5032020-DDx 41 0,52

74 243 2198-H025-ERSx
LDAT-5032030-DDx 47 0,59
LDAT-5032040-DDx 50 0,63

126 (28) 336 (76)

LDAT-5032010-EDx 3,1 0,40
LDAT-5032020-EDx 41 0,52

37 12,2 2198-H015-ERSx
LDAT-5032030-EDx 47 0,59
LDAT-5032040-EDx 50 0,63
LDAT-5033010-DDx 35 0,67
| DAT-5033020-DDx 47 0,88

111 36,5 2198-H040-ERSx
L DAT-5033030-DDx

50 0,95
| DAT-5033040-DDx
190 (43) 504 (113)

| DAT-5033010-EDx 35 0,67
L DAT-5033020-EDx 47 087

37 12,2 2198-H015-ERSx
LDAT-S033030-EDx

50 091

LDAT-S033040-EDx

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Publicacao Rockwell Automation KNX-SGOO1D-PT-P - Maio 2018 91



Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe 400 V e impulsores lineares de frame 50

. . Corrente de Forca de . . Inversores
C6digo de catalogo do ng’“l'(‘?del max. fgr:r::lt; ((!iee tsr;:ea;!aento E:Ir]gt?nduz t(;zvsalxg::: travamentode | travamento de Zg'&i\ak';‘"“'"a' Kinetix 5500
atuador linear s A 0-0k N () pico de sistema | pico de sistema W (entrada CA de
p A0-pk N (Ib) 480V)
L. DAT-5051010-DDx 28 0,34
[ DAT-5051020-DDx 3,7 043
L. DAT-5051030-DDx 41 31 119(27) 14 363 (82) 0,49 2198-H015-ERSY
| DAT-5051040-DDx 44 0,53
L. DAT-5051050-DDx 47 0,55
[ DAT-5052010-DDx 3,7 0,92
| DAT-5052020-DDx 438 1,20
[ DAT-5052030-DDx 6,2 22,7 2198-H025-ERSx
| DAT-5052040-DDx 50 1,24
[ DAT-5052050-DDx
251(56) 727 (163)

| DAT-5052010-EDx 3,7 0,80
| DAT-5052020-EDx 46 0,98
| DAT-5052030-EDx 31 14 2198-H015-ERSY
| DAT-5052040-EDx 46 1,02
LDAT-5052050-EDx
[ DAT-5053010-DDx 41 1,56
LDAT-5053020-DDx

94 34,2 2198-H040-ERSx
[ DAT-5053030-DDx 5,0 1,87
a 378 (85) 1093 (246)
LDAT-5053050-DDx
LDAT-5053010-EDx
a 35 31 1,4 1,04 2198-HO15-ERSY
LDAT-5053050-EDx
L. DAT-5054010-DDx 44 2,26
| DAT-5054020-DDx 124 455 2198-H040-ERSx
a 5,00 2,53
| DAT-5054050-DDx

509 (114) 1453 (327)

| DAT-5054010-EDx 44 1,87
| DAT-5054020-EDx 6,2 22,7 2198-H025-ERSx
a 50 2,05
L DAT-5054050-EDx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe 400 V e impulsores lineares de frame 70

. . Corrente de Forca de . . Inversores
C6digo de catalogo do ng’“l'(‘?del max. fgrr]r::ltlg t(iie; i’.i{:,’,'.‘:“m E:Ir]gt?nduz t(;zvsalxg::: travamentode | travamento de Zg'&i\ak';‘"“'"a' Kinetix 5500
atuador linear s A 0-0k N () pico de sistema | pico de sistema W (entrada CA de
p A0-pk N (Ib) 480V)

LDAT-5072010-DDx 39 137
| DAT-5072020-DDx

—_——] 6,0 220 2198-H025-ERSx
| DAT-5072030-DDx 5,0 1,64
a
LDAT-5072070-DDx 364 (82) 1055 (237)
LDAT-5072010-EDx
LDAT-5072020-EDx 3,5 3,0 1,0 1,03 2198-H015-ERSY
a
LDAT-5072070-EDx
LDAT-5073010-DDx 44 227
| DAT-5073020-DDx 9,0 32,8 2198-H040-ERSx
a 50 2,50
| DAT-5073070-DDx 554 (125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EDx
a 24 30 109 101 2198-HO15-ERSK
LDAT-5073070-EDx
LDAT-S074010-DDx 4,7 315
| DAT-5074020-DDx 19 435 2198-H040-ERSx
a 50 3,30
LDAT-5074070-DDx 730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EDx
a 35 6,0 20,7 2,08 2198-H025-ERSx
| DAT-5074070-EDx
| DAT-5076010-DDx
LDAT-5076020-DDx 50 18,2 66,4 5,02 2198-H070-ERSx
a
L. DAT-5076070-DDx 1122 (252) 3189 (717)
| DAT-5076010-EDx
a 35 9,1 33,2 3,18 2198-H040-ERSx
L DAT-5076070-EDx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe 400 V e impulsores lineares de frame 100

. . Corrente de For¢a de . . Inversores
Codigo de catalogo do Xg:;’\‘,'(‘;ade méx. | Gmente ?12 trarmerto E::Igt?nc:; tavament® | travamentode | travamento de ig'(fs('?"“"a' Kinetix 5500
atuador linear /s A 0-0k N (1) pico de sistema | pico de sistema W (entrada CA de
p A0-pk N (Ib) 480V)

L DAT-5102010-DDx 34 1,44
[ DAT-5102020-DDx 44 1,74
LDAT-5102030-DDx

57 210 2198-H025-ERSx
| DAT-5102040-DDx

50 456 (103) 1289 (290) 191

| DAT-5102050-DDx
a
L DAT-5102090-DDx
LDAT-5102010-EDx
a 26 29 10,5 0,9 2198-H015-ERSx
[ DAT-5102090-EDx
L DAT-5103010-DDx 38 24
LDAT-5103020-DDx

86 315 2198-H040-ERSx
| DAT-5103030-DDx 50 2,93
a 702 (158) 1935 (435)
| DAT-5103090-DDx
LDAT-5103010-EDx
a 18 29 10,5 0,92 2198-H015-ERSx
LDAT-5103090-EDx
| DAT-5104010-DDx 41 3,76
LDAT-5104020-DDx

11,5 42,0 2198-H040-ERSx
LDAT-5104030-DDx 50 4,29
a 929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104090-DDx
LDAT-5104010-EDx
a 2,7 57 210 2,07 2198-H025-ERSx
LDAT-5104090-EDx
LDAT-5106010-DDx 45 541
LDAT-S106020-DDx 173 63,0 2198-H070-ERSx
a 50 587
LDAT-S106090-DDx 1403 (315) 3871(870)
LDAT-5106010-EDx

2,7 8,6 315 2,94 2198-H040-ERSx

a
LDAT-5106090-EDx

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe 400 V e atuadores lineares de frame 150

Corrente de

. < Forca de . : Inversores
Codigo de catalogo do Xg:)o‘cllc(;ade, max. fg;:?:;g gitsrig;’:n'? : nto Eg;gt?nieatgaeg;?:;? travamentode | travamento de ig':s cr;ommal Kinetix 5500
atuador linear n/ A 0-ok N (1) pico de sistema | pico de sistema W (entrada CA de
S p A 0-pk N (Ib) 480V)
LDAT-5152010-DDx 3.2 1,76
L DAT-5152020-DDx 53 19,5 2198-H025-ERSx
a 35 1,89
L DAT-5152090-DDx 643 (145) 1799 (404)
LDAT-5152010-EDx
a 18 27 98 0,87 2198-H015-ERSx
| DAT-5152090-EDx
L DAT-5153010-DDx
a 36 8,0 29,1 287 2198-H040-ERSx
L DAT-5153090-DDx
978 (220) 2680 (602)

L DAT-5153010-EDx

1,2 27 91 0,80 2198-H015-ERSx

a
LDAT-5153090-EDx

94
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe 400 V e atuadores lineares de frame 150

. . Corrente de Forca de . . Inversores
Cédigo de catalogo do ng"‘l'(‘?del max. fgrr]rtele:lt; ?12 tsr;:::nn:nto Egrr];ta:nt:; t(;zvsag:;? travamentode | travamento de ig'g’;:;“'“'"a' Kinetix 5500
atuador linear / A 0-0k N (1) pico de sistema | pico de sistema W (entrada CA de
ms P A 0-pk N (1b) 480V)

[ DAT-5154010-DDx
a 35 10,7 391 383 2198-H040-ERSx
L DAT-5154090-DDx

1306 (294) 3597 (809)
LDAT-5154010-EDx
a 18 53 19,5 1,78 2198-H025-ERSx
L DAT-5154090-EDx
LDAT-5156010-DDx
a 36 16,3 59,4 585 2198-H070-ERSx
[ DAT-5156090-DDx

1997 (449) 5469 (1229)
LDAT-5156010-EDx
a 18 8,1 19,8 2,71 2198-H025-ERSx
LDAT-5156090-EDx

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho cod. cat. MPAS com Inversores Kinetix 5500

Estes atuadores exigem o kit conversor de realimentac¢do 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Especificacbes de desempenho com Inversores Kinetix 5500 (operacao de classe 200 V)

Corrente de Corrente de Forca de Poténcia
(ddigo de catalogo da Velocidade, max | travamento continua Eg;i?niztéz":i;?::‘? travamentode | travamentode | nominal de :(r!ve?orsessoo
etapa linear mm/s (pol/s) de sistema N (i) pico de sistema | pico desistema | saida do motor (;::r:;)((ia 240 Vca)
A0-pk A0-pk N (Ib) Kw
MPAS-Axxxx1-VOSSYA 200079 3,09 521(117) 6,10 1212(272) 037 2198-H008-ERSX
MPAS-Asix2-V205xA 1124 (44,3) ¥ 4,54 462 (104) 9,10 968 (218) 0,62 2198-H015-ERSx

(1) Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade mdxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade mdxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).
(2)  Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade méxima € 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade maxima é 715 mm/s (28,2 pol/s). Para comprimento de
langamento de 1.020 mm, a velocidade médxima é 582 mm/s (22,9 pol./s).

Especificacbes de desempenho com Inversores Kinetix 5500 (operagao de classe 400 V)

Corrente de Corrente de Forca de Poténcia nominal
(édigo de catalogo da Velocidade, max | travamento continua Eg:lgt?nieatgzv;?t]::\? travamento de travamento de de saida do :(qve;?orsessoo
etapa linear mm/s (pol/s) desistema N (b picodesistema | picodesistema | motor (e|::ra“t(1a 480 Vca)
AO-pk () A0-pk N (Ib) KW
MPAS-Bxxxx1-VO5SxA 200(7,9) " 1,75 521(117) 3,50 1212(272) 037 2198-H008-ERSx
MPAS-Bxxxx2-V205xA 1124 (443) @ 3,30 462 (104) 6,60 968 (218) 0,62 2198-H008-ERSx

(1) Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade méxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).
(2)  Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade méxima é 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade méxima é 715 mm/s (28,2 pol/s). Para comprimento de
lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 582 mm/s (22,9 pol./s).

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte 0 Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho céd. cat. MPAR com Inversores Kinetix 5500

Estes atuadores exigem o kit conversor de realimentagdo 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Especificagoes de desempenho com Inversores Kinetix 5500 (operacao de classe 200 V)

Corrente de Corrente de Forca de Poténcia nominal
C6digo de catilogo | Velocidade, méx | travamento continua Eg;gt? nteatgzvsai;?:rr;? travamento depico | travamento de de :(rgver;orsegoo
do cilindro elétrico | mm/s (pol/s) de sistema de sistema pico de sistema saida do motor netix

A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib) KW (entrada 240 Vca)
MPAR-ATxxB 150 1,15 240 (53,9) 135 300 (67,4) 0,036 2198-H003-ERSx
MPAR-ATxurE 500 2,16 280 (62,9) 248 350 (78,7) 0,140 2198-H008-ERSx
MPAR-A2xxC 250 242 420 (94,4) 2,72 525(118) 0,105 2198-H008-ERSx
MPAR-A2oxxk 640 4,54 640 (144) 541 800 (180) 0,410 2198-HO15-ERSx
MPAR-A3xxrE 500 10,33 2000 (450) 12,34 2500 (562) 1,00 2198-H025-ERSx
MPAR-A3x0H 1000 12,20 1300 (292) 16,40 1625 (365) 1,30 2198-H040-ERSx

Especificacoes de desempenho com Inversores Kinetix 5500 (operacao de classe 400 V)

Corrente de Corrente de Forca de - .
C6digo de catilogo | Velocidade, méx | travamento continua E:::gt?ni?éz";g:;? travamento de pico | travamento de 5:‘:;};': ::m:)ntil r :(r!ver;orsesso 0
do cilindro elétrico | mm/s (pol/s) de sistema de sistema pico de sistema inetix

A0-pk N (Ib) AO-pk N () kw (entrada 480 Vca)
MPAR-B1xxxB 150 1,15 240 (53,9) 135 300 (67,4) 0,036 2193-H003-ERSx
MPAR-B1xxxE 500 149 280 (62,9) 1,71 350 (78,7) 0,140 2198-H003-ERSx
MPAR-B2xxxC 250 1,67 420 (94,4) 190 525(118) 0,105 2198-H003-ERSx
MPAR-B2xxxk 640 3,29 640 (144) 393 800 (180) 0,410 2193-H008-ERSx
MPAR-B3xxxE 500 516 2000 (450) 6,17 2500 (562) 1,00 2198-H015-ERSx
MPAR-B3xxxH 1000 6,13 1300 (292) 6,79 1625 (365) 1,30 2193-H015-ERSx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte 0 Motion Analyzer.

96 Publicacao Rockwell Automation KNX-SGOO1D-PT-P - Maio 2018



Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho céd. cat. MPAI com Inversores Kinetix 5500

Estes atuadores exigem o kit conversor de realimentagao 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Especificacoes de desempenho para (cilindros com eixo esférico) e Inversores Kinetix 5500
(operacao de classe 200 V)

Cdido d Velocidade, | Correntede Forca de t:iavqmento continua | corente de Forca de Poténdanominal |
°t ,'Igo ed miix " | travamento continua o sistema travamentode | travamentode | desaidado K'!"e?orsessoo
catalogo do de sistema N (o) pico de sistema pico de sistema motor Inetix
cilindro elétrico mm/s (pol/s) A 0-pk 5T PR A0-pk N (Ib) W (entrada 240 Vca)
MPAI-A2076CV1 1,80 890 (200) 706 (159) 4,50 0,22
MPAI-A2150CV3 305(12) 1446 (325) 2198-H008-ERSx
S — 247 1446 (325) 1147 (258) 6,20 0,25
MPAI-A2300CV3
MPAI-A3076CM1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
2,68 8,90 0,27 2198-H008-ERSx
MPAI-A3076EM1 610 (24) 814 (183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-A3150CM3 7901
MPAI-A3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 8,40 4448 (1000)
MPAI-A3450CM3 188 (7,3)
5,61 0,39 2198-H015-ERSx
MPAI-A3T50EM3 5902)
MPAI-A3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 14,14 4003 (900)
MPAI-A3450EM3 376(15)
MPAI-A4150CM3 7901
MPAI-A4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 17,07 8896 (2000)
MPAI-A4450CM3 245(9,5)
10,89 0,43 2198-H025-ERSx
MPAI-A4150EM3 5902)
MPAI-A4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 27,44 7784 (1750)
MPAI-A4450EM3 491(19)
MPAI-A5xxCM3 200 (7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 16,70 13,345 (3000)
13,25 0,55 2198-H040-ERSx
MPAI-ASxxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 33,40 13,122 (2950)

Especificacoes de desempenho para (cilindros com eixo planetario) e Inversores Kinetix 5500
(operacao de classe 200 V)

Gdiaod Velocidade. | CoMrente de Forcade t:‘avqmento continua | corrente de Forca de Poténdanominal |
°t ,'|g° ed mix " | travamento continua o sistema travamentode | travamentode | de saida }z!ve?o';’ssoo
catalogo 6o de sistema N (Ib) picodesistema | picodesistema | domotor Inetix
cilindro elétrico mm/s (pol/s) A 0-0k A 0-0k N (b KW (entrada 240 Vca)
P (7% | 40°C(104°F) P (1)
MPAI-A3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
2,87 890 0,27 2198-H008-ERSX
MPAI-A30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-A3150RM3
_ 279 (M)
MPAI-A3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-A3450RM3 176 (6,9)
561 14,14 0,39 2198-H015-ERSx
MPAI-A31505M3
—1559(22)
MPAI-A3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-A34505M3 353 (14)
MPAI-A4150RM3
_ 279 (M)
MPAI-A4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-A4450RM3 196 (7,6)
10,89 27 44 043 2198-H025-ERSx
MPAI-A41505M3
—1559(22)
MPAI-A4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-A4450SM3 393 (15)

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho para (cilindros com eixo esférico) e Inversores Kinetix 5500
(operacao de classe 400 V)

For¢a de travamento continua do

- : Corrente de . Corrente de Forcade Poténcia
(otd’||go ded ‘ﬂﬁc'dade’ travamento continua sistema travamentode | travamentode | nominal de Inversores Kinetix 5500
catalogo do de sistema N (Ib) pico de sistema | pico de sistema | saida do motor | (entrada 480 Vca)
cilindro elétrico mm/s (pol/s) AO-nk A0-pk N (Ib) kw
P 25°C(77°F) 40°C (104 °F) P
MPAI-B2076CV1 0,90 890 (200) 706 (159) 2,30 0,22
MPAI-B2150CV3 305(12) 1446 (325) 2198-H003-ERSx
_ 1,29 1446 (325) 1147 (258) 3,25 0,25
MPAI-B2300CV3
MPAI-B3076CM1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
135 457 027 2198-H008-ERSx
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814 (183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-B3150CM3
—_—79(M)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 430 4448 (1000) 2198-H008-ERSX
MPAI-B3450CM3 188(7,3)
281 039
MPAI-B3150EM3
—559(22)
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 7,07 4003 (900) 2198-H008-ERSY
MPAI-B3450EM3 376 (15)
MPAI-B4150CM3
_279(1)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8,68 8896 (2000) 2198-H015-ERSx
MPAI-B4450CM3 245(9,5)
561 0,43
MPAI-B4150EM3
—1559(22)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 14,14 7784 (1750) 2198-H015-ERSY
MPAI-B4450EM3 491(19)
MPAI-B5xxxCM3 200(7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 8,48 13,345 (3000)
6,62 0,55 2198-H015-ERSx
MPAI-B5xxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16,70 13,122 (2950)

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho para (cilindros com eixo planetario) e Inversores Kinetix 5500
(operacao de classe 400 V)

For¢a de travamento continua

- : Corrente de ; Corrente de Forca de Poténcia
Cotdlllgo d% \Iﬂzadade, travamento continua dosistema travamentode | travamentode | nominal de Inversores Kinetix 5500
catalogodo de sistema N (Ib) pico de sistema | pico desistema | saida domotor | (entrada 480 Vca)
cilindro elétrico mm/s (pol/s) A0-0k A 0-0k N (Ib) W
P 25°C(77°F) 40°C (104°F) p
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
1,45 4,57 0,27 2198-H008-ERSx
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3 "
—_— 179"
MPAI-B3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176 (6,9)
281 7,07 0,39 2198-H008-ERSx
MPAI-B31505M3
——1559(22)
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-B34505M3 353(14)
MPAI-B4150RM3
—_ 79N
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 196 (7,6)
5,61 14,14 043 2198-H015-ERSx
MPAI-B41505M3 (
— 1 559(22)
MPAI-B43005M3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B4450SM3 393(15)

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte 0 Motion Analyzer.
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Servo-drives modulares
Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Estes servo-drives de eixos multiplos e com velocidade segura ajudam a
aumentar a produtividade e proteger o pessoal com func¢ées de
seguranca embutidas. O projeto modular e de controle fornece facilidade
de manutencao e flexibilidade superior enquanto o inversor modifica de
safe torque-off para velocidade segura.

Os servo-drives Kinetix® 6500 fornecem o recurso Movimento Integrado
através da rede EtherNet/IP™ usando a tecnologia CIP Motion™ e CIP
Sync™ da ODVA, tudo integrado no Protocolo comum industrial (CIP™).

Os servo-drives Kinetix 6200 fornecem recurso de controle de
movimento integrados através da SERCOS interface e compatibilidade
com inversores Kinetix 6000, permitindo que vocé migre para as fungdes
aprimoradas exatamente quando e onde vocé precisar.

Recursos do servo-drive Kinetix 6200 e Kinetix 6500

« Projetos modular de eixos multiplos para a comunicacao e opcdes de seguranca
- Controle de movimento integrado na rede EtherNet/IP (mddulos de controle Kinetix 6500)
- Controle de movimento integrado em SERCOS interface (modulos de controle Kinetix 6200)
- Modulo de poténcia cod. cat. 2094 IAM/AM

. Certificacdo TUV Rheinland: PL e, Cat 4, de acordo com ISO 13849 e SIL CL3 de acordo com IEC 61508, IEC 61800-5-2
elEC 61062

- Controle Safe speed monitoring
- Controle Safe Torque-off
o 3242528 Vca, trifasico (entrada de classe 400 V) para médulos de poténcia IAM/AM
- 1,82 22 kW poténcia de saida continua (inversor)
- 2,8a34,6 Arms corrente de saida continua (inversor)

« Software RSLogix 5000° ou aplicacdo Studio 5000 Logix Designer® para programacao (l6gica ladder, texto
estruturado e controles sequenciais de funcdes)

» Movimento integrado Kinetix com controladores ControlLogix® ou CompactLogix™

« Realimentacdo do encoder absoluto de alta resolucdo multivoltas e de volta Unica, eixo auxiliar apenas de
realimentacéo

Para comparar recursos do inversor através de familias de inversores, consulte Servo-drives iniciando em pdagina 29.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Kinetix 6200 e Kinetix 6500 Componentes do
servo-drive

Kinetix 6200 e Kinetix 6500 Os sistemas de servo-drives modulares consistem nestes componentes necessarios:

Um moédulo de poténcia de eixo integrado (IAM ou condutor IAM)

Até sete mddulos de poténcia do eixo (AM)

Até oito mddulos de controles, (SERCOS interface ou rede EtherNet/IP)

Um barramento de alimentacdo

De um a oito motores rotativos, motores lineares, ou atuadores lineares

De uma oito cabos de alimentacéo e realimentacdo do motor

Kits de conectores de baixo perfil (necessario para cabos de conducao flying)

De dois a nove cabos de fibra dptica SERCOS (apenas médulos de controle Kinetix 6200)

Cabos Ethernet para o controlador Logix 5000™ (somente moédulos de controle Kinetix 6500)

Cabos Ethernet para programacao da configuragdo de seguranca (moédulos de controle Kinetix 6200 e Kinetix 6500)

Kinetix 6200 e Kinetix 6500 Os sistemas também podem incluir um ou mais moédulos de poténcia IAM usados como
seguidores IAM (e médulos de eixo, barramentos de alimentacdo, motores, cabos e kits de conectores associados como
necessario para a aplicacao).

Estes componentes também sdo opcionais:

Um médulo de dissipacdo Kinetix 6000, 2094-BSP2 com resistor de dissipacao passiva externo cod. cat. 1394
opcional

Mdédulos de preenchimento de slot 2094-PRF
Médulo de saida do encoder 2198-ABQE

Modulo de interface de linha céd. cat. 2094 (LIM)
Maodulo de freio resistivo cod. cat. 2090 (RBM)
Filtros de linha CA 2090-XXLF (necessario para CE)

Para obter os requisitos detalhados do sistema de inversores Kinetix 6200 e Kinetix 6500, consulte o Kinetix 6000 and
Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide, publicagdo KNX-RMOO3.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Selecao de servo-drives Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Mddulo de inversor

Capacidades de saida continuas

Cddigo de catalogo do inversor
Conversor (A) Inversor (A, 0-pk)
2094-BC01-MP5-M 6 kW, 9 A 1,8 kW, 4,0A
2094-BC01-M01-M 6 kW, 9 A 3,9kW, 8,6 A
Médulo de o ntegrado (1AM) 2094-BC02-M02-M 15KW, 23 A 6,6 KW, 146 A
mddulo de poténcia, classe 400 V
2094-BC04-M03-M 28 kW, 42 A 13,5kW, 30 A
2094-BC07-M05-M 45kW, 68 A 22,0 kW, 49 A
2094-BMP5-M 1,8 kW, 4,0A
2094-BM01-M 3,9kW, 8,6 A
Médulo de eixo (AM)
médulo de poténcia, classe 400 V 2094802 /A 661 146
2094-BM03-M 13,5kW, 30 A
2094-BM05-M 22,0 kW, 49 A

Madulo de controle Kinetix 6200 (SERCOS)

2094-SE02F-M00-S0, Safe torque-off

2094-SE02F-M00-51, Safe speed monitoring

Mddulo de controle Kinetix 6500
(EtherNet/IP)

2094-EN02D-M01-50, Safe Torque-off

2094-EN02D-M01-S1, Safe speed monitoring

Barramento de alimentacao 2094 2094-PRSx Disponivel para sistemas de 1,2, 3,4, 5,7, e 8 eixos
Médulo shunt 2094 2094-BSP2 Médulo shunt de classe 200/400 V, 200 W (instalacdo em barramento de alimentagdo)
Médulo de preenchimento de slot 2094 2094-PRF Slots de tampa ndo usados de classe 200/400 V, no barramento de alimentagdo

Para especificagdes do méddulo de inversores Kinetix 6200 e Kinetix 6500 n&o incluidas nesta publicagdo, consulte
Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, publicagdo KNX-TDQ03.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Compatibilidade de componentes de inversor Kinetix 6000

Os modulos de poténcia 2094-BCxx-Mxx-M e 2094-BMxx-M contém a mesma estrutura de poténcia que os inversores
2094-BCxx-Mxx-S e 2094-BMxx-S. Por conta disso, 0 médulo de dissipacdo 2094-BSP2, o médulo cego 2094-PRF e os
barramentos de alimentacdo 2094-PRSx séo todos suportados por ambas as familias de inversores.

E ainda, os modulos de poténcia AM 2094-BMxx-M com interface SERCOS sé&o suportados em barramentos de alimentacdo
com um maodulo 1AM 2094-BCxx-Mxx-S. Por outro lado, os inversores AM 2094-BMxx-S sao suportados em barramentos de
alimentacdo com um maodulo de poténcia IAM 2094-BCxx-Mxx-M com interface SERCOS.

IMPORTANTE Os modulos de controle Kinetix 6500 EtherNet/IP (coddigos de catélogo 2094-EN02D-M01-5Sx) ndo sao
compativeis com os moédulos IAM/AM no mesmo barramento de alimentagao céd. cat. 2094 em que a
interface SERCOS é usada.

Compatibilidade de médulo IAM/AM

Mddulos de alimentagao AM 2094-BMxx-M
A i Médulo AM 2094-BMxx-S
Médulo IAM Médulo de controle s
Kinetix 6000 Médulos de controle Mddulo de controle
Kinetix 6200 2094-SE02F-M00-Sx | Kinetix 6500 2094-EN02D-M01-Sx
2094-BOx-Mxx-S (sériesBe ) | N/A
2094-SE02F-MO0-Sx Totalmente compativel Totalmente compativel N&o compativel
2094-BOa-Mix-M interface SERCOS
(médulo de alimentagdo IAM) 2094-EN02D-MO1-Sx ] ) . ] ]
Rede FtherNet/IP Nao compativel Nao compativel Totalmente compativel

Para obter mais informacgdes sobre os médulos IAM e AM do Kinetix 6000, cédigos de catdlogo 2094-xCxx-Mxx-S e
2094-xMxx-S, consulte Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000 em pagina 121.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Configuracoes tipicas de hardware

Estas configuracdes de hardware ilustram o uso tipico de servo-drives, motores, atuadores, e acessoérios de controle de
movimento disponiveis para sistemas de acionamento modular Kinetix 6200 e Kinetix 6500.

Sistema de acionamento modular (com médulo LIM)

Alimentagdo de Filtro de linha CA 2090-XXLF-uoox
entrada de trés fases (necessario para CE)
/
L o Sistema de servo-drive de miiltiplos eixos Kinetix 6200 ou Kinetix 6500
af b
e 3
7 7 7 7 7
= k2 . . . . | 2094-B5P2
1 1 1 1 1 Médulo shunt
1 1 1 1 1 /_ (componente opcional)
Tensdo de comando de 115/230V . . s s . 5
[ L] L] L] L]
T P 2094-BCo-Mar-M = =
@ Médulos de poténcia IAM
) com H H H H H 2094-PRF
- . mddulos de controle Madulo cego
J] )
c6d at. 2094 — (necessrio para
- preencher quaisquer
slots no utilizados)
2094-PRSx
ITTTTT Barramento de - - M- } i
o [ 1 =« alimentacdo
2094-xLexS
Mddulo de interface de linha . T | i
(componente opcional) ) N N N NER |\ ﬁ)?g&lengfMA 5 AM
Y Conexdes E/S T T T 6dulos de poténcia AM (5) com
T T 1 1 | mddulos de controle
Para sensores de entrada Kits de conectores de perfil baixo 2090-K6CK-DixM 1 c6d. cat. 2094 (5)
e grupo de controle para E/S, sequranca, I
realimentacdo do motor e realimentacdo auxiliar :
o200 ! ! . ! 6. cat 2090
(abos de realimentagdo do motor | | | | | Cabos de ”.d ’
Y Y R aosea\memagaoomotorJ

Motores rotativos MP-Series
(motores MPL-Bxxxx mostrados)

—— i
—_—— Etapas lineares integradas MP-Series™
o @ ° (eixo esférico MPAS-BIxxx mostrado)

Motores lineares LDC-Series™
(motor linear LDC-Coxxxxxx mostrado)

Atuadores lineares LDAT-Series

(somente atuadores lineares LDAT-Sxxxxxx-xBx) o 09 o 0 ® |k
o Cilindros elétricos para aplicacdo pesada MP-Series
o (cilindros elétricos MPAI-Bxxxx mostrados)

\
El] @ﬂ Cilindros elétricos MP-Series

(cilindro elétrico MPAR-Bxxxx mostrado)
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Sistema de acionamento modular (sem moédulo LIM)

Alimentacdo de entrada trifésica

Dispositivo de
seccionamento
dalinha
Fusfveis
de entrada
Alimentacdo de controle S
monofésica
Contator
magnético . . - TR _—
Filtro de linha CA 2090-XXLF-xxxx Sistema de servo-drive de multiplos eixos Kinetix 6200 ou Kinetix 6500
(requerido para CE)
7 7 7 7 7
E 5 ! ! ! ! ! 2094-85P2
B o ! : : : : /_ Mddulo shunt
- o _Eg ! (componente opcional)
r - s B s B s
L] L] [ L] L]
2094-BCox-Mxx-M 3 20?4'PRF
Médulos de poténcia IAM Modulo cego
om H H H H H H (necessério para
madulos de controle ool || || PTEENChET QuUaiSQUET
5 —— slots nao utilizados)
c0d. cat. 2094 |VV=s
2094-PRSX -
Barramento de Al Hr bl - bl bis L °=
Conexdes E/S alimentaao
Para sensores de entrada 2094-BMsgr-M
E= = | :I\I‘\TI\ZI\ . -
e grupo de controle J | \ : : , [ Médulos de poténcia AM (5) com
; ; ) ; ; J | médulos de controle
| | | | | ¢0d. cat. 2094 (5)
Kits de conectores de perfil baixo 2090-K6CK-DxxM !
para £/, sequranga, :
(6d. cat. 2090 realimentacdo do motor e realimentado awdliar | )
(abos de realimentagao do motor | . . | | ' Coﬂd. ct. 2090
Y (abos de alimentacdo do motor
Motores rotativos MP-Series i n — Fapas ) a5 MP-Ser
(motores MPL-Bxwxy mostrados) = tapas lineares integradas MP-Series
H ﬁ © (eixo esférico MPAS-BIxxx mostrado)
Motores lineares LDC-Series
(motor linear LDC-Caxoxxox mostrado)
Atuadores lineares LDAT-Series S S
(somente atuadores lineares LDAT-Sxxxxxx-xBx) 0 ® °
o Cilindros elétricos para aplicado pesada MP-Series
o (cilindros elétricos MPAI-Bxxxx mostrados)
Cilindros elétricos MP-Series
(cilindro elétrico MPAR-Bxxxx mostrado)
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Nesta configuracdo de sistema, o médulo de poténcia do condutor IAM é conectado ao seguidor modulo IAM através do
ponto comum CC. Quando planejar seu layout de painel, deve-se calcular a capacitancia de barramento total do sistema
comum CC para se assegurar de que o médulo de poténcia IAM seja dimensionado suficientemente para pré-carregar
todo o sistema. Consulte o Servo-Drives com eixos multiplos modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500 Manual do usuario,
publicacdo 2094-UM002, quando fizer este célculo.

IMPORTANTE Se a capacitancia de barramento total do seu sistema exceder a taxa de pré-carga do médulo de
poténcia IAM condutor, a tela de médulo de quatro caracteres IAM rola uma condicéo limite do ciclo
de alimentacao. Se a alimentacao de entrada for aplicada, a tela rola uma condicdo limite de falha de
ciclo de alimentacao.

Para corrigir esta condicao, vocé deve substituir o médulo de alimentacdo condutor IAM por um
maodulo maior ou diminuir a capacitancia do barramento total pela remocao dos moédulos de
alimentacdo AM.

Sistema de inversor modular (Barramento comum CC)

Alimentacdo de

Eﬂgfada de Filtro de linha CA 2090-XXLF-xxxx
rés fases (requerido para CF)
P

% aa

FVV S

Tensao de comando de 115/230V

[TTTTT
s [ ] =

2094-xxxS
Médulo de interface de linha
(componente opcional)

2094-BOx-Mir-M

Méddulos de poténcia IAM
om

mddulos de controle

€6d. cat. 2094

2094-PRSx
Barramento de
alimentacdo

<

2094-BCor-Mxx-M
Médulos de poténcia IAM
com

médulos de controle

€6d. cat. 2094

Sistema de servo-drive de mdltiplos eixos Kinetix 6200 ou Kinetix 6500

2094-BSP2
Méddulo shunt
(componente opcional)

re

[

2094-PRF

Médulo cego
(necessdrio para
preencher quaisquer
slots ndo utilizados)

o
s

T

2094-PRSx o
Barramento de . @]
alimentacao
Barramento comum (C
e ® ® ®
ooy [zsog)

(5) Modulos de poténcia AM

8

N
NN

"N

2094-BMxx-M
com (5) mddulos de controle cod. cat
2094

i 2094-PRF

Médulo cego
(necessdrio para
preencher quaisquer
slots ndo utilizados)

(5) Modulos de poténcia AM 2094-BMyx-M
om
(5

) mddulos de controle c6d. cat 2094

Motores e outros detalhes comuns a configuragdes de ponto comum CA e CC, trifasicos sdo removidos.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Configuracoes tipicas de comunicacao

Os médulos de controle Kinetix 6200 usam a interface SERCOS para configurar o médulo Logix 5000 e a rede EtherNet/IP
para acesso a ferramenta de configuracdo de seguranca.

