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Zusammenfassung der inderungen

Diese Publikation enthilt neue und aktualisierte Informationen, die in der folgenden Tabelle aufgelistet sind.

Thema

Seite

Kinetix VPC-Motor ohne Liifter (Option A) zu den vorhandenen Bestellnummern und Abmessungen hinzugefiigt.

Bestellnummern VPC-B2154B, VPC-B2155B, VPC-B2156A und VPC-B3004B (Liifterldse Motoren) hinzugefiigt.

2,9...13

VPC-B3004x-M-Servomotoren mit Multi-Turn-Absolut-Encodern (Hiperface-Protokoll) hinzugefiigt.

2

Anweisungen fiir das Anheben hinzugefiigt.

3

Informationen zur funktionalen Sicherheitszertifizierung aktualisiert.

5
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Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugréRen 165 mm, 215 mm und 300 mm

Informationen zu den Kinetix VPC-Motoren fiir den Dauerbetrieb

Kinetix” VPC-Servomotoren verfiigen iiber hochauflésende Single-Turn- oder Multi-Turn-Absolut-Encoder und sind mit oder ohne 24-V-DC-
Bremse verfiigbar. Diese kompakten biirstenlosen Servomotoren erfiillen die anspruchsvollen Anforderungen von Achssteuerungssystemen mit

hoher Leistungsfihigkeit.

Bevor Sie die Lieferung von der Spedition annehmen, sind Sie dafiir verantwortlich, die Gerite zu priifen. Priifen Sie die erhaltenen Artikel
anhand Ihrer Bestellung. Informieren Sie die Spedition sofort tiber Transportschiden oder fehlende Artikel. Lagern oder betreiben Sie den Motor
an einem sauberen, trockenen Standort unter Beachtung der Umgebungskenndaten auf Seite 28.

ACHTUNG: Heben oder bewegen Sie den Motor nicht an der Motorwelle, um Verletzungen oder eine Beschddigung des Motors zu vermeiden. Die Kappe an
der Motorwelle kann sich ldsen, sodass Sie den Motor mdglicherweise fallen lassen.

Erlauterung der Bestellnummern

AA A AA AN

Werkseitige Optionen

S = Wellendichtung, Standard (IP65)

Kiihlung

A = Natiirliche Konvektion

F = Zwangsbeliiftung

Bremse

2 =Keine Bremse

4 =24-V-D(-Bremse

Anschluss

1= Einfacher SpeedTec DIN-Anschluss, rechtwinklig, um 325° drehbar
7 = Einfacher SpeedTec DIN-Anschluss, rechtwinklig, um 180° drehbar
Passfeder

J = Passfeder

K = Glatte Welle

Feedback

S = 1024 sin/cos, Single-Turn-Absolut-Encoder (Hiperface-Protokoll)

M = 1024 sin/cos, Multi-Turn-Absolut-Encoder (Hiperface-Protokoll) m
Q= 23-Bit, digitaler Multi-Turn-Absolut-Encoder, SIL2/PLd-klassifiziert, sekunddrer 12-Bit-Sicherheitskanal
(Hiperface-DSL-Protokoll)

Y = 25-Bit, digitaler Multi-Turn-Absolut-Encoder (EnDat-Digital-Protokoll)
Nenndrehzahl @ ©)

9=1000 U/min

A=1500 U/min

B =2000 U/min

D=3000 U/min

Magnetstapellange (2, 3, 4, 5, 6 Stapel) @
Lochkreisdurchmesser (BCD) / Achshdhe (SH)

165 =IEC 165 mm BCD / SH 80 mm

215=1EC215mm BCD / SH 100 mm

300=IEC300 mmBCD /SH 132 mm

Spannungsklasse

B=400V

Serientyp

(= Dauerbetrieb

Serie

VP = Fiir die Nennwerte von Kinetex 5700-Umrichtern optimierte Permanent-Magnet-Rotationsservomotoren.

(1) Die M-Encoder-Option ist nur fiir VPC-B3004x-Servomotoren verfiigbar.

(2) Die Hierarchie der Nenndrehzahlen dient lediglich zu Vergleichszwecken. Wahlen Sie die entsprechenden BaugrdBen und Motoren fiir lhre Anwendung mithilfe der Motion Analyzer Software und/
oder den Leistungsspezifikationen im Kinetix 5700 Drive System Design Guide Publikation KNX-RM010, aus.

(3) Unter Motorabmessungen von VPC-B165xx, VPC-B215xx und VPC-B300xx (einfacher Anschluss, mit Liifter) auf Seite 9 und Motorabmessungen von VPC-B165xx, VPC-B215xx und VPC-B300xx
Anschliisse fiir Motorleistung/-feedback, mit Liifter) auf Seite 11 finden Sie die gednderten Abmessungen (L, LB, LD, LE und B) je nach Anzahl der Magnetstapel und der Bremse.
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Bevor Sie den Motor installieren

Fihren Sie die folgenden Priifschritte durch und machen Sie sich mit den Richtlinien fiir Wellendichtungen, Kupplungen und Riemenscheiben

sowie fiir die Vermeidung von elekerischen Storungen vertraut.

1. Entnehmen Sie den Motor vorsichtig aus der Versandverpackung.

Priifen Sie den Motor auf moglicherweise vorhandene Beschidigung.

2
3. Untersuchen Sie das Motorgestell, die vordere Abtricbswelle und die Montagezentrierung auf méglicherweise vorhandene Defekte.
4

Informieren Sie die Spedition sofort iiber Transportschiden.

JAN

ACHTUNG: Versuchen Sie nicht, den Motor zu 6ffnen, und nehmen Sie mit Ausnahme der auf Seite 6 beschriebenen Steckverbinderausrichtung keine
Modifizierungen vor. Nur ein qualifizierter Mitarbeiter von Rockwell Automation darf diesen Motor warten.

Entfernen der Motorwellenkappe

Entfernen Sie die Schutzkappe an der Motorwelle per Hand oder mithilfe eines Schraubendrehers. Verwenden Sie keinen Hammer oder andere

Werkzeuge. Diese konnen die Motorwelle beschidigen.

Anweisungen fiir das Anheben

Es wird empfohlen, ein Hubwerk sowie Gurte und Haken mit einer verriegelbaren Schnalle zu verwenden, die fiir das maximale Motorgewicht

ausgelegt sind.

Lesen Sie diese Vorsichtsmafinahmen, bevor Sie versuchen, die regenerative Busversorgung anzuheben.

A\

ACHTUNG: Die gesamte Ausriistung und alle Befestigungselemente, die zum Anheben des Motors verwendet werden, miissen fiir das sichere Anheben und
Halten des Motorgewichts dimensioniert und ausgelegt sein. Zum Schutz vor mdglichen Personen- oder Sachschéden:

« Uberpriifen Sie die gesamte Hardware auf korrekte Befestigung und verwenden Sie zum Anheben alle bereitgestellten Augenschrauben oder Hebedsen.

« Augenschrauben kénnen sich wahrend eines Hebevorgangs herausdrehen. Stellen Sie vor dem Anheben sicher, dass alle Augenschrauben fest verschraubt

sind. Bringen Sie eine Hebevorrichtung an, um Drehbewegungen wéhrend eines Hebevorgangs einzuschrénken. Heben Sie die Einheit wahlweise auf einer
Plattform oder mit einer Schlinge an.

+ Augenschrauben oder Hebedsen sind nur fiir das Anheben des Motors und werksseitig vormontierten Zubehdrteilen vorgesehen. Montieren Sie vor dem

Anheben und Sichern des Motors keine zusétzliche Ausriistung.

« Montieren Sie vor dem Anheben und Sichern des Motors keine zusétzliche Ausriistung.
«Achten Sie darauf, dass kein Teil des Motors oder der Hebeausriistung elektrisch geladene Leiter oder Komponenten beriihrt.
« Setzen Sie den Motor wéhrend eines Hebevorgangs keinen hohen Beschleunigungsraten, Abbremsraten oder StoBkraften aus, die durch abruptes

Anheben, Absenken, Schwenken oder Drehen eines aufgehangten Motors verursacht werden kdnnen.

« Stellen Sie sicher, dass sich wéhrend des Hebevorgangs keine Personen oder deren Gliedmal3en direkt unter dem Motor befinden.

Der Winkel zwischen Hebeseil oder -kette und der Senkrechten muss mindestens 45° betragen. In der folgenden Abbildung sind korrekte

Verzurrung und Hebeverfahren dargestellt.

Leitlinien fiir das Anheben

452—|
>1/2A
-—— A ——

Bei ungewdhnlichen Bedingungen, zum Beispiel bei der Montage von horizontalen Motoren an Winden oder Decken und der Installation von

vertikalen Motoren, die in einer horizontalen Position versendet werden, miissen spezielle Vorkehrungen getroffen werden. Wir empfehlen die

Beschiftigung einer mit der Verzurrung von Lasten erfahrenen Fachkraft.
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Verlangerung der Motorlebensdauer

Durchdachte Auslegung und ordnungsgemifie Wartung kénnen die Lebensdauer eines Servomotors verlingern. Befolgen Sie diese Richtlinien,
um die Lebensdauer eines gemifl den Umgebungskenndaten auf Seite 28 betriebenen Servomotors zu verlingern:

e Sorgen Sie stets fiir eine Tropfschleife in den Motorkabeln, um Fliissigkeiten vom Anschluss am Motor fernzuhalten.

e Bringen Sie nach Moglichkeit Abschirmungen an, die das Motorgehiuse, die Welle, Dichtungen und ihre Verbindungen vor
Verunreinigung durch Fremdkorper oder Flissigkeiten schiitzen.

¢ Wellendichtungen sind dem Verschleiff ausgesetzt und miissen regelmifig gepriift und gewechselt werden. Ein Wechsel ist alle 3 Monate
empfohlen, je nach Verwendung maximal nach 12 Monaten. Weitere Informationen finden Sic auf Wellendichtsitze auf Seite 28.

e Priifen Sie Motor und Dichtungen regelmifig auf Beschidigungen oder Verschleiff. Wenn Sie Beschidigungen oder iibermifigen
Verschleif feststellen, ersetzen Sie das Element.

Wellendichtungen

Ihr Motor ist standardmifig mit einer Wellendichtung ausgestattet. Auf der Motorwelle ist in der Nihe des vorderen Motorlagers eine
Wellendichtung erforderlich, wenn die Welle erheblichen Mengen Feinstaubs oder Fliissigkeiten wie Schmierél aus einem Getriebe ausgesetzt ist.

