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Resumen de cambios

Esta publicacion contiene informacién nueva y actualizada segun se describe en la tabla siguiente.

Tema

Pagina

Se ha afadido el motor Kinetix VPCsin ventilador (opcion A) a los nimeros de catalogo y dimensiones existentes.

Se han afiadido los nimeros de catdlogo VPC-B2154B, VPC-B2155B, VPC-B2156A y VPC-B3004B (motores sin opcion de ventilador).

2,9...13

Se han afiadido los servomotores VPC-B3004x-M con encoders absolutos de maltiples vueltas (protocolo Hiperface).

2

Se han aiadido las instrucciones de elevacion.

3

Se ha actualizado la informacion de certificacién de seguridad funcional.

5
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

Acerca de los motores de servicio continuo Kinetix VPC

Los servomotores Kinetix” VPC cuentan con encoders absolutos de alta resolucién de una vuelta y de multiples vueltas, y estdn disponibles con y
sin frenos de 24 VCC. Estos servomotores compactos sin escobillas cumplen con los exigentes requisitos de los sistemas de control de movimiento
de alto rendimiento.

Usted es responsable de inspeccionar el equipo antes de aceptar el envio de la empresa transportista. Verifique los articulos recibidos con la orden
de compra a la vista. Notifique inmediatamente al transportista sobre cualquier dafio o articulo faltante. Almacene y haga funcionar el motor en

un lugar limpio y seco que esté dentro de las Especificaciones ambientales en la padgina 28.
g ploy q Lspecificaciones ambientales pagina £o.

ATENCION: Para evitar lesiones personales y dafios del motor, no use el eje del motor para levantar o sujetar el motor. La tapa del eje se podria soltar y provocar
|a caida de motor.

Explicacion de los nimeros de catalogo

AA A AA AN

Opciones de fabrica

S =Sello de eje, estandar (IP65)

Enfriamiento

A = Conveccion natural

F = Ventilacién forzada

Freno

2 =Sin freno

4 =Freno de 24V(C

Conector

1= Conector sencillo DIN SpeedTec, en dngulo recto, giratorio 325°

7 = Conector DIN SpeedTec, en dngulo recto, giratorio 180°

Chaveta de eje

J=C(haveta de eje

K =Eje liso

Retroalimentacion

S = encoder ahsoluto de 1024 seno/coseno, de una sola vuelta (protocolo Hiperface)

M = encoder absoluto de 1024 seno/coseno, de mltiples vueltas (protocolo Hiperface) (
Q= encoder digital absoluto de 23 bits, de mdltiples vueltas, clasificacion SIL2/PLd, canal de sequridad secundario de
12 bits (protocolo Hiperface DSL)

Y = encoder digital absoluto de 25 bits, de maltiples vueltas (protocolo digital EnDat)

Velocidad nominal @@

9=1000 rpm

A=1500rpm

B =2000 rpm

D=3000rpm

Longitud de pila de imanes (2, 3, 4, 5, 6 pilas) @
Didmetro del circulo de pernos (BCD) / altura del eje (SH)
165 =[EC 165 mm BCD / SH 80 mm

215=1EC215mm BCD / SH 100 mm

300 =IEC300 mmBCD /SH 132 mm

Clase de voltaje

B=400V

Tipo de serie

(= Servicio continuo

Serie

VP = Servomotores rotativos de iman permanente optimizados para las caracteristicas de los inversores Kinetix 5700.

(1) Laopcion de encoder M solo estd disponible en los servomotores VPC-B3004x.

(2) Lajerarquia de velocidades nominales es para fines comparativos solamente. Use el software Motion Analyzer para dimensionar y seleccionar motores para su aplicacion, y/o las especificaciones de
rendimiento indicadas en el documento Kinetix 5700 Drive System Design Guide, publicacién KNX-RM010.

(3) Consulte Dimensiones de los motores VPC-B165xx, VPC-B215xx y VPC-B300xx (un solo conector, con ventilador) en la pdgina 9 y Dimensiones de los motores VPC-B165xx, VPC-B215xx y VPC-
B300xx (conectores de alimentacion de motor/retroalimentacién, con ventilador) en la pagina 11 para obtener informacion sobre los cambios en las dimensiones (L, LB, LD, LE y B) seguin el nimero
de pilas de imanes y el freno.
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

Antes de instalar el motor

Realice estos pasos de inspeccion y revise las pautas en torno a los sellos de ¢je, acoplamientos y poleas, asi como las pautas de prevencion de

ruido eléctrico.