Neste exemplo, um cabo Ethernet é conectado para cada médulo de controle quando a programacéo for feita para
configuragdo de seguranca. A conectividade de rede EtherNet/IP néo é necessaria durante o tempo de execugdo. Também

mostrados sao os comprimentos de cabos SERCOS inversor a inversor e os cédigos de catdlogo quando os moddulos
inversores Kinetix 6000 e Kinetix 6200 existem no mesmo barramento de alimentacéo.

Comunicacao do inversorKinetix 6200 (SERCOS)

Rede de programagédo do controlador Logix 5000

l— Médulo de interface SERCOS Logix 5000

L Y5\
. |4 Controlador Logix 5000
(ControlLogix é mostrado)

Software RSLogix 5000 ou a
aplicacdo Logix Designer Studio 5000

(abo de fibra dptica SERCOS 2090-SCuxx-x

As conexdes Ethernet (RJ45) sao
necessdrias apenas para a programagao
da configuracdo de sequranca do
2094-SE02F-M00-S1

0,2m (7,1 pol)
(abos SERCOS inversor-a-inversor Kinetix 6200

Médulo de poténcia IAM j
2094-BOx-Mur-M 1

com

médulo de controle
2094-SE02F-M00-Sx

Kinetix6200 § |l inetix8200 | | /Kinetix6200 §

Kinetix8200 §

| .
2094-PRSx o () (9 o @) 9] =)
Barramento de alimentagdo . E] . . . @ . . n_ o+ -
: : 5 5 5 IS MBI
[ [ Y Y Y

Mddulos de poténcia AM (5) 2094-BMxx-M
com médulos de controle 2094-SE02F-MO00-Sx (5)

Kinetix 6200 (visualizacdo

106

; TX Conectores Kinetix 6000 (vista superior)
superior) RX
SERCOS
Conectores sercos ===
03m

0,1m 02m (12,0 pol.) 0,2m

(5,1 pol) (7,1 pol) (7,1 pol)
@ i @ l:;b Il @ ® ° @

= mE F T

Madulo de poténcia [AM de Madulo de poténcia IAM de largura [
larqura simples Kinetix 6200 ? dupla Kinetix 6200
2094-BCox-Mxx-M H 2094-BCxr-Mxx-M H H H
com mddulo de controle o | Madulo de controle
2094-SE02F-MO0O-Sx

3,06
b

Médulos AM 2094-BMyx-S

Méddulos de poténcia AM
2094-BMxx-M com médulos de
controle 2094-SE02F-M00-5x

Kinotix6200 §

2094-SE02F-M0O-Sx

'e o]
N .

e

Mddulo de poténcia AM de largura dupla 2094-BMxx-M com
médulo de controle 2094-SE02F-M00-Sx

Médulo de poténcia AM de largura tnica
2094-BMxx-M com médulo de controle
2094-SE02F-MO0-Sx
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Os modulos de controle Kinetix 6500 suportam qualquer topologia Ethernet incluindo linear, de anel e de estrela usando os
controladores ControlLogix, GuardLogix® ou CompactLogix. Esses exemplos apresentam os controladores ControlLogix

5570 com suporte para movimento integrado e seguranca integrada através da rede EtherNet/IP. Outros controladores
Allen-Bradley® também sé&o compativeis com os servo-drives Kinetix 6500.

Consulte ControlLogix Communication Module Specifications Technical Data, publicagdo 1756-TD003, para obter mais
informacoées sobre os médulos de comunicagao ControlLogix 1756-EN2T, 1756-EN2TR e 1756-EN3TR.

IMPORTANTE O cabo Ethernet blindado, cddigo de catadlogo 1585J-M8CBIM-x, esta disponivel em comprimentos até 78

m (256 pés). Entretanto, o comprimento total do cabo Ethernet conectando inversor-a-inversor, inversor-
a-controlador, ou inversor-a-switch ndo deve exceder 100 m (328 pés).

Neste exemplo, todos os equipamentos estdo conectados em topologia linear. Os médulos de controle Kinetix 6500
incluem conectividade de duas portas, no entanto, se qualquer dispositivo for desconectado, todos os dispositivos nos

circuitos seguintes a ele perderdo a comunicacao. Os equipamentos sem canais duplos devem incluir o médulo 1783-ETAP
ou estar conectados a extremidade da linha.

Comunicacao linear Kinetix 6500 (rede EtherNet/IP)

Rede de programacdo de controlador ControlLogix

Mddulo EtherNet/IP 1756-ENxT
[&) ' O

Controlador Logix 5000
(ControlLogix é mostrado)

Software RSLogix 5000 ou a
aplicacdo Logix Designer Studio 5000

b
=]

Sistema de servo-drive de eixo multiplo modular Kinetix 6500

)
@ =2 /@ & @ =2 [ @

Médulo de eixo integrado f [] Z e fzd
- - -
2198-ABQE (13 com ;%Z‘EECJEX (?)AnXtXro’\\ﬁ H : H H
Médulo de saida do encoder . : ; :

- 2094-ENO2D-M01-Sx

FININININIE PR

(abo Ethernet (blindado)
1585J)-M8(BIM-x

G d d e (abo Ethernet de 0,3 m (1,0 pé) - -
ameras de varredura | | ‘ 1585)-MSCBIM-OM3 Médulos de eixo 2094-BMxx-M (5) com
delinha | para conexGes inversor-a-inversor, médulos de controle 2094-ENO2D-MO1-5x (5)

I Y

Terminal de exibicao
PanelView™ Plus

1734-AENT POINT I/0™
Adaptador EtherNet/IP

Inversores PowerFlex® 755
com mddulo de opgdo EtherNet/IP
de duas portas
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Neste exemplo, 0s equipamentos estdo conectados em topologia de anel. Se um equipamento no anel for desconectado,
o resto dos equipamentos continuam a se comunicar. Para que a topologia em anel funcione corretamente, é necessario
um supervisor de anel de nivel de dispositivo (por exemplo, o equipamento cod. cat. 1783 ETAP). DLR é um padrao ODVA.

Os equipamentos sem portas duplas devem incluir, por exemplo, 0 médulo 1783-ETAP.

Comunicacao de anel Kinetix 6500 (rede EtherNet/IP)

Rede de programacdo de controlador ControlLogix

LE 3| Controlador Logix 5000 Software RSLogix 5000 ou a
— O —— (ControlLogix € mostrado) aplicagdo Logix Designer Studio 5000
P — =
—— - Inversor PowerFlex 755 |
J Adaptador EtherNet/IP +H com mddulo de opgdo ﬁﬂ
1734-AENT POINT 1/0 =aa EtherNet/IP de duas portas ~ [{£==l1
. i
2198-AB0E || E
Mddulo de saida do encoder
f%\ | Sistema de servo-drive de eixo multiplo modular Kinetix 6500
Médulo de eixo integrado [
2094-BOor-Mxx-M
com mddulo de controle
2094-EN02D-MO1-Sx
Cémeras de ‘ \
varredura
delinha "
V) _
(abo Ethernet (blindado)
1585)-M8CBIM-x

(abo Ethernet de 0,3 m (1,0 pé)
1585J-M8CBIM-0M3 Madulos de eixo 2094-BMxx-M (5) com

para conexdes inversor-a-inversor. mddulos de controle 2094-EN02D-M01-5x (5)
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Neste exemplo, 0s equipamentos estdo conectados em topologia estrela. Cada equipamento se conecta diretamente
ao switch.

Os moédulos de controle Kinetix 6500 tém duas portas, portanto, a topologia linear é mantida de inversor a inversor, mas 0s
modulos de barramento de alimentacdo 2094 e outros dispositivos operam de forma independente. A perda de um
equipamento nao tem impacto na operacdo dos outros equipamentos.

Comunicacao de estrela Kinetix 6500 (rede EtherNet/IP)

Rede de programacdo de controlador ControlLogix

Mddulo EtherNet/IP 1756-ENxT

© wo—== | | _ Controlador Logix 5000
— ‘_'Hli (ControlLogix é mostrado) Software RSLogix 5000 ou a
=i aplicacdo Logix Designer Studio 5000
==
Sistema de servo-drive de eixo multiplo modular Kinetix 6500
(abo Ethernet (blindado) B o o o o o
1585J-M8(BJM-x o > > ° 2> >
Mddulo de eixo integrado i
2094-B0r-M-M

com médulo de controle . . . . . .

2198-ABQE ||* 2094-EN02D-M01-Sx ' : : : : :

Médulo de saida do encoder

(ameras de \ ‘
varredura

de linha //, v

o

Maddulos de eixo 2094-BMxx-M (5) com
) modulos de controle 2094-EN02D-MO01-Sx (5)
(abo Ethernet de 0,3 m (1,0 pé)
1585)-M8(BIM-0M3

para conexoes inversor-a-inversor.

Terminal de exibicdo
PanelView Plus

Adaptador EtherNet/IP
1734-AENT POINT I/0

i

]

Switch Inversores PowerFlex 755
Stratix® 5700 com médulo de op¢do i =
1783-BMS EtherNet/IP de duas portas § =
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho de controle de
movimento rotativo

Estas familias de motor rotativo séo compativeis com servo-drives Kinetix 6200 e Kinetix 6500.

Familia de motor rotativo Pagina
Motores de baixa inércia MP-Series (c6d. cat. MPL) 110
Motores de média inércia MP-Series (c6d. cat. MPM) 112
Motores de cagegoria alimenticia MP-Series (cod. cat. MPF) 113
Motores de aco inoxiddvel MP-Series (céd. cat. MPS) 113

Para combinacdes de sistemas de acionamento Kinetix 6200 e Kinetix 6500 que incluem selecdo de cddigo de catélogo do
cabo e curvas de torque/velocidade, consulte o Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide,
publicacdo KNX-RMQO03.

IMPORTANTE Estas combinagdes de sistema nao incluem todas as combinagdes possiveis de motor/inversor. Consulte
o Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. Para acessar o Motion Analyzer, va para:

https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPL com inversores Kinetix 6200/6500

Torque de
- . . Corrente de Corrente de Torque de . . Inversores
f:td;ﬂ? g%o Xﬁﬁ%ﬁde \ﬂicldade, travamento E;"t?m;";: travamento de travamento de 32'::02::“'“' Kinetix 6200/
motorg om om continua de sistema sistema pico de sistema pico de sistema W Kinetix 6500
A0-pk Nem (Ibepol) A0-pk Nem (Ib-pol) classe 400 V
MPL-B1510V 8000 8000 0,95 0,26(23) 3,10 0,77 (6,8) 0,16 2094-BMP5-M
MPL-B1520U 7000 7000 1,80 0,49 (43) 6,10 1,58(13,9) 027 2094-BMP5-M
MPL-B1530U 7000 7000 20 0,90(8,0) 720 2,82(24.9) 039 2094-BMP5-M
MPL-B210V 8000 8000 1,75 0,55 (49) 580 152(13,4) 037 2094-BMP5-M
990 4,12 (36,4) 2094-BMP5-M
MPL-B220T 6000 6000 330 1,61(14,2) 0,62
13 4,74 (41,9) 2094-BM01-M
9,90 7,24 (64,0) 2094-BMP5-M
MPL-B230P 5000 5000 2,60 2,10(18,6) 0,86
113 8,20 (73,0) 2094-BM01-M
MPL-B310P 5000 5000 24 16(141) 7,10 36(32) 0,77 2094-BMP5-M
4,0 27(239) 9,90 59(52,2) 2094-BMP5-M
MPL-B320P 5000 5000 15
45 3,10(27) 14,0 8,2(72,5) 2094-BM01-M
4,0 2,7(239) 9,90 6,8 (60.2) 2094-BMP5-M
MPL-B330P 5000 5000 18 T —
6,1 4,18 (37) 19,0 11,1(98) 2094-BM071-M
216 13,1(116) 2094-BM01-M
MPL-B420P 5000 5000 63 4,74 (42) 19 T —
20 13,5(119) 2094-BM02-M
8,6 6,2 (549) 216 13,9(123) 2094-BM01-M
MPL-B430P 5000 5000 22 —
9,2 6,55 (58) 320 19,8 (175) 2094-BM02-M
40 49(433) 9,90 11,0(97,3) 2094-BMP5-M
MPL-B4530F 3000 3000 21 —
6,7 8,360 (74) 21,0 20,3 (180) 2094-BM01-M
8,6 7,1(62,8) 216 15,1(133) 2094-BM01-M
MPL-B4530K 4000 4000 26 —
99 8,25(73) 31,0 203(179) 2094-BM02-M
8,6 9,5(84,1) 216 20,9 (185) 2094-BM01-M
MPL-B4540F 3000 3000 26
9,1 10,20 (90) 29,0 27,1(240) 2094-BM02-M
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPL com inversores Kinetix 6200/6500

Torque de
- . . Corrente de Corrente de Torque de . . Inversores
f:td;ﬂf g%o Xﬁﬁ?;}?de \ﬂ?‘cldade, travamento E;"t?mleo";: travamento de travamento de Zz'gfo't‘::m"al Kinetix 6200/
motorg om om continua de sistema sistema pico de sistema pico de sistema W Kinetix 6500
A0-pk Nem (Ibepol) A0-pk Nem (Ib-pol) classe 400 V
8,6 10,5(92,9) 216 22,7(201) 2094-BM01-M
MPL-B4560F 3000 3000 32
118 14,0 (124) 36,0 34,4 (304) 2094-BM02-M
8,6 79(699) 216 16,6 (147) 2094-BM01-M
MPL-B520K 3500 4000 35
115 10,7 (95) 330 23,2(205) 2094-BM02-M
8,6 15,8(139) 216 37,9(335) 2094-BM01-M
MPL-B540D 2000 2000 34
10,5 194 (172) 230 41,0 (362) 2094-BM02-M
MPL-B540K 4000 4000 204 19,4 (171) 60,0 48,6 (430) 54 2094-BM03-M
MPL-B5S60F 3000 3000 20,6 26,8(237) 68,0 67,8 (600) 55 2094-BM03-M
750 746 (660) 2094-BM03-M
MPL-B580F 3000 3000 26,0 34,0 (300) 71
94,0 87,0(770) 2094-BM05-M
30,0 31,7 (280) 75,0 67,0 (592) 2094-BM03-M
MPL-B580) 3800 3800 79
320 34,0 (301) 94,0 81,0(716) 2094-BM05-M
30,0 34,4 (304) 2094-BM03-M
MPL-B640F 2000 3000 65,0 72,3 (640) 6,1
320 36,7 (325) 2094-BM05-M
MPL-B660F 2000 3000 385 48,0 (425) 96,0 101 (895) 6,1 2094-BM05-M
30,0 55,4 (490) 750 125 (1105) 2094-BM03-M
MPL-B680D 2000 2000 93
340 62,8 (556) 94,0 154 (1365) 2094-8M05-M
MPL-B680F 2000 3000 479 60,0 (531) 96,0 108 (960) 75 2094-BM05-M
MPL-B680H 2000 3500 489 58,0(513) 97,8 107 (947) 75 2094-BM05-M
MPL-B360D 2000 2000 473 83,0(735) 95,5 152 (1350) 12,5 2094-BM05-M
MPL-B880C 1500 1500 47,5 110 (973) 97,5 203 (1800) 126 2094-BM05-M
MPL-B380D 2000 2000 489 79,9 (706) 96,0 147 (1300) 126 2094-BM05-M
MPL-BI60B 1200 1200 42,5 130 (1150) 94,0 231(2050) 12,7 2094-BM05-M
MPL-B980B 1000 1000 40,0 162 (1440) 94,0 278 (2460) 152 2094-BM05-M

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte 0 Motion Analyzer.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho do motor cod. cat. MPM com inversores

Kinetix 6200/6500
. ) ) ) Corrente de Torque de Corrente de Torque de . ) Inversores
Cod}go de Velocidade, Veloqdade Ve!ocldade, travalmento trava}mento trav§mento travgmento Saidanominal Kinetix 6200/
catalogo do base nominal max continua de continuo de d.e pico de d'e pico de do motor Kinetix 6500
motor m m pm sistema sistema sistema sistema kW dasse 400V
A0-pk Nem (Ibpol) A0-pk Nem (Ib<pol)

MPM-B1151F | 3000 4000 5000 271 23(203) 99 6,6(58,4) 075 2094-BMP5-M
MPM-B1151T 6000 5000 7000 5,62 23(203) 20,5 58(513) 0,90 2094-BM01-M
MPM-B1152C 1500 2500 3000 361 50 (442 124 13,5(119) 1,20 2094-BM02-M
MPM-B1152F 3000 4000 5200 6,17 50(442) 211 133(118) 1,40 2094-BM01-M
MPM-B1152T 6000 4000 7000 11,02 50 (442 36,5 13,1(116) 1,40 2094-BM02-M
MPM-B1153E 2250 3000 3500 6,21 6,5(57,5) 216 19,7 (174) 1,40 2094-BM01-M
MPM-B1153F 3000 4000 5500 9,20 6,4 (56,0) 320 19,7 (174) 1,40 2094-BM02-M
MPM-B1153T 6000 4000 7000 15,95 6,4 (56,6) 45,0 14,5(128) 1,45 2094-BM03-M
MPM-B1302F 3000 4000 4500 8,57 6,6 (584) 25 13,0(115) 1,65 2094-BM01-M
MPM-B1302M | 4500 4000 6000 12,57 6,6 (58,4) 324 13,3(118) 1,65 2094-BM02-M
MPM-B1302T 6000 4000 7000 16,83 6,7(59,3) 34 133(118) 1,65 2094-BM03-M
MPM-B1304C 1500 1870 2750 7,00 10,3 (91,1) 25 264(233) 2,00 2094-BM01-M
MPM-B1304E 2250 3500 4000 10,75 10,2(90,3) 34,2 27,1(240) 2,20 2094-BM02-M
MPM-B1304M | 4500 3500 6000 19,02 10,4 (92,0) 60,6 27,1(240) 2,20 2094-BM03-M
MPM-B1651C 1500 3000 3500 10,21 11,4(101) 29,2 23,2(205) 2,50 2094-BM02-M
MPM-B1651F 3000 3000 5000 17,75 11,4 (101) 509 23,2(205) 2,50 2094-BM03-M
MPM-B165TM | 4500 3000 5000 22,46 11,3 (100) 56,8 21,4(189) 2,50 2094-BM03-M
MPM-B1652C 1500 2500 2500 11,51 16,4 (145) 336 40,2 (356) 3,80 2094-BM02-M
MPM-B1652E 2250 3500 3500 20,94 21,1(187) 60,5 48,0 (425) 4,30 2094-BM03-M
MPM-B1652F 3000 3500 4500 28,74 21,1(187) 84,1 43,0 (424) 4,30 2094-BM05-M
MPM-B1653C 1500 2000 2500 20,05 26,7 (236) 59,2 67,7 (599) 4,60 2094-BM03-M
MPM-B1653E 2250 3000 3500 27,00 26,8 (237) 729 62,0 (549) 510 2094-BM03-M
MPM-B1653F 3000 3000 4000 34,94 31,0(274) 94,3 56,0 (495) 510 2094-BM05-M
MPM-B2152C 1500 2000 2500 27,40 36,7 (325) 554 72,2 (639) 5,60 2094-BM03-M
MPM-B2152F 3000 2500 4500 43,54 34,1(302) 978 72,3 (495) 5,90 2094-BM05-M
MPM-B2152M | 4500 2500 5000 44,58 34,1(302) 76,3 52,9 (468) 590 2094-BM05-M
MPM-B2153B 1250 1750 2000 24,06 48,0 (425) 60,0 101 (894) 6,80 2094-BM03-M
MPM-B2153E 2250 2000 3000 39,63 479 (424) 978 101 (894) 7,20 2094-BM05-M
MPM-B2153F | 3000 2000 3800 43,86 45,6 (403) 9738 99,0 (875) 7,20 2094-BM05-M
MPM-B2154B 1250 1750 2000 35,46 62,7 (555) 978 154 (1362) 6,90 2094-BM05-M
MPM-B2154E 2250 2000 3000 43,68 55,9 (495) 97,8 112 (990) 7,50 2094-BM05-M
MPM-B2154F 3000 2000 3300 44,40 56,2 (497) 83,6 88,0(778) 7,50 2094-BM05-M

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha

nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacbes de desempenho do motor cod. cat. MPF com Inversores
Kinetix 6200/6500

Torque de
. . . Corrente de Corrente de Torque de . . Inversores

(otdlllgo ded xﬁmmde \ﬂ;cldade, travamento g)ar:'t?::;";: travamento de travamento de 32'?7?023:" mal Kinetix 6200/
:ri:oio(:go o o o continua de sistema sistema pico de sistema pico de sistema W Kinetix 6500

A0-pk Nern (Ib-pol) A0-pk Nem (Ib-pol) classe 400V
MPF-B310P 5000 5000 230 1,60 (14) 7,10 3,6(32) 0,77 2094-BMP5-M

40 2,90 (25,6) 9,90 6,0(53,1) 2094-BMP5-M
MPF-B320P 5000 5000 15 P U—

4,24 3,10(27) 14,0 7,8(69) 2094-BM01-M

40 2,90 (25,6) 9,90 6,5(57,5) 2094-BMP5-M
MPF-B330P 5000 5000 16 —_—

570 4,18 (37) 19,0 11,1(98) 2094-BM01-M

8,60 6,20 (549) 215 13,9(123) 2094-BM01-M
MPF-B430P 5000 5000 20 T ——

9,20 6,55 (58) 320 19,8 (175) 2094-BM02-M

8,60 7,10(62,8) 215 15,1(133) 2094-BM01-M
MPF-B4530K 4000 4000 24 T ——

9,90 8,25 (73) 31,0 203 (179) 2094-BM02-M

8,60 9,50 (84,1) 215 209 (185) 2094-BM01-M
MPF-B4540F 3000 3000 25 S ——

9,10 10,20 (90) 29,0 27,1(240) 2094-BM02-M
MPF-B540K 4000 4000 20,5 19,4 (171) 60,0 43,6 (430) 41 2094-BM03-M

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacbes de desempenho do motor cod. cat. MPS com Inversores
Kinetix 6200/6500

Corrente de Torque de
. . Corrente de Torque de . . Inversores
Codigo de Velocidade Velocidade, max travamento travamento travamento de travamento de Saida nominal do Kinetix 6200/
catalogo do nominal continua de continuo de ico de sistema ico de sistema motor Kinetix 6500
motor pm fpm sistema sistema R 0ok n-m (Ib-p0) Kw classe 400V
A0-pk N-m (Ib-pal) P po
40 30(265) 9,90 6,6 (58,4) 2094-BMP5-M
MPS-B330P 5000 5000 13 —
49 36(32) 19,0 11,0(97,2) 2094-BM01-M
215 22,8(202) 2094-BM01-M
MPS-B4540F 3000 3000 7] 81(72) 14 —
26,0 27,1 (240) 2094-BM02-M
MPS-B560F 3000 3000 170 21,5(190) 68,0 67,8 (600) 35 2094-BM03-M

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho de controle de
movimento linear

Estas familias de controle de movimento linear séo compativeis com servo-drives Kinetix 6200 e Kinetix 6500.

Familia de controle de movimento linear Pagina
Impulsores lineares integrados LDAT-Series 114
Etapas lineares integradas de MP-Series (cdd. cat. MPAS) 118
Cilindros elétricos MP-Series (cod. cat. MPAR) 118
Cilindros elétricos para aplicacdo pesada MP-Series (c6d. cat. MPAI) 118
Motores lineares com niicleo de ferro LDC-Series 120

Para combinacdes de sistemas de acionamento Kinetix 6200 e Kinetix 6500 que incluem selecdo de cddigo de catélogo do
cabo e curvas de forga/velocidade, consulte o Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide, publicagao
KNX-RMO03.

IMPORTANTE Estas combinacdes de sistema nao incluem todas as combinagdes possiveis de atuador/inversor.
Consulte o Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. Para acessar o Motion Analyzer, va para:
https.//motionanalyzer.rockwellautomation.com.

Especificacoes de desempenho LDAT-Series com Inversores Kinetix 6200/6500

Especificacoes de desempenho com Inversores Kinetix 6200/6500 (frame 30)

. . Corrente de Forca de . )

. [ Velocidade, méx. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Inversores
Cadigo dg catilogo do 460 Vca continua de sistema continua de sistema travamento de travamento de 460 Vca Kinetix 6200/6500
atuador linear pico desistema | pico de sistema

m/s A0-pk N (Ib) kw classe 400V
A 0-pk N (Ib)
L DAT-5031010-DBx 24 0,20
L DAT-5031020-DBx 31 0,25
48 81(18) 12,2 168 (38) 2094-BM01-M
L DAT-5031030-DBx 35 0,29
L DAT-5031040-DBx 38 0,31
L DAT-5032010-DBx 31 0,40
L DAT-5032020-DBx 4] 0,52
74 243
L DAT-5032030-DBx 4,7 0,59
L DAT-5032040-DBx 50 0,63
126 (28) 336 (76) 2094-BM01-M
L DAT-5032010-EBx 31 0,40
L DAT-5032020-EBx 41 0,52
37 12,2
L DAT-5032030-EBx 4,7 0,59
L DAT-5032040-EBx 50 0,63
L DAT-5033010-DBx 35 0,67
L DAT-5033020-DBx 47 0,88
11 36,5 2094-8M02-M
L DAT-5033030-DBx
50 095
LDAT-5033040-DBx
190 (43) 504 (113)
L DAT-5033010-EBx 35 0,67
L DAT-5033020-EBx 47 0,87
3,7 12,2 2094-BM01-M
L DAT-5033030-EBx
50 091
LDAT-5033040-EBx

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho com Inversores Kinetix 6200/6500 (frame 50)

Corrente de

Forca de

- [ Velocidade, max. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Inversores
Cadigo de catdlogodo | 464 ycq continua de sistema congtinua de sistema travamentode | travamentode | coy, Kinetix 6200/6500
atuador linear pico desistema | pico de sistema

m/s A0-pk N (Ib) kW classe 400V
A 0-pk N (Ib)
LDAT-5051010-DBx 28 0,34
LDAT-5051020-DBx 37 0,43
LDAT-5051030-DBx 41 31 119 (27) 14 363(82) 0,49 2094-BMP5-M
LDAT-5051040-DBx 44 053
LDAT-5051050-DBx 4,7 0,55
LDAT-5052010-DBx 37 0,92
L DAT-5052020-DBx 48 1,20
LDAT-5052030-DBx 6,2 2,7 2094-BM01-M
L DAT-5052040-DBx 50 1,24
LDAT-5052050-DBx
251(56) 727 (163)

LDAT-5052010-EBx 37 0,80
LDAT-5052020-EBx 46 098
LDAT-5052030-EBx 31 114 2094-BMP5-M
LDAT-5052040-EBx 46 1,02
LDAT-5052050-EBx
LDAT-5053010-DBx 41 1,56
LDAT-5053020-DBx

94 34,2 2094-BM02-M
LDAT-5053030-DBx 50 187
a 378 (85) 1093 (246)
LDAT-5053050-DBx
LDAT-5053010-EBx
a 35 31 14 1,04 2094-BMP5-M
LDAT-5053050-EBx
LDAT-5054010-DBx 44 2,26
L DAT-5054020-DBx 124 455 2094-BM02-M
a 5,00 253
LDAT-5054050-DBx

509 (114) 1453 (327)

LDAT-5054010-EBx 44 187
L DAT-5054020-EBx 6,2 2,7 2094-BM01-M
a 50 2,05

LDAT-5054050-EBx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha

nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificagées de desempenho com Inversores Kinetix 6200/6500 (frame 70)

. ‘ Corrente de Forca de . .

- . Velocidade, méx. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Inversores
Cadigo dg catalogo do 460 Vca continua de sistema continua de sistema travamento de travamento de 460 Vca Kinetix 6200/6500
atuador linear pico desistema | pico de sistema

m/s A0-pk N (Ib) kw classe 400V
A0-pk N (b)

LDAT-5072010-DBx 39 137
LDAT-5072020-DBx

60 20 2094-BM01-M
LDAT-5072030-DBx 50 1,64
a
LDAT-5072070-DBx 364(82) 1055 (237)
LDAT-5072010-EBx
LDAT-5072020-EBx 35 30 110 1,03 2094-BMP5-M
a
LDAT-5072070-EBx

Publicacao Rockwell Automation KNX-SGOO1D-PT-P - Maio 2018 115



Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho com Inversores Kinetix 6200/6500 (frame 70) (continua)

. < Corrente de Forca de . .

- [ Velocidade, méx. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Inversores
Cadigo dg catalogo do 460 Vca continua de sistema continua de sistema travamento de travamento de 460 Vca Kinetix 6200/6500
atuador linear pico desistema | pico de sistema

m/s A 0-pk N (Ib) kw classe 400V
A 0-pk N (Ib)
LDAT-5073010-DBx 44 227
LDAT-5073020-DBx 9,0 328 2094-8M02-M
a 50 250
LDAT-5073070-DBx 554 (125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EBx
a 24 30 10,9 1,01 2094-BMP5-M
LDAT-5073070-EBx
LDAT-S074010-DBx 47 3,15
LDAT-5074020-DBx 11,9 435 2094-8M02-M
a 50 330
LDAT-5074070-DBx 730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EBx
a 35 6,0 21,7 2,08 2094-BM01-M
LDAT-5074070-EBx
LDAT-5076010-DBx
LDAT-5076020-DBx 50 182 66,4 5,02 2094-BM03-M
a
LDAT-5076070-DBx 1122 (252) 3189 (717)
LDAT-5076010-EBx
a 35 9,1 332 318 2094-8M02-M

LDAT-5076070-EBx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificagoes de desempenho com Inversores Kinetix 6200/6500 (frame 100)

. . Corrente de Forca de . .

- . Velocidade, max. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Inversores
C6digo de catdlogodo | 460y continua de sistema continua de sistema travamentode | travamentode | 34y Kinetix 6200/6500
atuador linear pico desistema | pico de sistema

m/s A0-pk N (Ib) kW classe 400V
A 0-pk N (Ib)

LDAT-$102010-DBx 34 1,44
LDAT-5102020-DBx 44 1,74
LDAT-$102030-DBx

57 210 2094-BMO1-M
LDAT-5102040-DBx

50 456 (103) 1289 (290) 191

LDAT-$102050-DBx
a
LDAT-$102090-DBx
LDAT-5102010-EBx
a 26 29 10,5 09 2094-BMP5-M
LDAT-S102090-EBx
LDAT-S103010-DBx 38 241
LDAT-5103020-DBx

8,6 315 2094-BM02-M
LDAT-$103030-DBx 50 293
a 702 (158) 1935 (435)
LDAT-S103090-DBx
LDAT-$103010-EBx
a 18 29 10,5 092 2094-BMP5-M
LDAT-5103090-EBx
LDAT-5104010-DBx 4,1 3,76
LDAT-S104020-DBx

15 20 2094-BM02-M
LDAT-S104030-DBx 50 429
a 929 (209) 2578 (580)
LDAT-S104090-DBx
LDAT-S104010-EBx
a 2,7 57 210 2,07 2094-BM01-M

LDAT-5104090-EBx
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho com Inversores Kinetix 6200/6500 (frame 100) (continua)

Corrente de

Forca de

- [ Velocidade, méx. | Corrente de travamento | Fora de travamento Saida nominal Inversores
Cadigo dg catalogo do 460 Vca continua de sistema continua de sistema travamento de travamento de 460 Vca Kinetix 6200/6500
atuador linear pico desistema | pico de sistema

m/s A0-pk N (Ib) kw classe 400V
A 0-pk N (Ib)
LDAT-5106010-DBx 45 54
LDAT-5106020-DBx 173 63,0 2094-BM03-M
a 50 587
LDAT-5106090-DBx 1403 (319) 3871(870)
LDAT-S106010-EBx
27 8,6 315 294 2094-BM02-M

a
LDAT-5106090-EBx

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha

nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificagbes de desempenho com Inversores Kinetix 6200/6500 (frame 150)

. . Corrente de Forca de . .

- [ Velocidade, méx. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Inversores
Codigo d‘.’ catdlogo do 460 Vca continua de sistema continua de sistema travamento de travamento de 460 Vca Kinetix 6200/6500
atuador linear pico de sistema | pico de sistema

m/s A0-pk N (Ib) A0 kw classe 400V
-pk N (Ib)
LDAT-5152010-DBx 32 1,76
LDAT-5152020-DBx 53 19,5 2094-BM01-M
a 35 1,89
LDAT-$152090-DBx 643 (145) 1799 (404)
LDAT-5152010-EBx
a 18 27 9.8 0,87 2094-BMP5-M
LDAT-5152090-EBx
LDAT-5153010-DBx
a 36 8,0 291 287 2094-BM01-M
LDAT-5153090-DBx
978 (220) 2680 (602)
LDAT-S153010-EBx
a 1,2 27 9,1 0,80 2094-BMP5-M
LDAT-5153090-EBx
LDAT-S154010-DBx
a 35 10,7 391 383 2094-BM02-M
LDAT-5154090-DBx
1306 (294) 3597 (809)
LDAT-S154010-EBx
a 18 53 19,5 1,78 2094-BM01-M
LDAT-S154090-EBx
LDAT-5156010-DBx
a 36 16,3 59,4 585 2094-BM03-M
LDAT-5156090-DBx
1997 (449) 5469 (1229)
LDAT-5156010-EBx
a 18 8,1 19,8 271 2094-BM01-M

LDAT-5156090-EBx

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha

nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAS com Inversores Kinetix 6200/6500

Corrente de Forca de travamento Corrente de Forca de Poténcianominal | Inversores
(édigo de catalogo da Velocidade, max | travamento continua congtinua dosistema | travamento de travamento de de saida do Kinetix 6200/
etapa linear mm/s (pol/s) de sistema N (i) pico de sistema pico de sistema motor Kinetix 6500

A0-pk A0-pk N (Ib) kw classe 400V
MPAS-Bxxxx1-VO5SxA 200(7,9) 0 1,75 521(117) 3,50 1212(272) 0,37 2094-BMP5-M
MPAS-Bxxxx2-V20SxA 1124 (44,3) @ 3,30 462 (104) 6,60 968 (218) 0,62 2094-BMP5-M
MPAS-B8xxF-ALMO2C 3,50 189 (42,5) 9,30 456 (103) 0,527 2094-BMP5-M
MPAS-B8xuxF-ALMS2C 3,15 159(35,7) 837 399 (89,7) 0,475 2094-BMP5-M

5000 (200) ¥

MPAS-BIuuxL-ALMO2C 3,40 285 (64,1) 9,10 680 (153) 0,768 2094-BMP5-M
MPAS-BIxux-ALMS2C 3,03 245 (55,1) 8,19 601 (135) 0,69 2094-BMP5-M

(1) Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade méxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).