Bei der Schutzart IP65 sind fiir den Motor eine Wellendichtung sowie gegen Umwelteinfliisse abgedichtete Anschliisse und Kabel erforderlich.
¢ Unter Umgebungskenndaten auf Scite 28 finden Sie eine kurze Beschreibung der IP-Einstufung fiir diese Motoren.

e Unter Wellendichtsitze auf Seite 28 finden Sie die mit Ihrem Motor kompatiblen Dichtsitze.

e Inder Publikation KNX-TD001, Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, finden Sie mit diesen Motoren kompatible
gegen Umwelteinfliisse abgedichtete Anschliisse und Kabel.

Kupplungen und Riemenscheiben

Mechanische Verbindungen mit der Motorwelle wie Kupplungen und Riemenscheiben benétigen eine torsionssteife Kupplung oder einen
verstirkten Zahnriemen. Durch das hochdynamische Verhalten von Servomotoren kénnen sich Kupplungen, Riemenscheiben oder Riemen im
Lauf der Zeit 16sen oder rutschen. Ein lose oder rutschende Verbindung verursacht Systeminstabilitit und kann die Motorwelle beschidigen. Alle
Verbindungen zwischen dem System und der Welle des Servomotors miissen steif sein, um eine akzeptable Reaktion des Systems zu erreichen.
Uberpriifen Sie die Verbindungen regelmifig auf Thre Steifigkeit.

Priifen Sie bei der Montage von Kupplungen oder Riemenscheiben auf der Motorwelle, dass die Verbindungen ordnungsgemifl ausgerichtet sind
und die Axial- und Radiallasten innerhalb der Spezifikationen des Motors liegen. Unter Belastungskraft-Nennwerte des Motors auf

Seite 15 werden Richtlinien beschrieben, mit denen Sie eine Lebensdauer der Motorlager von 20 000 Stunden erreichen kénnen.

Auf Seite 22 finden Sie Richtlinien, wie Sie eine Lebensdauer von 40 000 Stunden erreichen.

ACHTUNG: An den Motorlagern und dem Feedback-Gerét kann es zu Beschddigungen kommen, wenn bei der Montage von Kupplungen und Riemenscheiben
starke Schldge auf die Welle einwirken. Wenn beim Entfernen von auf der Motorwelle montierten Geraten Hebelkraft auf die Motormontageseite ausgeiibt
wird, kann das Feedback-Gerat beschadigt werden.

Bei der Installation oder Entfernung nicht mit Werkzeugen auf die Welle, Kupplungen oder Riemenscheiben klopfen. Verwenden Sie stets eine
Abziehvorrichtung, um Komponenten von der Motorwelle zu demontieren.

Verhindern von elektrischen Storungen

Elektromagnetische Stérungen (EMI), die allgemein auch als elekerische Stérungen bezeichnet werden, kénnen die Motorleistung reduzieren.
Wirksame Mafinahmen gegen elektromagnetische Storungen sind u.a. Filter fiir AC-Spannung, die Verwendung von abgeschirmten Kabeln, die
Abschirmung der Signalkabel zu den Hauptklemmen und die Umsetzung bewihrter Erdungsmethoden.

Befolgen Sie diese Richtlinien, um die Auswirkungen elektromagnetischer Stérungen zu verhindern:
e Trennen Sie die Leistungstransformatoren oder installieren Sie fiir alle AC-Eingangsstromleitungen Netzfilter.
e Verlegen Sie Motorkabel nicht tiber den Beliiftungsoffnungen des Servoantriebs.

e Erden Sic alle Gerite iiber cin paralleles Erdungssystem mit einem einzelnen Erdungspunkt, in dem Erdungssammelleitungen oder breite
Erdungsbander verwendet werden. Verwenden Sie in stérungsbehafteten Umgebungen ggf. weitere Methoden zur Reduzierung von
elektromagnetischen Storungen.

In Publikation GMC-RMO001, System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual, finden Sie weitere Informationen zur
Reduzierung von elektromagnetischen Stérungen.
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Installation von Kabeln

Durch sachkundige Kabelverlegung und sorgfiltige Kabelkonstruktion wird die elektromagnetische Vertriglichkeit (EMV) des Systems
verbessert.

ACHTUNG: Die Gesamtabschirmung an den Leistungskabeln von Motor und Gerateliifter muss geerdet sein, um ein effektives Encoder-Signal zu erhalten.

Das Datensignal des Encoders wird iiber ein auf die Impedanz abgestimmtes verdrilltes Leiterpaar iibertragen, das zur optimalen Leistung eine wirksame
Abschirmung bendtigt.

Stellen Sie sicher, dass es zwischen den Kabelabschirmungen und der Erdung des Antriebssystems eine wirksame Verbindung gibt.

Beachten Sie bei der Installation der Leistungskabel von Motor und Geriteliifter folgende Richtlinien:
e Halten Sie die Kabel so kurz wie méglich.

¢ Erden Sie die Kabelabschirmungen, damit die elektromagnetischen Stérungen keine anderen Gerite beeintrichtigen.

ACHTUNG: Wenn die Abschirmungen der Motorkabel nicht geerdet sind, kann an den Abschirmungen Hochspannung anliegen.
Stellen Sie sicher, dass alle Abschirmungen in den Motorkabeln eine Erdverbindung haben.

Funktionale Sicherheit

Motoren, die mit einem Hiperface-DSL-Feedback-Sensor fiir funktionale Sicherheit ausgestattet sind, wurden in Ubercinstimmung mit den
Anforderungen der folgenden Dokumentation der SICK STEGMANN GmbH ausgelegt, um die funktionale Sicherheitsleistung des
eingesetzten Feedback-Sensors zu gewihrleisten. Einzelheiten zu den einzelnen Optionen finden Sie unter Erliuterung der Bestellnummern auf
Seite 2.

theostt:rI:nummerdes Referenzdokumentation zur funktionalen Sicherheit des Feedback-Sensors (SICK STEGMANN GmbH)
VPC-xxxxxx-Q HIPERFACE DSL Safety Manual, Publikation 8017596/17.01.2019 EFM50-2 Safe Motor Feedback Systems Operating Instructions, Publikation 8019321/17.08.2018
Entsprechend den Herstellerangaben zum Feedback-Sensor miissen Sie ein HIPERFACE-DSL-Motor-Feedback-System (zur Bereitstellung einer
WICHTIG  Sicherheitsfunktion) in einer Installationssituation mit einer minimalen Schutzklasse von IP54 geméR Industrienorm IEC60529:1989 + A1:1999 +
A2:2013 montieren.
Zertifizierung

Die TUV Rheinland Group hat Kinetix VPC-Servomotoren, die mit zertifizierten Hiperface DSL-Digital-Encodern fiir funktionale Sicherheit
ausgestattet sind, fiir den Dauerbetrieb zugelassen. Systeme mit diesen Motoren kénnen fiir funktionale Sicherheit bis zu Performance Level d
(PLd) sowie Sicherheitskategorie 3 (CAT. 3) nach ISO 13849-1 und SIL 2 nach IEC 61508, IEC 61800-5-2 und IEC 62061 eingestuft werden,
wenn sie mit Frequenzumrichtern verwendet werden, die die Anforderungen an die funktionale Sicherheit im HIPERFACE DSL Safety Manual
(SICK STEGMANN GmbH, Publikation 8017596/17.01.2019) erfiillen.

Sie finden das Zertifikat von TUV Rheinland sowie weitere aktuell vorliegende Produkezertifizierungen von Rockwell Automation unter

heep://www.rockwellautomation.com/global/certification/overview. page.

Wichtige Sicherheitsaspekte

Neben der Befolgung der in diesem Dokument ausgefithrten Anweisungen sind Sie fiir Folgendes verantwortlich:
e Durchfiihren einer Risikobeurteilung auf Maschinenebene.
e Zertifizierung der Maschine fiir das gewiinschte ISO 13849-1-Leistungs- oder IEC 62061 SIL-Niveau.
e DProjektmanagement und Funktionspriifung in Ubereinstimmung mit IEC 61800-5-2.

¢ Die Einsatzzeit des Systems fiir sicheres Motor-Feedback betrdgt maximal 20 Jahre. Nach dieser Zeit darf das Feedback-System niche
mehr betrieben werden.

¢ Das Motor-Feedback-System unterstiitze ohne zusitzliche Maffnahmen keine Sicherheitsfunktionen, die auf der absoluten Position
basieren. Falls Ihre Sicherheitsfunktionen auf der sicheren absoluten Position basieren, stellt das Motor-Feedback-System nur einen Kanal
ohne sicherheitsbezogene Diagnosen beim Einschalten bereit. Daher miissen Sie andere Mafinahmen ergreifen, um einen zweiten Kanal
einzurichten.

e Das Motor-Feedback-System kann unabhingig keinen Sicherheitszustand fiir das Antriebssystem herstellen. Das Antriebssystem stellt
den Sicherheitszustand als Reaktion auf einen vom Motor-Feedback-System angezeigten Fehler her.

e Um mit sicherheitsgerichteten Feedback-Sensoren ausgestattete Motoren zu planen und zu verwenden, sind technische Fihigkeiten
erforderlich, auf die in diesem Dokument nicht weiter eingegangen wird.
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ACHTUNG: Zur Vermeidung von Gerateschaden stellen Sie sicher, das beim Herstellen oder Entfernen elektrischer Verbindungen zum bzw. vom Motor-
Feedback-System die Spannungsversorgung abgeschaltet ist.

Performance Level (PL) und Sicherheitsintegritatslevel (SIL)

Bei sicherheitsbezogenen Steuerungssystemen umfassen Performance Level (PL) gemifl ISO 13849-1 sowie SIL-Level gemif IEC 61508 und
IEC 62061 die Einstufung des Systems hinsichtlich der Fihigkeit, seine Sicherheitsfunktionen auszufithren. Alle Sicherheitskomponenten des
Steuerungssystems miissen sowohl Teil einer Risikobeurteilung als auch der Feststellung der erreichten Levels sein.

In den Normen ISO 13849-1, IEC 61508 und IEC 62061 finden Sie umfassende Informationen zu den Anforderungen fiir die PL- und
SIL-Feststellung.