1. Saque con cuidado el motor de su embalaje.

2. Inspeccione el motor para determinar si presenta algtin dafo.
3.  Examine la estructura del motor, el eje de salida frontal y el piloto de montaje en busca de defectos.
4. Notifique inmediatamente al transportista sobre cualquier dafio.
ATENCION: Aparte de cambiar la orientacion del conector como se describe en la pagina 6, no intente abrir ni modificar el motor. Solo un empleado de
Rockwell Automation debidamente calificado puede darle servicio a este motor.
Retire la tapa del eje

Quite manualmente la tapa protectora instalada en el eje del motor o use un destornillador para quitar la tapa. No use un martillo ni otras

herramientas que puedan dafar el ¢je del motor.

Instrucciones de elevacion

Se recomiendan un elevador, cintas y ganchos en forma de ] con un seguro enclavable capaz de soportar el peso maximo del motor.

Lea estas precauciones antes de intentar elevar la fuente de alimentacion de bus regenerativa.

ATENCION: Todo el equipo y las piezas de sujecion utilizados para elevar el motor deben tener las capacidades y clasificaciones adecuadas para elevary
soportar de manera sequra el peso del motor. Para evitar la posibilidad de lesiones personales o dafios al equipo:

Inspeccione que todas las piezas se han instalado correctamente y realice la elevacién utilizando todos los pernos de argolla u orejetas para izado
suministrados.

Los pernos de argolla pueden desenroscarse durante la elevacion. Antes de comenzar la elevacion, compruebe que los pernos de argolla estén bien sujetos.
Acople el equipo de elevacion para restringir los giros durante la elevacién. También puede elevar la unidad sobre una plataforma o con una eslinga.

Los pernos de argolla u orejetas de izado estdn concebidos Gnicamente para la elevacion del motor y de los accesorios montados en la fabrica. No monte
ningdn equipo adicional antes de elevar y asegurar el motor.

No monte ningtin equipo adicional antes de elevar y asegurar el motor.
No permita que ninguna parte del motor ni del equipo de elevacién hagan contacto con conductores o componentes cargados eléctricamente.

No someta el motor a elevadas velocidades de aceleracion, desaceleracion o fuerzas de choque que puedan causar movimientos bruscos de subida, bajada,
balanceo o giro de un motor suspendido durante una elevacion.

Evite que el personal o cualquiera de sus extremidades quede directamente debajo del motor durante su elevacion.

El éngulo de elevacion formado por la cadena o cuerda de elevacion deberd ser superior a 45° respecto a la horizontal. La figura siguiente indica las

practicas adecuadas de colocacion de aparejos y elevacion.

Pautas de elevacion

Para condiciones poco habituales, como el montaje en una pared lateral o en el techo de motores horizontales y la instalacion de motores verticales

enviados en posicién horizontal, deberdn adoptarse precauciones especiales. Recomendamos recurrir a los servicios de un experto en aparejos.
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Como prolongar la vida ttil del motor
Un disefio y un mantenimiento correctos pueden aumentar la vida util de un servomotor. Siga estas pautas para maximizar la vida atil de un
servomotor que funcione dentro de las Especificaciones ambientales en la pdgina 28:

e Siempre proporcione un bucle de goteo para los cables del motor a fin de alejar los liquidos de la conexién del motor.

¢ Siempre que sea posible, proporcione blindajes que protejan el envolvente del motor, el ¢je, los sellos y sus uniones contra la
contaminacion proveniente de materias extrafias o liquidos.

e Los sellos de ¢je estdn expuestos a desgaste, y requieren inspeccidn y reemplazo periddicos. Se recomienda reemplazarlos cada 3 meses, o

como méximo cada 12 meses, segn ¢l uso. Consulte Kits de sellos de eje en la pdgina 28 para obtener mds informacion.

e Inspeccione a intervalos regulares el motor y los sellos en busca de dafios o desgaste. Si detecta un dafio o un desgaste excesivo, reemplace
el elemento.