(2)  Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade méxima é 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade méxima é 715 mm/s (28,2 pol/s). Para comprimento de
lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 582 mm/s (22,9 pol./s).

(3)  Por causa do curso curto de muitas dessas etapas e da distancia necessdria para alcancar uma velocidade mdxima de 5000 mm/s (200 pol./s), a velocidade méxima dessas etapas € frequentemente menor que
5000 mm/s (200 pol./s). Para saber a velocidade mdxima de cada etapa linear de acordo com o comprimento de langamento, consulte Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data, publicagao KNX-TD002.

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAR com Inversores Kinetix 6200/6500

Cédigo de catdlogo Velocidade, max froar\;;nmt:nt continua Eg;gt?ntztgz‘ﬁ;'::‘t: f;\r\;:nmt:pdti de ::ar\grgipto de ::t:;r;;i: 3 : mi)ntzlr Il(lmee!:)‘() r6e2500/
do cilindro elétrico | mm/s (pol/s) de sistema N () pico de sistema pico de sistema W Kinetix 6500
A0-pk A0-pk N (Ib) classe 400 V
MPAR-B1xxxB 150 1,15 240 (53,9) 135 300 (67,4) 0,036 2094-BMP5-M
MPAR-B1xxxE 500 149 280(62,9) 1,1 350(78,7) 0,140 2094-BMP5-M
MPAR-B2xxxC 250 1,67 420 (94.4) 1,90 525(118) 0,105 2094-BMP5-M
MPAR-B2xxxF 640 3,29 640 (144) 393 800 (180) 0,410 2094-BMP5-M
MPAR-B3xxxE 500 516 2000 (450) 6,17 2500 (562) 1,00 2094-BM01-M
MPAR-B3xxxH 1000 6,13 1300 (292) 6,79 1625 (365) 1,30 2094-BM01-M

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho cod. cat. MPAI com Inversores Kinetix 6200/6500

Especificagoes de desempenho com Inversores Kinetix 6200/6500 (eixo esférico)

. . Corrente de Forga de travamento continua | (opente de Forcade Poténcianominal | Inversores
cotd,'lgo d% \éle;;)(udade, travamento continua do sistema travamentode | travamentode | desaida Kinetix 6200/
zia"ﬁ dorgoeléotric s (00l de sistema N(Ib) pico de sistema pico desistema | do motor Kinetix 6500

oelétrico | mm/s(pol/s) | g o e | Aok N (Ib) kW dlasse 400V
MPAI-B2076(V1 0,90 890 (200) 706 (159) 2,30 0,22
MPAI-B2150CV3 305(12) 1446 (325) 2094-BMP5-M
_— 1,29 1446 (325) 1147 (258) 3,25 0,25
MPAI-B2300CV3
MPAI-B3076(M1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4443 (1000)
1,35 457 0,27 2094-BMP5-M
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-B3150CM3 79011
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 4,30 4448 (1000)
MPAI-B3450CM3 188 (7,3)
281 0,39 2094-BMP5-M
MPAI-B3150EM3 5902
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 7,07 4003 (900)
MPAI-B3450EM3 376(15)
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

. . Corrente de Forca de travamento continua | oprente de Forca de Poténcianominal | Inversores
Cotdlllgo ded Xf;;c'dade’ travamento continua dossistema travamentode | travamentode | de saida Kinetix 6200/
Eﬂiﬁ dorg(:eléotrico < ol de sistema () picodesistema | picodesistema | do motor Kinetix 6500

mm/s (pol/s) A 0-pk 255 (77°F) 40°C(104°F) A0-pk N (Ib) kw classe 400V

MPAI-B4150CM3 79011
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8,68 8896 (2000)
MPAI-B4450CM3 245(9,5)

561 0,43 2094-BM01-M
MPAI-B4150EM3 550022
MPAI-BA4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 14,14 7784 (1750)
MPAI-B4450EM3 491(19)
MPAI-B5xxCM3 200(7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2347) 8,48 13,345 (3000)

6,62 0,55 2094-BM01-M
MPAI-B5xxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16,70 13,122 (2950)

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte 0 Motion Analyzer.

Especificagbes de desempenho (eixo planetario) com Inversores Kinetix 6200/6500

For¢a de travamento continua

- . Corrente de . Corrente de Forca de Poténcianominal | Inversores
Cotdlllgo d% \r;ea!;qdade, travamento continua dossistema travamento de travamento de de saida do Kinetix 6200/
Eia"la] dorgoeléotrico mm/s (polfs) de sistema N (Ib) pico de sistema pico de sistema motor Kinetix 6500

A0-pk 25°C(77°F) 40°C (104%) A0-pk N(Ib) kw classe 400V
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
1,45 4,57 0,27 2094-BMP5-M
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3
—1279(M)
MPAI-B3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176 (6,9)
281 7,07 0,39 2094-BMP5-M
MPAI-B3150SM3
— 155922
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-B34505M3 353 (14)
MPAI-B4150RM3
—1279(M)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14.679 (3300)
MPAI-B4450RM3 19 (7,6)
5,61 14,14 043 2094-BM01-M
MPAI-B41505M3
—1559(22)
MPAI-B4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B4450SM3 393(15)

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho LDC-Series com Inversores Kinetix 6200/6500

Corrente de Corrente de Forca de . . Inversores
Cédigo de catélogo do | Velocidade, méx | travamento continua Egﬁ?n(:.eatﬂvﬁft‘::,? ) | travamento de travamento de ?:(;:;i(?rl};)[::la?’al do Kinetix 6200/
motor linear m/s (pés/s) de sistema N () pico de sistema pico de sistema m Kinetix 6500
A0-pk A0-pk N (Ib) classe 400V

[DC-C030100-DHT 4126,1 74a111(17a25) 121 188 (42) 0,3720,55 2094-BM01-M

1DC-C030200-DHT 10,0 (32,8) 81a122 243 2094-BM02-M
_— 1483222 (333 50) 375 (84) 074311

LDC-C030200-EHT 4126, 121 2094-BM01-M

[DC-C050100-DHT 39259 1192179 (27 a 40) 1,7 302 (68) 0,5920,89 2094-BM01-M

LDC-C050200-DHT 79a118 233 2094-BM02-M
_— 2403359 (54a81) 600 (135) 1,20a1,79

[DC-C050200-EHT 10,0 (32,8) 39a59 11,6 2094-BM01-M

LDC-C050300-DHT 118a17,7 359 2094-BM02-M
_— 363a544(82a122) 941(212) 1813272

[DC-C050300-EHT 39a59 120 2094-BM01-M

LDC-C075200-DHT 7,715 229 2094-BM02-M
_— 3483523 (78a117) 882 (198) 1743261

[DC-C075200-EHT 38a5,7 115 2094-BM01-M

LDC-C075300-DHT 1153172 356 2094-BM02-M
—1100(329) 523a784(117a176) 1368 (308) 2612392

LDC-C075300-EHT 38a5,7 119 2094-BM01-M

LDC-C075400-DHT 1533230 474 2094-BM03-M
—_— 697 a 1045 (157 a 235) 1824 (410) 3483522

LDC-C075400-EHT 7,7a15 23,7 2094-BM02-M

LDC-C100300-DHT 11,1a16,7 343 2094-BM02-M
_ 67421012 (152a227) 1767 (397) 3,37a5,06

LDC-C100300-EHT 37356 11,4 2094-BM01-M

LDC-C100400-DHT 1483222 45,7 2094-BM03-M
—1100(3298) 89921349 (202a303) 2356 (530) 4,492a6,74

LDC-C100400-EHT 74a11 228 2094-BM02-M

[DC-C100600-DHT 22223333 68,5 2094-BM03-M
_ 134922023 (303 a 455) 3534(794) 6,/4210,11

LDC-C100600-EHT 11,1a16,7 343 2094-BM02-M

[DC-C150400-DHT 1413211 45,2 2094-BM03-M
_ 128121922 (2883 432) 3498 (786) 6,4029,61

LDC-C150400-EHT 702106 226 2094-BM02-M
—110,0(329)

LDC-C150600-DHT 2112317 67,8 2094-BM03-M
_ 1922 22882 (432 3 648) 5246 (1179) 96721441

LDC-C150600-EHT 1062158 339 2094-BM02-M

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Os servo-drives de eixos multiplos Kinetix® 6000 oferecem uma grande
simplicidade para manusear até as aplicagcdes mais exigentes de forma
rapida, facil e econdmica. Através do fornecimento de recursos de
controle avangados juntamente com um projeto inovador e recursos de
instalacdo, os inversores Kinetix 6000 podem aprimorar de forma
significativa o desempenho do sistema enquanto economizam tempo e
dinheiro. O tamanho compacto, a fiacdo simplificada e os componentes
de facil uso tornam os inversores Kinetix 6000 uma escolha ideal tanto
para os OEMs quanto para os usudrios finais. As aplicacées alvo para os
inversores Kinetix 6000 incluem empacotamento, manuseio de materiais,
conversao e montagem.

A familia de inversores Kinetix 6000 € parte da solucdo de controle de
movimento integrado Kinetix.

Recursos do servo-drive de eixos multiplos
Kinetix 6000

« Sistemas de servo-drive de eixos multiplos com SERCOS interface de controle de movimento integrado

« Certificacdo TUV Rheinland: PL e, Cat 3, de acordo com 1SO 13849 e SIL CL3 de acordo com IEC 61508, IEC 61800-5-2
e IEC 61062

- Controle Safe Torque-off
e 1954265 Vca, entrada trifasica (classe 200 V)
e 324 a528Vca, entrada trifasica (classe 400 V)
- Desempenho de pico aprimorado para até 250% da capacidade de corrente continua

« Software RSLogix 5000° ou aplicagdo Studio 5000 Logix Designer® para programagcao (l6gica ladder, texto
estruturado e controles sequenciais de funcdes)

« Movimento integrado Kinetix com controladores ControlLogix® ou CompactLogix™

« Realimentacdo do encoder absoluto de alta resolucdo multivoltas e de volta Unica, eixo auxiliar apenas de
realimentacéo

Para comparar recursos do inversor através de familias de inversores, consulte Servo-drives iniciando em pagina 29.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Componentes do servo-drive Kinetix 6000

Os sistemas de servo-drive Kinetix 6000 consistem destes componentes necessarios:

Um mdédulo de eixo integrado (IAM ou condutor IAM)

Até sete médulos de eixo

Um barramento de alimentacéo

De um a oito motores rotativos, motores lineares, ou atuadores lineares

De uma oito cabos de alimentacao e realimentacdo do motor

Kits de conectores de baixo perfil (necessario para cabos de alimentacdo de condugéo flying)
De dois a nove cabos de fibra éptica SERCOS

Os sistemas Kinetix 6000 também podem incluir um ou mais médulos de eixo usados como seguidores IAM (e mddulos de
eixo, barramentos de alimentagéo, motores, cabos e kits de conectores associados como necessarios para aplicacao).

Estes componentes sao opcionais:

Um médulo de dissipacdo, 2094-BSP2 com resistor de dissipacdo passiva externo céd. cat. 1394 opcional
Mdédulos de preenchimento de slot 2094-PRF

Modulo de interface de linha cod. cat. 2094 (LIM)

Mdédulo RBM céd. cat. 2090

Maédulo de dissipacéo ativa externo cdd. cat. 1336 (freio dinamico)

Filtros de linha CA 2090-XXLF (necessario para CE)

Para obter requisitos detalhados do sistema de acionamento Kinetix 6000, consulte o Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500
Drive Systems Design Guide, publicacdo KNX-RMQO03.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Selecao de servo-drive Kinetix 6000

Mddulo de inversor

Cddigo de catalogo do médulo

Capacidades de saida continuas

inversor Conversor (A,) Inversor (A, 0-pk)
2094-AC05-MP5-S 3kW, 10 A 1,2kW,5 A
2094-AC05-M01-S 3KW,10A 19kW,9A
Modlo de e integrado (IAMS) 2094-AC09-MO2-S 6k 19 A 34N, 15
classe 200V
2094-AC16-M03-S 11,3 kW, 36 A 55KW,25A
2094-AC32-M05-S 225kW, 71A 11,0 kW, 49 A
2094-BC01-MP5-S 6kW,9A 1,8 kW, 4,0 A
2094-BC01-M01-S 6kW,9 A 39kW,8,6 A
Médulo de o ntegrado (IAM) 2094-BC02-M02-S 15KW, 23 A 6,6 kW, 146A
classe 400V
2094-BC04-M03-S 28 KW, 42 A 13,5kW, 30 A
2094-BC07-M05-S 45KW, 68 A 22,0kW, 49 A
2094-AMP5-S 1,2kW,5A
2094-AMO1-S 1,9kW,9 A
Mbdulode eho (AM), 2004-AM02-S N/A 34K, 15
classe 200V
2094-AM03-S 55kW, 25A
2094-AMO5-S 11,0 kW, 49 A
2094-BMP5-S 1,8 kW, 4,0 A
2094-BM071-S 3,9kW, 8,6 A
Médulo e cio (AM), 2004-BM02-S N/A 66 kW, 14,6 A
classe 400 V
2094-BM03-S 13,5kW, 30 A
2094-BM05-S 22,0kW, 49 A
Barramento de alimentagdo 2094 2094-PRSx Disponivel para sistemas de 1,2, 3,4, 5,7, e 8 eixos
Médulo shunt 2094 2094-BSP2 Médulo shunt de classe 200/400 V, 200 W (instalagdo em barramento de alimentagdo)
Médulo de preenchimento de slot 2094 | 2094-PRF Slots de tampa ndo usados de classe 200/400 V, no barramento de alimentacdo

Para especificacdes do modulo do inversor Kinetix 6000 nao incluidas nesta publicacdo, consulte Kinetix Servo Drives
Technical Data, publicacdo KNX-TDQO03.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Compatibilidade de componentes de inversor Kinetix 6200

Os modulos de poténcia 2094-BCxx-Mxx-M e 2094-BMxx-M contém a mesma estrutura de poténcia que os inversores
2094-BCxx-Mxx-S e 2094-BMxx-S. Por conta disso, 0 médulo de dissipacdo 2094-BSP2, o médulo cego 2094-PRF e os
barramentos de alimentacdo 2094-PRSx séo todos suportados por ambas as familias de inversores.

Além disso, os mddulos de poténcia AM 2094-BMxx-M com interface SERCOS sao suportados em barramentos de
alimentacdo com um maodulo IAM 2094-BCxx-Mxx-S. Por outro lado, os inversores AM 2094-BMxx-S sdo suportados em
barramentos de alimentagcdo com um maodulo de poténcia IAM 2094-BCxx-Mxx-M com interface SERCOS.

IMPORTANTE Os modulos de controle Kinetix 6500 EtherNet/IP™ (codigos de catdlogo 2094-EN02D-M01-Sx) néo sao
compativeis com os modulos IAM/AM no mesmo barramento de alimentagéo cod. cat. 2094 em que a
interface SERCOS é usada.

Compatibilidade de médulo IAM/AM

Madinlo AM 2094-BMkS Mddulos de alimentacdo AM 2094-BMxx-M
. , ddulo - -
Mddulo IAM Madulo de controle Kinetix 6000 Médulos de controle Kinetix 6200 | Médulo de controle Kinetix 6500
2094-SE02F-M00-Sx 2094-EN02D-M01-Sx
2094-BOox-Mxx-S (sériesBe () | N/A
2094-SE02F-MO0-Sx Totalmente compativel Totalmente compativel N&o compativel
2094-BCor-Mir-M interface SERCOS
(modulo de alimentagéo [AM) 2094-ENO2D-M01-Sx 3 ’ ) ’ )
Rede EtherNet/IP N&o compativel Ndo compativel Totalmente compatfvel

Para obter mais informacdes sobre servo-drives modulares Kinetix 6200, codigos de catdlogo 2094-BCOx-Mxx-M,
2094-BMxx-M e 2094-SE02F-MO00-Sx, consulte Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500 em pégina 99.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Configuracoes tipicas de hardware

Sistema Kinetix 6000 (com médulo LIM)

Filtro de linha CA 2090-XXLF-xxxx
(necessdrio para CE)

k. 5
af b Sistema de servo-drive de eixos miiltiplos Kinetix 6000
a e
= ) N
o ! ! ! 2004-85P2
Alimentagdo de p ) | | Mddulo shunt
entrada de Alimentagdo de controle (componente opcional)
trés fases 115/230V A4
of i &l
- o
Médulo 1AM 2094-PRE
O 209-1Cor- M-S 4 ; Madulo cego
(necessdrio para
ls M) preencher quaisquer
el || il e )= )l slots ndo utilizados)
I | 2 — g .
2094-PRSX g
TTTTT1 Barramento de T T T T 0 o
- O = alimentacio " S S S X T H—
! ! \[ ! ! Madulos de eixo (5) 2094-xMxx-S
2094-xLuxS | ) } t t
Médulo de interface de linha ! ! ! ! !
(componente opcional - ! ! ! ! !
P pdonal) Conexdes /S | | | | |
J J
T T T T |
Para sensores de entrada ’ Kits de Conectores de baixo perfil 2090-K6ck-Drox :
e grupo de controle para E/S, realimentagdo do motor e |
(6d. cat. 2090 realimentacdo auxiliar | (6d. cat. 2090
(abos de realimentagdo do motor | | | | | (abos de alimentacdo do motor
) ) ) I J
Motores rotativos MP-Series e TL-Series™ n ; . @

tapas lineares integradas MP-Series™
eixo esférico MPAS-BIxxx mostrado)

(motores MPL-Bxxxx mostrados) |
= % ) L

g B
== =
=

Motores lineares LDC-Series™
(motor linear LDC-Cexxxxxx mostrado)

o Cilindros elétricos para aplicado pesada MP-Series
o (cilindros elétricos MPAI-Bxxxx mostrados)

@l] Motores lineares LDL-Series™
(motor linear LDL-xxxxxxx mostrado)

(ilindros elétricos MP-Series
(cilindro elétrico MPAR-Bxxxx mostrado)

Atuadores lineares L DAT-Series
(somente atuadores lineares LDAT-Sxxxuxx-xBx)

Publicacao Rockwell Automation KNX-SGOO1D-PT-P - Maio 2018 125



Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Sistema Kinetix 6000 (sem moédulo LIM)

Alimentacdo de

entrada de
trés fases
I I I Dispositivo
de seccionamento
dalinha
Fusiveis
de entrada
Alimentacdo de controle
monofésica
(ontator
magnético Filtro de linha CA 2090- . . . " L
YXLF-xorx Sistema de servo-drive de eixos miiltiplos Kinetix 6000
(requerido para CE)
& 3 1 1 1 2094-BSP2
L b 1 1 1 )
o N | X X Médulo shunt ,
p b (componente opcional)
Ag Ag v
Maddulo 1AM 2094-xCox-Mxx-S E 2094-PRF
A H Mddulo cego
e B B g B (necessério para
preencher
[ || gy || e e o || [ e || e || isquer lots ndo
s 5 s utilizados)
2004-PRS e e @ ]
Conexdes /S Barramento de ' . : I
alimentagio L_n ML S . AN ln_O+
Para sensores de entrada | | |
e grupo de controle | \ N Médulos de eixo (5) 2094-xMxx-S
| I
1
|

(6d. cat. 2090 | para E/S, realimentacdo do motor e realimentacao auxiliar
(abos de realimentaco do motor

(6d. cat. 2090
(abos de alimentagdo do motor

|
|
|
Kits de conectores de baixo perfil 2090-K6CK-Dxxx 1
|
|
|

Motores rotativos MP-Series e TL-Series (g ——ww @ =
(motores MPL-xxxx mostrado) ||

Etapas lineares integradas MP-Series
o @ amawie) o (eixo esférico MPAS-BIxxx mostrado)

Motores lineares LDC-Series
(motor linear LDC-Coxxxxxx mostrado)

o Cilindros elétricos para aplicacdo pesada MP-Series
‘:51 o (cilindros elétricos MPAI-Bxxxx mostrados)

:ﬂ;-ﬁgfgﬂﬁ u Cilindros elétricos MP-Series
= ﬂﬂ (cilindro elétrico MPAR-Bxxxx mostrado)

Motores lineares LDL-Series
(motor linear LDL-xxxxxexx mostrado)

Atuadores lineares LDAT-Series =
(somente atuadores lineares LDAT-Sxxxxx-xBx) ‘ 5
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Nesta configuracdo de sistema, o mddulo condutor IAM é conectado ao seguidor modulo IAM através do ponto comum CC.
Quando planejar seu layout de painel, deve-se calcular a capacitancia de barramento total do sistema comum CC para se
assegurar de que o médulo de conducédo 1AM seja dimensionado suficientemente para pré-carregar todo o sistema. Consulte
o Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000 Manual do usuario, publicacdo 2094-UMO001, quando fizer este célculo.

IMPORTANTE Se a capacitancia de barramento total do seu sistema exceder a pré-carga nominal do médulo
condutor IAM, o status do médulo IAM de sete segmentos ira exibir um erro cddigo E90 (falha de
tempo de pré-carga) se a poténcia de entrada for aplicada.

Para corrigir esta condicédo, vocé deve substituir o médulo de condugéo IAM por um moédulo maior ou
diminuir a capacitancia da barramento total pela remocéo dos médulos de eixo.

Sistema Kinetix 6000 (barramento comum CC)

Aimentagio de Filto de linha CA 2000-XXLF-cex
entrada de ( i @
s fases requerido para
o B E |
L ho=
2 fo=
E 3
Tensdo de comando de 115/230V 2094-BSP2
S Sistema de servo-drive de eixos miltiplos Kinetix 6000 Médulo shunt
)| /_ (componente opcional)
@ Condutor de barramento f} | ] ] i i -
comum do mddulo IAM 7
e 2094-xCor-Mxx-S o g Modulo cego
: (necessdrio para
preencher
I I Knatix 0000 Kiwtix 8000 Kinatix 8000 Katix 000 Knattx 8000 Hanattx 8000 . -
quaisquer slots nao
utilizados)
TTTTTT 2094-PRSx - -
= [ = Barramento de o
alimentacdo m
2094-xLxS > > AN AN AN
Maddulo de interface de linha Mddulos de eixo (5) 2094-xMxx-S
(componente opcional) Barramento comum (C
Condutor de barramento comum 2094-PRF
do médulo 1AM 2094-xCoar-Mxx-S 5 Madulo cego
¥ (necessdrio para preencher
quaisquer slots nao
utilizados)
2094-PRSx
Barramento de alimentagdo o
@+
AN * AN * *
Mddulos de eixo (5) 2094-xMxx-S

Motores e outros detalhes comuns a configuracdes de ponto comum CA e CC, trifasicos séo removidos.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Configuracoes tipicas de comunicacao

Neste exemplo, os comprimentos de cabos SERCOS inversor a inversor e os cédigos de catdlogo séo mostrados para os

inversores Kinetix 6000 e quando os médulos inversores Kinetix 6000 e Kinetix 6200 existem no mesmo barramento de
alimentacéo.

Comunicacao do inversor Kinetix 6000 (SERCOS)

Rede de programacdo do controlador Logix 5000™

Médulo de interface SERCOS Logix 5000

Controlador Logix 5000

(ControlLogix é mostrado) Software fSLogix 5000 oua

aplicacdo Logix Designer Studio 5000

2090-SCoox-x
(abo de fibra 6ptica SERCOS

0,1m (5,1 pol.)
(abos sercos inversor-a-inversor Kinetix 6000

Modulo 1AM 2004-xCr-Mux-S.

2094-PRSx
Barramento de alimentacao

Mddulos de eixo (5) 2094-xMxx-S

7 1 Kinetix 6200 (visualizagdo superior)

Conectores Kinetix 6000 RX  TX
3 S| rx  Conectores sercos

(vista superior) Tg z

0,2m 0,1m
(7,1 pol) (5,1pol)

Mddulo IAM Kinetix 6000 de | Médulo IAM Kinetix 6000 de
amplitude simples

amplitude dupla
2094-BOor-Mxx-S 2094-BCor-Mxx-S
IAM Module

=[fm)]

Kinetix8200 § || Kinetix8200 §

Kietix 6000

Eﬁi
o8

|

AT

A A
Médulo AM amplitude dupla 2094-BMxx-S J

Médulo AM amplitude tnica 2094-BMxx-S

Médulos de poténcia AM amplitude tinica 2094-BMxx-M
com médulos de controle 2094-SE02F-MO0-Sx

Médulo AM amplitude tnica 2094-BMxx-S
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho de controle de
movimento rotativo

Estas familias de motor rotativo sdo compativeis com servo-drives Kinetix 6000.

Familia de motor rotativo Pagina
Motores de baixa inércia MP-Series (c6d. cat. MPL) 129
Motores de média inércia MP-Series (c6d. cat. MPM) 133
Motores de cagegoria alimenticia MP-Series (cod. cat. MPF) 136
Motores de aco inoxiddvel MP-Series (céd. cat. MPS) 137
TL-Series (cdd. cat. TLY) motores de baixa inércia 138

Para combinagdes do sistema de acionamento Kinetix 6000 que incluem sele¢do de codigo de catdlogo do cabo e curvas
de torque/velocidade, consulte o Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide, publicagdo KNX-RM003.

IMPORTANTE Estas combinacbes de sistema ndo incluem todas as combinacdes possiveis de motor/inversor. Consulte
o Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. Para acessar o Motion Analyzer, va para:
https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.

Especificacdes de desempenho do motor céd. cat. MPL com inversores Kinetix 6000

Especificagbes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe 200 V)

Corrente de Torque de
Codigo de Velocidade Velocidade, travamento travamento froar\;:m:ndti de I:)ar\?:r:g:to de Saida nominal Inversores
catalogo do nominal méx continua de continuo de pico de sistema pico de sistema do motor Kinetix 6000
motor pm pm sistema sistema A 0-0k em (Ipol) kw classe 200V
A 0-pk Nem (lb-pol) p po
MPL-A1510V 8000 8000 1,05 0,26(23) 3,40 0,77 (6,8) 0,16 2094-AMP5-S
MPL-A1520U 7000 7000 1,80 0,49 (43) 6,10 1,58 (13,9) 0,27 2094-AMP5-S
MPL-A1530U 7000 7000 2,82 0,90 (8,0) 10,1 2,82(249) 0,39 2094-AMP5-S
MPL-A210V 8000 8000 3,09 0,55(4,8) 10,2 1,52 (13,4) 0,37 2094-AMP5-S
10,5 3,45 (30,0) 2094-AMP5-S
MPL-A220T 6000 6000 4,54 1,61(14,2) 0,62
155 4,74(419) 2094-AM01-S
17,0 8,0(70,8) 2094-AM01-S
MPL-A230P 5000 5000 5,40 2,10(18,6) 0,86
23,0 8,2(73,0) 2094-AM02-S
MPL-A310F 3000 3000 3,24 1,58 (14,0) 9,30 3,61(31,9) 0,46 2094-AMP5-S
10,5 2,90 (25,6) 2094-AMP5-S
MPL-A310P 4750 5000 491 1,58 (14,0) 073
14,0 3,61(319) 2094-AM01-S
17,0 7,13(63,0) 2094-AM01-S
MPL-A320H 3500 3500 6,10 3,05(27,0) 10
19,3 7,91(70,0) 2094-AM02-S
8,50 2,88(25,5) 17,0 5,07 (448) 2094-AM01-S
MPL-A320P 5000 5000 13
9,00 3,05(27,0) 29,5 7,91(70,0) 2094-AM02-S
30,0 9,10(80,5) 2094-AM02-S
MPL-A330P 5000 5000 12,0 4,18(37,0) 18 _—
38,0 11,1(98,2) 2094-AM03-S
30,0 9,67(85,9) 2094-AM02-S
MPL-A420P 5000 5000 129 4,79 (42,3) 20 —_—
46,0 13,6 (119) 2094-AM03-S
30,0 13,9(123) 2094-AM02-S
MPL-A430H 3500 3500 12,2 6,21(55,0) 18 —_—
45,0 19,8 (175) 2094-AM03-S
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe 200 V) (continua)

Corrente de

Torque de

- . . Corrente de Torque de . .
(od'|go de Veloqdade Ve!ocldade, travgmento trava,mento travamento de travamento de Saida nominal quer§ores
catalogo do nominal max continua de continuo de pico de sistema pico de sistema do motor Kinetix 6000
motor m pm sistema sistema A 0-0k Kem (Ibepol) kw classe 200V
A 0-pk Ner (1b-pol) P m {ib-po
15,0 535(473) 30,0 9,99 (88,3) 2094-AM02-S
MPL-A430P 5000 5000 49,0 15,4 (136) 22 2094-AM03-S
16,80 599(52,9)
67,0 19,8 (175) 2094-AMO05-S
30,0 15,8 (139) 2094-AM02-S
MPL-A4530F 2800 2800 13,40 8,36 (74,0) 19
420 203(179) 2094-AM03-S
49,0 17,0 (150) 2094-AM03-S
MPL-A4530K 4000 4000 19,50 8,13(71,9) 25
62,0 203 (179) 2094-AMO05-S
8,50 9,15(80,9) 17,0 16,9 (150) 2094-AMO1-S
MPL-A4540C 1500 1500 15
9,55 10,30 (91,1) 290 21,1(239) 2094-AM02-S
49,0 23,6 (208) 2094-AM03-S
MPL-A4540F 3000 3000 18,40 10,19(90,1) 26
580 27,1(239) 2094-AMOS-S
49,0 27,0 (239) 2094-AM03-S
MPL-A4560F 3000 3000 22,0 14,1(125) 30
66,0 34,4 (305) 2094-AM0S-S
49,0 19,3 (171) 2094-AM03-S
MPL-A520K 3500 4000 15,0 10,77 (95,2) 35
65,0 24,2 (214) 2094-AM05-S
MPL-A540K 4000 4000 415 19,42 (171) 734 313Q277) 55 2094-AM05-S
MPL-AS60F 3000 3000 42,0 2739 (242) 734 39,6 (350) 53 2094-AM05-S

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha

nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte 0 Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe 400 V)

Corrente de Torque de
- . . Corrente de Torque de . .