Sicherheitshezogene Parameter

Motoren, die iiber einen fiir funktionale Sicherheit eingestuften Hiperface DSL-Feedback-Sensor verfiigen, sind dafiir ausgelegt, die die
Einstufung des angebundenen Feedback-Sensors aufrechtzuerhalten. Die Sicherheitsparameter des Feedback-Sensors lauten wie folgt:

Attribut VPC-Bxoooxx-QuoEx VPC-Boxoxxx-QooxAx
Sicherheitsintegritatslevel (SIL) SIL2 (IEC61508), SIL CL2 (IEC 62061)

Wahrscheinlichkeit eines gefahrbringenden

Ausfalls pro Stunde 3.80E-08 1/Stunde
Sicherheitskategorie CAT. 3 (IS0 13849-1)
Performance Level (PL) PLd (IS0 13849-1)
MTTF (Jahre) 305

Motorinstallation

Die Installation des Motors muss allen 6rtlichen Vorschriften und Regeln im Umgang mit Geriten und einschligigen Montagevorschriften
entsprechen, um Sicherheit und elektromagnetische Vertriglichkeit zu gewihrleisten.

¢ Alle Motoren enthalten eine Montagezentrierung fiir die Ausrichtung des Motors an der Maschine.

e Alle Motoren verfiigen iiber Montagefiifie fiir die optionale Montage. Nehmen Sie die Geriteliifter-Unterbaugruppe heraus, um Zugang
zu den Montagebohrungen der hinteren Fiifle zu erhalten.

e Verwenden Sie vorzugsweise Befestigungsschrauben aus Edelstahl.

ACHTUNG: Nicht montierte Motoren, getrennte mechanische Kupplungen, lose Passfedern und nicht angeschlossene Kabel sind geféhrlich, wenn die
Spannung zugeschaltet wird.

Kennzeichnen Sie zerlegte Gerate (z.B. mit Schildern) und schlieBen Sie die Zuschaltung von elektrischer Spannung aus (z.B. mittels Vorhangeschloss).

Bevor Sie den Motor mit Strom versorgen, entfernen Sie die Passfeder und andere mechanische Kupplungen, die von der Welle geschleudert werden kénnten.

ACHTUNG: Kontrollieren Sie, ob die Kabel so installiert und fixiert sind, dass keine Zugspannungen auftreten und ein Knicken am Stecker verhindert wird.
Stiitzen Sie die verlegten Kabel in Absténden von jeweils 3 m (10 FuB) ab.

UberméRige und einseitige Krafteinwirkung am Kabelanschluss kann dazu fiihren, dass sich die Abdichtung des Stecker gegen Umwelteinfliisse beim Biegen
des Kabels dffnet und schlieft.

lindern der Anschlussausrichtung

Kinetix VPC Motoren fiir den Dauerbetrieb mit der Bestellnummer VPC-Bxxxax-Qux1xxx verwenden eine Steckverbinderausfithrung, bei der
die Leistungs-, Brems- und Feedback-Signale in einem einzigen Steckverbinder integriert sind. Sie erkennen die Steckverbinderausfithrung
anhand der variablen Zahl in der Bestellnummer im Motorkatalog. Bei der Bestellnummer VPC-B16539-QJ12FS bezeichnet die 1 zum Beispiel
cinen einfachen rechtwinkligen, um 325° drehbaren Speed Tec-Steckverbinder.

Kinetix VPC Bei Motoren fiir den Dauerbetrieb mit der Bestellnummer VPC-Bxxxxx-S/-M/-Ya7xxx kommen zwei separate Anschliisse zum
Einsatz. Ein Anschluss ist fiir Leistung und Bremse vorgeschen, der andere fiir Feedback. Bei der Bestellnummer VPC-B1653A-YJ72FS
bezeichnet die 7 zum Beispiel zwei drehbare, rechtwinklige-Speed Tec-Steckverbinder. Diese Steckverbinder sind um 180° von der Mittellinie des
Motors drehbar.

Durch das drehbare Steckverbindergehiuse konnen Sie den Steckverbinder in eine Position bringen, die die Verbindung am besten vor
Verunreinigungen durch die Umgebung schiitzt und leichten Zugang bietet.
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sicherzustellen, dass die Steckverbinder die Schutzart wie unter Umgebungskenndaten auf Seite 28 aufgefiihrt einhalten.

ACHTUNG: Verwenden Sie nur von Hand aufgebrachte Kraft, um die Ausrichtung des Steckverbinders zu &ndern.

ACHTUNG: Die Steckverbinder sind so ausgelegt, dass sie wahrend der Motorinstallation in eine feste Position gedreht werden und ohne weitere Anpassung in
dieser Position verbleiben kénnen. Sorgen Sie fiir eine strikte Begrenzung der einwirkenden Kréfte und der Anzahl der Drehungen der Steckverbinder, um

Wenden Sie keine Gewalt an, ziehen Sie nicht am Kabel und verwenden Sie keine Werkzeuge wie Zangen oder Grip-Zangen, um den Steckverbinder zu drehen.

Gehen Sie folgendermaflen vor, um einen Steckverbinder in eine neue Position zu drehen.

1.

3.

Montieren Sie einen Gegenstecker am Steckverbinder des Motors und sorgen Sie fiir dessen festen Sitz.
Der Steckverbinder hat einen grofieren Griffbereich und erméglicht dadurch eine bessere Hebelwirkung.

Fassen Sie den Steckverbinder und den Kabelstecker mit den Hinden und drehen Sie den Steckverbinder des Motors langsam in die neue
Position.

Nehmen Sie den Kabelstecker ab, nachdem Sie den Steckverbinder ausgerichtet haben.

Installation des Motors

Gehen Sie zur Installation des Motors wie folgt vor.

starke Schldge auf die Welle einwirken. Wenn beim Entfernen von auf der Motorwelle montierten Geraten Hebelkraft auf die Motormontageseite ausgeiibt

2 ACHTUNG: An den Motorlagern und dem Feedback-Gerét kann es zu Beschddigungen kommen, wenn bei der Montage von Kupplungen und Riemenscheiben

wird, kann das Feedback-Gerat beschadigt werden.

Bei der Installation oder Entfernung nicht mit Werkzeugen auf die Welle, Kupplungen oder Riemenscheiben klopfen. Verwenden Sie stets eine
Abziehvorrichtung, um Komponenten von der Motorwelle zu demontieren.

Um den Motor herum und hinter dem Geriteliifter muss eine ausreichende Luftstrecke zur Wirmeableitung vorhanden sein, damit der
Motor innerhalb des angegebenen Betriebstemperaturbereichs bleibt.

Den Betriebstemperaturbereich finden Sie in der Tabelle fiir die Umgebungskenndaten auf Seite 28. Schliefen Sie den Motor nicht ein.
Halten Sie andere Warme abgebende Gerite vom Motor fern.

Anhand der Tabelle fiir die Belastungskraft-Nennwerte des Motors auf Scite 15 kénnen Sie die radialen und axialen
Wellenbelastungsgrenzen Ihres Motors ermitteln.

Ergreifen Sie entsprechende VorsichtsmaBnahmen, um unbeabsichtigte Beriihrung von heiRen Oberfléchen zu verhindern. Beriicksichtigen Sie bei

i VERBRENNUNGSGEFAHR: Die AuBenflachen des Motors konnen im Betrieb des Motors eine hohe Temperatur, 125 °C, erreichen.
der Auswahl der passenden Verbindungen und Kabel fiir den Motor die Oberfldchentemperatur des Motors.

Bei Verwendung der optionalen Montagefiifie miissen Sie die Geriteliifter-Unterbaugruppe herausnehmen, um Zugang zu den hinteren
Montagefiiffen zu erhalten.

oy

Montageschrauben fiir die Gerdteliifter-Unterbaugruppe (4x)

4. Montieren Sie den Motor und richten Sie ihn aus.
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5. Wenn Sie die Geriteliifter-Baugruppe entfernt haben, bauen Sie sie wieder ein und zichen Sie die Montageschrauben der Liifter-
Unterbaugruppe mit den angegebenen Drehmomentwerten fest.

Gerateliifter GrofBe Drehmoment
Bestellnr. Montageschrauben Nem (Ib<in)

VPC-FAN165 M5x0,8x20 41...49(36...43)
VPC-FAN215 M6 x 1x25 6,9...83(61...73)
VPC-FAN300 M8x1,25x 35 16,6...20,2 (147...179)

6. Bringen Sie die Motorkabel fiir die Ubertragung der Leistungs-, Feedback- und Bremssignale an.
a. Richten Sie den Kabelstecker sorgfiltig mit dem Motorsteckverbinder aus.

Dic plane Oberfliche auf der Oberseite des Motorsteckverbinders und die planen Oberflichen auf dem Kabelstecker miissen
zueinander ausgerichtet sein, damit Kabelstecker und Motorsteckverbinder zusammenpassen.

ACHTUNG: Die aufeinander abgestimmten Steckverbinder miissen korrekt ausgerichtet und von Hand verschraubt werden.

Verwenden Sie keine Werkzeuge und bringen Sie keine ibermaBige Kraft auf, wenn Sie das Kabel an den Steckverbinder des Motors anschlieRen.
Lassen sich die Steckverbinder nicht mit leichter Kraft zusammenstecken, richten Sie die Steckverbinder neu aus und wiederholen den Vorgang.

b. Zichen Sie den Rindelring mit einer Vierteldrehung von Hand fest, um den Kabelstecker in Endlage zu bringen.

ACHTUNG: Die Gesamtabschirmung am einfachen Motorkabel muss geerdet sein, um ein effektives Encoder-Signal zu erhalten.

Das Datensignal des Encoders wird iiber ein auf die Impedanz abgestimmtes verdrilltes Leiterpaar iibertragen, das zur optimalen Leistung eine
wirksame Abschirmung benétigt.

Stellen Sie sicher, dass es zwischen der Abschirmung des einfachen Motorkabels und der Erdung des Antriebssystems eine wirksame Verbindung gibt.

c.  Sorgen Sie gegebenenfalls fiir eine Tropfschleife in den Kabeln, um Fliissigkeiten von den Steckverbindern fernzuhalten.

Tropfschleife fiir flanschmontierten
Motor mit unten liegendem Anschluss.

Tropfschleife fiir fuBmontierten Motor
mit oben liegenden Anschliissen.
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Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugroBen 165 mm, 215 mm und 300 mm
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Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugréRen 165 mm, 215 mm und 300 mm

Anschlussdaten

In diesem Abschnitt finden Sie Informationen zur Stromversorgung, zu Feedback und zu Bremskontakestiften am Motoranschluss.