Sellos de eje

El motor viene equipado en su versién estandar con un sello de ¢je. Se requiere un sello de ¢je en el eje del motor cerca de su cojinete frontal si el eje
estd expuesto a cantidades considerables de polvo fino o a fluidos tales como aceite lubricante de una caja de engranajes.

Una clasificacion IP65 para el motor requiere un sello de ¢je, ademds de conectores y cables a prueba de factores ambientales.

o Consulte en Especificaciones ambientales en la pdgina 28 una breve descripcion de la clasificacién IP para estos motores.
¢ Consulte en Kits de sellos de eje en la pagina 28 la informacién sobre los kits de sellos compatibles con el motor.

¢ Consulte el documento Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicacién KNX-TD001, para encontrar conectores y
cables a prueba de factores ambientales compatibles con estos motores.

Acoplamientos y poleas

Las conexiones mecénicas al eje del motor, tales como acoplamientos y poleas, requieren un acoplamiento rigido que resista la torsién o una correa
de distribucion reforzada. El rendimiento de alta dindmica de los servomotores puede hacer que los acoplamientos, poleas o correas se aflojen o
presenten deslizamiento con el tiempo. Una conexién floja o con deslizamiento causa inestabilidad en el sistema y puede dafiar el eje del motor.
Todas las conexiones entre el sistema y el eje del servomotor deben ser rigidas para lograr una respuesta aceptable del sistema. Inspeccione
periddicamente las conexiones para verificar su rigidez.

Al montar los acoplamientos o poleas en el ¢je del motor, verifique que las conexiones estén debidamente alineadas, y que las cargas axiales y radiales
estén dentro de las especificaciones del motor. Consulte en Clasificaciones de fuerza de carga del motor en la pagina 15 las pautas para lograr
20,000 horas de vida util de los cojinetes del motor o en la pagina 22 las pautas para lograr 40,000 horas de vida util de los cojinetes del motor.

ATENCION: Los cojinetes del motor y el dispositivo de retroalimentacién pueden resultar dafiados si el eje sufre un impacto fuerte durante la instalacién de los
acoplamientos y poleas. El dispositivo de retroalimentacion puede sufrir dafios si se hace palanca en la superficie de montaje del motor al retirar los dispositivos
montados en el eje del motor.

No golpee el eje, los acoplamientos o las poleas con herramientas al instalar o retirar el equipo. Use un extractor de rueda para aplicar presion desde el extremo
de usuario del eje al intentar retirar cualquier dispositivo del eje del motor.

Como evitar el ruido eléctrico

La interferencia electromagnética (EMI), cominmente llamada ruido eléctrico, puede reducir el rendimiento del motor. Algunas técnicas eficaces
para contrarrestar la interferencia electromagnética incluyen filtrar la alimentacién de CA, usar cables blindados, separar los cables de sefiales del
cableado de alimentacidn eléctrica y emplear buenas técnicas de conexién a tierra.

Siga estas pautas para evitar los efectos de la interferencia electromagnética:
e Aisle los transformadores de alimentacién eléctrica o instale filtros de linea en todas las lineas de alimentacién eléctrica de entrada de CA.
e No instale los cables de motor sobre las aberturas de ventilacién de los servovariadores.

e Conecte a tierra todo el equipo mediante un sistema de tierra paralelo de un solo punto que emplee barras de bus o cintas grandes para
conexidn a tierra. Si fuera necesario, use técnicas de reduccién de ruido eléctrico adicionales para reducir la interferencia electromagnética
en ambientes ruidosos.

Consulte el documento System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual, publicaciéon GMC-RMO001, para obtener informacién
adicional sobre cémo reducir la interferencia electromagnética.
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Instalacion de los cables

El encaminamiento adecuado de los cables asi como su construccion cuidadosa mejoran la compatibilidad electromagnética (EMC).

ATENCION: Todo el blindaje de los cables de alimentacin del motor y el ventilador de enfriamiento deben conectarse a tierra para obtener una sefial de
encoder eficaz.

La sefial de datos de encoder se transmite mediante un par de cables trenzados con impedancia adaptada que requiere un blindaje eficaz para un rendimiento
dptimo.

Asegurese de que exista una conexion eficaz entre los blindajes de los cables y la tierra del sistema de variadores.