Cod}go de Velogldade Ve!ocldade, travqmento travqmento travamento de travamento de Saidanominal Inversores Kinetix 6000
catalogo do nominal max continua de continuo de ico de sistema ico de sistema do motor lasse 400V
motor pm rpm sistema sistema P P kW classe

A0-pk Nem (Ib=pol)

A0-pk Nem (Ib-pol)

MPL-B1510V 8000 8000 095 026(23) 3,10 0,77 (6,8) 0,16 2094-BMP5-S a 150%

590 1,53(133) 2094-BMP5-S a 150%
MPL-B1520U 7000 7000 1,80 0,49(43) 027 —_—

6,10 1,58(13,9) 2094-BMP5-S a 250%

590 2,34(20,7) 2094-BMP5-S a 150%
MPL-B1530U 7000 7000 20 0,90 (8,0) 0,39 —_—

7,20 2,82(24,9) 2094-BMP5-S a 250%
MPL-B210V 8000 8000 1,75 0,55 (49) 580 1,52(13,4) 037 2094-BMP5-S a 150%

9,90 4,12 (36,4) 2094-BMP5-S a 250%
MPL-B220T 6000 6000 3,30 1,61(14,2) 0,62 —

113 474(419) 2094-BM01-S a 150%

9,90 7,24 (64,0) 2094-BMP5-S a 250%
MPL-B230P 5000 5000 2,60 2,10(18,6) 086 —

113 8,20 (73,0) 2094-BM01-S a 150%

590 3,2(28) 2094-BMP5-S a 150%
MPL-B310P 5000 5000 24 1,6 (14) 077 —

7,10 36(32) 2094-BMP5-S a 250%

13,0 7,5 (66) 2094-BM01-S a 150%
MPL-B320P 5000 5000 45 3,10(27) 15 _—

140 8,2(72,5) 2094-BM01-S a 250%

13,0 8,0(71) 2094-BM01-S a 150%
MPL-B330P 5000 5000 6,1 418(37) 18 —_—

19,0 11,1(98) 2094-BM01-S a 250%

216 13,1(116) 2094-BM01-S a 250%
MPL-B420P 5000 5000 63 4,74 (42) 218 13,4(118) 19 2094-BM02-S a 150%

220 13,5(119) 2094-BM02-S a 250%

218 14,4(127) 2094-BM02-S a 150%
MPL-B430P 5000 5000 92 6,55 (58) 22 —

320 19,8 (175) 2094-BM02-S a 250%

13,0 13,9 (123) 2094-BM01-S a 150%
MPL-B4530F 3000 3000 6,7 8,36 (74) 2,1 —

210 20,3 (180) 2094-BM01-S a 250%

218 15,5(137) 2094-BM02-S a 150%
MPL-B4530K 4000 4000 99 8,25(73) 26 —

310 203 (179) 2094-BM02-S a 250%

218 21,4(189) 2094-BM02-S a 150%
MPL-B4540F 3000 3000 9,1 10,20 (90) 26 —_—

290 27,1(240) 2094-BM02-S a 250%

218 23,3 (206) 2094-BM02-S a 150%
MPL-B4560F 3000 3000 138 14,0 (124) 32 —_—

36,0 34,4 (304) 2094-BM02-S a 250%

218 17,0 (150) 2094-BM02-S a 150%
MPL-B520K 3500 4000 15 10,7 (95) 35 —_—

330 23,2(205) 2094-BM02-S a 250%

218 38,8 (343) 2094-BM02-S a 150%
MPL-B540D 2000 2000 10,5 194 (172) 34 _—

230 41,0 (362) 2094-BM02-S a 250%

450 38,1(337) 2094-BM03-S a 150%
MPL-B540K 4000 4000 204 194 (171) 54 _—

60,0 48,6 (430) 2094-BM03-S a 250%

45,0 49,3 (436) 2094-BM03-S a 150%
MPL-B560F 3000 3000 20,6 26,8(237) 55 —_—

68,0 67,8 (600) 2094-BMO03-S a 250%

750 74,6 (660) 2094-BM03-S a 250%
MPL-B580F 3000 3000 260 34,0 (300) 734 73,5 (650) 7,1 2094-BMO05-S a 150%

94,0 87,0(770) 2094-BMO05-S a 200%

734 66,6 (589) 2094-BMO05-S a 150%
MPL-B580) 3800 3800 320 34,0(301) 79 _—

94,0 81,0(716) 2094-BMO05-S a 200%
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe 400 V) (continua)

Corrente de Torque de
- . . Corrente de Torque de . .
(od'|go de Veloqdade Ve!ocldade, travqmento travqmento travamento de travamento de Saidanominal Inversores Kinetix 6000
catalogo do nominal max continua de continuo de ico de sistema ico de sistema do motor dlasse 400V
motor pm rpm sistema sistema f\ 0ok 'N) (Ib-po) kW
A0-pk Nern (Ib-pol) P M {-po
34,4 (304) 45,0 50,4 (446) 2094-BM03-S a 150%
30,0 - -
MPL-B640F 2000 3000 34,4 (304) 6,1 2094-BM03-S a 250%
65,0 72,3 (640) —
320 36,7 (325) 2094-BM05-S a 150%
734 81,0(716) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B660F 2000 3000 385 48,0 (425) 6,1 —
9,0 101(895) 2094-BM05-S a 200%
30,0 55,4 (490) 750 125 (1105) 2094-BM03-S a 250%
MPL-B680D 2000 2000 734 124.(1098) 93 2094-BM05-S a 150%
340 62,8 (556) —
94,0 152 (1350) 2094-BM05-S a 200%
734 85,4 (755) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B68OF 2000 3000 479 60,0 (531) 75 —
9,0 108 (960) 2094-BM05-S a 200%
MPL-B680H 2000 3500 489 580(513) 97,8 107 (947) 75 2094-BM05-S a 200%
734 120 (1065) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B860D 2000 2000 473 83,0(735) 125 —
95,5 152 (1350) 2094-BM05-S a 200%
734 157 (1387) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B880C 1500 1500 47,5 110 (973) 126 —
97,5 203 (1800) 2094-BM05-S a 200%
MPL-B880D 2000 2000 489 79,9 (706) 96,0 147 (1300) 126 2094-BM05-M
734 190 (1684) 2094-BM05-S a 150%
MPL-BI60B 1200 1200 42,5 130 (1150) 12,7 —
94,0 231(2050) 2094-BM05-S a 200%
734 235 (2077) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B980B 1000 1000 40,0 162 (1440) 152 —
94,0 278 (2460) 2094-BM05-S a 200%

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho do motor cod. cat. MPM com inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe 200 V)

Corrente de

Torque de

- . . . Corrente de Torque de . .
Cod}go de Velocidade, | Velocidade Ve!ocldade, travamento travamento travamentode | travamento de Saida nominal Inversores
catdlogodo | base nominal max continua de continuo de : . . - do motor Kinetix 6000
’ ’ pico de sistema | pico de sistema
motor rpm rpm rpm sistema sistema A 0-ok Nem (Ib-pol) kw classe 200V
£ 0-pk Nem (Ib-pol) p p
300 6,5(57,5) 2094-AM02-S
MPM-AT151M | 4500 5000 6000 7,65 23(203) 090 U —
30,5 6,6(58,4) 2094-AM03-S
300 99(87,6) 2094-AM02-S
MPM-AT152F | 3000 4000 5000 1193 4,7(41,6) 1,40 T E—
448 13,5(119) 2094-AM03-S
6,0(53,1) 30,0 10,7 (94,7) 2094-AM02-S
MPM-AT153F | 3000 4000 5000 16,18 1,45 TR —
6,5(57,5) 49,0 16,1(142) 2094-AM03-S
49,0 13,2(117) 2094-AM03-S
MPM-AT302F | 3000 4000 4500 17,28 6,6(58,4) 1,65 —
50,2 13,5(19) 2094-AM05-S
76(67,2) 30,0 13,2(117) 2094-AM02-S
MPM-AT304F | 3000 3500 4000 19,65 2,20 —
9,2(814) 483 193(171) 2094-AM03-S
93(823) 49,0 15,2 (134) 2094-AM03-S
MPM-A1651F | 3000 3000 5000 3096 2,50 —
10,7 (94,7) 734 20,3 (179) 2094-AM05-S
11,0(97,3) 49,0 19,7 (174) 2094-AM03-S
MPM-A1652F | 3000 3500 4000 33,54 4,03 —
13,4(119) 734 27,7 (245) 2094-AM05-S
11,7 (103) 49,0 21,1(187) 2094-AM03-S
MPM-A1653F | 3000 3000 4000 424 510 —
18,6 (165) 734 29,6 (262) 2094-AM0S5-S

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacbes de desempenho com Inversores Kinetix 6000 (classe 400 V)

Corrente de Torque de Corrente de Torque de Saida
Cddigo de Velocidade Velocidade Velocidade, travamento travamento travamento travamento nominal do Inversores
catalogo do nominal nominal méx continua de continuo de de pico de de pico de motor Kinetix 6000
motor pm pm pm sistema sistema sistema sistema W classe 400V
A0-pk Nem (Ibpol) A0-pk Nem (Ib<pol)
59 43(38,0) 2094-BMP5-5 a 150%
MPM-B1151F | 3000 4000 5000 271 23(203) 0,75 —_—
99 6,6 (584) 2094-BMP5-S a 250%
13,0 4,1(36,3) 2094-BM01-S a3 150%
MPM-B1151T | 6000 5000 7000 562 23(203) 0,90 —_—
20,5 58(513) 2094-BM01-S a 250%
59 7.2(63,7) 2094-BMP5-5 a 150%
MPM-B1152C | 1500 2500 3000 3,61 50(44,2) 10,0 11,3 (100) 1,20 2094-BMP5-S a 250%
124 13,5(119) 2094-BM01-S a 150%
13,0 9,0(79,6) 2094-BM01-S a 150%
MPM-B1152F | 3000 4000 5200 6,17 50(442) 1,40 S S—
21,1 133 (118) 2094-BM01-S a 250%
218 8,5(75,2) 2094-BM02-S a 150%
MPM-B1152T | 6000 4000 7000 11,02 50(442) 1,40 —_—
36,5 13,1(116) 2094-BM02-S a 250%
215 13,0(115) 2094-BM01-S a 150%
MPM-B1153E | 2250 3000 3500 6,21 6,5(57,5) 1,40 _—
216 19,7 (174) 2094-BM01-S a 250%
218 14,4(127) 2094-BM02-5 a 150%
MPM-B1153F | 3000 4000 5500 9,20 6,4(56,6) 1,40 —_—
320 19,7 (174) 2094-BM02-S a 250%
MPM-B1153T | 6000 4000 7000 15,95 6,4 (56,6) 45,0 14,5(128) 1,45 2094-BM03-S a 150%
13,0 8,9(789) 2094-BM01-S a 150%
MPM-B1302F | 3000 4000 4500 8,57 6,6 (584) 1,65 —
215 13,0(115) 2094-BM01-S a 250%
218 99(87,6) 2094-BM02-S a 150%
MPM-B1302M | 4500 4000 6000 12,57 6,6 (58,4) 1,65 —
324 133 (118) 2094-BM02-S a 250%
6,0(53,1) 36,5 11,8 (104) 2094-BM02-S a 250%
MPM-B1302T | 6000 4000 7000 16,83 1,65 S S—
6,7(59,3) 434 13,3 (118) 2094-BM03-S a 150%
13,0 17,6 (156) 2094-BM01-S a 150%
MPM-B1304C | 1500 1870 2750 7,00 10,3 (91,1) 2,00 —_—
215 26,4(233) 2094-BM01-S a 250%
218 19,0 (168) 2094-BM02-S a 150%
MPM-B1304E | 2250 3500 4000 10,75 10,2 (90,3) 2,20 —_—
342 27,1(240) 2094-BM02-S a 250%
450 21,5(190) 2094-BM03-5 a 150%
MPM-B1304M | 4500 3500 6000 19,02 10,4 (92,0) 2,20 —_—
60,6 27,1(240) 2094-BM03-S a 250%
218 194(172) 2094-BM02-S a 150%
MPM-B1651C | 1500 3000 3500 10,21 11,4 (101) 2,50 —_—
29,2 23,2(205) 2094-BM02-S a 250%
45,0 21,6 (191) 2094-BM03-5 a 150%
MPM-B1651F | 3000 3000 5000 17,75 11,4 (101) 2,50 —_—
509 23,2(205) 2094-BM03-S a 250%
45,0 18,8 (166) 2094-BM03-S a 150%
MPM-B165TM | 4500 3000 5000 22,46 11,3 (100) 2,50 —_—
56,8 21,4(189) 2094-BM03-S a 250%
218 28,7 (254) 2094-BM02-S a 150%
MPM-B1652C | 1500 2500 2500 11,51 16,4 (145) 3,80 —
336 40,2 (356) 2094-BM02-S a 250%
45,0 38,4 (340) 2094-BM03-S a 150%
MPM-B1652E | 2250 3500 3500 20,94 21,1(187) 430 —
60,5 48,0 (425) 2094-BM03-5 a 250%
734 41,1(364) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B1652F | 3000 3500 4500 28,74 21,1(187) 430 —
84,1 48,0 (424) 2094-BM05-S a 200%
45,0 55,0 (487) 2094-BM03-S a 150%
MPM-B1653C | 1500 2000 2500 20,05 26,7 (236) 4,60 —
59,2 67,7 (599) 2094-BM03-S a 250%
45,0 42,5(376) 2094-BM03-S a 150%
MPM-B1653E | 2250 3000 3500 27,00 26,8(237) 510 —
729 62,0 (549) 2094-BM03-S a 250%
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Especificacoes de desempenho com Inversores Kinetix 6000 (classe 400 V) (continua)

Corrente de Torque de Corrente de Torque de saida
Codigo de Velocidade Velocidade Velocidade, | travamento travamento travamento travamento nominal do Inversores
catalogo do nominal nominal méx continua de continuo de de pico de de pico de motor Kinetix 6000
motor pm pm pm sistema sistema sistema sistema W classe 400V
A0-pk Nem (Ib=pol) A0-pk Nem (Ib-pol)
734 47,8 (423) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B1653F | 3000 3000 4000 34,94 31,0 (274) 510 —
943 56,0 (495) 2094-BM05-S a 200%
45,0 60,3 (534) 2094-BM03-S a 150%
MPM-B2152C | 1500 2000 2500 274 36,7 (329) 5,60 —
55,4 72,2 (639) 2094-BM03-S a 250%
734 56,2 (497) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B2152F | 3000 2500 4500 43,54 34,1(302) 590 —
97,8 72,3 (495) 2094-BM05-S a 200%
734 51,0 (451) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B2152M | 4500 2500 5000 44,58 34,1(302) 590 —
76,3 52,9 (468) 2094-BM05-S a 200%
45,0 80,0 (708) 2094-BM03-5 a 150%
MPM-B21538 | 1250 1750 2000 24,06 48,0 (425) 6,80 —_—
60,0 101 (894) 2094-BM03-S a 250%
734 79,4 (703) 2094-BM05-5 a 150%
MPM-B2153E | 2250 2000 3000 39,63 479 (424) 7,20 —
97,8 101 (894) 2094-BM05-S a 200%
734 75,0 (664) 2094-BM05-5 a 150%
MPM-B2153F | 3000 2000 3800 43386 45,6 (403) 7,20 —
978 99,0 (875) 2094-BM05-S a 200%
734 121(1071) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B21548 | 1250 1750 2000 35,46 62,7 (555) 6,90 —
97,8 154 (1362) 2094-BM05-S a 200%
734 87,7 (776) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B2154E | 2250 2000 3000 43,68 55,9 (495) 7,50 —
97,8 112 (990) 2094-BM05-S a 200%
734 7838 (697) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B2154F | 3000 2000 3300 44,40 56,2 (497) 7,50 —
83,6 88,0 (778) 2094-BM05-S a 200%

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho do motor cod. cat. MPF com Inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com Inversores Kinetix 6000 (classe 200 V)

- . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . .
CothIgo d‘; lelgg:iz}de \rﬁea!zcldade, travamento travamento travamento de travamento de 31'?0':::“'"’“ wve?”:éoo
;‘0:0‘:90 ° continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema pico de sistema W cll:sesenéoo v
om om A 0-pk Nem (Ib-pol) A 0-pk Nem (1b-pol)
10,5 291(25,7) 2094-AMP5-S
MPF-A310P 4750 5000 4,50 1,58 (14,0) 073
14,0 3,61(319) 2094-AM01-S
17,0 6,97 (61,6) 2094-AM01-S
MPF-A320H 3350 3500 6,10 3,05(27,0) 10
193 7,91(70,0) 2094-AM02-S
8,50 2,88(25,5) 17,0 5,07 (44,8) 2094-AM01-S
MPF-A320P 4750 5000 13
9,00 3,05(27,0) 29,5 7,91(70,0) 2094-AM02-S
30,0 8,47 (749) 2094-AM02-S
MPF-A330P 5000 5000 120 3,85(340) 16
38,0 10,32(91,2) 2094-AM03-S
30,0 13,20 (117) 2094-AM02-S
MPF-A430H 3500 3500 12,2 6,21(55,0) 18
45,0 19,82 (175) 2094-AM03-S
49,0 15,36 (136) 2094-AM03-S
MPF-A430P 5000 5000 16,80 594 (52,5) 19
67,0 19,80 (175) 2094-AM05-S
49,0 17,01 (150) 2094-AM03-S
MPF-A4530K 4000 4000 19,50 8,08 (71,4) 23
62,0 20,30 (179) 2094-AM05-S
49,0 23,56 (208) 2094-AM03-S
MPF-A4540F 3000 3000 18,40 10,15 (89,7) 25
58,0 27,10(239) 2094-AM05-S
245 11,40 (100) 49,0 21,68(192) 2094-AM03-S
MPF-A540K 4000 4000 4
415 19,42 (171) 734 31,55 (279) 2094-AM05-S
Especificagbes de desempenho com Inversores Kinetix 6000 (classe 400 V)
Codigo de Velocidade Velocidade Corente de I?ar\(/]au;g:to Comente de Torque de Saida nominal Inversores
catélgo 0do nominal mix ’ travamento continuo de travamento de travamento de do motor Kinetix 6000
9 continua de sistema | _. pico desistema | pico de sistema
motor pm pm A 0-0k sistema A 0-0k Nern (Ib-pol) kw classe 400 V
p Nem (lb-pol) p p
590 3,2(28) 2094-BMP5-S a 150%
MPF-B310P 5000 5000 230 1,6(14) 0,77 —
7,10 36(32) 2094-BMP5-S a 250%
4,00 2,90 (26) 590 3,9(34) 2094-BMP5-S a 150%
MPF-B320P 5000 5000 13,0 7,5(66) 15 2094-BM01-S a 150%
424 3,10(27) —
14,0 7,8(69) 2094-BM01-5 a 250%
13,0 82(72) 2094-BM01-S a 150%
MPF-B330P 5000 5000 570 418 (37) 1,6 —
19,0 11,1(98) 2094-BM01-5 a2 250%
218 14,2 (125) 2094-BM02-5 a 150%
MPF-B430P 5000 5000 9,20 6,55 (58) 20 —
320 19,8 (175) 2094-BM02-5 a 250%
218 15,4 (136) 2094-BM02-5 a 150%
MPF-B4530K 4000 4000 9,90 8,25(73) 24 —
310 20,3 (179) 2094-BM02-5 a 250%
218 21,4(189) 2094-BM02-5 a 150%
MPF-B4540F 3000 3000 9,10 10,20 (90) 25 —
290 27,1(240) 2094-BM02-5 a 250%
45,0 37,9(335) 2094-BM03-S a 150%
MPF-B540K 4000 4000 20,5 194 (171) 41 —
60,0 43,6 (430) 2094-BM03-5 a 250%

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho do motor cod. cat. MPS com Inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com Inversores Kinetix 6000 (classe 200 V)

- . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . .
f:td;ﬂ? g%o lerzﬂ]daalde \ﬂzcldade, travamento travamento travamento de travamento de (Si?)lg?ort‘:rmmal :3‘.:22?3?300
motorg continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema pico de sistema W dasse 200V
fpm pm A0-pk Nern (Ib-pol) A 0-pk Nen (Ib-pol)
8,50 3,10(27) 17,0 580(51) 2094-AM01-S
MPS-A330P 5000 5000 30,0 9,30 (82) 13 2094-AM02-S
9,80 3,60 (32,0) -
38,0 11,10 (98) 2094-AM03-S
30,0 15,9 (140) 2094-AM02-S
MPS-A4540F 3000 3000 14,4 8,1(72) 49,0 24,2 (214) 14 2094-AM03-S
56,0 27,1 (240) 2094-AMO05-S
Especificacoes de desempenho com Inversores Kinetix 6000 (classe 400 V)
- . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . .
f:tda’lﬁ)o gedo Xﬂ%mde \ﬂzadade, travamento travamento travamento de travamento de (Siz'g?o't'zrmmal miﬁgrﬁoo
motorg continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema pico de sistema W dlasse 400V
fpm fpm A0-pk Nom (Ib-pol) A 0-pk Nem (lb~pol)
13,0 82(725) 2094-BM01-S a 150%
MPS-B330P 5000 5000 49 3,60(32) 13 —
19,0 11,0(97,2) 2094-BM01-S a 250%
215 22,8(202) 2094-BM01-S a 250%
MPS-B4540F 3000 3000 7 8,1(72) 218 23,2 (205) 14 2094-BM02-S a 150%
26,0 27,1(240) 2094-BM02-S a 250%
45,0 49,2 (435) 2094-BM03-S a 150%
MPS-B560F 3000 3000 17,0 21,5(190) 35 ——
68,0 67,8 (600) 2094-BM03-S a 250%

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho do motor cod. cat. TLY com Inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com Inversores Kinetix 6000 (sem freio)

Corrente de

Torque de

Corrente de

Torque de

(Cddigo de Velocidade Velocidade, , , Saida nominal Inversores
z N . travamento continua | travamentocontinuo | travamento de travamento de .
;a:‘t;‘l)t:go do nominal max dessistema dessistema picodesistema | pico de sistema E\(;/motor fl'a"sesgngg(:,o
fm pm A0-pk Nem (Ib-pol) A 0-pk Nem (Ib-pol)
TLY-AT10T 5000 0,55 0,096 (0,85) 1,50 0,20(1,75) 0,041 2094-AMP5-S
TLY-AT20T 5000 1,03 0,181(1,60) 2,50 0,36 (3,20) 0,086 2094-AMP5-S
TLY-A130T 5000 6000 1,85 0,325(2,88) 4,90 0,76 (6,70) 0,14 2094-AMP5-S
TLY-A220T 5000 3,50 0,836 (7,40) 7,90 148(13,1) 0,35 2094-AMP5-S
5,20 1,23(10,9) 10,5 2,07 (18,3) 2094-AMP5-S
TLY-A230T 5000 0,44 —
550 130(11,9) 155 3,05(27,0) 2094-AM01-S
8,50 2,20(19,5) 17,0 4,18 (37,0) 2094-AM01-S
TLY-A2530P 4400 0,69 —_—
5000 10,0 2,60(23,0) 210 5,20 (46,0) 2094-AM02-S
8,50 248(22,0) 17,0 4,97 (44,0) 2094-AM01-S
TLY-A2540P 4575 0,86 —
10,0 2,94(26,0) 248 7,10(63,0) 2094-AM02-S
TLY-A310M 4000 4500 10,0 3,61(319) 30,0 9,0(79,6) 0,95 2094-AM02-S
Especificagoes de desempenho com Inversores Kinetix 6000 (freio)
- . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . .
Cotdlllgo d% Xf)lrz?:](f::de X]ea!;adade, travamento travamento travamento de travamento de 33':?0?::'““' :(rgve;s_or:goo
f;'o?o‘:g" 0 continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema pico de sistema " clg]sieléoo v
fm fom A 0-pk Nem (Ib-pol) A0-pk Nom (Ib-pal)
TLY-AT10T 5000 0,50 0,086 (0,76) 1,50 0,20(1,75) 0,037 2094-AMP5-S
TLY-A120T 5000 0,93 0,163 (1,44) 2,50 0,36(3,20) 0,077 2094-AMP5-S
TLY-A130T 5000 1,67 0,293 (2,59) 490 0,76 (6,70) 0,13 2094-AMP5-S
6000
TLY-A220T 5000 305 0,757 (6,70) 790 148 (13,1) 0,24 2094-AMP5-S
495 1,16 (10,3) 10,5 2,07 (18,3) 2094-AMP5-S
TLY-A230T 4250 0,32
4,95 1,16 (10,3) 155 3,05(27,0) 2094-AM01-S
8,50 2,20(19,5) 17,0 4,18(37,0) 2094-AM01-S
TLY-A2530P 3650 0,55
10,0 2,60(23,0) 210 5,20 (46,0) 2094-AM02-S
5000
8,50 2,48(22,0) 17,0 4,97 (44,0) 2094-AM01-S
TLY-A2540P 3750 0,60
10,0 2,94(26,0) 248 7,10 (63,0) 2094-AM02-S
TLY-A310M 3900 4500 10,0 3,61(319) 30,0 9,0(79,6) 0,90 2094-AM02-S

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha

nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho de controle de
movimento linear

Estas familias de motor linear séo compativeis com servo-drives Kinetix 6000.

Familia de controle de movimento linear Pagina
Impulsores lineares integrados LDAT-Series 140
Etapas lineares integradas de MP-Series (cdd. cat. MPAS) 147
Cilindros elétricos MP-Series (cdd. cat. MPAR) 148
Cilindros elétricos para aplicacao pesada MP-Series (c6d. cat. MPAI) 149
Motores lineares com niicleo de ferro LDC-Series 151
Motores lineares sem ferro LDC-Series 153

Para combinagdes do sistema de acionamento Kinetix 6000 que incluem selecéo de coédigo de catdlogo do cabo e curvas
de forga/velocidade, consulte o Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide, publicagdo KNX-RMOO3.

IMPORTANTE Estas combinacbes de sistema ndo incluem todas as combinagdes possiveis de atuador/inversor.
Consulte o Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. Para acessar o Motion Analyzer, va para:
https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho LDAT-Series com Inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho (frame 30) com Inversores Kinetix 6000 (classe 200 V)

. . Corrente de Forca de . .
. [ Velocidade, max. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Inversores
g::;%g:ilei;:;?logo do 230Vca continua de sistema continua de sistema :)riixadlgi?sttt;:\z :)rizza dTiIiLttoeriea 230Vca Kinetix 6000
m/s A0-pk N (Ib) kw classe 200V
A0-pk N (Ib)
L DAT-5031010-DBx 24 0,20
L DAT-5031020-DBx 31 0,25
48 81(18) 12,2 168 (38) 2094-AMO1-S
L DAT-5031030-DBx 35 0,29
L DAT-5031040-DBx 38 031
L DAT-5032010-DBx 31 0,44
| DAT-5032020-DBx 41 0,52
74 243 2094-AM02-S
L DAT-5032030-DBx 4,7 0,59
| DAT-5032040-DBx 50 0,63
126 (28) 336 (76)
L DAT-5032010-EBx 31 0,40
L DAT-5032020-EBx 41 0,47
37 12,2 2094-AMO1-S
L DAT-5032030-EBx 4,7 0,52
| DAT-5032040-EBx 50 0,5
L DAT-5033010-DBx 35 0,67
| DAT-5033020-DBx 47 0,88
111 36,5 2094-AM03-S
L DAT-5033030-DBx
50 0,95
| DAT-5033040-DBx
190 (43) 504 (113)
L DAT-5033010-EBx 35 0,5
| DAT-5033020-EBx
37 12,2 2094-AMO1-S
L DAT-5033030-EBx 44 0,65
L DAT-5033040-EBx

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho (frame 50) com Inversores Kinetix 6000 (classe 200 V)

. . Corrente de Forca de . .
- [ Velocidade, max. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Inversores

g::;%gfﬁ;:;?hgo do 230Vca continua de sistema continua de sistema trii‘(;adr:ili;ttoe:fa "ii‘(;a drzimﬁ 230 Vea Kinetix 6000

ms AO-pk N (Ib) p p KW classe 200V

A0-pk N (Ib)
L DAT-5051010-DBx 28 031
L DAT-5051020-DBx 37 038
L DAT-5051030-DBx 4,1 31 119 (27) 114 363(82) 0,42 2094-AMP5-S
L DAT-5051040-DBx 44 0,44
L DAT-5051050-DBx 47 0,46
L DAT-5052010-DBx 37 0,79
| DAT-5052020-DBx 48 097
L DAT-5052030-DBx 6,2 22,7 2094-AM01-S
| DAT-5052040-DBx 5,00 251(56) 727 (163) 1,01
L DAT-5052050-DBx
L DAT-5052010-EBx
a 26 31 114 0,50 2094-AMP5-S
L DAT-5052050-EBx
L DAT-5053010-DBx 4,1 131
| DAT-5053020-DBx 50 1,53
94 342 2094-AM02-S

| DAT-5053030-DBx
a 50 378(85) 1093 (246) 1,53
L DAT-5053050-DBx
L DAT-5053010-EBx
a 17 31 114 0,47 2094-AMP5-S
L DAT-5053050-EBx
L DAT-5054010-DBx 44 187
L DAT-5054020-DBx 12,4 455 2094-AM02-S
a 50 2,05
L DAT-5054050-DBx 509 (114) 1453 (327)
L DAT-5054010-EBx
a 26 6,2 2,7 1,02 2094-AMO1-S
L DAT-S054050-EBx

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha

nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho (frame 70) com Inversores Kinetix 6000 (classe 200 V)

. . Corrente de Forcade . .

- [ Velocidade, max. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Inversores
Cadigo dg catdlogo do 230Vea continua de sistema continua de sistema travamento de travamento de 230Vca Kinetix 6000
atuador linear pico de sistema pico de sistema

m/s A0-pk N (Ib) A0 kW classe 200V
-pk N (Ib)
LDAT-5072010-DBx
a 35 6,0 220 1,03 2094-AM01-S
LDAT-5072070-DBx
364 (82) 1055 (237)
LDAT-5072010-EBx
a 1,7 30 11,0 047 2094-AMP5-S
LDAT-5072070-EBx
LDAT-S073010-DBx
a 35 9,0 328 1,57 2094-AM02-S
LDAT-5073070-DBx
554 (125) 1576 (354)
LDAT-S073010-EBx
a 12 30 109 0,41 2094-AMP5-S
LDAT-5073070-EBx
LDAT-5074010-DBx
a 35 11,9 435 2,08 2094-AM02-S
LDAT-5074070-DBx
730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EBx
a 18 6,0 20,7 0,95 2094-AM01-S
LDAT-S074070-EBx
LDAT-5076010-DBx
a 35 18,2 66,4 317 2094-AM03-S
LDAT-5076070-DBx
1122 (252) 3189 (717)
LDAT-5076010-EBx
a 18 9,1 332 1,45 2094-AM02-S
LDAT-5076070-EBx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho (frame 100) com Inversores Kinetix 6000 (classe 200 V)

. . Corrente de Forcade . X
. [ Velocidade, max. | Corrente de travamento | Forga de travamento Saida nominal Inversores
Cadigo d‘? catdlogo do 230Vca continua de sistema continua de sistema travamento de travamento de 230Vea Kinetix 6000
atuador linear pico desistema | pico de sistema
m/s A0-pk N (Ib) A0- kw classe 200V
pk N (Ib)
[ DAT-5102010-DBx
a 26 57 21,0 0,9 2094-AM01-S
L DAT-5102090-DBx
456 (103) 1289 (290)
| DAT-5102010-EBx
a 13 29 10,5 0,42 2094-AMP5-S
[ DAT-5102090-EBx
L DAT-5103010-DBx
a 2,7 8,6 315 1935 (435) 147 2094-AM02-S
[ DAT-5103090-DBx
702 (158)
L DAT-5103010-EBx
a 09 29 10,5 1388 (312) 0,30 2094-AMP5-S
| DAT-5103090-EBx
L DAT-5104010-DBx
a 2,7 15 4,0 2,07 2094-AM02-S
L DAT-5104090-DBx
929 (209) 2578 (580)
L DAT-5104010-EBx
a 13 57 210 0,86 2094-AM01-S
L DAT-5104090-EBx
[ DAT-5106010-DBx
a 2,7 173 63,0 2,94 2094-AM03-S
L DAT-5106090-DBx
1403 (315) 3871(870)
[ DAT-5106010-EBx
a 13 8,6 31,5 1,28 2094-AM02-S
L DAT-5106090-EBx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho (frame 150) com Inversores Kinetix 6000 (classe 200 V)

. . Corrente de Forcade , .
Cogodectiog o | Yoot mix. | e e | i detonnerts | pumenode | tmamenode | AT | Inerwres
atuador linear pico desistema | pico de sistema
m/s A0-pk N (Ib) A 0-k N () kw classe 200V
LDAT-5152010-DBx
a 18 53 195 1799 (404) 0,87 2094-AMO1-S
LDAT-5152090-DBx
643 (145)
LDAT-$152010-EBx
a 09 27 98 1679 (377) 0,34 2094-AMPS-S
LDAT-5152090-EBx
LDAT-5153010-DBx
a 18 80 978 (220) 291 2680 (602) 133 2094-AMO02-S
LDAT-5153090-DBx
LDAT-S154010-DBx
a 18 107 39,1 3597 (809) 178 2094-AMO02-S
LDAT-5154090-DBx
1306 (294)
LDAT-S154010-EBx
a 09 53 195 3383 (761) 070 2094-AMO1-S
LDAT-5154090-EBx
LDAT-156010-DBx
a 18 16,3 594 5469 (1229) 2171 2094-AM03-S
LDAT-S156090-DBx
1997 (449)
LDAT-5156010-EBx
a 09 8] 198 5110(1149) 1,05 2094-AMO2-S
LDAT-S156090-EBx
Especificagoes de desempenho (frame 30) com Inversores Kinetix 6000 (classe 400 V)
. . Corrente de Forca de . .
Cogodection o | leiote i | Crentedetumers | Foradetamnents | amentade | tomenode | S26aT | ferers
atuador linear pico de sistema | pico de sistema
m/s A0-pk N (Ib) A0-pk N (b) kW classe 400V
LDAT-5031010-DBx 24 0,20
LDAT-5031020-DBx 31 0,25 e
48 81(18) 122 168 38) A orS
LDAT-5031030-DB 35 0,29 auh
LDAT-5031040-DBx 38 031
LDAT-5032010-DBx 31 0,40
LDAT-5032020-DBx 41 052
74 %3
LDAT-5032030-DBx 47 0,59
LDAT-5032040-DBx 50 0,63 e
126 28) 336 76) e
LDAT-5032010-EBx 31 0,40 auh
LDAT-5032020-EBx 41 052
37 122
LDAT-5032030-EBx 47 0,59
LDAT-5032040-EBx 50 0,63
LDAT-5033010-DBx 35 0,67
LDAT-5033020-DBx 47 " " 0,88 2094-BMO-S
LDAT-5033030-DBx ' ' a150%
50 0,95
LDAT-S033040-DBx
190 (43) 504 (113)
LDAT-S033010-EBx 35 0,67
LDAT-S033020-EBx 47 . . 087 2094-BMO1S
LDAT-5033030-E8 ' ' a150%
50 091

LDAT-5033040-EBx

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha

nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho (frame 50) com Inversores Kinetix 6000 (classe 400 V)

" . Corrente de Forca de ; .
Cidigode catdlago do o e e | o s ety de | Davaments e il P
ms AO-pk N (1) ook N kW dlasse 400V
LDAT-5051010-DBx 28 0,34
LDAT-5051020-DBx 37 043
LDAT-S051030-DB 41 3 11927) 114 363(82) 049 2034-BMP5-S
2 150%
LDAT-5051040-DBx 44 053
LDAT-5051050-DBx 47 055
LDAT-5052010-DBx 37 092
LDAT-5052020-DBx 48 120
2094-BM01-5
LDAT-5052030-DBx 62 27 A
LDAT-5052040-DBx 50 124
LDAT-5052050-DBx
251(56) 727 (163)
LDAT-5052010-EBx 37 0,80
LDAT-5052020-EB 46 098
2094-BMPS5-S
LDAT-5052030-EBx 3 14 -
LDAT-5052040-EB 46 102
LDAT-5052050-EBx
LDAT-5053010-DBx 41 156
LDAT-5053020-DBx y . OBMOS
LDAT-S053030-DB 50 ’ ' 187 a150%
a 378 (89) 1093 (246)
LDAT-5053050-DBx
LDAT-5053010-EBx
a 35 31 14 104 gg%%;EMPS—S
LDAT-5053050-EBx 0
LDAT-5054010-DBx 44 26
e 2004-BM02-5
EDAT $054020-DB B 124 55 . 2 150%
LDAT-5054050-DBx
509 (114) 1453 327)
LDAT-S054010-EB 44 187
2094-BM01-5
EDAT-SOSAON-EBX B 62 27 - 2 150%
LDAT-S054050-EBx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificagoes de desempenho (frame 70) com Inversores Kinetix 6000 (classe 400 V)

. . Corrente de Forca de . .

. [ Velocidade, méx. | Corrente de travamento | Fora de travamento Saida nominal Inversores
Codigo dg catilogo do 460 Vca continua de sistema continua de sistema travamento de travamento de 460 Vca Kinetix 6000
atuador linear pico de sistema | pico de sistema

m/s A0-pk N (Ib) A 0-pk N (ib) kw classe 400 V
LDAT-5072010-DBx 39 137
LDAT-5072020-DBx 00 0 2004-BMOT-S
LDAT-5072030-DBx 50 ’ ’ 164 a150%
a
LDAT-5072070-DBx 364 (82) 1055 (237)
LDAT-S072010-EBx

2094-BMP5-S

EDAT-SOUOZO-EBX 35 30 10 103 a150%
LDAT-5072070-EBx

144

Publicacao Rockwell Automation KNX-SGOO1D-PT-P - Maio 2018



Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho (frame 70) com Inversores Kinetix 6000 (classe 400 V) (continua)

. < Corrente de Forca de . .