Kontaktstifthelegung einfacher Motoranschluss

Stift | Signalbeschreibung M23 stift | Signalbeschreibung M40
A Phase U U Phase U
B PhaseV Einfacher M23-Anschluss v PhaseV Einfacher M40-Anschluss
C Phase W W Phase W
@ | Erdung & | Erdung
E DATA+ 1 MBRK+
F MBRK+ 2 MBRK—
G MBRK- L DATA+
H DATA- H DATA-
L Reserviert + -
N -

Kontaktstiftbelegung Motorleistungs-/Bremsanschluss

Stift | Signalbeschreibung M23

A Phase U
B PhaseV Einfacher M23-Anschluss
C Phase W
©) Erdung
E Reserviert
F MBRK+
G MBRK-
H
Reserviert
L

stift | Signalbeschreibung M40/M58

u Phase U M58-Motorleistungs-/Bremsanschluss
M40-Motorleistungs-/Bremsanschluss
Phase V
w Phase W
(&) Erdung
+ MBRK-+
- MBRK-
1
Reserviert
2
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Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugroBen 165 mm, 215 mm und 300 mm

Kontaktstifthelegung fiir Riickfiihrungsanschluss

Stift Option S/M-Encoder m Option Y-Encoder @ Stift Option S/M-Encoder m Option Y-Encoder @
1 SIN+ 1 EPWR_9V Reserviert
Reserviert

2 SIN- 12 ECOM ECOM

3 0S+ CLOCK + 13 TS+ TS+

4 0s- CLOCK- 14 5- 5-

5 DATA+ DATA+ 15

6 DATA- DATA- 16 Reserviert Reserviert

M23-Feedbackanschluss
7 17
Reserviert
8
Reserviert

9 EPWR_5V

10 ECOM
(1) 1024 sin/cos, Single-Turn-Absolut-Encoder (Hiperface-Protokoll).
(2) 25-Bit, Multi-Turn-Digital-Absolut-Encoder (EnDat-Digital-Protokoll).
Beschreibungen des Klemmkastens fiir den Gerateliifter

Klemmkasten
des Liifters Liiftermotor
Eingangs- ® Eingangs- U Li BRAUN
leistungs- - |ei5thl1|{!95- 5 L | SCHWARZ
anschliisse | anschliisse < °
~Hi - D 5 BLAU }
T JO)L_TIT =] GRUN/GELB
Erdungs- | | < [OD Erdungs- | P Py
anschluss \ anschluss
o L —
VPC-B165xx-Motoren VPC-B215xx-Motoren VP(-B300xx-Motoren VPC-FAN300 — Verdrahtung des Klemmkastens
WICHTIG Die VPC-F300-Liifterfliigel miissen sich in der Richtung drehen, die auf dem Typenschild des Liifters an der Liifterabdeckung angegeben ist. Ist dies nicht

der Fall, kann ihre Drehrichtung durch Vertauschen von zwei der Leistungskabel (L1, L2 oder L3) umgekehrt werden.

Spezifikationen des Gerateliifters

Attribut VPC-FAN165 VPC-FAN215 VPC-FAN300

Spannung 208/240V AC effektiv, 1PH | 208/240V ACeffektiv, 1TPH | 400/480V AC effektiv, 3 PH
Strom 0,12 A effektiv 0,30 A effektiv 0,18 A effektiv

Frequenz 50/60 Hz 50/60 Hz 50/60 Hz

Weitere Informationen zum Geriteliifter finden Sie in Publikation YPC-IN002, Kinetix VPC Continuous Duty Motor Fan Kits Installation
Instructions.

Belastungskraft-Nennwerte des Motors

Motoren kénnen mit einer dauerhaften Wellenbelastung betrieben werden. Die Position und Richtung der radialen und axialen Belastungskrifte
werden in der Abbildung gezeigt, und die maximalen Belastungskraft-Nennwerte finden Sie in den Tabellen.

Belastungskrafte auf der Welle

I

_
i

® [0
|

JI? ﬁ Die radiale Belastungskraft wirkt am Mittelpunkt der Wellenverlangerung.
® o

4— Die axiale Belastungskraft wirkt am Mittelpunkt der Welle.

In den folgenden Tabellen sind die B10-Werte fiir eine Ermiidungslebensdauer des Lagers von 20 000 Stunden bzw. von 40 000 Stunden bei
verschiedenen Belastungen und Drehzahlen angegeben. Bei diesen 20 000 Stunden bzw. 40 000 Stunden ist eine mégliche
anwendungsspezifische Verringerung der Lagerlebensdauer, beispielsweise durch Schmierfettverunreinigung des Lagers von externen Quellen,

nicht beriicksichtigt.
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Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugréRen 165 mm, 215 mm und 300 mm

Kinetix VPC-Servomotoren (Ermiidungslebensdauer des Lagers von 20 000 Stunden)

Werte fiir die radiale Belastungskraft (maximal) fiir Motoren ohne Bremse

Motor Maximale @ U/min
Bestellnummer " 3/’;';:“" 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (b N (Ib) N (b) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (b N (Ib)
VPC-B1652A 4500 %671119,3) (24235582) 24?;358) 23781531) 23559705) 2343954) 23412915) 233(;5596) 239()379)
VPC-BI653A 4500 (251515) 55217 29,3) 2494?716) 24?(?696) 23677795) 23558502) 23530714) 23423267) 233 N (?,3) -
VCBIERD | 500 oy |Gsy  |ume  |osn |oms |ewa |ovs |ose  |ome | s
VCBIESID 5000 G55 |Gy |wme  |wee  |oms  |esa |ewa o G0y |owe
VCRISSD |00 65 |Gsn  |ead  |wey | |Bsa |sws  |Gnm |00 | Goso
oS 3000 N PP - A b AP - - -
weass 3000 By |y 6o oo |evs  |wny |- - - -
VORS00 wen  |Gns  |bwe  |sno  |we  |dse  |wey @ |wen |-
VCBISH | 4500 O P I e N N P AR P B
VPCB2154B 3200 I R e e A i PR - - -
VeS| 5000 By |y 6o |smo  |ewe  |wme  |@se  |@a)  |@ry e
VCBSSE 3200 w60 |omy 6w |y |ewy  |ame |- - - -
WCRSD 5000 w6 |0y 6wy |smo  |ewy  |ewe @2 |eso  |wso  |en
CRSHH | 250 oo |mwa  |@se  |oen  |esn |- |7 || -]
GRS | 510 owo  |Twe  |@se  |osy G0 |@se  |wos |0y |@30 | @ed
vCBs I 3000 o |ovs s |@ne  |osn  |0ss |- - - -
VOB 3000 o |t |ewe  |ewe  |own | oss |- - - -
VOB 3000 wma  |tse |one  |@on  |ome | osn |- - - -
OB 4000 o |t |eme  |ewe oy |oss |60y |eno | -
VPC-B3003A 3500 517 20822,0) ?15 il 75) (3892?;9) (38509726) ?732957) (37103585) (26978012) - - -
VCBIO | 350 wna |ose |ome  |@on  |ome  |osa |ewe | - -
VCBIO | 2800 Wy (s |ose  |@oy  |o0e |0 - - - -
VCB0MD 4000 wma |tse |ome  |@won  |moe  |osa |ewe  |ess | -

(1 1,0N=0,2251b

(2) Informationen zur Busiiberspannungsdrehzahl bei Kinetix VPC-Motoren mit und ohne Gerételiifter siehe Publikation KNX-TD001, Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data.
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Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugroBen 165 mm, 215 mm und 300 mm

Werte fiir die axiale Belastungskraft (maximale radiale Belastung) fiir Motoren ohne Bremse

Motor Maximale @) U/min
Bestellnummer (| Drehzahl 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (b N (Ib) N (b N (Ib) N (b N (Ib) N (Ib) N (Ib)
VPC-B1652A 4500 owy  |oma  |oma |y |ome  |6en 9 44 2 -
VPC-BI653A 4500 oay  |0ua  |oma ey |ome  |6on 9 4 02 -
VPC-B16520 5000 (922078,4) (618564,2) €17259,3) ?10 184,1) ?16013,6) ?9227) ?598,5) (3872,4) (385(12) (3;‘61,6)
VPC-B1653D 5000 (922078,4) (618564,2) ?17259,3) ?10 184,1) ?16013,6) ?9227) ?398,5) (3872,4) ?ssg,z) (3;61,6)
VPC-B1654D 5000 (922078,4) (618564,2) 517259,3) 510 184,1) ?16(;3,6) ?9227) ?398,5) (387434) ?5(;2) (3;61,6)
VPC-B21539 3000 2216950) ?18 959,0) (714 626,9) (615 :7,3) 519 343,6) (514 293,5) - - -
VPC-B21549 3000 22169960) ?18 959,0) (714 626,9) (615 57,3) ?19 343,6) ?14 293,5) - - - -
VPC-B2153A 4500 oo |mo  |0se  |0s  |ime  |mms |oss |we  |oos |-
VPC-B2154A 4500 22169960) ?18 959,0) Z14 626,9) ?15 57,3) ?19 343,6) ?14 293,5) ?11 y 55) ?18 59,0) ?16 (?3,5) -
VPC-B21548 3200 22169;)0) ?18 959,0) Z14 626,9) ?15 57,3) ?19 343,6) ?14 293,5) - - - -
VPC-B2154D 5000 2216950) ?18 959,0) Z14 626,9) ?15 27,3) 519 343,6) ?14 293,5) ?1]14 55) ?18 39,0) ?16 (?3,5) ?3529)
VPC-B21558 3200 2216950) ?18 959,0) (714 626,9) (615 :7,3) 519 343,6) (514 293,5) - - - -
VPC-B2155D 5000 22169960) ?18 959,0) (714 626,9) (615 57,3) ?19 343,6) ?14 293,5) ?11 145,5) ?18 059,0) ?16 (?3,5) ?;‘39)
VPC-B2156A 2800 oo |oee  |ows  |oma  |ome |- B - - -
VPC-B2156D 2000 22169960) ?18 959,0) Z14 626,9) ?15 57,3) ?19 343,6) ?14 293,5) ?11 N 55) ?18 59,0) ?16 (?3,5) ?5‘229)
VPC-B30029 3000 24?0232) 2;:278) 22152399) ?29274,1) ?20053,3) ?13 867,9) - - - -
VPC-B30039 3000 gf(fé’z) 233:278) 22152399) ?29274,1) ?20(?3,3) ?13 867,9) - - - -
VPC-B30049 3000 35532) 233(;‘278) 22152399) (929274,1) (920053,3) ?13 2?7,9) - - - -
VPC-B3002A 4000 gfozgz) 233(;‘278) (12152399) (929274,1) (920053,3) ?13 2?7,9) (718 725,7) Z13 675,8) - -
VPC-B3003A 3500 won  |ome  |oms  |owy  |owa  |Gwe  |osn | - -
VPC-B3004A 3500 Ef(fé’z) 233(;‘278) 22152399) ?29274,1) ?20053,3) ?13 867,9) (718 725,7) - - -
VCBI00ME {2800 R R 1 N O 1 P - - - -
VPC-B3004D 4000 Zf(fé’z) 233:278) 22152399) ?29274,1) ?20(?3,3) ?13 867,9) (718 725,7) Z13 675,8) - -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) Informationen zur Busiiberspannungsdrehzahl bei Kinetix VPC-Motoren mit und ohne Gerételiifter siehe Publikation KNX-TD0O1, Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data.
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Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugréRen 165 mm, 215 mm und 300 mm