Para instalar los cables de alimentacion del motor y el ventilador de enfriamiento, observe las siguientes pautas:
e Mantenga las longitudes de los cables lo ms cortas posible.

o Conecte a tierra los blindajes de los cables para evitar que la interferencia electromagnética afecte otros equipos.

ATENCION: Puede haber un alto voltaje presente en los blindajes de los cables del motor si los blindajes no tienen conexién a tierra.
Verifique que haya una conexidn a tierra en todos los blindajes de los cables del motor.

Seguridad funcional

Los motores equipados con sensor de retroalimentacién con clasificacion de seguridad funcional Hiperface DSL estdn disefiados de conformidad
con los requisitos establecidos en los siguientes documentos de SICK STEGMANN GmbH para mantener la clasificacion de seguridad funcional

del sensor de retroalimentacion instalado. Consulte Explicacién de los nimeros de catdlogo en la pédgina 2 para obtener detalles sobre cada opcién.

:.;t(:)ercat. de Documentacion de referencia de seguridad funcional del sensor de retroalimentacion (SICK STEGMANN GmbH)
VPC-xx-Q HIPERFACE DSL Safety Manual, publicacion 8017596/2019-01-17 | EFM50-2 Safe Motor Feedback Systems Operating Instructions, publicacion 8019321/2018-08-17

De acuerdo con el fabricante del sensor de retroalimentacion, hay que montar un sistema de retroalimentacion de motor HIPERFACE DSL (usado para una
IMPORTANTE  funcién de seguridad) en una situacion de instalacion con una clase de proteccién minima de IP54 de conformidad con el estandar IEC60529:1989 +
A1:1999 + A2:2013.

Certificacion

El grupo TUV Rheinland ha aprobado servomotores de servicio continuo Kinetix VPC equipados con encoders digitales Hiperface DSL
certificados para seguridad funcional. Los sistemas que incluyen estos motores pueden lograr una clasificacién de seguridad funcional de hasta el
nivel de rendimiento d (PLd) y una categorfa de seguridad 3 (CAT. 3) segtin la norma ISO 13849-1, y SIL 2 segtin las normas IEC 61508, IEC
61800-5-2 ¢ IEC 62061 cuando se utilizan con variadores de frecuencia variable que cumplan los requisitos de seguridad del documento
HIPERFACE DSL Safety Manual (SICK STEGMANN GmbH, publicacién 8017596/2019-01-17).

Para ver el certificado de TUV Rheinland y otras certificaciones de productos actualmente disponibles de Rockwell Automation, consulte la

pagina http://www.rockwellautomation.com/global/certification/overview. page.

Consideraciones importantes sobre la seguridad

Ademds de las instrucciones contenidas en este documento, usted también es responsable de lo siguiente:
e Evaluacion de riesgos a nivel de la méquina.
e Certificacién de la maquina al nivel de rendimiento deseado de la norma ISO 13849-1 o al nivel SIL de la norma IEC 62061.
e Gestidn de proyectos y pruebas de calidad segtin la norma IEC 61800-5-2.

e Elsistema de retroalimentacion de motor seguro ofrece una vida til maxima de 20 afios. Después de transcurrido este periodo, habra que
retirar del servicio el sistema de retroalimentacién.

e Elsistema de retroalimentacién de motor no puede aceptar funciones de seguridad basadas en la posicién absoluta si no se implementan
medidas adicionales. Si sus funciones de seguridad se basan en la posicion absoluta segura, el sistema de retroalimentacién de motor
proporciona un solo canal sin diagnésticos relacionados con la seguridad al momento de encendido. Hay que implementar un segundo
canal usando otras medidas.

¢ Elsistema de retroalimentacién de motor no puede crear un estado seguro para el sistema variador de manera independiente. El sistema
variador crea el estado seguro como respuesta ante un error mostrado por el sistema de retroalimentacién de motor.

e La planificacién y el uso de los motores con sensores de retroalimentacion de seguridad requieren destrezas técnicas que no se explican en
este documento.
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ATENCION: Para evitar dafiar el equipo, no establezca ni retire conexiones eléctricas en el sistema de retroalimentacion del motor con el voltaje aplicado.