- [ Velocidade, méx. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Inversores
(6digo de catélogodo | 444 e, continua de sistema continua de sistema travamento de | travamento de 460 Vca Kinetix 6000
atuador linear pico desistema | pico de sistema

m/s A 0-pk N (Ib) A 0-pk N (ib) kw classe 400V
LDAT-5073010-DBx 44 2,27
X N 2094-BM02-S
EDAT 5073020-DBx o 90 328 150 a150%
LDAT-5073070-DBx 554(125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EBx
a 24 30 10,9 1,01 5()195%-5MP5»S
LDAT-5073070-EB 0
LDAT-5074010-DBx 4,7 305
y ¥ 2094-BM02-S
EDAT 5074020-DBx o 119 45 3130 a150%
LDAT-5074070-DBx 730 (164) 2088 (469)
LDAT-S074010-EBx
a 35 60 07 2,08 501951(1)-0/BM01 =S
LDAT-S074070-EB 0
LDAT-S076010-DBx
2094-BM03-S
EDAT-SO76020-DBX 50 18,2 06,4 502 a150%
LDAT-5076070-DBx 1122 (252) 3189(717)
LDAT-5076010-EBx
2094-BM02-S
a 35 9,1 33,2 318 a150%

LDAT-5076070-EBx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha

nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho (frame 100) com Inversores Kinetix 6000 (classe 400 V)

Corrente de

For¢a de

Cotigo decatdogodo | Jeghcnde M | Crentedemamento | Frale ownerts | amentode | mamentode | Saromnl | e
atuador linear pico desistema | pico de sistema

m/s A0-pk N (Ib) A0-pk N () kw classe 400V
LDAT-5102010-DBx 34 1,44
LDAT-5102020-DBx 44 1,74
LDAT-5102030-DBx . - 2004-BMO1-S
LDAT-5102040-DBx ' ' a150%

50 456/(103) 1289 (290) 191
LDAT-$102050-DBx
d
LDAT-5102090-DBx
LDAT-$102010-EBx
a 26 29 105 0,96 jq%%;EMPS-S
LDAT-5102090-EBx ’
LDAT-5103010-DBx 38 241
LDAT-$103020-DBx y s 2004-BM02-S
LDAT-5103030-DB 50 ' ' 29 2150%
a 702 (158) 1935 (435)
LDAT-5103090-DBx
LDAT-5103010-EBx
a 18 29 105 092 i(ﬁ@MPS»S
LDAT-5103090-EBx 0
LDAT-5104010-DBx 4 376
LDAT-5104020-DBx s . 2004-BM0LS
LDAT-5104030-DBx 50 ' ' 49 a150%
a 929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104090-DBx
LDAT-5104010-EBx
a 27 57 210 207 2050 0TS
LDAT-S104090-EBx 0
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho (frame 100) com Inversores Kinetix 6000 (classe 400 V) (continua)

" . Corrente de Forca de , .

- [ Velocidade, méx. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Inversores
Cadigo dg catalogo do 460 Vca continua de sistema continua de sistema travamento de travamento de 460 Vca Kinetix 6000
atuador linear pico desistema | pico de sistema

m/s A0-pk N (Ib) kw classe 400V

A0-pk N (Ib)
LDAT-5106010-DBx 45 541
2094-BM03-S

LDAT-5106020-DBx 173 63,0
a 50 547 a150%
LDAT-5106090-DBx 1403 (315) 3871(870)
LDAT-5106010-EBx 2054-BM02-S
a 2 86 315 294 2 150%
LDAT-S106090-EBx ’

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacées de desempenho (frame 150) com Inversores Kinetix 6000 (classe 400 V)

. . Corrente de Forca de . .
- [ Velocidade, méx. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Inversores
g::;%grdﬁnc:glogo do 460 Vca continua de sistema continua de sistema :)riiza drzes?sttz%z :)riiza d"e'i?sttzg; 460 Vca Kinetix 6000
m/s A0-pk N (Ib) kW classe 400V
A0-pk N (Ib)
LDAT-5152010-DBx 3,2 1,76
2094-BM01-S
LDAT-5152020-DBx 53 19,5
a 35 1,89 a150%
LDAT-5152090-DBx 643 (145) 1799 (404)
LDAT-5152010-EBx 004-BMP5-S
a 18 2 98 087 2 150%
LDAT-5152090-EBx 0
LDAT-5153010-DBx
a 36 80 29,1 287 2(%95%-05%%3
LDAT-5153090-DBx a1uh
978 (220) 2680 (602)
LDAT-S153010-EBx 004-BMP5-S
2 12 2 91 080 2 150%
LDAT-5153090-EBx 0
LDAT-5154010-DBx
a 35 10,7 39,1 383 i%ﬁMOZ—S
LDAT-5154090-DBx 0
1306 (294) 3597 (809)
LDAT-5154010-EBx 2004-BMOT-S
a 18 53 19,5 1,78 3150%
LDAT-5154090-EBx 0
LDAT-5156010-DBx
a 36 16,3 59,4 5,85 iq%%;EMOS—S
LDAT-S156090-DBx ’
1997 (449) 5469 (1229)
LDAT-S156010-EBx 2094-BM01-S
a 18 81 19,8 21 3150%
LDAT-S156090-EBx ’

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho céd. cat. MPAS com Inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com Inversores Kinetix 6000 (classe 200 V)

Corrente de Corrente de Forca de Poténcia
(6digo de catalogo da etapa | Velocidade, max | travamento continua Eg:ft? nduzt(;?)vs??t‘:rrrllt: travamentode | travamentode | nominal de :(l]vel?orGeoso 0
linear mm/s (pol/s) de sistema N (i) pico de sistema | pico desistema | saida do motor cllanseselxzoo v
A0-pk A0-pk N (Ib) kw
MPAS-Axxx1-VOSSXA 200(7,9) 3,09 521(117) 6,10 1212(272) 037 2094-AMP5-S
MPAS-Axxx2-V205xA 1124 (44,3) 4,54 462 (104) 9,10 968 (218) 0,62 2094-AMP5-S
MPAS-A6xxxB-ALMO2C 53 105(23,6) 158 359 (80,7) 0,32 2094-AM01-S
MPAS-A6xxxB-ALMS2C 4,7 83,0(187) 14,2 312(70,1) 0,29 2094-AMO1-S
17,0 417(93,7) 2094-AMO1-S
MPAS-A8xxxE-ALMO2C 70 189 (42,5) 053
185 456 (103) 2094-AM02-S
5000 (200)
MPAS-A8XxXE-ALMS2C 6,3 159(35,7) 16,7 399(89,7) 0,48 2094-AMO1-S
17,0 630 (142) 2094-AMO1-S
MPAS-A9xxxK-ALMO2C 6,/ 285 (64,1) 0,77
183 680 (153) 2094-AM02-S
MPAS-A9xxxK-ALMS2C 6,1 245 (55,1) 16,5 601 (135) 0,69 2094-AM01-S

(1) Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade méxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).

(2)  Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade mdxima é 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade maxima é 715 mm/s (28,2 pol/s). Para comprimento de
langamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 582 mm/s (22,9 pol/s).

(3) Por causa do curso curto de muitas dessas etapas e da distancia necessdria para alcancar uma velocidade méxima de 5000 mm/s (200 pol./s), a velocidade méxima dessas etapas é frequentemente menor que 5000
mm/s (200 pol./s). Para saber a velocidade maxima de cada etapa linear de acordo com o comprimento de lancamento, consulte Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data, publicagdo KNX-TD002.

Especificagoes de desempenho com Inversores Kinetix 6000 (classe 400 V)

. Corrente de Corrente de Forca de Poténcia
(édigo de catalogo da \ﬂzﬂdade, travamento continua Egrrlgt?n(:lzt(;?)vsai:t]:;? travamentode | travamentode | nominal de Inversores Kinetix 6000
etapa linear 5 (o0l de sistema ) pico de sistema | pico desistema | saidado motor | classe 400V
mm/s {poi/s A0-pk A 0-pk N (Ib) kw
MPAS-Bxxxx1-VOSSXA 200(7,9) 0 175 521(117) 3,50 1212(272) 0,37 2094-BMP5-S a 150%
590 865 (194) 2094-BMP5-S a 150%
MPAS-Bi2-V205xA 1243 330 462(104) 062
6,60 968 (218) 2094-BMP5-S a 250%
590 281(63,2) 2094-BMP5-S a 150%
MPAS-B8xxF-ALMO2C 3,50 189 (42,5) 0,527
9,30 456 (103) 2094-BMP5-S a 250%
590 272 (61,1) 2094-BMP5-S a 150%
MPAS-B8xxF-ALMS2C 3,15 159 (35,7) 0,475
837 399(89,7) 2094-BMP5-S a 250%
5000 (200) ¥
590 433(97,3) 2094-BMP5-S a 150%
MPAS-B9xux-ALMO2C 3,40 285 (64,1) 0,768
9,10 680 (153) 2094-BMP5-S a 250%
590 424.(953) 2094-BMP5-S a 150%
MPAS-Bxx-ALMS2C 3,03 245 (55,1) 0,69
8,19 601 (135) 2094-BMP5-S a 250%

(1) Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade méxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).

(2)  Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade méxima é 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade maxima é 715 mm/s (28,2 pol/s). Para comprimento de
lancamento de 1.020 mm, a velocidade mdxima é 582 mm/s (22,9 pol/s).

(3)  Por causa do curso curto de muitas dessas etapas e da distancia necessdria para alcancar uma velocidade mdxima de 5000 mm/s (200 pol./s), a velocidade méxima dessas etapas é frequentemente menor que 5000
mm/s (200 pol./s). Para saber a velocidade mdxima de cada etapa linear de acordo com o comprimento de langamento, consulte Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data, publicagdo KNX-TD002.

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte 0 Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho céd. cat. MPAR com Inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com Inversores Kinetix 6000 (classe 200 V)

(6digo de catdlogo | Velocidade, max froar\:;;t:ndti continua ngt?nieatm;?:;? f;r\;:g\t:pdtz de tF:;\E:r::pto de zgtséar;;i: ;:mi)"tzl r m‘z:?:?;oo
do cilindro elétrico | mmy/s (pol/s) de sistema N (b) pico de sistema pico de sistema KW classe 200V
A0-pk A0-pk N (Ib)
MPAR-ATxuxB 150 1,15 240 (539) 135 300 (67,4) 0,036 2094-AMP5-S
MPAR-ATxE 500 2,16 280 (62,9) 248 350 (78,7) 0,140 2094-AMP5-S
MPAR-A2oxC 250 242 420(94,4) 2,72 525(118) 0,105 2094-AMP5-S
MPAR-A2oxxk 640 4,54 640 (144) 541 800 (180) 0,410 2094-AMO1-S
MPAR-A3xxrE 500 10,33 2000 (450) 12,34 2500 (562) 1,00 2094-AM02-S
MPAR-A3x0H 1000 12,20 1300 (292) 16,40 1625 (365) 1,30 2094-AM02-S

Especificagoes de desempenho com Inversores Kinetix 6000 (classe 400 V)

C6digo de catdlogo | o igage, max frzr\;snmt:ndtz continua Forca de travamento froar\;:m:nq(i de ::);\E:rgznto de Poténcia nominal Inversores
do cilindro elétrico mm/s (pol/ss de sistema ’c\lo(lr;;nua do sistema pico de sistema pico de sistema (kivevsmda do motor 5:1;2);832;)
A0-pk A0-pk N (Ib)

MPAR-B1xxxB 150 1,15 240(53,9) 135 300 (67,4) 0,036 2094-BMP5-5a 150%
MPAR-BLxxxE 500 1,49 280(62,9) 171 350 (78,7) 0,140 2094-BMP5-5a 150%
MPAR-B2xxxC 250 1,67 420 (9%4,4) 1,90 525(118) 0,105 2094-BMP5-5 a 150%
MPAR-B2xxxF 640 3,29 640 (144) 393 800 (180) 0,410 2094-BMP5-S a 150%
MPAR-B3xxxE 500 516 2000 (450) 6,17 2500 (562) 1,00 2094-BM01-5 a 150%
MPAR-B3xxxH 1000 6,13 1300 (292) 6,79 1625 (365) 1,30 2094-BM01-Sa 150%

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAI com Inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho (eixo esférico) com Inversores Kinetix 6000 (classe 200 V)

Forca de travamento continua Anci :
- . Corrente de ¢ . Corrente de For¢a de Poténcianominal
Cotdlllgo ded \r:]eélzcldade, travamento continua dosistema travamentode | travamentode | de saida do :(r]ve?or:goo
catalogo 6o de sistema N (Ib) pico de sistema pico de sistema motor Inetix
cilindro elétrico mm/s (pol/s) A0-0k A 0-ok s W classe 200V
i BCTR | 40°C(104%) P (Ib)
MPAI-A2076CV1 1,80 890 (200) 706 (159) 4,50 0,22
MPAI-A2150CV3 305(12) 1446 (325) 2094-AMP5-S
_— 247 1446 (325) 1147 (258) 6,20 0,25
MPAI-A2300CV3
MPAI-A3076(M1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
2,68 8,90 0,27 2094-AM01-S
MPAI-A3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-A3150CM3
—_—1279(M)
MPAI-A3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 8,40 4448 (1000)
MPAI-A3450CM3 188(7,3)
5,61 0,39 2094-AM01-S
MPAI-A3150EM3
— 559(22)
MPAI-A3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 14,14 4003 (900)
MPAI-A3450EM3 376 (15)
MPAI-A4150CM3
—_—79(M)
MPAI-A4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 17,07 8896 (2000)
MPAI-A4450CM3 245(9,5)
10,89 0,43 2094-AM02-S
MPAI-A4150EM3
— 155922
MPAI-A4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 27,44 7784 (1750)
MPAI-A4450EM3 491(19)
MPAI-ASxxxCM3 200(7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 16,70 13,345 (3000)
13,25 0,55 2094-AM03-S
MPAI-ASxxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 33,40 13,122 (2950)
Especificacdes de desempenho (eixo planetario) com Inversores Kinetix 6000 (classe 200 V)
Forca de travamento continua — X
- : Corrente de - Corrente de Forcade Poténcianominal
Cotdlllgo d% \;:eallzqdade, travamento continua dosistema travamento de travamento de de saida :(r!ve?o?goo
catalogodo de sistema N (Ib) picodesistema | picodesistema | domotor Inetix
cilindro elétrico mm/s (pol/s) A 0-0k A 0-0k N (b) W classe 200V
P 25°C(77°R) 40°C (104°F) P
MPAI-A3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
287 8,90 0,27 2094-AM01-S
MPAI-A30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-A3150RM3
—_—1279(M)
MPAI-A3300RM3 3781 (850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-A3450RM3 176 (6,9)
561 14,14 0,39 2094-AM01-S
MPAI-A31505M3
—1 559(22)
MPAI-A3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-A34505M3 353 (14)
MPAI-A4150RM3
—_—79(M)
MPAI-A4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-A4450RM3 196 (7,6)
10,89 2744 043 2094-AM02-S
MPAI-A41505M3
—1559(22)
MPAI-A4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-A44505M3 393 (15)

As curvas e os dados de especificagdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com atuador a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de
linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho (eixo esférico) com Inversores Kinetix 6000 (classe 400 V)

For¢a de travamento continua

- . Corrente de " Corrente de Forca de Poténcia
Cotdlllgo ded \I:lea!:cldade, travamento continua dosistema travamentode | travamentode | nominal de Inversores Kinetix 6000
catalogodo de sistema N (Ib) pico de sistema | pico desistema | saidadomotor | classe 400V
cilindro elétrico mm/s (pol/s) A0-0k A 0-0k N (ib) W
P 25°C(77°F) 40°C (104 °F) P
MPAI-B2076CV1 0,90 890 (200) 706 (159) 2,30 0,22
MPAI-B2150CV3 305(12) 1446 (325) 2094-BMP5-S a 150%
_——— 1,29 1446 (325) 1147 (258) 3,25 0,25
MPAI-B2300CV3
MPAI-B3076(M1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000) 2094-BMP5-S a 150%
135 457 0,27
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578) 2094-BMP5-S a 250%
MPAI-B3150CM3
_—29(M)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 430 4448 (1000) 2094-BMP5-S a 150%
MPAI-B3450CM3 188(7,3)
281 039
MPAI-B3150EM3
— 1 559(22)
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 7,07 4003 (900) 2094-BMP5-S a 250%
MPAI-B3450EM3 376 (15)
MPAI-B4150CM3
—_279(1)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8,68 8896 (2000) 2094-BM01-S a 150%
MPAI-B4450CM3 245(9,5)
561 043
MPAI-B4150EM3
—1559(22)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 14,14 7784 (1750) 2094-BM01-S a 250%
MPAI-B4450EM3 491(19)
MPAI-B5xxx(CM3 200(7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 848 13,345 (3000) 2094-BM01-S a 150%
6,02 0,55
MPAI-B5xxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16,70 13,122 (2950) 2094-BM01-S a 250%

Especificacoes de desempenho (eixo p

lanetario) com Inversor

es Kinetix 6000 (classe 400 V)

For¢a de travamento continua

- : Corrente de ; Corrente de Forca de Poténcia
c:tda,'ﬁ)o gilo \I:fa!:)(adade, travamento continua dosistema travamentode | travamentode | nominal de Inversores Kinetix 6000
catalogodo de sistema N (Ib) pico desistema | pico desistema | saidadomotor | classe 400V
cilindro elétrico mm/s (pol/s) A 0-0k A 00k N () W
P 25°C(77°F) 40°C(104°F) P
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
1,45 4,57 0,27 2094-BMP5-S a 250%
MPAI-B3076SM1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3 "
—_— 179"
MPAI-B3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176 (6,9)
281 7,07 039 2094-BMP5-S a 250%
MPAI-B3150SM3
—1559(22)
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-B34505M3 353 (14)
MPAI-B4150RM3
—_—1279(1)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 196 (7,0)
5,61 14,14 043 2094-BM01-5 a 250%
MPAI-B41505M3 (
—1559(22)
MPAI-B4300SM3 3670 (829) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B4450SM3 393(15)

As curvas e os dados de especificado de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com atuador a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de
linha nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condi¢des de linha, consulte o Motion Analyzer.

150

Publicacao Rockwell Automation KNX-SGOO1D-PT-P - Maio 2018



Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho LDC-Series com Inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com Inversores Kinetix 6000 (classe 200 V)

Corrente de Corrente de Forca de . .
Cédigo de catalogodo | Velocidade, méx | travamento continua E:;gt? nieatgzvsaigt]eerrr‘\tao travamento de travamento de 2?::2 rr;;::lar:al do :(l]ve?or:;oo
motor linear m/s (pés/s) de sistema N (i) pico de sistema pico de sistema W cI?sielXZOO v
A0-pk A0-pk N(Ib)

LDC-C030100-DHT 41a6,1 74a111(17a25) 12,1 188 (42) 0372055 2094-AM01-S

LDC-030200-DHT 10,0 (32,8) 812122 243 2094-AM02-S
1482222 (332 50) 375 (84) 0742111

LDC-C030200-EHT 4161 12,1 2094-AM01-S

LDC-C050100-DHT 39a59 1192179 (27 a 40) n7 302 (68) 0592089 2094-AM01-S

LDC-C050200-DHT 79a118 233 2094-AM02-S
2403359 (54281) 600 (135) 1,20a1,79

LDC-C050200-EHT 10,0 (32,8) 39359 16 2094-AMPS-S

LDC-C050300-DHT 1.8a177 359 2094-AM03-S
363544 (82a122) 941(212) 1812272

LDC-C050300-EHT 39359 120 2094-AMPS-S

LDC-C075200-DHT 773115 229 2094-AM02-S
3483523 (78a117) 882(198) 1743261

LDC-C075200-EHT 38a57 15 2094-AMPS-S

LDC-C075300-DHT M5a17,2 356 2094-AM03-S
10,0 (32,8) 5233784 (1172 176) 1368 (308) 2612392

LDC-C075300-EHT 38a57 19 2094-AMO01-S

LDC-C075400-DHT 1532230 474 2094-AM03-S
6973 1045 (157 a 235) 1824 (410) 3483522

LDC-C075400-EHT 773115 237 2094-AM02-S

LDC-C100300-DHT 12167 343 2094-AM03-S
674321012 (1522 227) 1767 (397) 3372506

LDC-C100300-EHT 37356 14 2094-AMO1-S

LDC-C100400-DHT 10,0 (32,8) 1482222 45,7 2094-AM03-S
89931349 (202a303) 2356 (530) 4492a6,74

LDC-C100400-EHT 743 28 2094-AM02-S

LDC-C100600-DHT 22a333 134922023 (303a455) | 685 3534 (794) 6,74a10,11 2094-AM05-S

LDC-C150400-DHT 8) 1413211 128121922 (2882432) | 452 3498 (786) 6402961 2094-AM03-S

— 1 100(328
LDC-C150600-DHT 2112317 192222882 (432a648) | 6738 5246 (1179) 9,612 14,41 2094-AM05-S

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha

nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho com Inversores Kinetix 6000 (classe 400 V)

. Corrente de Corrente de Forca de Poténcia
(édigo de catalogo do \ﬂ;cldade, travamento continua Eg:lgt?nteaté:vsai?:::n? travamentode | travamentode | nomimal do Inversores Kinetix 6000
motor linear s (0és/s) de sistema N () pico de sistema pico de sistema motor linear classe 400V
/s {pesrs AO-pk AO-pk N (Ib) KW

LDC-C030100-DHT 4136.1 743111 (17a29) 121 188 (42) 037a0.5 2094-BM01-S a 150%

LDC-C030200-DHT 10.0(32.8) 812122 243 2094-BM02-S a 250%
SO — 1483222 (33250) 375 (84) 0.74a1.1

[DC-C030200-EHT 4136.1 121 2094-BM01-S a 150%

LDC-C050100-DHT 39a59 1192179 (27 2 40) n7 302 (68) 0.5920.89 2094-BM01-S a 150%

LDC-C050200-DHT 79a11.8 233 2094-BM02-S a 250%
_— 2402359 (54281) 600 (135) 1202179

LDC-C050200-EHT 10.0(32.8) 39a59 116 2094-BM01-S a 150%

[DC-C050300-DHT 1182177 359 2094-BM02-S a 250%
_ 3632544 (82a122) 941(212) 1813272

LDC-C050300-EHT 39a59 120 2094-BM01-S a 150%

[DC-C075200-DHT 773115 229 2094-BM02-S a 250%
_ 3482523 (78a117) 882 (198) 1743261

LDC-C075200-EHT 38a5.7 115 2094-BM01-S a 150%

[DC-C075300-DHT 115a17.2 356 2094-BM02-S a 250%
—1100(329) 5232784 (1172 176) 1368 (308) 2612392

LDC-C075300-EHT 38a5.7 19 2094-BM01-S a 150%

LDC-C075400-DHT 15323230 474 2094-BM03-S a 250%
_ 697 a 1045 (157 a 235) 1824 (410) 348a5.22

LDC-C075400-EHT 773115 2317

2094-BM02-S a 250%

LDC-C100300-DHT 1113167 343
_ 67421012 (152a227) 1767 (397) 337a5.06

LDC-C100300-EHT 37356 114 2094-BM01-S a 150%

LDC-C100400-DHT 1483222 457 2094-BM03-S a 250%
—1100(329) 89921349 (202 a 303) 2356 (530) 44936.74

LDC-C100400-EHT 7431 228 2094-BM02-S a 250%

LDC-C100600-DHT 223333 68.5 2094-BM03-S a 250%
_— 134922023 (303 2 455) 3534 (794) 6.74310.11

LDC-C100600-EHT 11.1a16.7 343 2094-BM02-S a 250%

LDC-C150400-DHT 1413211 45.2 2094-BM03-S a 150%
_ 128121922 (288 432) 3498 (786) 6.4029.61

[DC-C150400-EHT 702106 226 2094-BM02-S a 250%
—1100(329)

LDC-C150600-DHT 2113317 67.8 2094-BM03-S a 250%
_— 1922 2 2882 (432 2 648) 5246 (1179) 9.61a14.41

[DC-C150600-EHT 1062158 339 2094-BM02-S a 250%

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte 0 Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacbes de desempenho LDL-Series com Inversores Kinetix 6000

Corrente de Forca de travamento | Corrente de Forca de Saidanominaldo |1
Cédigo de catilogo do | Velocidade, mdx | travamento continua | continua de sistema | travamento de travamento de motor linear I?"e?or:;oo
motor linear m/s (pés/s) de sistema M pico de sistema pico de sistema W cll:si elxzoo v
A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib)

LDL-N030120-DHT 30 63(14) 99 209 (47) 031 2094-AMP5-S

LDL-N030240-DHT 6,0 199 2094-AM01-S
—_— 126 (28) 417 (94) 063

LDL-N030240-EHT 30 99 2094-AMP5-S
— 100(329)

LDL-T030120-DHT 30 72(16) 99 239 (54) 036 2094-AMP5-S

LDL-T030240-DHT 6,0 199 2094-AM01-S
—_— 144 (32) 479(108) 072

LDL-T030240-EHT 30 99 2094-AMP5-S

LDL-N050120-DHT 2,7 96 (22) 91 317(1) 048 2094-AMP5-S

LDL-N050240-DHT 55 18,1 2094-AM01-S
—_—— 191 (43) 635(143) 095

LDL-N050240-EHT 2,7 91 2094-AMP5-S

LDL-N050360-DHT 8,2 212 2094-AM02-S
—_—— 287 (65) 952(214) 143

LDL-N050360-EHT 2,7 9,1 2094-AMP5-S

LDL-N050480-DHT 109 363 2094-AM03-S
—_——— 383 (86) 1269 (285) 191

LDL-N050480-EHT 10,0(328) 55 18,1 2094-AM01-S

LDL-T050120-DHT 2,7 110 (25) 9,1 364(82) 0,55 2094-AMP5-S

LDL-T050240-DHT 55 18,1 2094-AM01-S
—_— 220 (49) 728 (164) 1,10 —

LDL-T050240-EHT 2,7 91 2094-AMP5-S

LDL-T050360-DHT 8,2 329(74) 212 1093 (246) 1,64 2094-AM02-S

LDL-T050480-DHT 109 363 2094-AM03-S
—_——— 439(99) 1457 (327) 219

LDL-T050480-EHT 55 18,1 2094-AM01-S

LDL-N075480-DHT 99 328 2094-AM03-S
—_— 519(117) 1723 (387) 259

LDL-NO75480-EHT 49 164 2094-AM01-S
—  100(329)

LDL-T075480-DHT 99 328 2094-AM03-S
—_— 596 (134) 1977 (444) 298

LDL-T075480-EHT 49 16,4 2094-AM01-S

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Observacoes:
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350
EtherNet/IP

O inversor de indexacdo Kinetix® 300 EtherNet/IP™ fornece uma solucao
de eixo simples de custo otimizado para aplicacdes de controle de
movimento de contagem de eixo baixo. O servo-drive Kinetix 300 é
projetado para conectar e operar com controladores CompactLogix™
suportando controladores Integrated Architecture® ou MicroLogix™ para
solugdes de movimento de componentes. Usar uma rede padréo
EtherNet/IP para toda uma maquina — incluindo controle de movimento,

' controle, E/S e IHM — simpilifica a fiagéo, reduz os custos de layout do
painel e permite uma facil integracdo com sistemas corporativos e de
e i i producéo. E ainda uma funcionalidade safe torque-off ajuda a proteger o
Servo-drive . |i pessoal enquanto aumenta a produtividade da maquina.
Kinetix 300 hi

O servo-drive Kinetix 350 EtherNet/IP de eixo simples foi desenvolvido
para fornecer expansibilidade para o seu sistema de controle de
movimento pela simplificacdo de integracdo de toda a solucdo de
controle para uma rede. O servo-drive Kinetix 350 é projetado para
conectar e operar com os controladores ControlLogix® e CompactLogix
suportando o Movimento Integrado na rede EtherNet/IP. Combinados
como um sistema, eles fornecem uma solucédo de controle de
movimento de custo otimizado que fornece o alto desempenho e
expansibilidade de que vocé precisa para competir nas industrias de
hoje. Com o seu design compacto, o Kinetix 350 precisa de menos
; Servo-drive espaco de painel e é conectado facilmente. E ainda, vocé pode reduzir o
Kinetix 350 tempo de instalagdo e comissionamento através da reutilizagéo do
codigo dos produtos integrados em todo o portfolio da sua maquina.

Recursos dos servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350

« Solucdo de eixo simples para aplicacdes de controle de movimento de baixa complexidade

« Arguitetura de controle flexivel para controle de indexag¢do analdgico simples, PTO, ou EtherNet/IP (inversores
Kinetix 300)

« Controle de movimento integrado na rede EtherNet/IP (inversores Kinetix 350)

« Integracdo integrada de toda a solucdo de controle em uma rede, incluindo HMI, PAC, E/S, e controle de movimento

«  Modulo de memaria para substituicdo de equipamento automatico (ADR)

« Certificacdo TUV Rheinland: PL d, Cat 3, de acordo com I1SO 13849 e SIL CL2 de acordo com IEC 61508, IEC 61800-5-2
elEC61062

- Controle Safe Torque-off
« Faixa de tensdo de entrada CA versatil:
- CAclasse 100 e 200 V, monofésico
- Monof3sico e trifasico de classe 200 V
— CAclasse 400V, trifasico
e 2097-V31PRx (modelos classe 100 V) comandam motores classe 200 V em velocidade total
o 2097-V32PRx (modelos classe 200 V) incluem filtro de linha CA (EMC) integrado
« Realimentacdo do encoder absoluta, multivoltas ou de volta Unica, eixo auxiliar para modo de equipamento mestre

Para distingir recursos para servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350, consulte pagina 156.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Recursos do inversor de indexacao Kinetix 300 EtherNet/IP

« Indexacao
- Cinco tipos de indexacdo
- Controle de movimentos de curva-S e trapezoidais
- 32 recursos de indexagao
« Controle comandado sobre EtherNet/IP
- Velocidade e corrente
- Posicao absoluta e incremental com ou sem registro
« Cambio eletronico
« Controle de entrada analdgica
« Controle de etapa e direcéo
« Controlador (PAC) ControlLogix 5570 e 5580 com mddulo Ethernet 1756-ENXT

« Controladores (PAC) CompactlLogix 5370, 5380 ou 1769-13x com software RSLogix 5000° e Add-on Profile para a
solucdo Integrated Architecture

« Controladores (PAC) CompactlLogix 1768-L4x ou 1768-L4xS com modulos Ethernet 1768-ENBT

« Controlador légico programavel (CLP) MicrolLogix 1100 ou 1400 com servidor de rede incorporado para
configuracao e diagndstico

« Controlador (CLP) Micro850° com componentes conectados Workshop Software

Funcoes de inversores de eixo simples Kinetix 350 EtherNet/IP

« Rede EtherNet/IP com tecnologia CIP Motion™ de ODVA, tudo criado no Protocolo comum industrial (CIP™), para
controle de movimento de malha fechada, em tempo real, na rede Ethernet padrao

« Totalmente compativel com topologia linear e de configuracéo estrela
« Obtenha os beneficios do movimento integrado Kinetix com controladores ControlLogix 5570 e 5580

« Controladores CompactlLogix 5370 e 5380 que suportam o movimento integrado na rede EtherNet/IP e 0
software RSLogix 5000 (versdo 20.00.00 ou posterior) ou a aplicagdo Studio 5000 Logix Designer®

« Software RSLogix 5000 ou a aplicacdo Logix Designer para programacao (Logica ladder, texto estruturado e controle
sequencial de fungoes)

Para comparar recursos do inversor através de familias de inversores, consulte Servo-drives iniciando em pagina 29.

Componentes dos servo-drives Kinetix 300 e
Kinetix 350

Os sistemas de servo-drive Kinetix 300 e Kinetix 350 consiste nestes componentes necessarios:
« Uminversor 2097-V3xxxx (Kinetix 300) ou um inversor 2097-V3xxxx-LM (Kinetix 350)
« Um servo-motor ou atuador linear
« Uma alimentacdo de motor e um cabo de realimentacdo de motor
« Um kit de conector 2090-K2CK-D15M de baixo perfil (necessario para cabos de realimentagao de condugao flying)
« Um bloco terminal de expansao E/S 2097TB1
o (Cabo Ethernet 1585J-M8CBJM-x (blindado)
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Sistemas de servo-drive Kinetix 300 e Kinetix 350 também podem incluir qualquer um destes componentes opcionais:

« Umfiltro de linha CA 2097-Fx ou 2090-XXLF-TC116

« Um resistor de dissipacdo 2097-Rx

Os sistemas do servo-drive Kinetix 350 podem incluir o médulo de saida do encoder 2198-ABQE.

Para obter os requisitos detalhados do sistema de acionamento Kinetix 300 e 350, consulte o Kinetix 300 and 350 Drive
Systems Design Guide, publicacdo KNX-RMQ04.

Selecao de servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350

Inversores Inversores Poténcia de saida ; ;

Kinetix 300 Kinetix 350 Tensdo de entrada continua f\orrekn te de saida continua Recursos
Cddigo de catdlogo | Cadigo de catalogo kW 0-p

2097-V31PRO 2097-V31PRO-LM 0,40 28 .

120/240 Vcarms, monofsico ! M(;d(;dupb d§f120\/
2097-V31PR2 2097-V31PR2-LM 0,80 5,7 + Safe Torque-0
2097-V32PR0O 2097-V32PRO-LM 0,40 28 + Filtro de linha CA
2097-V32PR2 2097-V32PR2-LM 240 Vica rms, monofésico ! 0,80 57 integrado
2097-V32PR4 2097-V32PR4-LM 170 13 " SafeTorque-of
2097-V33PR1 2097-V33PR1-LM 0,50 28
2097-V33PR3 2097-V33PR3-LM 120 Vea mms, mnofésico, 1,00 57

240 Vica rms, monofasico ( ),
2097-V33PRS 2097-V33PRS-LM | 240 Via rms, trifdsico 2,00 13
2097-V33PR6 2097-V33PR6-LM 3,00 17,0 Safe Torque-off
2097-V34PR3 2097-V34PR3-LM 1,00 28
2097-V34PR5 2097-V34PR5-LM 480 Vicarms, trifasico 2,00 57
2097-V34PR6 2097-V34PR6-LM 3,00 85

(1) Espere o mesmo desempenho do motor com entrada monofésica de 240 V que vocé obteria da entrada trifésica de 240 V (consulte a tabela abaixo).