Werte fiir die axiale Belastungskraft (radiale Belastung von Null) fiir Motoren ohne Bremse

Motor Maximale @) U/min
Bestellnummer (| Drehzahl 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (b) N (Ib) N (Ib) N (Ib)
VCRISA | 4500 Gon |Gns |Gme  |mwn  |omy oo |een  |ews  |@se |-
WCRISSH | 4500 Gon  |Gns e |own  |omy oo |een  |ews  |@se |-
WCBIGSD 5000 too  |ws  |ome  |man  |omy  |owa ooy |omn |oso |ows
VCBISSD 5000 too  |wsts  |ome  |man  |omy  |owa ooy |omn |oso |ows
WCBISSHD 5000 too  |ws  |ome  |man  |omy  |owa ooy |own |@so |ows
VPC-B21539 3000 (37522723) (2555?227) (24:87;6) 2231183) 237;114) 2366?196) - - - -
VCBSIS | 300 oy |Gnn  |wse  |wny  |onw |ose |- - - -
VCBZISH 4500 R <o A e DA v P P i O I B
VCEISI 4500 oy |smn |eme |y |ene  |oee 0wy |own |owy |-
eS| 3200 oy |Gmn |ese @y |ene e |- - - -
RIS 5000 oy |smn |ese  |@w |eme |ose |08y |owa |oma  |os
VPC-B21558 3200 (37522723) (2555?227) (Zz:ggs) 2231183) 237;114) 2366?196) - - - -
VCRSSD | 500 oy 6oy |wse  |wny  |ona |ose %2 |owa  |emay  |omo
VCBZISEA 2800 oy 6oy |wee |y |ew |- - - - -
VCBSD 5000 oy |smn |ese  |@w |one |oee 0wy |owa |omy  |os
WPCBIS 3000 Moo |@es  |oms  |essn  |o%e |50y |- - - -
WPCB9 3000 Mo |@ee  |oBs  |Essn  |6%e |50y |- - - -
VPC-B30049 3000 513 12998,0) (3539;26) (3732375) %6951692) (ngsga) (25454083) - - - -
VPCBIOA | 4000 I S P SO - LA S TS S -
VCB (3500 Mo 6o (085 |66y |ome |0y |eun |- - -
VOB 3500 o |wee  |oms  |esn 6% |son  |eun |- - -
VCBI00ME | 2800 o |wee  |oms  |esn  |o%e |- - - - -
VOB 4000 tso  |@se  |o8s  |esn |60 |e0n  |6un  |esn | -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) Informationen zur Busiiberspannungsdrehzahl bei Kinetix VPC-Motoren mit und ohne Gerételiifter siehe Publikation KNX-TD0O1, Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data.

18

Rockwell Automation-Publikation VPC-INOO1C-DE-P - February 2020


http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/td/knx-td001_-en-p.pdf

Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugroBen 165 mm, 215 mm und 300 mm

Werte fiir die radiale Belastungskraft (maximal) fiir Motoren mit Bremse

Motor Maximale @ U/min
Bestellnummer () | Drehzahl 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (b) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N () N (Ib) N (Ib)
VCBIGA | 4500 A s B /S P 7 PR UM AP 1
VCBIESIA 4500 a0 |Gen  |dwn |y oy |Gsa  |owe | ete (e |0
VCBIGSD | 500 G55 |6y |ee  |wes o1 |osa o |onn |own | 0w
VCBIESD | 500 60 |66y oo sy |ssmn |osa | |one |ewy | G
VCBIGSD | 500 o8 |Gy |won @y  |mes  |oma |0 |owo %o | sun
eBSy 3000 I R e - P I P < - - -
vCBstg 3000 R T S A I I s P - - -
VCBZISH | 4500 B0 |00y |Gwa  |wa w2 |@me  |wsy @  |wen |
GRS 450 oo |ous | |6o3 |0 |6se  |@nsn  |woy  |@me |-
VeS| 3200 ow0s  |Twy  |os |6y 660 |dse | - - -
RS s oo |ous  |@e  |6o3 |0 %9 |60 |@0d  |@mo | s
VPC-B21558 3200 ?9120360) (37235295) (268;979) (25588164) (2;3();7) (2523799) - - - -
VCBSD 5000 o0 s |6we  |ow |Gy |Gme  |wws e |een  |ase
VCBZISEA | 2800 o0 |tns  |6we  |6ew  |emn | - - - -
VCESED | 500 o0 |mms  |ewe  |eow  |sen |eoe  |wws  |ees @y | s
WCB0S | 300 wma |toss |one  |@on  |ooe  |osa | - - -
VOB | 300 (s | omn  |one ey |ows  |ome |- - - -
VPC-B30049 3000 ?1138;0,2) ?19 10083,4) ?9268389) (38879568) (351136,0) ?;331) - - - -
VCBIOA | 4000 wua |Gose |one |@en  |ooe |0 |eme  |ese | -
VPC-B3003A 3500 Wi oomn |one |8y |ows  |ono  |ome | - -
VOB | 350 M2 |oma |o8e e |eso  |osy  |oen |- - -
VPC-B30048 2800 ?1]389“0,2) ?19 1053,4) ?9239) 5579568) (351136,0) - - - - -
VOB | 4000 M2 |oma |o8e  |@se  |eso  |osy | okw |y | -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) Informationen zur Busiiberspannungsdrehzahl bei Kinetix VPC-Motoren mit und ohne Gerételiifter siehe Publikation KNX-TD0O1, Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data.
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Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugréRen 165 mm, 215 mm und 300 mm

Werte fiir die axiale Belastungskraft (maximale radiale Belastung) fiir Motoren mit Bremse

Motor Maximale @ U/min
Bestellnummer (" | Drehzahl 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N () N (Ib) N (Ib) N (I N (b N () N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib)
VPC-B1652A 4500 owa |owy  oma |y |ome  |Gen 5 44 %02) -
VPC-BI653A 4500 owa 0wy oy |y |ome  |oon 5 44 802 -
VPC-B16520 5000 ?2258,4) ?18564,2) ?17259,3) ?10 184,1) ?16(]3,6) ?9227) (355,5) (3872,4) (38507,2) (3;61,6)
VPC-B1653D 5000 ?2258,4) ?18564,2) ?17259,3) ?10 184,1) ?16(;3,6) ?9227) (333,5) (38724) (38507,2) (37461,6)
VPC-B1654D 5000 ?22078,4) ?18564,2) ?17259,3) ?10 184,1) ?16(;3,6) ?9237) (335,5) (3872,4) (38507,2) (37461,6)
VPC-B21539 3000 22169960) ?18 959,0) (714 626,9) ?15457,3) (519 343,6) (514 293,5) - - -
VPC-B21549 3000 22169960) ?18 959,0) (714 626,9) ?15:7,3) ?19 343,6) ?14 293,5) - - - -
VPC-B2153A 4500 oo |tmo  |0s9  |0ma  |ime  |mms |mss |we  |ows |-
VPC-B2154A 4500 22169960) ?18 959,0) (714 626,9) ?1527,3) ?19 343,6) ?14 293,5) (51114 5,5) ‘(‘18 39,0) ?16 (?3,5) -
VPC-B21548 3200 22169960) ?18 959,0) (714 626,9) ?15:7,3) ?19 343,6) ?14 293,5) - - - -
VPC-B2154D 5000 22169960) ?18 959,0) (714 626,9) ?15:7,3) ?19 343,6) ?14 293,5) (51114 55) ?18 39,0) ?16 (?3,5) ?9?,9)
VPC-B21558 3200 22169960) ?18 959,0) (714 626,9) ?15457,3) (519 343,6) (514 293,5) - - - -
VPC-B2155D 5000 22169960) ?18 959,0) (714 626,9) ?15:7,3) ?19 343,6) ?14 293,5) (51114 55) ?18 59,0) ?16 33,5) ?9?,9)
VPC-B2156A 2800 oon  |ome  |ows  |oma  |ome |- - - - -
VPC-B2156D 5000 22169960) ?18 959,0) (714 626,9) ?15:7,3) ?19 343,6) ?14 293,5) (51114 5,5) ‘(‘18 39,0) ?16 (?3,5) ?:39)
VPC-B30029 3000 gf(fgz) 233(;‘278) 22]52399) ?29274,1) ?2033,3) ?13867,9) - - - -
VPC-B30039 3000 Eféé’z) 3336‘278) 22]52399) ?29274,1) ?2033,3) ?13867,9) - - - -
VPC-B30049 3000 2%902) 2§§§g> 22152399) ?29274,1) ?2033,3) ?13867,9) - - - -
VPC-B3002A 4000 2%902) 2333278) 22152399) ?29274,1) ?20053,3) ?13867,9) Z18 725,7) Z13 675,8) - -
VPC-B3003A 3500 won  |ome  |oms  |own  |owa  |owe  |osn | - -
VPC-B3004A 3500 2%902) 233(;‘278) 22152399) ?29274,1) ?20(?3,3) ?13867,9) (718725,7) - - -
VPCBI00ME | 280 W |owy  |ome oy sy |- - - - -
VPC-B3004D 4000 2%902) 33358) 22]52399) ?29274,1) ?2033,3) ?13867,9) (718725,7) (713675,8) - -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) Informationen zur Busiiberspannungsdrehzahl bei Kinetix VPC-Motoren mit und ohne Gerételiifter siehe Publikation KNX-TD0O1, Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data.
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Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugroBen 165 mm, 215 mm und 300 mm