Nivel de rendimiento (PL) y nivel de integridad de seguridad (SIL)

En sistemas de control relacionados con la seguridad, nivel de rendimiento (PL), segtin la norma ISO 13849-1, y los niveles SIL, segtn las normas
IEC 61508 ¢ IEC 62061, incluya una clasificacién de la capacidad del sistema de realizar sus funciones de seguridad. Se debe evaluar el riesgo y
determinar los niveles alcanzados en todos los componentes relacionados con la seguridad del sistema de control.

Consulte las normas ISO 13849-1, IEC 61508 ¢ IEC 62061 para obtener toda la informacién relacionada con los requisitos para la determinacién
de PLy SIL.

Parametros relacionados con la seguridad

Los motores equipados con un sensor de retroalimentacion con clasificacién de seguridad funcional Hiperface DSL estdn disefiados para
mantener la clasificacién de seguridad funcional del sensor de retroalimentacién instalado. Los pardmetros de seguridad del sensor de
retroalimentacién son los siguientes.

Atributo VPC-Bxoooxx-QooFx VPC-Broxxxx-QuoxFx

Nivel de integridad de

sequridad (SiL) SIL2 (IEC61508), SIL CL2 (IEC 62061)

Probabilidad de un fallo

peligroso por hora (PFH) 380E-081/h
(ategoria de seguridad CAT. 3 (IS0 13849-1)
Nivel de rendimiento (PL) PLd (IS0 13849-1)
MTTF (afios) 305

Instalacion del motor
La instalacién del motor debe cumplir con todos los reglamentos locales y practicas de instalacién y uso de equipo que promuevan la seguridad y la
compatibilidad electromagnética:

¢ Todos los motores incluyen un piloto de montaje para alinear el motor en una méquina.

e Todos los motores incluyen patas de montaje para un montaje opcional. Para obtener acceso a los agujeros de montaje de las patas traseras,
retire el subensamblaje del ventilador de enfriamiento.

e Las piezas de sujecion preferidas son las de acero inoxidable.

ATENCION: Los motores no montados, acoplamientos mecanicos desconectados, chavetas de eje sueltas y cables desconectados son peligrosos si se conecta la
alimentacién eléctrica.

Identifique el equipo desarmado e impida el acceso a la alimentacién eléctrica (bloqueo-etiquetado de seguridad).

Antes de conectar la alimentacion eléctrica al motor, retire la chaveta del eje y otros acoplamientos mecénicos que podrian salir disparados del eje.

ATENCION: Verifique que los cables estén instalados y sujetados para evitar una tensién o flexién dispareja en el conector. Proporcione soporte en intervalos de
3m (10 pies) a lo largo de la longitud del cable.

Una fuerza lateral excesiva o desigual en el conector del cable puede ocasionar que se abra y cierre el sello ambiental en el conector a medida que se flexiona
el cable.

Cambio de orientacion del conector

Kinetix VPC Los motores de servicio continuo con nimero de catdlogo VPC-Bxxxxx-Qx 1xxx utilizan un estilo de conector que integra la
alimentacién, el freno y las seiales de retroalimentacién en un solo conector. Puede identificar el estilo de conector por el nimero variable en la
cadena del nimero de catdlogo del motor. Por ejemplo, en el numero de catdlogo VPC-B16539-QJ12FS, el 1- indica un tnico SpeedTec, dngulo
recto, conector giratorio 325°.

Kinetix VPC Los motores de servicio continuo con el nimero de catdlogo VPC-Baxxxx-S/-M/-Yx7xxx utilizan dos conectores separados.

La alimentacién y el freno estdn en un conector y el otro se utiliza para la retroalimentacion. Por ejemplo, en el niimero de catilogo VPC-B1653A-
YJ72FES, el 7 indica dos conectores SpeedTec, en dngulo-recto, giratorios. Estos conectores pueden girarse hasta 180° respecto a la linea central
del motor.

El envolvente del conector giratorio le permite mover el conector hasta la posicién que mejor proteja la conexién frente a los contaminantes
ambientales y proporcione un ficil acceso.
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ATENCION: Los conectores estan disefiados para girar a una posicion fija durante la instalacion del motor y permanecer en dicha posicion sin ajuste adicional.
Limite estrictamente las fuerzas aplicadas y el nimero de veces que se gira el conector para asegurarse de que los conectores satisfagan la clasificacion de
proteccion internacional (IP) como se describe en Especificaciones ambientales en la pagina 28.