Operacao do inversor Kinetix 300 e Kinetix 350 com tensao de entrada de 240 V

Opzmgrgg ;r(iif:i;izg ‘c’om Operagio monofésica com entrada de 240V xtz)r_r:l:\te de saida continua %r_r:;\te de saida de pico
2097-V33PR1-xx 2097-V32PRO-xx 2097-V31PRO-xx 28 85
2097-V33PR3-xx 2097-V32PR2-xx 2097-V31PR2-xx 57 17,0
2097-V33PR5-xx 2097-V32PR4-xx N/A 13 339

Para especificacbes do moédulo do inversor Kinetix 300 e Kinetix 350 n&o incluidas nesta publicacdo, consulte Kinetix Servo
Drives Technical Data, publicacdo KNX-TD003.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Configuracao tipica de hardware

Estas configuracdes de hardware ilustram o uso tipico de servo-drives, motores, atuadores, e acessoérios de controle de
movimento disponiveis para sistemas de acionamento Kinetix 300 e Kinetix 350.

Sistemas de acionamento Kinetix 300/350

Dispositivo
de seccionamento  Protedo
dalinha do circuito

Alimentacdo de ? 0O e
entrada de trés fases O T
b ammm®) HC T

Servo-drive 2097-V3xxxx Kinetix 300 ) A
ou servo-drive —  Resistor de dissipacao 2097-Rx
2097-V3xxxx-LM Kinetix 350 (equipamento opcional)
(mersorkineti 300 mostode) | | Filro de inha CA 2090-YXLF-TCT16 0u 2097-Fx
- gi (equipamento opcional)

Filtro 2097-F1 mostrado

Fonte de alimentacdo de
reserva de controle de 24 Vicc

(equipamento opcional) %

Bloco de expansdo
terminal 2097-TB1

) ' N ' | Etapas lineares integradas MP-Series
Kit de conectores de perfi baxo @ Oq (eixo esférico MPAS-B9xxx mostrado)
2090-K2CK-D15M
U
(0d. cat. 2090 =

(6d. cat. 2090 (abos de alimentagdo do motor
(abos de realimentagdo do motor

Motores rotativos = :
MP-Series™ e TL-Series™  [F—— P:I Matores lineares LDC-Series™ (!
(motores MPL-Bxox  \————| (motor linear LDC-Croooex mostrado)
mostrados)
B Cilindros elétricos para aplicacdo pesada MP-Series _ 0
. (cilindros elétricos MPAI-Bxxxx mostrados) Atuadores lineares LDAT-Series
(atuadores lineares LDAT-Sxxxxxx-xBx ou To e g ° o’
o LDAT-Sxoooor-xDx) - =

Cilindros elétricos MP-Series
(cilindros elétricos MPAR-Bxxxx mostrados)

(1) 0s motores lineares LDC-Series e LDL-Series e os atuadores lineares LDAT-Series sdo compativeis somente com os servo-drives Kinetix 300.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Configuracoes tipicas de comunicacao

Os servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 usam a rede EtherNet/IP para configurar o médulo Logix 5000™.

Sistema de acionamento Kinetix 300 com controlador CompactLogix (PAC)

Sistema de controladores CompactLogix 5370
(controlador 1769-L33ER mostrado)

Switch 1783-US05T
Stratix® 2000

Terminal de exibicao Panel View™
Plus Compact

(abo Ethernet 1585J-M8(BJM-x (blindado) ou
1585)-M8UBJM-x (blindado high-flex)

Software RSLogix 5000
(versao 17.00.00 ou posterior) oua
aplicagdo Logix Designer Studio 5000

1734-AENT POINT 1/0™
Adaptador EtherNet/IP

Servo-drive 2097-V3xxxx
Kinetix 300 -

Hd—b

7 U

Sistema de acionamento Kinetix 300 com controlador MicroLogix (CLP)

MMMMMMMM o o

@% i " 1) Sistema de controladores MicroLogix 1400
© I 5 < = 1 (controlador 1766-L32xxx mostrado)
OO0 ! | Switch 1783-US05T L E“:I <>ﬁ G
(G a|| Statix 2000 = :

Terminal de exibicdo
de componente PanelView™

(abo Ethernet 1585J-M8CBJM-x (blindado) ou
1585)-M8UBJM- (blindado high-flex)

Configuracao do
navegador da Web integrado

Servo-drive 2097-V3xxxx
Kinetix 300
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Sistema de acionamento Kinetix 350 com plataforma de controle (PAC) CompactLogix

e || Sistema de controladores CompactLogix
[ 1769-L33ERM mostrado
=] Switch 1783-US08T -
Stratix 2000 = J
) ) (abo Ethernet 1585J-M8CBJM-x (blindado) ou
Term‘”a'(gfn”pea“(’t‘ew Plus 11585)-MBUBIM- (blindado high-fle)
2198-ABQE Software RSLogix 5000

Médulo de saida do encoder (versdo 20.00.00 ou posterior) oua

aplicacdo Logix Designer Studio 5000

Inversor 2097-V3xxxx-LM

= 2
Adaptador EtherNet/IP — ?T[;]gj
1734-AENT POINT 1/0 ‘e =

(ameras de varredura |
delinha |

/v /I

Sistema de acionamento Kinetix 350 com plataforma de controle ControlLogix (PAC)

Médulo EtherNet/IP 1756-ENxT

“dm. | Controlador ControlLogix

f— 3333 =0
=] Switch 1783-US08T e = e
| Stratix 2000 =
Terminal PanelView Plus Cabo Ethernet 1585)-M8CBIM-x (blindado) ou
Compact 11585J-M8UBIM-x (blindado high-flex) I
===
T o 2198-ABQE Software RSLogix 5000
323 - Mddulo de saida do encoder (versdo 20.00.00 ou posterior) oua
A58 aplicacdo Logix Designer Studio 5000
Ii g Inversor 2097-V3xxxx-LM
Adaptador EtherNet/IP
1734-AENT POINT 1/0

(&meras de varredura
delinha

AT AT
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho de controle de
movimento rotativo

Estas familias de motor rotativo sdo compativeis com servo-drives Kinetix 300/350.

Familia de motor rotativo Pagina
Motores de baixa inércia MP-Series (c6d. cat. MPL) 161
Motores de média inércia MP-Series (c6d. cat. MPM) 163
Motores de cagegoria alimenticia MP-Series (cod. cat. MPF) 164
Motores de aco inoxiddvel MP-Series (céd. cat. MPS) 163
TL-Series (cdd. cat. TLY) motores de baixa inércia 165

Para combinagdes de sistemas de acionamento Kinetix 300/350 que incluem sele¢ao de cédigo de catdlogo do cabo e
curvas de torque/velocidade, consulte o Kinetix 300 and Kinetix 350 Drive Systems Design Guide, publicagdo KNX-RM004.

IMPORTANTE Estas combinacbes de sistema ndo incluem todas as combinacdes possiveis de motor/inversor. Consulte
o Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. Para acessar o Motion Analyzer, va para:
https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.

Especificacoes de desempenho do motor cod. cat. MPL com inversores
Kinetix 300/350

Especificacbes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe 200 V, monofasico)

oy, | velocdade | velocitade, | {FEENEIE vt trvamentode | trmamentode | SAGanominal | RO
do motor nominal max continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema pico de sistema :&)vmotor Kinetix 300/350
rotativo pm pm A0-pk Nem (Ib-pol) A (0-pk) Nerm (Ib-pol) classe 200V
MPL-A1510V 8000 8000 1,05 0,26 (2,3) 3,40 0,77 (6,8) 0,16 2097-V33PR1-xx

2097-V32PR0-xx
MPL-A1520U 7000 7000 1,80 0,49 (43) 6,10 1,58 (13,9) 0,27 2097-V31PRO-xx
MPL-A1530U 7000 7000 282 0,90 (8,0) 10,1 2,82(24.9) 0,39

2097-V33PR3-xx
MPL-A210V 8000 8000 3,09 0,55 (4,8) 10,2 152(13,5) 0,37 2097-V32PR2-xx

2097-V31PR2-xx
MPL-A220T 6000 6000 4,54 1,61(14,2) 155 474(419) 0,62

2097-V33PR5-xx
MPL-A230P 5000 5000 540 2,10(18) 23,0 8,2(72,5) 0,86 2097-V32PRA-xx
MPL-A310F 3000 3000 3,20 1,58 (14) 93 361(32) 0,46 2097-V33PR3-xx

2097-V32PR2-xx
MPL-A310P 4750 5000 4,85 1,58 (14) 14 361(32) 073 2097-V31PR2-xx
MPL-A320H 3350 3500 6,1 3,05(27) 19,3 791(70) 10 2097-V33PRS-xy
MPL-A320P | 4750 5000 90 3,05(27) 295 791(70) 13 2097-V32PRA-x

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte 0 Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe 200 V, trifasico)

- . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . o
c°td,'|9° ded xmﬁmde \I:Iea!:adade, travamento travamento travamento de travamento de (Sizlcr:]aortlzpmal :(r]ve?or;got/r;fsaglcos
:naoio(:go 0 continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema pico de sistema W clla:]siel)éoo v

fpm fpm A0-pk Nem (Ib-pol) A (0-pK) Nem (lb=pol) ’

MPL-A1510V 8000 8000 1,05 026(23) 3,40 0,77 (6,8) 0,16

2097-V33PR1-xx
MPL-AT520U 7000 7000 1,80 0,49 (43) 6,10 1,58(13,9) 0,27
MPL-AT530U 7000 7000 282 0,90 (8,0) 10,1 2,82(249) 039
MPL-A210V 8000 8000 3,09 0,55 (4,8) 10,2 1,52(13,5) 037 2097-V33PR3-xx
MPL-A220T 6000 6000 4,54 1,61(14,2) 155 474(419) 0,62
MPL-A230P 5000 5000 540 2,10(18) 230 8,2(725) 0,86 2097-V33PR5-xx
MPL-A310F 3000 3000 320 1,58 (14) 93 361(32) 0,46

2097-V33PR3-xx
MPL-A310P 4750 5000 4,85 1,58 (14) 14 361(32) 073
MPL-A320H 3350 3500 6,1 3,05(27) 193 791(70) 10

2097-V33PR5-xx
MPL-A320P 4750 5000 90 3,05(27) 29,5 791(70) 13
MPL-A330P 5000 5000 12,0 4,18 (37) 38 11,1(98) 18
MPL-A420P 5000 5000 12,7 4,74 (42) 46 13,5 (120) 20
MPL-A430H 3500 3500 122 6,21(55) 45 19,8 (175) 18

2097-V33PR6-xx
MPL-A430P 5000 5000 16,8 599 (53) 51 157(139) 22
MPL-A4530F 2800 2800 134 8,36 (74) 4 20,3 (180) 19
MPL-A4540C 1500 1500 94 10,2 (90) 29 27,1(240) 15

Especificacbes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe 400 V)

- : : Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . Inversores
(otd’||go ded :eoll:)]?:galde x‘egzcldade, travamento travamento travamento de travamento de 32“4?023:1 inal trifasicos Kinetix
:::o:o?'go 0 continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema pico de sistema W 300/350

pm pm A (0-pK) Nem (1b-pol) A (0-pk) Nem (Ib-pol) classe 400 V

MPL-B1510V 8000 8000 095 0,26(23) 3,10 0,77 (6,80) 0,16
MPL-B1520U 7000 7000 1,80 0,49 (43) 6,10 1,58(13,9) 0,27

2097-V34PR3-xx
MPL-B1530U 7000 7000 20 0,90 (8,0) 7,20 2,82(249) 039
MPL-B210V 8000 8000 1,75 0,55 (4,8) 580 1,52(13,5) 037
MPL-B220T 6000 6000 3,30 1,61(142) 13 474(419) 0,62

2097-V34PR5-xx
MPL-B230P 5000 5000 2,60 2,10(18,6) 13 8,20(73,0) 0,86
MPL-B310P 5000 5000 24 1,58 (14) 7,1 3,61(32) 0,77 2097-V34PR3-xx
MPL-B320P 5000 5000 45 2,94(26) 140 7,91(70) 15 2097-V34PR5-xx
MPL-B330P 5000 5000 6,1 4,18 (37) 190 11,1(9) 18
MPL-B420P 5000 5000 6,4 4,74 (42) 20 13,5(120) 19 2097-V34PR6-xx
MPL-B4530F 3000 3000 6,7 8,36 (74) 210 20,3 (180) 21

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacbes de desempenho do motor cod. cat. MPM com inversores

Kinetix 300/350
Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe 200 V)
Corrente de Torque de Corrente de Torque de I
(Codigo de Velocidade Velocidade Velocidade, | travamento travamento travamento travamento Saida nominal nversores
p : : < . . ‘ 3 trifasicos Kinetix
catalogo do nominal nominal max continua de continuo de de pico de de pico de do motor 300/350
motor rpm pm pm sistema sistema sistema sistema kW dlasse 200V
A0-pk Nem (Ib-pol) A (0-pk) Nem (Ib-pol)
MPM-AT15TM | 4500 5000 6000 7,65 23(203) 30,5 6,6 (58,4) 0,90 2097-V33PR5-xx
MPM-A1152F 3000 4000 5000 11,93 4,7 (41,6) 448 13,5(119) 1,40 2097-V33PR6-xx
Especificacbes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe 400 V)
Corrente de Torque de Corrente de Torque de
Cddigo de Velocidade Velocidade Velocidade, | travamento travamento travamento travamento Saida nominal | Inversorestrifasicos
catalogo do nominal nominal max continua de continuo de de pico de de pico de do motor Kinetix 300/350
motor rpm rpm pm sistema sistema sistema sistema kw classe 400 V
A0-pk Nem (Ib=pol) A (0-pk) Nem (Ib=pol)
MPM-B1151F 3000 4000 5000 21 23(203) 99 6,6 (58,4) 0,75 2097-V34PR5-xx
MPM-B1151T 6000 5000 7000 5,62 23(203) 20,5 58(513) 0,90 2097-V34PR6-xx
MPM-B1152C 1500 2500 3000 3,61 50(442) 124 13,5(119) 1,20 2097-V34PR5-xx
MPM-B1152F 3000 4000 5200 6,17 50(442) 211 13,3(118) 1,40
MPM-B1153E 2250 3000 3500 6,21 6,5(57,5) 216 19,7 (174) 1,40
2097-V34PR6-xx
MPM-B1302F 3000 4000 4500 8,57 6,6 (584) 220 13,2(117) 1,65
MPM-B1304C 1500 1870 2750 70 10,3(91,1) 223 27,1(240) 2,00

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho do motor cod. cat. MPS com inversores

Kinetix 300/350
Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe 200 V)

- . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . .
Cotdlllgo d% Xﬁmmde \lﬁegzcldade, travamento continua | travamento continuo | travamento de travamento de Z?(rinaortlgrmlnal :(r!vel;gorseg(;(/r;fsaglcos
:;‘0:0‘:90 0 de sistema de sistema pico de sistema pico de sistema W (|IanSeSEIx200 v

fpm om A0-pk Nem (Ib-pal) A (0-pk) Nem (lb-pol)
339 10,1(89,4) 2097-V33PR5-xx
MPS-A330P 5000 5000 9,80 3,60 (32) %) 13
380 11,1(98,2
2097-V33PR6-xx
MPS-A4540F 3000 3000 144 8,1(72) 50,9 24,8(219) 14
Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe 400 V)

- . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . el
Cotdlllgo ded xﬁmﬁmde \I:le;;adade, travamento continua | travamento continuo | travamento de travamento de 33'?&23:"'“' :(r!ve?orae;ot/r;fsaglcos
:nao;:o(:go 0 de sistema de sistema pico de sistema pico de sistema W cllansiel)floo v

fpm fpm A0-pk Nem (Ib-pol) A (0-pk) Nem (Ib-pol)
16,9 10,1(89,4) 2097-V34PR5-xx
MPS-B330P 5000 5000 4,90 36(32) 13
19,0 11,1(98,.2)
2097-V34PR6-xx
MPS-B4540F 3000 3000 7] 81(72) 254 26,3(233) 14

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacbes de desempenho do motor cod. cat. MPF com inversores
Kinetix 300/350

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe 200 V, monofasico)

- . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . Inversores
(otdlllgo ded Xﬁl:lﬂ:de \Iﬁ!a!;adade, travamento travamento travamento de travamento de ZZIdmaolt]grm inal monofésicos
:nao;:o(:go 0 continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema pico de sistema W Kinetix 300/350

pm pm A0-pk Nem (Ib-pal) A (0-pk) Nem (Ib-pol) classe 200V
2097-V33PR3-xx
MPF-A310P 4750 5000 4,85 1,58 (14) 14 3,61(32) 073 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
MPF-A320H 3350 3500 6,1 3,05 (27) 193 791(70) 10 2097-V33PRS-x¢
MPE-A320P | 4750 5000 90 305 (27) 295 7.91(70) 13 2097-V32PRd-x¢

Especificacoes de desempenh

o com inversores Kinetix 300/350 (classe 200 V, trifasico)

- . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . e
Cotdlllgo de Xﬁmﬁde ‘ﬂzﬂdade’ travamento travamento travamento de travamento de Zz'ﬁort'g:"mal :(r!ve?o;e&}/r;fsaélcos
fi% ?rlzg:r continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema pico de sistema W cllans:enéoo v

fpm pm A 0-pk Nem (1b-pol) A (0-pk) Nem (Ib-pol)
MPF-A310P 4750 5000 485 1,58 (14) 14 361032 0,73 2097-V33PR3-xx
MPF-A320H 3350 3500 6,1 3,05(27) 193 791(70) 1,0 2097-V33PR5-xx
MPF-A320P 4750 5000 9,0 3,05(27) 295 7,91(70) 13 2097-V33PR5-xx
MPF-A330P 5000 5000 12,0 4,18 (37) 38 11,1(98) 1,6 2097-V33PR6-xx
MPF-A430H 3500 3500 12,2 6,21(55) 45 19,8 (175) 18 2097-V33PR6-xx
Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe 400 V)

- . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . Inversores
(otdlllgo ded lel;?:]c;alde \r;eg;)(qdade, travamento continua | travamento continuo | travamento de travamento de (Sizlcr:?olgzp inal trifasicos
:naoio?'go 0 de sistema de sistema pico de sistema pico de sistema W Kinetix 300/350

rpm pm A (0-pk) Nem (lb-pol) A (0-pK) N-m (lb-pol) classe 400V
MPF-B310P 5000 5000 230 1,58 (14) 7,1 361(32) 0,77 2097-V34PR3-xx
MPF-B320P 5000 5000 4,24 3,05(27) 14,0 7,34 (65) 15 2097-V34PR5-xx
16,9 10,0 (88) 2097-V34PR5-xx
MPF-B330P 5000 5000 570 4,18 (37) 1,6 S S—
19,0 11,1(98) 2097-V34PR6-xx

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho do motor cod. cat. TLY com inversores Kinetix 300/350

Especificagoes de desempenho (sem freio) com inversores Kinetix 300/350 (classe 200 V)

Codigo de . . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . ; Inversores monofasicos
catalogo \'::!)I':)]?:]daz:de \ﬂ:adade, travamento travamento travamentode | travamento de (SiZIg:ortlgrmmal ou trifasicos
do motor continua de sistema | continuo de sistema | pico desistema | pico de sistema W Kinetix 300/350
rotativo fom fm AO-pk Nem (Ib-pol) AO-pk Nem (Ib-pol) classe 200V
2097-V33PR1-xx
TIY-AT10x 5000 055 0,09 (0,85) 1,50 020(1,75) 0041 2097-V32PR0-xx
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-A120x 5000 1,03 0,181(1,60) 2,50 0,36 (3,20) 0,086 2097-V32PRO-x
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TIY-AT30¢ 5000 6000 ! 1,85 0325 (2,88) 490 076 (6,70) 014 2097-V32PR00
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-A220x 5000 3,50 0,836 (7,40) 7,90 1,48(13,1) 035 2097-V32PR00x
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR3-xx
TLY-A230x 5000 5,50 1,30(11,5) 15,5 3,05(27,0) 0,44 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
2097-V33PR5-xx
TLY-A2530P 4400 10,0 2,60(23,0) 21,0 5,20 (46,0) 0,69
2097-V32PR4-xx
5000
2097-V33PR5-xx
TLY-A2540P 4575 10,0 2,94(26)0) 248 7,10(63,0) 0,86
2097-V32PR4-xx
2097-V33PR5-xx
TLY-A310M 4000 4500 10,0 361(319) 300 9,0(79,6) 095
2097-V32PR4-xx

(1) Aplica-se a motores TLY-AxxxT-H com realimentacdo incremental. Os motores TLY-AxxxT-B com encoders absolutos de alta resolucdo para 5.000 rpm.

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho (freio) com inversores Kinetix 300/350 (classe 200 V)

- Corrente de Torque de -
(od}go de Velocidade Velocidade, travamento travamento Corrente de Torque de Saida nominal Inve(sqrgs monofasicos
talogo nominal méx continua de continuo de travamentode | travamento de do motor ou trifésicos
do motor om fom sistema sistena pico de sistema | pico de sistema W Kinetix 300/350
rotativo A 0-pk Nem (Ibspo) A0-pk Nem (Ib-pol) classe 200V

2097-V33PR1-xx
TLY-AT10x 5000 0,50 0,086 (0,76) 1,50 0,20(1,75) 0,037 2097-V32PRO-xx

2097-V31PRO-xx

2097-V33PR1-xx
TLY-A120x 5000 093 0,163 (1,44) 250 0,36 (3,20) 0,077 2097-V32PR0-xx

2097-V31PRO-xx

2097-V33PR1-xx
TIY-AT30x 5000 6000 " 167 0,293 (2,59) 490 076 (6,70) 013 2097-V30PR0

2097-V31PRO-xx

2097-V33PR1-xx
TLY-A220x 5000 3,15 0,757 (6,70) 790 1,48(13,1) 0,24 2097-V32PRO-x

2097-V31PRO-xx

2097-V33PR3-xx
TLY-A230x 4250 4,95 1,16 (10,3) 15,5 3,05(27,0) 032 2097-V32PR)-xx

2097-V31PR2-xx

2097-V33PR5-xx
TLY-A2530P 3650 10,0 2,60(23,0) 21,0 5,20 (46,0) 0,55

2097-V32PR4-xx

5000

2097-V33PR5-xx
TLY-A2540P 3750 10,0 2,94(26,0) 248 7,10(63,0) 0,66

2097-V32PR4-xx

2097-V33PR5-xx
TLY-A310M 3900 4500 10,0 3610319 30,0 9,0(79,6) 0,90

2097-V32PR4-xx

(1) Aplica-se a motores TLY-AxxxT-H com realimentagdo incremental. Os motores TLY-AxxxT-B com encoders absolutos de alta resolucdo para 5.000 rpm.

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho de controle de
movimento linear

Estas familias de motor linear sdo compativeis com servo-drives Kinetix 300/350.

Familia de controle de movimento linear Pdgina
Impulsores lineares integrados LDAT-Series 168
Etapas lineares integradas de MP-Series (cdd. cat. MPAS) 174
Cilindros elétricos MP-Series (cdd. cat. MPAR) 175
Cilindros elétricos para aplicacao pesada MP-Series (c6d. cat. MPAI) 176
Motores lineares com niicleo de ferro LDC-Series 179
Motores lineares sem ferro LDC-Series 182

Para combinagdes do sistema de acionamento Kinetix 300/350 que incluem sele¢do de cédigo de catdlogo do cabo e
curvas de forga/velocidade, consulte o Kinetix 300 and Kinetix 350 Drive Systems Design Guide, publicagdo KNX-RMQ04.

IMPORTANTE Estas combinagdes de sistema ndo incluem todas as combinacdes possiveis de atuador/inversor.
Consulte o Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. Para acessar o Motion Analyzer, va para:
https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.

Publicacao Rockwell Automation KNX-SGOO1D-PT-P - Maio 2018 167


http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/rm/knx-rm004_-en-p.pdf
https://motionanalyzer.rockwellautomation.com

Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacbes de desempenho LDAT-Series com inversores Kinetix 300

Especificagoes de desempenho (frame 30) com inversores Kinetix 300 (classe 200 V)

Corrente de Forca de Correntede | Forcade saida Inversores Kinetix 300 (classe 200 V)
Codigo de Velocidade, travamento travamento travamento | travamento nominal
catalogo do max.230Vca | continuade continua de de pico de de pico de 230Vca
atuador linear m/s sistema sistema sistema sistema m Operagao monofasica Operagdo trifasica

A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib)
LDAT-5031010-Dxx | 24 020
LDAT-5031020-Dxx | 3,1 0,25 2097-V33PR3

48 81(18) 12,2 168 (38) 2097-V32PR2 2097-V33PR3
LDAT-5031030-Dxx | 3,5 0,29 2097-V31PR2
LDAT-5031040-Dxx | 3,8 031
LDAT-5032010-Dxx | 3,1 0,44
LDAT-5032020-Dxx | 4,1 0,52 g

74 43 SR 2097-V33PRS
LDAT-5032030-Dxx | 47 059
LDAT-5032040-Dxx | 5,0 0,63

126 (28) 336 (76)

LDAT-5032010-Bxx | 3,1 0,40
LDAT-5032020-Bxx | 4,1 047 2097-V33PR3

37 12,2 2097-V32PR2 2097-V33PR3
LDAT-5032030-Bxx | 47 0,52 2097-V31PR2
LDAT-5032040-Exx | 50 0,55
LDAT-5033010-Dxx | 3,5 0,67
LDAT-5033020-Dxx | 4,7 0,88

1 36,5 2097-V33PR6 2097-V33PR6
LDAT-5033030-Dxx

— 50 095
L DAT-5033040-Dxx
190 (43) 504 (113)
LDAT-5033010-Bxx | 3,5 0,55
LDAT-5033020-Exx 2097-V33PR3
_— 37 12,2 2097-V32PR2 2097-V33PR3

LDAT-5033030-Exx | 44 0,65 2097-V31PR2
LDAT-5033040-Exx

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho (frame 50) com inversores Kinetix 300 (classe 200 V)

Corrente de Forca de Correntede | Forcade Saida Inversores Kinetix 300 (classe 200 V)

Codigo de Velocidade, travamento travamento travamento | travamento nominal

catalogo do max.230Vca | continua de continua de de pico de de pico de 230Vea

atuador linear m/s sistema sistema sistema sistema " Operacdo monofésica Operagdo trifasica

A 0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib)

LDAT-5051010-Dxx | 2.8 0,31

LDAT-5051020-Dxx | 3,7 038
2097-V33PR3

LDAT-5051030-Dxx | 4,1 31 119(27) 14 363(82) 0,42 2097-V32PR2 2097-V33PR3
2097-V31PR2

LDAT-5051040-Dxx | 44 0,44

LDAT-5051050-Dxx | 4,7 0,46

LDAT-5052010-Dxx | 3,7 0,79

LDAT-5052020-Dxx | 4.8 0,97

LDAT-5052030-Dix 62 27 oAy 2097-V33PRS

LDAT-5052040-Dxx | 5,00 251(56) 727 (163) 1,01

LDAT-5052050-Dxx

LDAT-5052010-Exx 2097-V33PR3

a 26 31 N4 0,50 2097-V32PR2 2097-V33PR3

L DAT-5052050-Exx 2097-V31PR2
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho (frame 50) com inversores Kinetix 300 (classe 200 V) (continua)

Corrente de Forca de Correntede | Forca de Saida Inversores Kinetix 300 (classe 200 V)
Codigo de Velocidade, travamento travamento travamento | travamento nominal
catalogo do max. 230Vca | continua de continua de de pico de de pico de 230V
atuador linear m/s sistema sistema sistema sistema W Operagéo monofésica Operagdo trifasica
A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib)
[ DAT-5053010-Dxx | 4,1 131
L DAT-5053020-Dxx | 5,0 153
94 342 e 2097-V33PRS
L DAT-5053030-Dxx B
a 50 378 (85) 1093 (246) 153
L DAT-5053050-Dxx
| DAT-5053010-Exx
a 17 31 14 047 N/A 2097-V33PR3
| DAT-5053050-Exx
LDAT-5054010-Dxx | 44 1,87
L DAT-5054020-Dxx 124 455 2097-V33PR6 2097-V33PR6
a 50 2,05
L DAT-5054050-Dxx 509 (114) 1453 (327)
| DAT-5054010-Exx
a 26 62 27 102 ey 2007-V33PR5
| DAT-5054050-Exx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho (frame 70) com inversores Kinetix 300 (classe 200 V)

Corrente de Forca de Correntede | Forcade Saida Inversores Kinetix 300 (classe 200 V)
Codigo de Velocidade, travamento travamento travamento | travamento nominal
catdlogo do méx.230Vca | continua de continua de de pico de de pico de 230Vea
atuador linear m/s sistema sistema sistema sistema m Operagao monofésica Operagdo trifasica
A0-pk N (Ib) A 0-pk N (Ib)

LDAT-5072010-Dxx
2 35 60 20 1,03 v 2097-V33PRS
LDAT-5072070-Dxx

364 (82) 1055 (237)
L DAT-5072010-Exx 2097-V33PR3
a 17 3,0 1,0 0,47 2097-V32PR2 2097-V33PR3
L DAT-5072070-Exx 2097-V31PR2
L DAT-5073010-Dxx
a 35 90 328 157 ey 2097-V33PRS
LDAT-5073070-Dxx

554 (125) 1576 (354)
L DAT-5073010-Exx
a 12 3,0 109 041 N/A 2097-V33PR3
L DAT-5073070-Exx
LDAT-5074010-Dxx
a 35 119 435 2,08 2097-V33PR6 2097-V33PR6
L DAT-5074070-Dxx
DTS - 730 (164) 2088 (469)

-5074070-Exx

2 18 60 217 095 ey 2097-V33PRS
| DAT-5074070-Exx
LDAT-5076010-Exx
a 18 91 12225 32 38917 | 145 oAy 2007-V33PR5
| DAT-5076070-Exx

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho (frame 100) com inversores Kinetix 300 (classe 200 V)

Corrente de Forca de Correntede | Forcade Saida Inversores Kinetix 300 (classe 200 V)
(Codigo de Velocidade, travamento travamento travamento | travamento nominal
catalogo do max.230Vca | continua de continua de de pico de de pico de 230Vea
atuador linear m/s sistema sistema sistema sistema W Operacdo monofésica | Operagao trifasica
A 0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib)

L DAT-5102010-Dxx 2097-V33PR3
a 26 57 210 0,96 2097-V32PR2 2097-V33PR3
[ DAT-5102090-Dxx 2097-V31PR2

456 (103) 1289 (290)
LDAT-5102010-Exx
a 13 29 10,5 0,42 N/A 2097-V33PR3
LDAT-5102090-Exx
L DAT-5103010-Dxx
2 27 86 315 1935(435) | 147 Ry 2097-V33PRS
LDAT-5103090-Dxx

702 (158)
L DAT-5103010-Exx
a 09 29 10,5 1388 (312) 0,30 N/A 2097-V33PR3
LDAT-5103090-Exx
[ DAT-5104010-Dixx
a 2,7 15 420 2,07 2097-V33PR6 2097-V33PR6
LDAT-5104090-Dxx

929(209) 2578 (580)
L DAT-5104010-Exx
a 13 57 210 0,86 N/A 2097-V33PR3
L DAT-5104090-Exx
LDAT-5106010-Exx
a 13 8,6 1403 (315) 315 3871(870) 1,28 N/A 2097-V33PR5
L DAT-5106090-Exx

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho (frame 150) com inversores Kinetix 300 (classe 200 V)

Corrente de Forca de Correntede | Forcade Saida Inversores Kinetix 300 (classe 200 V)
Codigo de Velocidade, travamento travamento travamento | travamento nominal
catalogo do max.230Vca | continuade continua de de pico de de pico de 230Vea
atuador linear m/s sistema sistema sistema sistema m Operagao monofasica Operagdo trifasica
A0-pk N (Ib) A0-pk N (b)

L DAT-5152010-Dxx 2097-V33PR3
a 18 53 195 1799 (404) 0,87 2097-V32PR2 2097-V33PR3
L DAT-5152090-Dxx 2097-V31PR2

643 (145)
L DAT-5152010-Exx
a 09 2,7 98 1679 (377) 0,34 N/A 2097-V33PR1
LDAT-5152090-Exx
L DAT-5153010-Dix
2 18 80 978 (220) 29, 2680(60) | 133 e 2097-V33PRS
L DAT-5153090-Dxx
LDAT-5154010-Dxx
2 18 107 39 3597(809) | 1,78 predaeiy 2097-V33PRS
[ DAT-5154090-Dxx

1306 (294)
LDAT-S154010-Exx
a 09 53 19,5 3383 (761) 0,70 N/A 2097-V33PR3
| DAT-5154090-Fxx
LDAT-5156010-Dxx
a 18 16,3 59,4 5469 (1229) 2,1 2097-V33PR6 2097-V33PR6
LDAT-S156090-Dxx

1997 (449)
LDAT-5156010-Exx
a 09 81 19,8 5110 (1149) 1,05 N/A 2097-V33PR5
LDAT-S156090-Exx

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho (frame 30) com inversores Kinetix 300 (classe 400 V)

. < Corrente de Forcade , . o ol
- . Velocidade, max. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Operagao trifésica de
g?ga'%gflei;:;?k’go o | 460Vca continua de sistema continua de sistema ;ﬁi‘;ﬁ}ﬂiﬂtﬁ :,riizadlgiﬂt&% 460Vea inversores Kinetix 300
m/s A0-pk N (Ib) kw (classe 400 V)
A0-pk N (Ib)

LDAT-5031010-Dxx 24 0,20
LDAT-5031020-Dixx 31 0,25

48 81(18) 12,2 168 (38) 2097-V34PR5
LDAT-5031030-Dxx 35 0,29
LDAT-5031040-Dixx 38 031
LDAT-5032010-Dxx 31 0,40
LDAT-5032020-Dxx 41 0,52