Werte fiir die axiale Belastungskraft (radiale Belastung von Null) fiir Motoren mit Bremse

Motor Maximale @ U/min
Bestellnummer () | Drehzahl 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (b) N (Ib) N (b) N (Ib) N (b) N (Ib)
VCBIEA 4500 Gon  |us  |Gre My |aoy  |ooa |ewn |y |@so |
VCBIEA 4500 Gon  |Ws  |Gre M |aoy o2 |ewn  |ary  |@so |
WCBIesD 5000 Goo |y |ome |y |osn |omo  |oen |0y |@so | ows
VCBISSD 5000 6o |t |ome |y |osn |omo  |oen |0y |@so | ous
WCBISSD 5000 Goo s |ome By |osn | |oen o |@so | ous
VPC-B21539 3000 ?75g723) (25589227) (2:87;6) 24931183) 2379411,4) 236(?196) - - - -
VCRSIS | 300 oy emn (s |we  |eow  |oee |- - - -
VPCBZISA | 4500 Gy |Gmn |wse @ o |one  |csn  |ewa |osa |-
VCaISI 4500 oy |Gwn |ese Wy |ena  |Gee  |oma o9 |oon |
vCas 3200 oy |Gwn |use @y |ee |ese | - - -
oS 5000 oy |Gmn |use W |ema |Gse  |oma |y |oosy | o)
VPC-B21558 3200 ?75g723) (25589227) (2:87;6) 24931183) 2379411,4) 236(?196) - - - -
VCRSSD | 500 oy emn e Wy (o |oee  |oma |ewa |oms | om)
vCBZSeh |28 oy emn  |wse W o | - - - -
VCaISD 5000 oy |Gwn  |wse Wy |ema |Gse  |osa |0y |ooy | os)
VOIS 3000 o |wee  |oms |66y |ose |0 |- - - -
WCB09 3000 I R R S T P B - - -
VPC-B30049 3000 513 12998,0) (3139;:6) (3734?375) (26951692) (256;596) (2;;083) - - - -
VPCBIOA | 4000 o |G%e  |08s |66y |sme  |soy  |own |esn |- -
VGBS {3500 M |ewe | oBs  |66d  |sme |0y |un |- - -
VOB 3500 o) |mes  |oms  |6kn  |o%e |6y |ewn | - -
VCBI004E | 2800 o |mee  |oms |60 |o%e | - - - -
VOB 4000 I e R I SO R O Py A -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) Informationen zur Busiiberspannungsdrehzahl bei Kinetix VPC-Motoren mit und ohne Gerételiifter siehe Publikation KNX-TD0O1, Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data.
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Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugréRen 165 mm, 215 mm und 300 mm

Kinetix VPC-Servomotoren (Ermiidungslebensdauer des Lagers von 40 000 Stunden)

Werte fiir die radiale Belastungskraft (maximal) fiir Motoren ohne Bremse

Motor Maximale @ U/min
Bestellnummer " 3/’;??"' 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N () N () N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (b) N (Ib)
VPCBIGSA 4500 Wy |Gsy s |omse  |oBn |owo  |08e e |@5a)
VPC-=B1653A 4500 (252 Y 29,3) 24?8696) 235??2) 23423;7) 22393936) 22285149) 22169718) 22153692) 22353) -
VCBIED | 500 sy sy |men  |ose  |omn oo |ose  |one  |ena s
VPCBIESD | 500 Gy |use  |Gsa  |omn  |oee  |aee  |oe  |0sn @6y | @0
VCBIESD | 5000 G6n  |wmn  |os  |one  |omo  |owe  |ome s |osn | ows)
oS |30 s (o |ese  |emo  |own  |oes | - - -
veBsie |30 o |smo e o @ |omy | - - -
VPC=B2153A 4500 (26978175) (25337310) (24?67516) 24?28320) 237;277) 2362;6) 2355120) 2;39;8) 23423268) -
VORS00 I v S i e SR P R P AP B
VPC-B21548 3200 ?6086962) (2543730) 372768) 233321) 213330) 23678973) - - - -
VRIS | 500 o |smo  |@re  |wan |umo  |oma ey |ome @y |ow
CBssE |3 my  |sma e |eso  |wny  |emo | - - -
VCBSD |s00 my  |sma  |@e  |eso  |eny  |ewo e oo |own | %
VCBSGA | 280 ey |Gy |se  |eoy  |mse |- - - - -
VCBRSD | 500 ey |Goy e |emy  |wso  |o%a  |om |ome |ome | o
WC-B30029 | 300 Gons |ene  |mss  |eno (oo |sse | - - -
VOB 300 s |ame  |oss  |emo o0 |9 | - - -
VCB09 300 ke |@on |0y |esy |6 |eme | - - -
VCB0A | a0 tovs  |ame  |oss  |eno |60 |ewe s |ewn |- -
VPC=B3003A 3500 ?15 i 75) ?&?3726) (37103585) (268:11,0) (256;570) (25459919) (25336169) - - -
VOB | 350 o9 |@on |ty ey |ene  |ese |6y | - -
VC-B30048 | 280 (oo @0y |oma |6k |6 |- - - - -
VOB | o0 ke |won |0y |ese |6 |ome | sen  |ene |- -

(1 1,0N=0,2251b

(2) Informationen zur Busiiberspannungsdrehzahl bei Kinetix VPC-Motoren mit und ohne Gerételiifter siehe Publikation KNX-TD001, Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data.
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Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugroBen 165 mm, 215 mm und 300 mm

Werte fiir die axiale Belastungskraft (maximale radiale Belastung) fiir Motoren ohne Bremse

Motor Maximale @) U/min
Bestellnummer () | Drefzahl 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (b N (Ib) N () N () N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (b N ()
VPC-B1652A 4500 ?18564,2) ?10 184,1) ?556,7) ng) ?;161,6) ?7105,8) (Zegé,z) (26728,5) (256;,4) -
VPC-BI653A 4500 ?:3564,2) (510 184,1) ?356,7) ?8746,4) (3;161,6) (37105,8) (zegé,z) (2675,5) (256;,4) B
VPCB1652D 5000 s sy |osn |ww  |ose |os |en |6 |ow |G
VPCBI653D 5000 s [awn |esn |wa  |ose |on |en |6 |ow e
VPC-B1654D 5000 s [awn |60 |ea  |ose |0on |y |@s  |ow | eon
VPC-B21539 3000 ?18 959,0) ?1527,3) (514 293,5) ??(159,0) ?339) ?&6,4) - - - -
VPC-B21549 3000 ?18 959,0) ?1527,3) (514 293,5) ?18059,0) ?339) ?334) - - - -
VPCB2153A 4500 ?18 959,0) ?1527,3) ?14 293,5) ?;;39,0) ?;39) ?9016,4) (3550,4) (3853,6) ?7461,6) N
VPCB2T54A 4500 ?18 959,0) ?15457,3) ?14 293,5) ?1%9,0) ?339) ?90?,4) (3534) (3853,6) ?;61,6) -
VPC-B21548 3200 ?18 959,0) ?1527,3) ?14 293,5) ?18(?9,0) ?;39) ?9034) - - - -
VPC-B2154D 5000 ?18 959,0) ?15457,3) 514 293,5) ?18(?9,0) ?339) ?9016,4) ?550,4) (3853,6) ?7461,6) ?7235,2)
VPC-B21558 3200 ?18 959,0) ?1527,3) (514 293,5) ?:3(159,0) ?339) ?&6,4) - - - -
VPC-B2155D 5000 ?18 959,0) ?1527,3) (514 293,5) ?18059,0) ?94129) ?334) (3550,4) (3853,6) ?;61,6) ?7235,2)
VPC-B2156A 2800 ton |Gy |0ms  |owe | s - - - - -
VPC-B2156D 5000 ?18 959,0) ?15457,3) ?14 293,5) ?1%9,0) ?339) ?90?,4) (3534) (3853,6) ?;61,6) ?7235,2)
VPC-B30029 3000 2333278) ?29274,1) ?13 867,9) Z13675,8) (616 590,5) (611389,0) - - - -
VPC-B30039 3000 233(?278) ?29274,1) ?13 867,9) Z13675,8) (616 590,5) (611389,0) - - - -
VPC-B30049 3000 233(;‘278) ?29274,1) ?13 867,9) (713675,8) (616 590,5) (611389,0) - - - -
VPC-B3002A 4000 233(?278) ?29274,1) ?13 867,9) (713675,8) (616 590,5) (611389,0) 517 380,0) 514 262,7) - -
VPC-B3003A 3500 S P P A e P P T - -
VPC-B3004A 3500 2333278) ?29274,1) ?13 867,9) Z13675,8) (616 590,5) (611389,0) ?17 380,0) - - -
VPC-B30048 2800 2333278) ?29274,1) ?13 867,9) Z13675,8) (616 590,5) - - - - -
VPC-B3004D 4000 233(?278) ?29274,1) ?13 867,9) Z13675,8) (616 590,5) (611389,0) ?17 380,0) ?14 52,7) - -

(1) 1,0N=0,225Ib
(2) Informationen zur Busiiberspannungsdrehzahl bei Kinetix VPC-Motoren mit und ohne Gerételiifter siehe Publikation KNX-TD0O1, Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data.
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Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugréRen 165 mm, 215 mm und 300 mm

Werte fiir die axiale Belastungskraft (radiale Belastung von Null) fiir Motoren ohne Bremse

Motor Maximale @) Ufmin
Bestellnummer () | Drefzahl 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (b) N (Ib)

VPC-B1652A 4500 (2‘?50%35) 2343851) 222;062) 221:?;)3) ?29284,5) ?22027,4) ?16 ;4,0) ?11;3,0) Z17 ;3,9) B
VPC-B1653A 4500 (2250185) gffn 222;062) 2212703) ?29284,5) ?2257,4) ?16934,0) ?11;3,0) (717;3,9) -
VPC-B1652D 5000 (2250185) 2;38:?1) 2225‘52) 2212703) ?29284,5) ?2257,4) ?16 934,0) ?&,0) (17 ;3,9) Z13 696,1)
VPC-B1653D 5000 (2350185) 234521) 222352) 2213703) ?29284,5) ?2257,4) ?16 934,0) ?1];3,0) (17 ;‘3,9) Z13 696,1)
VP(-B1654D 5000 (2350185) gffn 222352) 2212703) ?29284,5) ?2257,4) ?16 934,0) ?1];3,0) (17 ;3,9) Z13 696,1)
VP(-821539 3000 (25589227) 2331183) 23660196) 23412 ;.,2) 22288997) 22169717) - - B B
VCBSK | 3000 G @ |ose |Gy |omn |een | - - -
WCBSH | 4500 G @ |one |Gy |omn  |een  |ewy  |@sa |owa |-
essi s e N v PO e P - S L A S 77 I
weBsE |30 e P 1 P e S - L B - - -
WCBSD 5000 e e v PR o P S S R AR W
VPC-B21558 3200 (25589227) 2331183) 23660196) 23412 ;.,2) 22288997) 22169717) - - B B
VCBSSD | 5000 G @y (e |eey  |omn |oon |oon @6 |oma | owa
vCEISA | 280 )  |wa  |eee (e |eon |- - - - -
VCas 5000 ey S e v PO e P S 4 RN AR W
weBms 3000 A - s S P S 1 S B - - -
OB 3000 A I s S S S O B - - -
VPC-830049 3000 ?ggéé) (26951692) (25454083) (2:86507) sz(;s) 24?3723) - - B B
VCBIOA | 4000 W69 6% |60y |wsn  |wey @y |oe9  |owa |- -
VPC-B3003A 3500 ?892?26) (26951692) (zééga) %41865?7) ms) 21?01723) 2368939) B B B
VOB 3500 W66 |60 |own  |usn  |wes  |wwy  |ose | - -
VCB00E | 2800 W69 |60 |ewn sy |ees |- - - - -
VOB |00 A I S s S o A A N I < -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) Informationen zur Busiiberspannungsdrehzahl bei Kinetix VPC-Motoren mit und ohne Gerételiifter siehe Publikation KNX-TD0O1, Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data.
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Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugroBen 165 mm, 215 mm und 300 mm

Werte fiir die radiale Belastungskraft (maximal) fiir Motoren mit Bremse

Motor Maximale @ U/min
Bestellnummer " B/'fn'i‘:ah' 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (b) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (b) N (Ib)
VCBIGSA | 4500 Gy |uee  |Gsy  |omn w9 |mme (oo |6 |0y |
VCBIE | 4500 Gon |y |Gsa | Gne (oo |ome  |ose  |ose  |esa |
VCBIED 5000 6oy e |osa |omn |owe  |oee  |ose |oen  |owy |09
CRIGSD | 00 Gn  |wey  |Gsa  |ee  |ewo o9 |@se  |0se |05y |ous
VCBIEHD 5000 S8 |umy  |oma |Bmo  |ewn ey |oss |osn |osn | s
VPC-B21539 3000 (3715383) (2;?;2) (24:86796) 23310) 24?12 19,3) 23723720) - - - -
VCBZIS9 | 300 T b P L e P - - -
VCBZISH | 4500 0y |62 |wme  |wso  |any  |Gmo  |Gee |G |Gsn |
GRS | 4500 vy |san  |ume  |won  |wwso  |o%e  |onn  |ove (oo |-
wCRIS | 300 ty  |san  |usse  |won  |wso | %e |- - - -
vCBSD 5000 Mas  |Gea  |dse  |won  |wse  |eme  |onn o |ose |59
VCBZISSE | 3200 s e e |ws  |ume ey |- - - -
VCBZISSD | 500 s e |Goe s |ume  |esn |ome |o%y  |owa | 6o
VCBZISEA | 200 s e |Gme  |ws  |wme |- - - - -
VGRS | 00 s |sa  |ome  |ues  |wme sy |owe |Gy |es)  |cao)
VCBI0 3000 tose  |@won  |osy ey |ene  |6me |- - - -
VCBIO9 3000 e P A < P e P P B - - -
VPCBON | 300 mma | sy |y |esy e |- - - -
VPCBOA | 000 ke |@on |ty 6w |ene  |eme  |cen  |ens |- -
VGBSO 3500 oy ey oo |6na |6so |y w0 |- - -
vCBIOM 3500 mma  |@sy  |osy  |6sn |6sy 6o |ows | - -
vCBI0B | 2800 mwa ey |osy sy ey |0 - - - -
VCBIMD | 4000 O I S b b S = P -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) Informationen zur Busiiberspannungsdrehzahl bei Kinetix VPC-Motoren mit und ohne Gerételiifter siehe Publikation KNX-TD0O1, Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data.
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Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugréRen 165 mm, 215 mm und 300 mm

Werte fiir die axiale Belastungskraft (maximale radiale Belastung) fiir Motoren mit Bremse

Motor Maximale @ U/min
Bestellnummer (" | Drefizahl 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N () N (Ib) N (b N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (b N ()
VPC-B1652A 4500 ?18 564,2) ?10 184,1) ?92;7) (3ng,4) (37461,6) ?7105,8) (2692,2) (26728,5) %5654,4) -
VPC-BI653A 4500 ?18564,2) ?10 184,1) ?92;7) (3ng,4) (37461,6) (37105,8) (2692,2) (267§,S) ?5654,4) B
VPCB1652D 5000 s [own  |osn e o s |2 |@s | |66n
VPCBI653D 5000 s [own  |osn (e o |om |2 |@s | |s6n
VPC-B1654D 5000 s [awn |osn e o s |6sn |9 | |s6n
VPC-B21539 3000 ?18 959,0) ?15457,3) (514 293,5) ?18 39,0) ?;‘39) ?gf‘A) - - - -
VPC-B21549 3000 ?18 959,0) ?15:7,3) ?14 293,5) ?18 39,0) ?;‘39) ?834) - - - -
VPC-B2153A 4500 oo |owa  |ome  |0mo |89 o1 554 06) 66) -
VPC-B2154A 4500 ?18 959,0) ?15:7,3) ?14 293,5) ‘(‘18 39,0) ?5‘39) ?9034) (388;.,4) (3853,6) ?;(3,6) -
VPC-B21548 3200 ?18 959,0) ?15:7,3) ?14 293,5) ?18 39,0) ?339) ?9034) - - - -
VPC-B2154D 5000 ?18 959,0) ?15:7,3) ?14 293,5) ?18 39,0) ?;39) ?9034) (%4) (385(?,6) ?7461,6) ?7235,2)
VPC-B21558 3200 ?18 959,0) ?15457,3) (514 293,5) ?18 39,0) ?;‘39) ?gf‘A) - - - -
VPC-B2155D 5000 ?18 959,0) ?15:7,3) ?14 293,5) ?18 39,0) ?;‘39) ?834) ?2?;.,4) ?85(?,6) (3;61,6) (37235,2)
VPC-B2156A 2800 oo |owa  |ome  |0mo |89 B B B B -
VPC-B2156D 5000 ?18 959,0) ?15:7,3) ?14 293,5) ‘(‘18 059,0) ?5‘39) ?9034) (388;.,4) (3853,6) ?;(3,6) ?7235,2)
VPC-B30029 3000 2333278) ?29274,1) ?13867,9) (13 675,8) (616 590,5) (611389,0) - - - -
VPC-B30039 3000 2333273) ?29274,1) ?13867,9) (13 675,8) (616 590,5) (611389,0) - - - -
VPC-B30049 3000 233(;‘278) ?29274,1) ?13867,9) Z13 675,8) ?16 590,5) (611389,0) - - - -
VPC-B3002A 4000 E;SZS) ?29274,1) ?13867,9) Z13 675,8) (616 590,5) (61159,0) 517 380,0) 514 262,7) - -
VPC-B3003A 3500 23361273) ?29274,1) ?13867,9) (713675,8) (616590,5) (61159,0) f17 380,0) B B B
VPC-B3004A 3500 2333278) ?29274,1) ?13867,9) (13 675,8) (616 590,5) (611389,0) ?17 380,0) - - -
VPC-B30048 2800 2333278) ?29274,1) ?13867,9) (13 675,8) (616 590,5) - - - - -
VPC-B3004D 4000 2333273) ?29274,1) ?13867,9) (13 675,8) (616 590,5) (611389,0) ?17 380,0) ?14 52,7) - -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) Informationen zur Busiiberspannungsdrehzahl bei Kinetix VPC-Motoren mit und ohne Gerételiifter siehe Publikation KNX-TD0O1, Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data.
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Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugroBen 165 mm, 215 mm und 300 mm

Werte fiir die axiale Belastungskraft (radiale Belastung von Null) fiir Motoren mit Bremse

Motor Maximale @ U/min
Bestellnummer") | Drefzahl 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N () N () N (Ib) N (b N (Ib) N () N (b N (Ib) N (Ib) N (Ib)
VPC-B1652A 4500 Wi |oan  |owa  |onn  |owe  |ova |owe |ome |0 |-
VPC-BI653A 4500 W) e |own  |own o |owe  |owe  |ome  |oms |-
VPC-B16520 5000 (2250185) 2?323:161) ?§§§z> 2212703) (92954,5) ?2257,4) ?16934,0) ?1?3,0) (717 743,9) (713 696,1)
VPC-B1653D 5000 (2250185) 23438461) 222332) 2212703) (92954,5) ?2%7,4) ?16934,0) ?1133,0) (717 743,9) (713 696,1)
VPC-B1654D 5000 (21?50185) 2;551) 2223062) 2212703) (92954,5) ?2257,4) ?16934,0) ?115?3,0) (717 743,9) (713 696,1)
VPC-B21539 3000 (2552?227) 24931 ?,3) 23660196) 23412 90,2) 22288997) 22169717) - - - -
vcBzsty |30 A /AP P Foc P N VA - - -
WCRISH 4500 G |wny  |oe  |owa  |omn  |oon ooy |@sa | ome |-
VCBISH 4500 G Wy |ose  |ona |omn  |oon ooy | |ome |-
VCBIS® |30 G |wy |one  |owa |omn  |oen | - - -
VCBSD | s000 G |wny  |oe  |oon  |owa |oon oo |@sn | ome  |owa
VPC-B21558 3200 (2552?227) 24931 ?,3) 23660196) 23412 90,2) 22288997) 22169717) - - - -
VCBZISD 5000 G @y e |owa  |own egn oo |own e |owa
vCBZISEh |28 R A P L P O - - - -
VCBISD | 5000 G |wny |ose  |owa |oma |oon ooy |@sa | ome  |owa
VOB 3000 w69 |62 |60y |esn  |wes ey | - - -
VCBIO39 3000 I S e P A S - - -
VPC-B30049 3000 ?z?gés) (26951692) (254;1533) (2432?507) 2492(}8) 24?3723) - - - -
VCBODA |00 66 |66 |03 |esn  |eis ey |owe  |ome |- -
VOB 3500 e |62 |y ey |wes ey |owe |- - -
VOB | 3500 69 |62 |03 ey |wes ey |owe |- - -
VCBIOUMB | 2800 w69 |e6n |60y |esn  |wes |- - - - -
VPCBIOMD | 4000 869|662 603 |esn  |wes  |@oy  |owe  |oee | -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) Informationen zur Busiiberspannungsdrehzahl bei Kinetix VPC-Motoren mit und ohne Gerételiifter siehe Publikation KNX-TD0O1, Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data.
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Umgebungskenndaten
Attribut Wert
Temperatur, im Betrieb —20 bis +40 °C (-4 bis +104 °F) &
Lagertemperatur —30 bis +40 °C (=22 bis +104 °F)
Relative Luftfeuchtigkeit, Lager 5-90 %, nicht kondensierend
Atmosphére, Lager Korrosionsbestandig
IP-Schutzart " des Motors mit Wellendichtung @ yng Verwendung von gegen Umwelteinfliisse ) ’ " )
abgedichteten Kabelsteckern IP65 — staubdicht und Schutz gegen Niederdruck-Spriihstrahl aus allen Richtungen