74 243 2097-V34PRo
LDAT-5032030-Dxx 4.7 0,59
LDAT-5032040-Dixx 50 0,63

126 (28) 336 (76)

LDAT-5032010-Exx 31 0,40
LDAT-5032020-Bxx 41 0,52

37 12,2 2097-V34PR5
LDAT-5032030-Exx 4.7 0,59
LDAT-5032040-Bxx 50 0,63
LDAT-5033010-Exx 35 0,67
LDAT-5033020-Bxx 4,7 087

37 190 (43) 12,2 504(113) 2097-V34PR5
LDAT-5033030-Exx

50 091

LDAT-5033040-Bxx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho (frame 50) com inversores Kinetix 300 (classe 400 V)

. . Corrente de Forca de . . el
- . Velocidade, max. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Operagao trifésica de
g?g;%gfﬁ;:;?logo do 460 Vca continua de sistema continua de sistema :)rizzi:in;i?sttoeglz :)rii\(;a dTesli;ttZIiea 460 Vca inversores Kinetix 300
m/s A0-pk N (Ib) kw (classe 400 V)
A0O-pk N (b)
LDAT-5051010-Dxx 28 0,34
LDAT-5051020-Dxx 37 043
LDAT-5051030-Dxx 41 31 119.(27) 114 363 (82) 0,49 2097-V34PR5
LDAT-5051040-Dxx 44 0,53
LDAT-5051050-Dxx 4,7 0,55
LDAT-5052010-Dxx 37 092
LDAT-5052020-Dxx 48 1,20
LDAT-5052030-Dxx 6.2 2,1 2097-V34PR6
LDAT-5052040-Dxx 50 1,24
LDAT-5052050-Dix
251 (56) 727(163)
LDAT-5052010-Exx 37 0,80
LDAT-5052020-Exx 46 0,98
LDAT-5052030-Exx 31 114 2097-V34PR5
LDAT-5052040-Exx 46 1,02
LDAT-5052050-Exx
LDAT-5053010-Exx
a 35 31 378 (85) 114 1093 (246) 1,04 2097-V34PR5
LDAT-5053050-Exx
LDAT-5054010-Exx 44 187
LDAT-5054020-Exx 6,2 509 (114) 2,1 455 2097-V34PR6
a 50 1453 (327)

LDAT-5054050-Exx

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho (frame 70) com inversores Kinetix 300 (classe 400 V)

. < Corrente de Forca de . . S i
- . Velocidade, max. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Operagao trifasica de
g?f;%ﬁfﬁ,f:;?'ogo 4 | 460Vca continua de sistema continua de sistema ;riizadrgi?st&g‘z :)riixad"e)es?sttzg; 460Vea inversores Kinetix 300
m/s A0-pk N (Ib) kw (classe 400 V)
A0-pk N (Ib)

LDAT-5072010-Dxx 39 137
LDAT-5072020-Dxx

6,0 220 2097-V34PR6
LDAT-5072030-Dxx 50 1,64
a 364 (82) 1055 (237)
LDAT-5072070-Dxx
LDAT-5072010-Exx
a 35 30 11,0 1,03 2097-V34PR5
LDAT-5072070-Exx
LDAT-S073010-Exx
a 24 30 554 (125) 10,9 1576 (354) 1,01 2097-V34PR5
LDAT-5073070-Exx
LDAT-5074010-Exx
a 35 6,0 730 (164) 07 2088 (469) 2,08 2097-V34PRo

LDAT-5074070-Exx

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho (frame 100) com inversores Kinetix 300 (classe 400 V)

. ‘ Corrente de Forca de . . S s
- [ Velocidade, max. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal 0 trif d
g::;%g:’ﬁ;:;?hgo do | 460Vca continua de sistema congtl'nua de sistema :)riizadrzi?sttz::\z :)riiza dne‘es?sttzg; 460 Vea in;:’:rra;ggs Ir(ll:::: 380
m/s A0-pk N (Ib) kw (classe 400 V)
A0-pk N (Ib)
LDAT-5102010-Dxx 34 1,44
LDAT-5102020-Dxx 44 1,74
LDAT-S102030-Dix
S SEE— 57 210 2097-V34PR5
LDAT-5102040-Dxx
50 456 (103) 1289 (290) 191
LDAT-5102050-Dxx
a
LDAT-5102090-Dxx
LDAT-5102010-bxx
a 26 29 10,5 0,9 2097-V34PRS
LDAT-5102090-Exx
LDAT-5103010-Dxx 38 24
LDAT-5103020-Dxx 8,6 315 2097-V34PR6
a 50 293
LDAT-5103090-Dxx 702 (158) 1935 (435)
LDAT-5103010-Exx
a 18 29 10,5 0,92 2097-V34PR5
LDAT-S103090-Exx
LDAT-5104010-Exx
a 2,7 57 929 (209) 210 2578 (580) 2,07 2097-V34PR5
LDAT-5104090-Exx
LDAT-5106010-Exx
a 2,7 8,6 1403 (315) 315 3871(870) 2,94 2097-V34PR6

LDAT-5106090-Exx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho (frame 150) com inversores Kinetix 300 (classe 400 V)

. < Corrente de Forca de . . T
- . Velocidade, max. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Operagdo trifasica de

g::a'%zrdlei;:;?h’go 40 | 460Vca continua de sistema continua de sistema ;riz:zadrgi?st&g‘z :)rii:;adr:ili;ttoeriz 460Vea inversores Kinetix 300

m/s A0-pk N (Ib) kw (classe 400 V)

A0-pk N (Ib)
LDAT-5152010-Dxx 32 1,76
LDAT-5152020-Dxx 53 19,5 2097-V34PR5
a 35 1,89
LDAT-5152090-Dxx 643 (145) 1799 (404)
LDAT-5152010-Exx
a 18 2,7 98 087 2097-V34PR3
LDAT-5152090-Exx
LDAT-5153010-Dxx
a 36 8,0 291 287 2097-V34PR6
LDAT-5153090-Divx
978 (220) 2680 (602)

LDAT-5153010-Bxx
a 12 2,7 91 0,80 2097-V34PR3
LDAT-5153090-Exx
LDAT-5154010-Bxx
a 18 53 1306 (294) 19,5 3597 (809) 1,78 2097-V34PR5
LDAT-5154090-Exx
LDAT-S156010-Exx

18 8,1 1997 (449) 19,8 5469 (1229) 2,71 2097-V34PR6

a
LDAT-5156090-Bxx

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificagoes de desempenho céd. cat. MPAS com inversores Kinetix 300/350

IMPORTANTE Os inversores Kinetix 300 e Kinetix 350 sdo compativeis com as etapas MPAS-Axxxxx-VxxSxA (eixo esférico).
Somente

os inversores Kinetix 300 sao compativeis com as etapas MPAS-Axxxxx-ALMx2C (Direct Drive).

Especificagbes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe 200 V, monofasico)

Corrente de Corrente de Forca de - . Inversores
(édigo de catalogo da Velocidade, méx | travamento continua Eg;gt?nﬁt::)ﬁ;]::‘t: travamento de travamento de zztsear:ﬁ? ; : m:)ntzlr monofésicos Kinetix
etapa linear mm/s (pol/s) de sistema N () pico de sistema pico de sistema W 300/350
A0-pk A0-pk N (Ib) classe 200V
2097-V33PR3-xx
MPAS-Axxxx1-VO55¢A 200(7,9) 0 3,09 521(117) 6,10 1212(272) 0,37 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
2097-V33PR3-xx
MPAS-Axxxx2-V205¢A 1124 (44,3) @ 4,54 462 (104) 9,10 968 (218) 0,62 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
MPAS-A6xxxB-ALMO2C 53 105 (23,6) 15,8 359(80,7) 032 2097-V33PR3-xx
2097-V32PR2-xx
MPAS-A6xxxB-ALMS2C 4,7 83,0(18,7) 14,2 312(70,1) 0,29 2097-V31PR2-xx
MPAS-A8xxxE-ALM02C . 7,0 189 (42,5) 185 456 (103) 0,53
5000 (200)
MPAS-A8xxxE-ALMS2C 6,3 159 (35,7) 16,7 399 (89,7) 0,48 2097-V33PR5
MPAS-A%woxk-ALMO2C 67 285 (64,1) 183 680 (153) 077 2097-30PRd-xc
MPAS-A9xxK-ALMS2C 6,1 245 (55,1) 16,5 601 (135) 0,69

(1) Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade méxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).

(2)  Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade méxima € 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade maxima é 715 mm/s (28,2 pol/s). Para comprimento de
langamento de 1.020 mm, a velocidade médxima é 582 mm/s (22,9 pol/s).

(3)  Por causa do curso curto de muitas dessas etapas e da distancia necessdria para alcancar uma velocidade mdxima de 5000 mm/s (200 pol./s), a velocidade méxima dessas etapas é frequentemente menor que 5000
mm/s (200 pol./s). Para saber a velocidade mdxima de cada etapa linear de acordo com o comprimento de langamento, consulte Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data, publicagdo KNX-TD002.

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe 200 V, trifasico)

Corrente de Corrente de Forca de - . o
(Cddigo de catdlogo da Velocidade, mdx | travamento continua E:))rrlgt?nteatézvs?:t‘:;t: travamento de travamento de zgtg}f": ; : m:)nt?)lr :(rwe:wr;g()t/r;f;guos
etapa linear mm/s (pol/s) de sistema N (1) pico de sistema pico de sistema W cllansieIXZOO v
A0-pk A0-pk N (Ib)
MPAS-Arxx1-V05SXA 2007,9) 3,09 521(117) 6,10 121207 037
2097-V33PR3-xx
MPAS-Axxxx2-V205xA 1124 (44,3) @ 4,54 462 (104) 9,10 968 (218) 0,62
MPAS-A6xxxB-ALMO2C 53 105 (23,6) 158 359(80,7) 0,32
2097-V33PR3
MPAS-A6xxxB-ALMS2C 4,7 83,0(18,7) 14,2 312(70,1) 0,29
MPAS-A8xxxE-ALMO2C 70 189 (42,5) 185 456 (103) 0,53
5000 (200) ©
MPAS-A8xxxE-ALMS2C 6,3 159(35,7) 16,7 399 (89,7) 0,48
2097-V33PRS
MPAS-A9xxxK-ALMO2C 6,7 285 (64,1) 18,3 680 (153) 0,77
MPAS-A9xxK-ALMS2C 6,1 245 (55,1) 16,5 601(135) 0,69

(1) Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade mdxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade mdxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).

(2)  Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade méxima é 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade maxima é 715 mm/s (28,2 pol/s). Para comprimento de
langamento de 1.020 mm, a velocidade médxima é 582 mm/s (22,9 pol/s).

(3) Por causa do curso curto de muitas dessas etapas e da distancia necessria para alcancar uma velocidade méxima de 5000 mm/s (200 pol./s), a velocidade méxima dessas etapas é frequentemente menor que 5000
mm/s (200 pol./s). Para saber a velocidade mdxima de cada etapa linear de acordo com o comprimento de langamento, consulte Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data, publicacdo KNX-TD002.

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

IMPORTANTE Os inversores Kinetix 300 e Kinetix 350 sdo compativeis com as etapas MPAS-Bxxxxx-VxxSxA (eixo esférico).
Somente os inversores Kinetix 300 sao compativeis com as etapas MPAS-Bxxxxx-ALMx2C (Direct Drive).
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe 400 V)

Corrente de Forca de travamento Corrente de Forca de Poténcia Inversores trifasicos
Cddigo de catalogo da Velocidade, mdx | travamento continua congﬂ'nua do sistema travamento de travamento de nominal de Kinetix 300/350
etapa linear mm/s (pol/s) de sistema N () picodesistema | picodesistema | saida do motor classe 400V

A0-pk A0-pk N (Ib) kw
MPAS-Bxxx1-VO5SXA 200(7,9) M 1,75 521(117) 3,50 1212(272) 0,37 2097-V34PR3-xx
MPAS-Bxxx2-V205xA 1124 (443) @ 3,30 462 (104) 6,60 968 (218) 0,62 2097-V34PR5-xx
MPAS-B8xxF-ALMO2C 3,50 189 (42,5) 9,30 456 (103) 0,527
MPAS-B8xxF-ALMS2C 3,15 159 (35,7) 837 399 (89,7) 0,475

5000 (200) © 2097-V34PR5

MPAS-BIxux-ALMO2C 3,40 285 (64,1) 9,10 680 (153) 0,768
MPAS-BIxx-ALMS2C 3,03 245 (55,1) 8,19 601 (135) 0,69

(1) Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade méxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).
(2)  Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade mdxima é 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade maxima é 715 mm/s (28,2 pol/s). Para comprimento de

langamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 582 mm/s (22,9 pol/s).

(3)  Por causa do curso curto de muitas dessas etapas e da distancia necessdria para alcancar uma velocidade méxima de 5000 mm/s (200 pol./s), a velocidade maxima dessas etapas é frequentemente menor que
5000 mm/s (200 pol./s). Para saber a velocidade mdxima de cada etapa linear de acordo com o comprimento de langamento, consulte Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data, publicagdo KNX-TD002.

Especificacoes de desempenho céd. cat. MPAR com inversores Kinetix 300/350

Especificagbes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe 200 V, monofasico)

Corrente de Forca de Corrente de Forca de Poténcia nominal Inversores
C6digo de catalogo | Velocidade, max travamento travamento travamento de travamento de desaidadomotor | MonofésicosKinetix
do cilindro elétrico | mm/s (pol/s) continua de sistema | continua do sistema | pico de sistema pico de sistema W 300/350
A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib) classe 400V
MPAR-ATxxB 150 1,15 240(53,9) 135 300 (67,4) 0,036 2097-V33PR1
- XX
MPAR-ATxrE 500 2,16 280(62,9) 2,48 350(78,7) 0,140 2097-V32PRO-xx
2097-V31PRO-xx
MPAR-A2xxxC 250 2,42 420 (94,4) 2,72 525(118) 0,105
2097-V33PR3-xx
MPAR-A2xF 640 4,54 640 (144) 541 800 (180) 0,410 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
2097-V33PR5-xx
MPAR-A3xuE 500 1033 2000 (450) 12,34 2500 (562) 1,00 3097-V30PRasx
Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe 200 V, trifasico)
- . Corrente de Forcade Corrente de Forcade - . .
g"d'.?.o ge caltlathgo Velocidade, max travamento travamento travamento de travamento de sztg:,;?(?:mmr :(r!ve?ogegot/r;fsaélcos
0 cilindro eletrico mm/s (pol/s) continua de sistema | continua do sistema | pico de sistema pico de sistema m cll:sieuéoo v
A 0-pk N (b) A 0-pk N (Ib)
MPAR-ATxuB 150 1,15 240(53,9) 135 300 (67,4) 0,036
MPAR-ATrE 500 2,16 280(62,9) 2,48 350(78,7) 0,140 2097-V33PR1-xx
MPAR-A2xxxC 250 2,42 420 (94,4) 2,72 525(118) 0,105
MPAR-A2xxxF 640 4,54 640 (144) 541 800 (180) 0,410 2097-V33PR3-xx
MPAR-A3xxE 500 10,33 2000 (450) 12,34 2500 (562) 1,00 2097-V33PR5-xx
MPAR-A3xxxH 1000 12,20 1300 (292) 16,40 1625 (365) 1,30 2097-V33PR6-xx

Especificacbes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe 400 V)

Corrente de Forca de Corrente de Forca de A . .
C6digo de catélogo | Velocidade, max travamento travamento travamento de travamento de s:t;':,;?c?:m?tzlr :(qve;;oge;ot/r;fsaglcos
do cilindro elétrico | mm/s (pol/s) continua de sistema | continua do sistema | pico de sistema pico de sistema W cll:sesenzoo v

A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib)
MPAR-B1xxxB 150 1,15 240(539) 135 300 (67,4) 0,036
MPAR-B1xxxE 500 1,49 280(62,9) 171 350(78,7) 0,140 2097-V34PR3-xx
MPAR-B2xxxC 250 1,67 420 (94,4) 1,90 525(118) 0,105
MPAR-B2xxxF 640 3,29 640 (144) 393 800 (180) 0,410 2097340

- X

MPAR-B3xxxE 500 516 2000 (450) 6,17 2500 (562) 1,00
MPAR-B3xxxH 1000 6,13 1300 (292) 6,/9 1625 (365) 1,30 2097-V34PR6-xx

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAI com inversores Kinetix 300/350
(classe 200 V)

Especificacées de desempenho (eixo esférico) com inversores Kinetix 300/350 (classe 200 V, monofasico)

Forca de travamento continua - .

- . Corrente de N Corrente de Forca de Poténcianominal | Inversores
Cotdlllgo ded \ri]eélzcldade, travamento continua dosistema travamento de travamento de de saida do monofasicos
catalogodo de sistema N (Ib) pico de sistema pico de sistema motor Kinetix 300/350
cilindro elétrico | mm/s (pol/s) A0-0k A0-pk N (Ib) kw classe 200V

P 25°C(77°F) 40°C(104°F) p
MPAI-A2076CV1 1,80 890 (200) 706 (159) 4,50 0,22 2007331

I — - XX
MPAI-A2150CV3 305(12) 1446 (325) 2097-V32PRO-xx

7’\/1% 3003 247 1446 (325) 1147 (258) 6,20 0,25 2097-V31PRO-xx
MPAI-A3076(M1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000) 2097-V33PR3-xx

2,68 890 0,27 2097-V32PR2-xx
MPAI-A3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578) 2097-V31PR2-xx
MPAI-A3150CM3
—_—1279(M)
MPAI-A3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 8,40 4448 (1000)
MPAI-A3450CM3 188 (7,3) 2097-V33PR3-xx
561 0,39 2097-V32PR2-xx
MPAI-A3150EM3 502 2097-V31PR2-xx
MPAI-A3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 14,14 4003 (900)
MPAI-A3450EM3 376 (15)
MPAI-A4150CM3
—_—1279(M)
MPAI-A4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 17,07 8896 (2000)
MPAI-A4450CM3 | 245 (9,5) 2007-V33PR5-1x
1089 04 2097-V32PR4
MPAI-A4150EM3 ISR
—1559(22)
MPAI-A4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 2744 7784 (1750)
MPAI-A4450EM3 491(19)
Especificacoes de desempenho (eixo planetario) com inversores Kinetix 300/350 (classe 200 V, monofasico)
Forca de travamento continua Anci .

- . Corrente de N Corrente de Forca de Poténcianominal | Inversores
Cotdlllgo dea \':Iegzadade, travamento continua dosistema travamento de travamento de de saida monofésicos
catalogodo de sistema N (Ib) pico de sistema pico de sistema do motor Kinetix 300/350
cilindro elétrico mm/s (pol/s) AO-Dk A0-pk N (Ib) kw classe 200V

p 25°C(77°F) 40°C(104°F) P
MPAI-A3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093) 2097-V33PR3-xx
2,87 8,90 0,27 2097-V32PR2-xx
MPAI-A30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547) 2097-V31PR2-xx
MPAI-A3150RM3
—_—1279(M)
MPAI-A3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-A3450RM3 176 (6,9) 2097-V33PR3-xx
561 14,14 0,39 2097-V32PR2-xx
MPAI-A3150SM3 50 02) 2097-V31PR2-xx
MPAI-A3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-A3450SM3 353 (14)
MPAI-A4150RM3
—_1279(M)
MPAI-A4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14.679 (3300)
MPAI-A4450RM3 196 (7,6) 2097-V33PR5 ¢
10,89 2744 043 2097-V32PR4
MPAI-A41505M3 ResAuE
—1 559(22)
MPAI-A4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-A44505M3 393 (15)

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha

nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho (eixo esférico) com inversores Kinetix 300/350 (classe 200 V, trifasico)

For¢a de travamento continua

- . Corrente de . Corrente de Forca de Poténcianominal | Inversores
Cotdlllgo ded \r{]egzadade, travamento continua dosistema travamentode | travamentode | desaidado trifasicos Kinetix
catalogodo de sistema N (Ib) pico de sistema pico de sistema motor 300/350
cilindro elétrico mm/s (pol/s) A0-0k A0-nk N (Ib) kw classe 200V

P 25°C(77°F) 40°C(104°F) p
MPAI-A2076CV1 1,80 890 (200) 706 (159) 4,50 0,22 2097-V33PR1-xx
MPAI-A2150CV3 305(12) 1446 (325)
—_————— 247 1446 (325) 1147 (258) 6,20 0,25 2097-V33PR3-xx
MPAI-A2300CV3
MPAI-A3076(M1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
2,68 890 0,27 2097-V33PR3-xx
MPAI-A3076EM1 610 (24) 814 (183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-A3150CM3
_—279(M)
MPAI-A3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 8,40 4448 (1000)
MPAI-A3450CM3 188(7,3)
5,61 0,39 2097-V33PR3-xx
MPAI-A3150EM3
—1559(22)
MPAI-A3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 14,14 4003 (900)
MPAI-A3450EM3 376 (15)
MPAI-A4150CM3
—_—1279(M)
MPAI-A4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 17,07 8896 (2000)
MPAI-A4450CM3 245(9,5)
10,89 043 2097-V33PR5-xx
MPAI-A4150EM3
—1559(22)
MPAI-A4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 2744 7784 (1750)
MPAI-A4450EM3 491(19)
MPAI-ASxxCM3 200 (7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 16,70 13.345 (3000)
13,25 0,55 2097-V33PR6-xx
MPAI-ASxxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 33,40 13.122 (2950)
Especificagbes de desempenho (eixo planetario) com inversores Kinetix 300/350 (classe 200 V, trifasico)
Forca de travamento continua Anci .

- . Corrente de . Corrente de For¢a de Poténcianominal o
(°td,'|9° d% \I::egzcldade, travamento continua dosistema travamento de travamento de de saida I}(|!ve;§or3egglr;fsa;|cos
catalogo 6o de sistema N (1b) picodesistema | picodesistema | domotor netix
cilindro elétrico mm/s (pol/s) A0-0k A 0-0k N (b KW classe 200V

P BCITR | 40°C(104°) gl (Ib)
MPAI-A3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
287 890 0,27 2097-V33PR3-xx
MPAI-A30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-A3150RM3
—_1279(M)
MPAI-A3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-A3450RM3 176 (6,9)
561 14,14 0,39 2097-V33PR3-xx
MPAI-A31505M3
—1559(22)
MPAI-A3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-A34505M3 353 (14)
MPAI-A4150RM3
_1279(M)
MPAI-A4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14.679 (3300)
MPAI-A4450RM3 196 (7,6)
10,89 2744 0,43 2097-V33PR5-xx
MPAI-A41505M3
—1559(22)
MPAI-A4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-A44505M3 393(15)

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAI com inversores Kinetix 300/350
(classe 400 V)

Especificagbes de desempenho (eixo esférico) com inversores Kinetix 300/350 (classe 400 V, trifasico)

Forca de travamento continua

- . Corrente de . Corrente de Forca de Poténcia e
Cotdlllgo ded \r:lea!;cldade, travamento continua do sistema travamento de travamento de nominal de :(qve;go;eosot/r;fsaglcos
catalogodo de sistema N (Ib) pico de sistema pico de sistema saida do motor Inetix
cilindro elétrico mm/s (pol/s) AO-pk o e A 0-pk N (b) W classe 400V
MPAI-B2076CV1 090 890 (200) 706 (159) 230 022
MPAI-B2150CV3 305(12) 1446 (329) 2097-V34PR3-xx

_ 1,29 1446 (325) 1147 (258) 3,25 0,25
MPAI-B2300CV3
MPAI-B3076CM1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
135 4,57 0,27 2097-V34PR3-xx
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-B3150CM3
—_279(1)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 430 4448 (1000)
MPAI-B3450CM3 188(7,3)
281 039 2097-V34PR5-xx
MPAI-B3150EM3
—1 559 (2
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 7,07 4003 (900)
MPAI-B3450EM3 376 (15)
MPAI-B4150CM3
—_279(10)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8,68 8896 (2000)
MPAI-B4450CM3 245(9,5)
561 043 2097-V34PR5-xx
MPAI-B4150EM3
—155%9(22)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 14,14 7784 (1750)
MPAI-B4450EM3 491(19)
MPAI-BSxxxCM3 200 (7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 8,48 13.345 (3000)
6,62 0,55 2097-V34PR6-xx
MPAI-BSXxXEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16,70 13.122(2950)

Especificagbes de desempenho (eixo planetario) com inversores Kinetix 300/350 (classe 400 V, trifasico)

Forca de travamento continua

- : Corrente de - Corrente de Forca de Poténcia o
(otd’||go d% \rﬁeélicldade, travamento continua dosistema travamento de travamento de nominal de :(r!ve?oge;ot/r;fsaglcos
catalogo do de sistema N (1b) pico de sistema pico de sistema saida do motor Inetix
cilindro elétrico mm/s (pol/s) A0-0k A 0-0k N (b) W classe 400V

P °CT7) | 40°C(104°F) p
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
1,45 4,57 0,27 2097-V34PR3-xx
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3 )
_ 9 (1
MPAI-B3300RM3 3781 (850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176 (6,9)
281 7,07 0,39 2097-V34PR5-xx
MPAI-B31505M3
—1 559(22)
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-B34505M3 353(14)
MPAI-B4150RM3 )
—_— 9 ("
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 19 (7,6)
561 14,14 043 2097-V34PR5-xx
MPAI-B4150SM3
—1559(22)
MPAI-B4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B4450SM3 393(19)

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho LDC-Series com inversores Kinetix 300

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 300 (classe 200 V, monofasico)

Corrente de Corrente de Forca de . . Inversores
C6digo de catdlogo do | Velocidade, méx | travamento continua Eg;gt? ndueaté:vs?gt‘:rw: ) | travamento de travamento de sr::)({z rnl?::a':,al )do monofasicos
motor linear m/s (pés/s) de sistema N (i) pico de sistema pico de sistema W Kinetix 300
A0-pk A0-pk N (Ib) dasse 200 V2
2097-V33PR3
LDC-C030100-DHT 4126, 74a111(17a25) 121 188 (42) 0,3720,55 2097-V32PR2
2097-V31PR2
10,0 (32,8)
LDC-C030200-DHT 813122 13 e
1482222 (33250) 375 (84) 07431
LDC-C030200-EHT 47136, 121 2097-V33PR3
2097-V32PR2
LDC-C050100-DHT 39259 1192179 (27 a 40) 1,7 302 (68) 0,5920,89 2097-V31PR2
LDC-C050200-DHT 793118 83 e
10,0 (32,8) 2402359 (542 81) 600 (135) 1,20a1,79
LDC-C050200-EHT 39a59 11,6 2097-V33PR3
S EEEE—— 2097-V32PR2
LDC-C050300-EHT 39259 363a544(82a122) 12,0 941(212) 18123272 2097-V31PR2
2097-V33PR5
[DC-C075200-DHT 77315 229
3482523 (782117) 882(198) 1742261 2097-V32PR4
LDC-C075200-EHT 38a57 11,5 2097-V33PR3
10,0 32,8) 2097-V32PR2
LDC-C075300-EHT 38a57 523a784(117a176) 119 1368 (308) 2612392 2097-V31PR2
LDC-C075400-EHT 773115 697 a 1045 (157 a 235) 23,7 1824 (410) 3482522 2097-V33PRS
LDC-C100300-DHT 1112167 343 2097-V32PR4
67421012 (152a227) 1767 (397) 3,37a5,06 2097-V33PR3
LDC-C100300-EHT 100(329) 37356 114 2097-V32PR2
e 2097-V31PR2
2097-V33PR5
[DC-C100400-EHT 7431, 8992 1349 (202 a 303) 228 2356 (530) 449a6,74 9097-V32PRa

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).
(2)  Osinversores selecionados sdo para motores sem resfriamento.

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300 (classe 200 V, trifasico)

Corrente de Corrente de Forca de . . ipc s
(6digo de catélogo do | Velocidade, max | travamento continua Ic:g#t?niztézvs??::;? ) | travamento de travamento de ::)(im?rln?:ra(h’do :(r!ve?orsegotrllfasmos
motor linear m/s (pés/s) desistema N () pico de sistema pico de sistema o Zg:)evlé) dlasse
A0-pk A0-pk N (Ib)

LDC-C030100-DHT 4136, 74a111(17a25) 121 188 (42) 0,370,555 2097-V33PR3

LDC-C030200-DHT 10,0(32,8) 812122 243 2097-V33PRS
_— 1483222 (33350) 375 (84) 0,74a1,11

1DC-C030200-EHT 4136, 12 2097-V33PR3

LDC-C050100-DHT 39a59 1192179 (273 40) 1,7 302(68) 0,5920,89 2097-V33PR3

LDC-C050200-DHT 79a118 233 2097-V33PRS
_ 2402359 (54a81) 600 (135) 1,20a1,79

LDC-C050200-EHT 10,0(32,8) 39a59 116 2097-V33PR3

[DC-C050300-DHT 1182177 359 2097-V33PR6
_ 3632544 (82a122) 941(212) 1812272

LDC-C050300-EHT 39a59 120 2097-V33PR3

[DC-C075200-DHT 773115 29 2097-V33PRS
_ 3482523 (78a117) 882 (198) 1,7432,61

LDC-C075200-EHT 38a57 15 2097-V33PR3

[DC-C075300-DHT 11,5217, 356 2097-V33PR6
—1100(328) 523a784(117a176) 1368 (308) 2613392

LDC-C075300-EHT 38a57 19 2097-V33PR3

LDC-C075400-DHT 1532230 474 2097-V33PR6
_ 697 21045 (1573 235) 1824 (410) 3483522

LDC-C075400-EHT 77315 23,7 2097-V33PR5

LDC-C100300-DHT 11,1a16,7 343 2097-V33PRS
_ 67421012 (1523 227) 1767 (397) 3,375,006

LDC-C100300-EHT 37a56 114 2097-V33PR3
—1100(328)

LDC-C100400-DHT 1482222 45,7 2097-V33PR6
_ 8993 1349 (202 a 303) 2356 (530) 44936,74

LDC-C100400-EHT 74311 228 2097-V33PR5

LDC-C150400-DHT 10,0 (32,8) 1413211 128121922 (2883432) | 452 3498 (786) 6,4029,61 2097-V33PR6

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).
(2)  Osinversores selecionados sdo para motores sem resfriamento.