(1) Die IP-Einstufung bezieht sich auf die internationale Schutzart.

(2) Dieintegrierte Wellendichtung fiir Kinetix VPC-Motoren ist erforderlich, um die angegebene IP-Schutzart des Motors zu erreichen. Eine Bewertung auf Systemebene ist auch von der IP-Schutzart
des Kabels abhangig. Weitere Informationen und Anweisungen zum Austausch von Wellendichtungen finden Sie unter Weitere Informationsquellen auf Seite 29.

(3) Um diese Warmeeinstufung zu erhalten, montieren Sie den Motor auf einer Oberfléche mit einer Warmeabstrahlung entsprechend der GroBe eines Kiihlkorpers aus Aluminium wie hier aufgefiihrt:
BaugrdBen 165 mm und 215 mm, 304,8 x 304,8 x 12,7 mm (12 x 12x 0,5 Zoll)
BaugroBe 300 mm, 533,4x533,4x25,4mm (21x21x 1 Zoll);

Motorkabel der Serie 2090

Einfache Motorkabel der Serie 2090 werden bei VPC-Bxxxxx-Q-Servomotoren benétigt. Das -Q in der Bestellnummer bezeichnet Motoren, die
mit einem Hiperface-DSL-Feedback-Sensor ausgestattet sind. Einfache Motorkabel sind so ausgelegt, dass sie die Leistungs-, Feedback- und
Bremssignale im Kabel wirksam trennen. Einfache Motorkabel sind in konfigurierbaren Standard-Kabellingen verfiigbar und bieten Schutz vor
Umwelteinfliissen sowie Abschluss fiir die Abschirmung.

Motorleistungs- und -riickfithrungskabel der Serie 2090 werden bei VP C-Bxxxxx-S-, -M- und -Y-Servomotoren benétigt. Diese Designatoren
verweisen auf Single-Turn- und Multi-Turn-Encoder (Hiperface) und Multi-Turn-EnDat-Encoder.

Dic Spezifikationen fiir Motorkabel der Serie 2090 kénnen Sie bei Ihrem Rockwell Automation Vertriebsbiiro erfragen oder Kinetix Motion
Accessories Technical Data, Publikation KNX-TD004, entnehmen.

Wellendichtsatze

Ersatz-Wellendichtungssitze fiir die Installation vor Ort sind erhaltlich. Wellendichtungen bestehen aus Nitril; die Sitze beinhalten ein
Schmiermittel, um den Verschleiff zu verringern.

Wellendichtungen sind dem Verschleif ausgesetzt und miissen regelmaRBig gepriift und gewechselt werden. Ein Wechsel ist alle 3 Monate empfohlen, je

WICHTIG nach Verwendung maximal nach 12 Monaten.

Bestellnummern der Wellendichtsitze

Bestellnummer des Motors Bestellnummer des Wellendichtsatzes
VPC-B165xx MPL-SSN-A6B6

VPC-B215xx VPL-S5-X256

VPC-B300xx VPC-SSN-F300
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Kinetix VPC-Servomotoren fiir den Dauerbetrieb in den BaugroBen 165 mm, 215 mm und 300 mm

Weitere Informationsquellen

Diese Dokumente enthalten Informationen zu ihnlichen Produkten von Rockwell Automation.

Quelle

Beschreibung

Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, Publikation KNX-TD001

Produktspezifikationen fiir Allen-Bradley® Drehmotoren mit Zeichnungen zu Leistung,
Umgebungsbedingungen, Zertifizierungen, Belastungskraft und Abmessungen.

Kinetix Motion Accessories Technical Data, Publikation KNX-TD004

Produktspezifikationen und Abmessungen fiir Zubehor fiir Allen-Bradley Servoantriebe.

Kinetix 5700-Servoantriebe — Benutzerhandbuch, Publikation 2198-UM002

Informationen zur Installation, Konfiguration, zum Starten und zur Fehlerbehebung von
Kinetix 5700-Servoantriebssystemen.

Kinetix 5700 Drive System Design Guide, Publikation KNX-RM010

Informationen zu Komponenten und Zubehdr von Antriebssystemen, die Sie fiir Ihre
Kinetix 5700-Antriebs-/Motorkombination bendtigen.

Wellendichtsatze — Installationsanleitung, Publikation 2090-IN012

Informationen zur Installation einer Wellendichtung auf diesem und anderen Allen-Bradley
Servomotoren.

Kinetix VP Continuous Duty Motor Fan Kits Installation Instructions, Publikation VPC-IN002

Informationen zur Installation von Ersatz-Gerateliiftersatzen fiir Kinetix VPC-Servomotoren.

Website zu Produktzertifizierungen,
http://www.rockwellautomation.com/global/certification/overview.page

Konformitatserkldrungen, Zertifikate und weitere Zertifizierungsdetails.

Allen-Bradley Industrial Automation Glossary, Publikation AG-7.1

Ein Glossar mit Begriffen und Abkiirzungen der Industrieautomation.

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

Informationen, Beispiele und Techniken zur Minimierung von Systemausfallen, die durch elektrische
Storungen verursacht werden.

Unter http://www.rockwellautomation.com/global/literature-library/overview.page stechen Publikationen zum Aufrufen und Herunterladen

zur Verfugung.
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Kundendienst von Rockwell Automation

Die folgenden Ressourcen bieten Zugriff auf Supportinformationen.

Knowledgebase-Artikel, Ratgebervideos, FAQs, Chat, Userforen

und Benachrichtigungen iiber Produkt-Updates. betps::ockeeel autaratior custhelp.om:

Technisches Support-Center

Telefonnummern fiir den technischen

Support vor Ort Suchen Sie sich die Telefonnummer fiir Ihr Land heraus. http://www.rockwellautomation.com/global/support/get-support-now.page

Finden Sie den Direktwahlcode fiir Ihr Produkt. Verwenden Sie
Direktwahlcodes den Code, um sich direkt mit einem technischen http://www.rockwellautomation.com/global/support/direct-dial.page
Supporttechniker verbinden zu lassen.

Installationsanleitungen, Handbiicher, Broschiiren und

Technische Daten. http://www.rockwellautomation.com/global/literature-library/overview.page

Literature Library

Hier erhalten Sie Hilfe, wenn Sie bestimmen mochten, welche

Produkt-Kompatibilitat und Download- | Produkte miteinander einsetzhar sind, wenn Sie sich iiber .
¥ P . . ¥ . .com/g /support/pcdc.pag
Center Leistungsmerkmale und Kapazitaten informieren méchten oder hitp:/furww rodwellautomation.com/global /suppert/pedc page

wenn Sie dazugehdrige Firmware finden machten.

Feedback zur Dokumentation

Thre Kommentare helfen uns, Ihren Dokumentationsanforderungen besser gerecht zu werden. Wenn Sie Vorschlige zur Verbesserung dieses
Dokuments haben, fiillen Sie das Formular aus, das Sie unter folgender Internetadresse erhalten:

htep://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/du/ra-du002_-en-e.pdf

Am Ende ihrer Lebensdauer muss die Ausriistung separat vom Hausmiill entsorgt werden.

Rockwell Automation stellt auf seiner Website unter http://www.rockwellautomation.com/rockwellautomation/about-us/sustainability-ethics/product-environmental-compliance.page aktuelle Umweltinformationen zu den

Produkten zur Verfiigung.

Allen-Bradley, Kinetix, Rockwell Automation und Rockwell Software sind Marken von Rockwell Automation, Inc.
Marken, die nicht Rockwell Automation gehdren, sind das Eigentum der jeweiligen Unternehmen.

Folgen Sie uns. nm

rockwellautomation.com expanding human possibility”

Amerika: Rockwell Automation, 1201 South Second Street, Milwaukee, W153204-2496 USA, Tel: +1414 382 2000, Fax: +1414 382 4444

Europa/Naher Osten/Afrika: Rockwell Automation NV, Pegasus Park, De Kleetlaan 12a, 1831 Diegem, Belgien, Tel: +32 2 663 0600, Fax: +32 2 663 0640
Asien/Australien/Pazifikraum: Rockwell Automation, Level 14, Core F, Cyberport 3, 100 Cyberport Road, Hong Kong, Tel: +852 2887 4788, Fax: +852 2508 1846
Deutschland: Rockwell Automation GmbH, ParsevalstraBe 11, 40468 Disseldorf, Tel: +49(0)211 41553 0, Fax: +49(0)211 41553 121

Schweiz: Rockwell Automation AG, Industriestrasse 20, CH-5001 Aarau, Tel: +41(62) 889 77 77, Fax: +41(62) 889 77 11, Customer Service - Tel: 0848 000 277
Osterreich: Rockwell Automation, KotzinastraBe 9, A-4030 Linz, Tel: +43(0)732 38 909 0, Fax: +43(0)732 38 909 61
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