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300 (classe 400 V, trifasico)

Corrente de Corrente de Forca de ; . Inversores
Cédigo de catélogodo | Velocidade, méx | travamento continua Eg:ft?nc:;t‘::v;;?:;? travamento de travamento de z:‘;g:r'}ionﬂ;al do trifasicos Kinetix
motor linear m/s (pés/s) de sistema N (i) pico de sistema pico de sistema W 300
A0-pk A0-pk N (Ib) classe 400V

LDC-C030100-DHT 41a6,1 743111 (17a25) 121 188 (42) 0,37a0,55 2097-V34PR5

LDC-C030200-DHT 10,0 (32,8) 81a122 243 2097-V34PR6
—_— 1483222 (33350) 375 (84) 074a1.Mm

LDC-(030200-EHT 41a6,1 12 2097-V34PR5

LDC-C050100-DHT 39a59 119179 (27 a 40) 11,7 302 (68) 0,59a0,89 2097-V34PRS

1DC-(050200-DHT 79a118 233 2097-V34PR6
—_——— 2403359 (542 81) 600 (135) 120a1,79

LDC-C050200-EHT 10,0 (32,8) 39a59 11,6 2097-V34PR5

LDC-C050300-DHT 1182177 359 2097-V34PR6
—_——— 363a544(82a122) 941(212) 181a2,72

L DC-C050300-EHT 39a59 12,0 2097-V34PR5

LDC-C075200-DHT 7,7a115 229 2097-V34PR6
—_—— 3483523 (78a117) 882 (198) 1742261

LDC-C075200-EHT 38a57 115 2097-V34PRS
— 1 100(328)

LDC-C075300-EHT 38a57 5233784 (117a176) 119 1368 (308) 2612392 2097-V34PR5

L DC-C075400-EHT 774115 697 21045 (157 a 235) 23,7 1824 (410) 3482522 2097-V34PR6

LDC-C100300-EHT ) 37456 67431012 (1522 227) 114 1767 (397) 3,375,006 2097-V34PR5
— 1000328

LDC-C100400-EHT 74211 89921349 (2022 303) 228 2356 (530) 4,4936,74 2097-V34PR6

LDC-CT50400-EHT 10,0 (328) 70a10,6 128131922 (2882432) | 226 3498 (786) 6,40a9,61 2097-V34PR6

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte 0 Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho LDL-Series com inversores Kinetix 300 (classe 200 V)

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 300 (classe 200 V, monofasico)

Corrente de

C6digo de catalogodo | Velocidade, max | travamento continua
motor linear m/s (pés/s) de sistema

A0-pk

Corrente de Forca de . . Inversores
travamento de travamento de Smatl)(tisrr:?nmr:al do monofésicos
pico de sistema pico de sistema W Kinetix 300
A0-pk N (Ib) classe 200V

Forca de travamento
continua do sistema

N (Ib)

2097-V33PR3
LDL-N030120-DHT 30 63 (14) 99 209 (47) 031 2097-V32PR2
2097-V31PR2

2097-V33PRS
LDL-NO30240-DHT 60 199
126(28) 417 (94) 063 2097-V32PR4

LDL-N030240-EHT 30 99 2097-V33PR3
—— 100(3298) 2097-V32PR2
LDL-T030120-DHT 30 72(16) 99 239 (54) 036 2097-V31PR2

2097-V33PR5
2097-V32PR4

144(32) 479 (108) 072 2097-V33PR3

LDL-T030240-EHT 30 99 2097-V32PR2
2097-V31PR2

LDL-T030240-DHT 6,0 199

2097-V33PR1
LDL-NO50120-DHT 2,7 96 (22) 9,1 317(1) 0,48 2097-V32PRO
2097-V31PRO

2097-V33PR3
LDL-N050240-DHT 55 181 2097-V32PR2
2097-V31PR2

2097-V33PR1
LDL-N050240-EHT 2,7 91 2097-V32PRO
2097-V31PRO

191(43) 635(143) 095

2097-V33PR5
2097-V32PR4

287 (65) 952(214) 143 2097-V33PR1

LDL-NO50360-EHT 2,7 91 2097-V32PRO
2097-V31PRO

LDL-N050360-DHT 8,2 27,2

2097-V33PR3
LDL-NO50480-EHT 10,0 (32,8) 55 383 (86) 18,1 1269 (285) 191 2097-V32PR2
2097-V31PR2

2097-V33PR1
LDL-T050120-DHT 2,7 110(25) 9,1 364 (82) 0,55 2097-V32PRO
2097-V31PRO

2097-V33PR3
LDL-T050240-DHT 55 18,1 2097-V32PR2
2097-V31PR2
220(49) 728 (164) 1,10

2097-V33PR1

LDL-T050240-EHT 2,7 91 2097-V32PRO
2097-V31PRO

2097-V33PR5

LDL-T050360-DHT 82 329 (74) 2,2 1093 (246) 1,64 2097-V32PR4

2097-V33PR3
LDL-T050480-EHT 55 439(%9) 18,1 1457 (327) 2,19 2097-V32PR2
2097-V31PR2

2097-V33PR5
2097-V32PR4

519 (117) 1723387) 259 2097-V33PR3

LDL-NO75480-EHT 49 16,4 2097-V32PR2
2097-V31PR2
10,0(328)

LDL-N075480-DHT 99 328

2097-V33PR5
2097-V32PR4

596 (134) 1977 (444) 298 2097-V33PR3

LDL-T075480-EHT 49 16,4 2097-V32PR2
2097-V31PR2

LDL-T075480-DHT 99 328

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300 (classe 200 V, trifasico)

Corrente de Corrente de Forca de . . Inversores
Cédigo de catalogodo | Velocidade, mdx | travamento continua Eg:lgt?n(:leat(;zvsai:t]::l? travamento de travamento de rsr?cl)(tj:rl}ionw:al do trifasicos
motor linear m/s (pés/s) de sistema N () pico de sistema pico de sistema W Kinetix 300
A0-pk A0-pk N (Ib) classe 200V

L DL-N030120-DHT 30 63 (14) 99 209 (47) 031 2097-V33PR3

[ DL-N030240-DHT 6,0 199 2097-V33PRS
—_————— 126 (28) 417 (94) 0,63

[ DL-N030240-EHT 30 99 2097-V33PR3
—_—110,00328)

LDL-T030120-DHT 30 72 (16) 99 239 (54) 0,36 2097-V33PR3

[ DL-T030240-DHT 6,0 19,9 2097-V33PRS
_ 144(32) 479 (108) 0,72

L DL-T030240-EHT 3,0 99 2097-V33PR3

[ DL-N050120-DHT 2,7 9% (22) 9,1 317(71) 0,48 2097-V33PR1

L DL-N050240-DHT 55 18,1 2097-V33PR3
_ 191 (43) 635 (143) 0,95 —_—

L DL-N050240-EHT 2,7 91 2097-V33PR1

L DL-N050360-DHT 82 27,2 2097-V33PR5
_ 287 (65) 952 (214) 143 —_—

L DL-N050360-EHT 2,7 91 2097-V33PR1

L DL-N050480-DHT 109 36,3 2097-V33PR6
_ 383 (86) 1269 (285) 191 —_—

L DL-N050480-EHT 10,0 (32,8) 55 18,1 2097-V33PR3

[ DL-T050120-DHT 2,7 110(25) 9,1 364 (82) 0,55 2097-V33PR1

LDL-T050240-DHT 55 18,1 2097-V33PR3
S —— 220 (49) 728 (164) 1,10

[ DL-T050240-EHT 2,7 9,1 2097-V33PR1

LDL-T050360-DHT 8,2 329 (74) 27,2 1093 (246) 1,64 2097-V33PRS

[ DL-T050480-DHT 109 36,3 2097-V33PR6
_ 439 (99) 1457 (327) 219 —

L DL-TO50480-EHT 55 18,1 2097-V33PR3

| DL-NO75480-DHT 9,9 328 2097-V33PR5
_ 519(117) 1723 (387) 2,59 —

[ DL-NO75480-EHT 49 16,4 2097-V33PR3
———1100(328)

L DL-T075480-DHT 9,9 328 2097-V33PR5
—_—— 596 (134) 1977 (444) 2,98

LDL-T075480-EHT 49 16,4 2097-V33PR3

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Publicacao Rockwell Automation KNX-SGOO1D-PT-P - Maio 2018 183
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Observacoes:
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Servo-drives de componente Kinetix 3

O servo-drive do componente Kinetix® 3 fornece uma solucéo de
= controle de movimento de custo otimizado para aplicacdes menores, de
8586888 contagem de eixo baixo. Pelo fornecimento da habilidade de aplicar o
< nivel apropriado de controle para a aplicacdo com o software de
: configuracdo por download e reconhecimento automatico de motor, o
servo-drive Kinetix 3 fornece uma solucdo de controle de movimento
que é facil de usar e a um custo minimo. O seu tamanho compacto e
faixa de alimentacdo menor o torna ideal para uma variedade de
aplicacdes incluindo tabelas de indexacéo, producdo médica,
equipamentos de automacao laboratorial, e processamento
semicondutor.

Recursos do servo-drive Kinetix 3

« Solucdo de eixo simples para aplicacdes de controle de movimento de baixa complexidade, com ou sem um CLP

« Interfaces de comando E/S ditial, analdgica, velocidade pré-selecionada, e trem de pulso

« Realiza indexacao em até 64 pontos através da comunicagdo serial ou sobre E/S digital

e 170a 264 \Vca, (classe 200 V) monofasico ou trifasico

« Configuracao de inversor via software Ultraware disponivel como download sem custo

« Controle Modbus-RTU com elementos fundamentais de componentes conectados (CCBB)

« Controlador logico programavel (CLP) MicroLogix™ 1100 ou 1400 com software RSLogix 500°

« Controlador l6gico programével (CLP) Micro830® ou Micro850° com componentes conectados Workshop Software

Componentes servo-drive Kinetix 3

Os sistemas de servo-drive Kinetix 3 consiste destes componentes necessarios:
« Um servo-drive 2071-Axxxx
« Um motor rotativo, motor linear, ou atuador linear
« Uma alimentacdo de motor e um cabo de realimentacdo de motor
« Uma placa de ruptura 2071-TBMF (necessaria para cabos de realimentacao de conducéo flying)

Os sistemas servo-drive Kinetix 3 podem também incluir qualquer um destes componentes opcionais:
« Uma placa de ruptura 2071-TBIO para interface de controle (24 pinos acessiveis)
« Um cabo de ruptura 2090-DAIO-D50xx (50 pinos acessiveis)
« Controle de céd. cat. 2090 e cabos seriais de configuragédo
«  (Cod. cat. 2090-XXLF-TCxxx filtro de linha CA

Para comparar recursos do inversor através de familias de inversores, consulte Servo-drives iniciando em pdgina 29.
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Servo-drives de componente Kinetix 3

Selecao de servo-drive Kinetix 3

- ‘ < Poténcia de saida Corrente de saida continua
(ddigo de catdlogo | Tensdo de entrada continua AO-pk
2071-APQ 50W 0,85
2071-AP1 100W 1,56

— 1240 Vcarms, monofasico
2071-AP2 200 W 2,40
2071-AP4 400 W 4,67
2071-AP8 240 Vicarms, monofdsico ou trifésico 800W 7,07
2071-A10 1,0 kW 9,90
———————1 240 Varms, trifdsico
2071-A15 1,5kW 13,99

Para especificacbes do médulo do inversor Kinetix 3 ndo incluidas nesta publicacdo, consulte Kinetix Servo Drives Technical
Data, publicacdo KNX-TDQO03.

Configuracoes tipicas de hardware

Estas configuracdes de hardware ilustram o uso tipico de servo-drives, motores, atuadores, e acessorios de controle de
movimento disponiveis para sistemas de acionamento Kinetix 3.

Sistema de servo-drive Kinetix 3

Alimentacdo de

entrada trifdsica
Dispositivo de I I I L]
secdonam_ento Servo-drive 2071-Axox
da linha Kinetix 3

Placa de ruptura de £/S
2071-T8I0
(equipamento opcional)

Protegdo do circuito D D D Filtro de linha 2090-XXLF-TCxxx
(A (equipamento opcional)

le

] Placa de ruptura de
— - = realimentacdo do motor 2071-TBMF
\ h (equipamento opcional)
@ o radey ) e (6d. cat. 2090
\ 1Y) (abo de alimentacdo do motor (6d. cat. 2090
I < T 53 g =)

(abo de realimentagdo do motor

Etapas lineares integradas MP-Series™
(etapa Direct Drive MPAS-Axxxx mostrada)

Motores lineares LDC-Series™
(motor linear LDC-Coxxxxxx mostrado)

ES28 Motores rotativos TL-Series™ (7
Eﬂ (mator TLY-Axxxx mostrado)

Motores lineares LDL-Series™ . Atuadores lineares LDAT-Series
(motor linear LDL-xxxxxxx mostrado) (somente atuadores lineares LDAT-Sxuoo-xBx) ‘ 2o o ® o 0%

(1) Motores rotativosTL-Series (c6d. cat. TL e TLY) requerem a placa de ruptura 2071-TBMF com bateria de litio de 3,6 V (ndo incluida) para manter a referéncia de posicao absoluta. Outros motores e atuadores compativeis
com Kinetix 3 requerem a placa de ruptura para conexdes de realimentacao de flying-lead, mas ndo a bateria.
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Servo-drives de componente Kinetix 3

Configuracoes tipicas de comunicacao

Cabos seriais de configuracao e controle cod. cat. 2090 estdo disponiveis para programar o seu inversor e controlador.

Configuracao Kinetix 3 (controle ASCII)

Inversor 2071-Axx
Kinetix 3

(abo de programacio Porta de comunicagao ASCII
20907((MpP(85723§AXX (RS-2320) Controlador 1766-L32xxx
(somente MicroLogix 1400
programagdo) B

Software Ultraware
(versdo 1,80 ou posterior)

Configuracao Kinetix 3 (controle Modbus)

(abo de programacao 2090-CCMPCDS-23AAxx
(somente programado)

Porta de comunicacdo serial
ndo isolada

Controlador 1766-L32xxx

| MicrolLogix 1400 0

Terminal de exibicao

I

I

I

I

|

X Software RSLogix 500
|

X CCMONDS-48AAXY
I

(abo Ethernet 1585J-M8CBJM-x (blindado)

(abo do controlador 2090-

de componente PanelView

—
8

S

Inversor 2071-Axx
Kinetix 3

(abos de inversor para inversor
2090-CCMDSDS-48AAXX

(1) Também pode ser o controlador MicroLogix 1100 (cddigo de catdlogo 1763-L16xxx).

Configuracao Kinetix 3 (médulo de comunicacdao 2080-SERIALISOL)

Inversor 2071-Axx
Kinetix 3

Controlador programdvel 2080-L30xxxxx
Micro830 (24 pontos é mostrado)

(abo de programagdo 2090-CCMPCDS-23AAxx
(somente programagao)

=

Software Connected

(abo do controlador 2090-CCMCNDS-48AAxx Components Workshap

Inversores 2071-Axx

Kinetix 3

~_ Mddulo de comunicagdo serial isolado
2080-SERIALISOL

B
[

Conector de cabo removivel e
flying-leads de conducdo a médulo
de comunicagdo serial.
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Servo-drives de componente Kinetix 3

Especificacoes de desempenho de controle de
movimento rotativo

Estas familias de motor rotativo séo compativeis com servo-drives Kinetix 3.

Familia de motor rotativo Pagina
TL-Series (cod. cat. TLY) motores de baixa inércia 188
TL-Series (cod. cat. TL) motores de baixa inércia 189

Para combinagées do sistema de acionamento Kinetix 3 que incluem selecdo do cddigo de catdlogo do cabo e curvas de
torque/velocidade, consulte o Kinetix 3 Drive Systems Design Guide, publicagdo GMC-RMOQ05.

IMPORTANTE Estas combinacdes de sistema nao incluem todas as combinagdes possiveis de motor/inversor. Consulte
o Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. Para acessar o Motion Analyzer, va para:

https://motionanalyzerrockwellautomation.com.

Especificac6es de desempenho do motor cod. cat. TLY com inversores Kinetix 3

Especificacbes de desempenho com inversores Kinetix 3 (sem freio)

Corrente de Torque de
Codigo de Velocidade Velocidade, travamento travamento f?ar\;:m:nt de I?;\?::\g:to de Saida nominal Inversores
catalogo do nominal méx continua de continuo de ico de sistema ico de sistema do motor Kinetix 3
motor fpm o sistema sistema oo e (bp0) w série 200V

A0-pk Nem (b-pol) p! p
TLY-AT20x 5000 1,03 0,181(1,60) 2,50 0,36 (3,20) 0,086 2071-AP1
TLY-A130x 5000 1 1,85 0,325(2,88) 490 0,76 (6,70) 0,14 2071-AP1

6000
TLY-A220x 5000 3,50 0,836 (7,40) 790 148(13,1) 035 2071-AP4
TLY-A230x 5000 550 1,30(11,9) 155 3,05(27,0) 0,44 2071-AP4
TLY-A2540P 4575 5000 10,0 2,94(26,0) 248 7,10(63,0) 0,86 2071-AP8
TLY-A310M 4000 4500 10,0 3,61(319) 30,0 9,0(79,6) 0,95 2071-A10
(1) Aplica-se a motores TLY-AxxxT-H com realimentagdo incremental. Os motores TLY-AxxxP-B com encoders absolutos de alta resolugdo sdo classificados em 5.000 rpm.
Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 3 (freio)
Corrente de Torque de
- . . Corrente de Torque de . .

Codigo de Velocidade Velocidade, travamento travamento Saida nominal o
catalogo do nominal méx continua de continuo de trizzadmeesli;tt%gnz tri:‘éad'gi?st&g; do motor Isg‘r’ie; ;%';;K'"et'x 3
motor pm pm sistema sistema X 00k E-m (Ib-po) kW

A0-pk Nem (Ib-pol) p p
TLY-A120x 5000 093 0,163 (1,44) 2,50 0,36 (3,20) 0,077 2071-AP1
TLY-AT30x 5000 0 1,67 0,293 (2,59) 4,90 0,76 (6,70) 0,13 2071-AP1

6000

TLY-A220x 5000 315 0,757 (6,70) 7,90 1,48 (13,1) 0,24 2071-AP4
TLY-A230x 4250 495 1,16(10,3) 155 3,05(27,0) 0,32 2071-AP4
TLY-A2540P 3750 5000 10,0 2,94(26,0) 248 7,10(63,0) 0,60 2071-AP8
TLY-A310M 3900 4500 10,0 3,61(319) 30,0 9,0(79,6) 0,90 2071-A10

(1) Aplica-se a motores TLY-AxxxT-H com realimentacdo incremental. Os motores TLY-AxxxP-B com encoders absolutos de alta resolugéo sdo classificados em 5.000 rpm.

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte 0 Motion Analyzer.
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Servo-drives de componente Kinetix 3

Especificacoes de desempenho do motor cod. cat. TL com Inversores Kinetix 3

Especificagoes de desempenho com Inversores Kinetix 3 (sem freio)

Corrente de Torque de
Codigo de Velocidade Velocidade, travamento travamento f:)aq:nmteen(itf) de I?;‘?:;g:t ode Saida nominal Inversores
catdlogo do nominal max continua de continuo de ico de sistema ico desistema | 40 motor Kinetix 3
motor m m sistema sistema K 0ok E m (lb-pol) kw série 200V
A 0-pk Nem (Ib-pol) p p
TL-A120P 5000 1,03 0,181(1,60) 2,50 0,36 (3,20) 0,086 2071-AP1
TL-AT30P 5000 1,85 0,325(2,88) 490 0,76 (6,70) 0,14 2071-AP1
TL-A220P 5000 5000 3,50 0,836 (7,40) 7,90 1,48 (13,1) 0,35 2071-AP4
TL-A230P 5000 550 130(11,5) 155 3,05(27,0) 0,44 2071-AP4
TL-A2540P 4575 10,0 2,94(26,0) 248 7,10 (63,0) 0,86 2071-AP8
TL-A410M 4500 4500 155 542(48,0) 34 13,0 (115,0) 20 2071-A15
Especificagbes de desempenho com Inversores Kinetix 3 (freio)
Corrente de Torque de
Codigo de Velocidade Velocidade, travamento travamento fr:\r\;:nmt:ndti de I:)ar\?auri::to de Saida nominal Inversores
catdlogo do nominal max continua de continuo de picode sistema | pico de sistema do motor Kinetix 3
motor pm pm sistema sistema A 0-0k em (bepo) kw série 200V
A0-pk Nem (lb-pol) p po
TL-AT20P 5000 0,93 0,163 (1,44) 2,50 0,36 (3,20) 0,077 2071-AP1
TL-AT30P 5000 1,67 0,293 (2,59) 4,90 0,76 (6,70) 0,13 2071-AP1
TL-A220P 5000 5000 315 0,757 (6,70) 790 1,48 (13,10) 024 2071-AP4
TL-A230P 4250 495 1,160 (10,30) 155 3,05(27,0) 032 2071-AP4
TL-A2540P 3750 10,0 2,940 (26,00) 248 7,10(63,0) 0,66 2071-AP8
TL-A4T0M 4500 4500 14,0 4,860 (43,0) 834 13,0 (115,0) 1,80 2071-A15

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte 0 Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho de controle de
movimento linear

Estas familias de motor linear séo compativeis com servo-drives Kinetix 3.

Familia de controle de movimento linear Pagina
Impulsores lineares integrados LDAT-Series 190
Etapas lineares integradas de MP-Series (cdd. cat. MPAS) 193
Matores lineares com niicleo de ferro LDC-Series 193
Motores lineares sem ferro LDC-Series 194

Para combinacdes do sistema de acionamento Kinetix 3 que incluem selecéo de cédigo de catdlogo do cabo e curvas de

forca/velocidade, consulte o Kinetix 3 Drive Systems Design Guide, publicagdo GMC-RM005.

IMPORTANTE

Estas combinagdes de sistema nao incluem todas as combina¢des possiveis de atuador/inversor.

Consulte o Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. Para acessar o Motion Analyzer, va para:

https:

motionanalyzer.rockwellautomation.com.
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Especificacbes de desempenho LDAT-Series com Inversores Kinetix 3

Especificacoes de desempenho com Inversores Kinetix 3 (frame 30)

. . Corrente de Forca de . .
. [ Velocidade, max. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Inversores
g:ﬁ;%gfﬁ;:;?hgo do 230Vca continua de sistema continua de sistema :)riizadlgi?sttt;:; :)riiza dTeinlttoe;ea 230Vca Kinetix 3
m/s A 0-pk N (Ib) kw classe 200V
A0-pk N (Ib)
L DAT-5031010-DBx 24 0,20
LDAT-5031020-DBx 3,1 0,25
438 81(18) 12,2 168 (38) 2071-AP8
| DAT-5031030-DBx 35 0,29
LDAT-5031040-DBx 38 0,31
| DAT-5032010-DBx 31 0,44
L DAT-5032020-DBx 41 0,52
74 243 2071-A10
| DAT-5032030-DBx 4,7 0,59
LDAT-5032040-DBx 50 0,63
126 (28) 336 (76)
L DAT-5032010-EBx 31 0,40
L DAT-5032020-EBx 41 0,47
37 12,2 2071-AP8
L DAT-5032030-EBx 4,7 0,52
L DAT-5032040-EBx 50 0,55
| DAT-5033010-DBx 35 0,67
L DAT-5033020-DBx 4,7 0,88
1,1 36,5 2071-A15
| DAT-5033030-DBx
50 0,95
LDAT-5033040-DBx
190 (43) 504 (113)
L DAT-5033010-EBx 35 0,55
L DAT-5033020-EBx
37 12,2 2071-AP8
| DAT-5033030-EBx 44 0,65

LDAT-5033040-EBx

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho com Inversores Kinetix 3 (frame 50)

Gaptecuiugn | Y900 s | st mamie | Frtetinet | vioge | vmamote | ST | s
m/s A0-pk N (Ib) A0-pk N (i) kw classe 200V
LDAT-5051010-DBx 28 0,31
L DAT-5051020-DBx 3,7 0,38
LDAT-5051030-DBx 41 31 119 (27) 14 363(82) 0,42 2071-AP4
L DAT-5051040-DBx 44 0,44
LDAT-5051050-DBx 4,7 0,46
L DAT-5052010-DBx 3,7 0,79
L DAT-5052020-DBx 48 0,97
L DAT-5052030-DBx 6,2 22,7 2071-AP8
L DAT-5052040-DBx 5,00 251 (56) 727 (163) 1,01
L DAT-5052050-DBx
L DAT-5052010-EBx
26 31 14 0,50 2071-AP4

a
LDAT-5052050-EBx
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Especificacoes de desempenho com Inversores Kinetix 3 (frame 50) (continua)

Corrente de

Forca de

- ‘ Velocidade, max. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Inversores
g::;%gfﬁ;:;?loyo do 230Vca continua de sistema continua de sistema "ii‘(;adr:i?sttz%ea triixadr:i?sttoegz 230 Vca Kinetix 3
m/s A0-pk N (Ib) P P kw classe 200V
A0-pk N (Ib)
L DAT-5053010-DBx 4,1 131
L DAT-5053020-DBx 50 1,53
94 34,2 2071-A10
L DAT-5053030-DBx
a 50 378(85) 1093 (246) 1,53
L DAT-5053050-DBx
L DAT-5053010-EBx
a 17 31 114 047 2071-AP4
L DAT-5053050-EBx
L DAT-5054010-DBx 44 1,87
| DAT-5054020-DBx 124 455 2071-A15
a 50 2,05
| DAT-5054050-DBx 509 (114) 1453 (327)
L DAT-5054010-EBx
26 6,2 2,7 1,02 2071-AP8

d
LDAT-5054050-EBx

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha

nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho com Inversores Kinetix 3 (frame 70)

. ‘ Corrente de Forca de . .

-~ [ Velocidade, méx. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Inversores
c:d'%o df.’ catdlogo do 230Vca continua de sistema continua de sistema triizad"e‘es?st&riz tria:\éa dmei?sttzriea 230Vca Kinetix 3
atuador linear s AO-pk N (Ib) p p KW classe 200V

A0-pk N (Ib)
LDAT-5072010-DBx
a 35 6,0 22,0 1,03 2071-AP8
L DAT-5072070-DBx
364 (82) 1055 (237)
LDAT-5072010-EBx
a 17 30 11,0 047 2071-AP4
LDAT-5072070-EBx
LDAT-5073010-DBx
a 35 9,0 32,8 1,57 2071-A10
LDAT-S073070-DBx
554(125) 1576 (354)
| DAT-5073010-EBx
a 1.2 30 109 0,41 2071-AP4
L DAT-5073070-EBx
L DAT-5074010-DBx
a 35 19 435 2,08 2071-A15
| DAT-5074070-DBx
730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EBx
a 18 6,0 2,7 0,95 2071-AP8
LDAT-S074070-EBx
LDAT-S076010-EBx
18 91 1122 (252) 33,2 3189(717) 1,45 2071-A10

d
LDAT-5076070-EBx

As curvas e os dados de especificacao de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha

nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Especificacoes de desempenho com Inversores Kinetix 3 (frame 100)

. . Corrente de Forcade , .
- [ Velocidade, max. | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida nominal Inversores
g?f;%?,fﬁ,f:;?mgo do 230Vca continua de sistema continua de sistema trﬁﬁ";i?:&ﬁ; triixa dne:i?stt:e:; 230Vca Kinetix 3
ms A 0-pk N (1) o p kw dlasse 200V
-pk N (Ib)
LDAT-5102010-DBx
a 26 57 210 0,96 2071-AP8
LDAT-5102090-DBx
456 (103) 1289 (290)
LDAT-5102010-EBx
a 13 29 10,5 042 2071-AP4
LDAT-$102090-EBx
LDAT-5103010-DBx
a 27 8,6 315 1935 (435) 147 2071-A10
LDAT-5103090-DBx
702 (158)
LDAT-5103010-EBx
a 09 29 10,5 1388 (312) 0,30 2071-AP4
LDAT-5103090-EBx
LDAT-5104010-DBx
a 2,7 15 4,0 2,07 2071-A15
LDAT-5104090-DBx
929 (209) 2578 (580)
LDAT-S104010-EBx
a 13 57 210 0,86 2071-AP8
LDAT-5104090-EBx
LDAT-S106010-EBx
13 8,6 1403 (315) 315 3871(870) 1,28 2071-A10

d
LDAT-5106090-EBx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha

nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho com Inversores Kinetix 3 (frame 150)

. . Corrente de Forcade . .

. [ Velocidade, max. | Corrente de travamento | Forga de travamento Saida nominal Inversores
Cadigo dg catdlogo do 230Vca continua de sistema continua de sistema travamento de travamento de 230Vea Kinetix 3
atuador linear pico desistema | pico de sistema

m/s A0-pk N (Ib) A0- kw classe 200V
pk N (Ib)
LDAT-5152010-DBx
a 18 53 19,5 1799 (404) 0,87 2071-AP8
LDAT-5152090-DBx
643 (145)
LDAT-5152010-EBx
a 09 2,7 98 1679 (377) 0,34 2071-AP4
LDAT-5152090-EBx
LDAT-5153010-DBx
a 18 8,0 978 (220) 291 2680 (602) 133 2071-A10
LDAT-5153090-DBx
LDAT-5153010-EBx
a 18 10,7 391 3597 (809) 1,78 2071-AP4
LDAT-5153090-EBx
1306 (294)
LDAT-5154010-DBx
a 09 53 19,5 3383 (761) 0,70 2071-A15
LDAT-5154090-DBx
LDAT-S154010-EBx
a 18 16,3 594 5469 (1229) 2,71 2071-AP8
LDAT-S154090-EBx
1997 (449)
LDAT-S156010-EBx
a 09 8,1 198 5110 (1149) 1,05 2071-A10

LDAT-5156090-EBx

As curvas e 0s dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensdo de linha

nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAS com Inversores Kinetix 3

. Corrente de Corrente de Forca de Poténcia
(édigo de catdlogo da etapa \rﬂ;)(cldade, travamento continua Eg;gt?nt?;zv:i?:::‘t: travamentode | travamentode | nominal de Inversores Kinetix 3
linear /5 (pol/s) de sistema N () pico desistema | picodesistema | saida domotor | série 200V
mm/s (polrs £ 0-pk A 0-pk Nem (Ib-pol) kw
MPAS-A6x0rB-ALMO2C 53 105 (23,6) 158 359(80,7) 032
MPAS-A6xxxB-ALMS2C 47 83,0(18,7) 14,2 312(70,1) 029
MPAS-A8rurE-ALMO2C 70 189 (42,5) 185 456 (103) 053
5000 (200) " 2071-AP8
MPAS-A8xrE-ALMS2C 6,3 159(35,7) 16,7 399(89,7) 0,48
MPAS-A9urK-ALMO2C 6,7 285 (64,1) 183 680 (153) 0,77
MPAS-A9xrK-ALMS2C 6,1 245 (55,1) 16,5 601 (135) 0,69

(1) Por causa do curso curto de muitas dessas etapas e da distdncia necessdria para alcancar uma velocidade mdxima de 5000 mm/s (200 pol./s), a velocidade méxima dessas etapas € frequentemente menor que
5000 mm/s (200 pol./s). Para saber a velocidade mdxima de cada etapa linear de acordo com o comprimento de langamento, consulte Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data, publicagao KNX-TD002.

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.

Especificac6es de desempenho LDC-Series com Inversores Kinetix 3

Corrente de Corrente de . .
C6digo de catilogo | Velocidade, méx | travamento continua Eg;gt?ntztézngee;? 1) | travamento de EZK? c(;e(;(zas\ils(r::‘:to lSna;(tigrr:?nnel;r:al do Inversores Kinetix 3
do motor linear m/s (pés/s) de sistema pico de sistema P série 200V
A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib) kw

LDC-C030100-DHT 4146, 743111 (17a25) 121 188 (42) 0372a0,55 2071-AP4

LDC-C030200-DHT 10,0(32,8) 812122 243 2071-A10
_— 1483222 (33a50) 375 (84) 074211

LDC-C030200-EHT 471361 121 2071-AP4

LDC-C050100-DHT 39259 119a179(27 a 40) 1,7 302 (68) 0,5920,89 2071-AP4

LDC-C050200-DHT 79am.8 233 2071-A10
—_— 2402359 (54a81) 600 (135) 1,20a1,79

LDC-C050200-EHT 10,0(32,8) 39259 11,6 2071-AP4

LDC-C050300-DHT 118a17,7 359 2071-A15
—_— 3632544 (82a122) 941(212) 181a2,72

LDC-C050300-EHT 39259 12,0 2071-AP4

LDC-C075200-DHT 7,7a115 229 2071-A10
D S— 3482523 (78a117) 882(198) 1742261

LDC-C075200-EHT 38a57 115 2071-AP4

LDC-C075300-DHT 1152172 356 2071-A15
—100(328) 5232784 (117a176) 1368 (308) 2612392

LDC-C075300-EHT 38a57 119 2071-AP4

LDC-C075400-DHT 153a23,0 474 2071-A15
S — 697 21045 (157 a 235) 1824 (410) 34842522

LDC-C075400-EHT 7,7a115 23,7 2071-A10

LDC-C100300-DHT 11,1a16,7 343 2071-A15
S SE—— 67421012 (1522 227) 1767 (397) 3,37a5,06

LDC-C100300-EHT 37356 114 2071-AP4

LDC-C100400-DHT 10,0(32,8) 1482222 457 2071-A15
—_— 89921349 (202 2 303) 2356 (530) 4,49a6,74

LDC-C100400-EHT 74311 228 2071-A10

LDC-C100600-DHT 2224333 134922023 (3032 455) | 68,5 3534 (794) 6,74210,11 2071-A15

LDC-C150400-DHT 2071-A10
—_— 141a2,1 128121922 (288a432) | 452 3498 (786) 6,4029,61

LDC-C150400-EHT 10,0(32,8) 2071-A15

LDC-C150600-DHT 2114317 192222882 (432a648) | 678 5246 (1179) 96121441 2071-A15

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).

As curvas e os dados de especificacdo de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informacdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Especificagcbes de desempenho LDL-Series com Inversores Kinetix 3

Corrente de Corrente de Forca de . .
Cddigo de catdlogo | Velocidade, méx | travamento continua Eg;st?nteatdrzvsai?:::\t: travamento de travamento de ?na::;r':?nn;::al do Inversores Kinetix 3
do motor linear m/s (pés/s) de sistema N () pico de sistema pico de sistema W série 200V
A 0-pk A0-pk N (Ib)

LDL-N030120-DHT 30 63 (14) 99 209 (47) 0,31 2071-AP4

LDL-N030240-DHT 6,0 199 2071-AP8
—_— 126 (28) 417 (94) 063

LDL-N030240-EHT 30 99 2071-AP4
—— 1 100(328)

LDL-T030120-DHT 30 72(16) 99 239 (54) 0,36 2071-AP4

LDL-T030240-DHT 6,0 199 2071-AP8
S — 144 (32) 479 (108) 0,72

LDL-T030240-EHT 30 99 2071-AP4

LDL-N050120-DHT 2,7 9 (22) 91 317.(71) 0,48 2071-AP4

L DL-N050240-DHT 55 18,1 2071-AP8
—_———— 191 (43) 635 (143) 0,95

LDL-N050240-EHT 2,7 91 2071-AP4

L DL-N050360-DHT 8,2 27,2 2071-A10
—_———— 287 (65) 952 (214) 143

LDL-N050360-EHT 2,7 91 2071-AP4

LDL-N050480-DHT 109 36,3 2071-A15
—_———— 383 (86) 1269 (285) 191

LDL-N050480-EHT 10,0 (32,8) 55 18,1 2071-AP8

LDL-T050120-DHT 2,7 110 (25) 9,1 364(82) 0,5 2071-AP4

LDL-T050240-DHT 55 18,1 2071-AP8
—_— 220 (49) 728 (164) 1,10

LDL-T050240-EHT 2,7 9,1 2071-AP4

LDL-T050360-DHT 8,2 329 (74) 27,2 1093 (246) 1,64 2071-A10

LDL-T050480-DHT 109 36,3 2071-A15
—_—— 439(99) 1457 (327) 2,19

LDL-T050480-EHT 55 181 2071-AP8

L DL-N075480-DHT 99 328 2071-A15
—_—— 519(117) 1723 (387) 2,59

LDL-NO75480-EHT 49 16,4 2071-AP8
——— 110003298

LDL-T075480-DHT 99 328 2071-A15
—_— 596 (134) 1977 (444) 2,98

LDL-T075480-EHT 49 16,4 2071-AP8

As curvas e os dados de especificacio de desempenho refletem o desempenho nominal do sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente e tensao de linha
nominal. Para obter mais informagdes sobre a temperatura ambiente e as condicdes de linha, consulte o Motion Analyzer.
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Observacoes:

195 Publicacao da Rockwell Automation KNX-SG0O1D-PT-P — Maio 2018



Suporte da Rockwell Automation

Use os recursos a sequir para acessar informacdes de suporte.

Centro de suporte técnico

Artigos da Knowledgebase, videos tutoriais, perguntas
frequentes, bate-papo, frum do usudrio e notificacdes
de atualizacdes do produto.

www.rockwellautomation.com/knowledgebase

Numeros de telefone do suporte técnico local

Localize 0 nimero de telefone para seu pafs.

www.rockwellautomation.com/global/support/get-support-now.page

Encontre o cdigo de discagem direta para seu produto.

Cddigos de discagem direta Use 0 cddigo para que sua chamada seja encaminhada | www.rockwellautomation.com/qlobal/support/direct-dial.page
diretamente ao engenheiro de suporte técnico.
. . Instrucdes de instalacao, manuais, folhetos e dados ) )
Literature Library ¢ 60 ' www.rockwellautomation.com/literature

técnicos.

Centro de Download e Compatibilidade de
Produtos (PCDC)

Obtenha ajuda para saber como os produtos interagem,
consulte recursos e capacidades e encontre o firmware
associado.

www.rockwellautomation.com/global/support/pcdc.page

Comentarios sobre a documentacao

Seus comentarios irao nos ajudar a melhorar a documentacgéao. Caso tenha sugestdes de melhoria deste documento,
preencha o formulario How Are We Doing? em

http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/du/ra-du002_-en-e.pdf.

A Rockwell Automation mantém informacgdes ambientais a respeito de seus produtos no site

http://www.rockwell mation.com/rockwell

Rockwell Automation maintains current product environmental information on

its wi

ebsite at
ion - inabili i
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