ATENCION: Use solo fuerza manual al cambiar la orientacion del conector.

No aplique fuerza ni tire del cable, ni tampoco use herramientas como pinzas o prensas de tornillo para girar el conector.

Siga estos pasos para girar un conector a una nueva posicion.

1. Instaley asiente debidamente un cable de empalme en el conector del motor.
El conector ofrece una mayor 4rea de sujecion y extiende la fuerza de palanca.
2. Sujete el conector de empalme y el conector del cable con las manos, y gire lentamente el conector del motor hasta la nueva posicién.

3. Retire el conector del cable después de que el conector esté alineado.

Instalacion del motor

Siga estos pasos para instalar el motor.

ATENCION: Los cojinetes del motor y el dispositivo de retroalimentacién pueden resultar dafiados si el eje sufre un impacto fuerte durante la instalacién de los
acoplamientos y poleas. El dispositivo de retroalimentacion puede sufrir dafios si se hace palanca en la superficie de montaje del motor al retirar los dispositivos
montados en el eje del motor.

No golpee el eje, los acoplamientos o las poleas con herramientas al instalar o retirar el equipo. Use un extractor de rueda para aplicar presion desde el extremo
de usuario del eje al intentar retirar cualquier dispositivo del eje del motor.

1. Deje suficiente espacio libre alrededor del motor y detrés del ventilador de enfriamiento para la disipacién de calor de manera que el
motor se mantenga dentro del rango especificado de temperaturas de funcionamiento.

Consulte Especificaciones ambientales en la pagina 28 para determinar el rango de temperaturas de funcionamiento. No coloque el

motor en un envolvente. Aleje del motor cualquier dispositivo que genere calor.

2. Consulte Clasificaciones de fuerza de carga del motor en la pagina 15 para determinar los limites de carga de ¢je radial y axial del motor.

PELIGRO DE QUEMADURA: Las superficies exteriores del motor pueden alcanzar una alta temperatura (125 °C[257 °F]) durante el funcionamiento
del motor.

Tome precauciones para evitar un contacto accidental con las superficies calientes. Tenga en cuenta la temperatura de la superficie del motor al
seleccionar los cables y las conexiones de empalme del motor.

3. Siutiliza las patas de montaje opcionales, retire el subensamblaje del ventilador de enfriamiento para obtener acceso a las patas de montaje
traseras.

Patas de montaje visibles

Tomillos de montaje de subensamblaje de ventilador de enfriamiento (4x)

4. Montey alinee el motor.
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5. Siha retirado el ensamblaje del ventilador de enfriamiento, vuelva a colocarlo y apriete los tornillos de montaje del subensamblaje del
ventilador a los valores que se indican.

N.° de cat. del ventilador Tamaiio del tornillo Par

de enfriamiento de montaje Nem (Ib-pulg.)
VPC-FAN165 M5x0.8x20 4.1...49(36...43)
VPC-FAN215 M6 x1x25 6.9...8.3(61...73)
VPC-FAN300 M8x1.25x35 16.6...20.2(147...179)

6. Conecte los cables del motor que transmiten la alimentacién, la retroalimentacién y las sefiales de freno.
a. Alinee cuidadosamente el conector del cable con el conector del motor.

La superficie plana en la parte superior del conector del motor y las superficies planas del conector del cable deben estar alineadas para
que el conector del cable empalme con el conector del motor.

ATENCION: Los conectores codificados deben alinearse correctamente y apretarse a mano.

No use herramientas ni aplique fuerza excesiva al empalmar el cable con el conector del motor. Si no logra enchufar los conectores empleando una
ligera fuerza manual, realinéelos e intente nuevamente.

b. Apriete manualmente el collarin estriado un cuarto de vuelta para asentar completamente el conector del cable.

ATENCION: Todo el blindaje en el cable de motor tinico debe conectarse a tierra para obtener una sefial de encoder eficaz.

La sefial de datos de encoder se transmite mediante un par de cables trenzados con impedancia adaptada que requiere un blindaje eficaz para un
rendimiento dptimo.

Asegurese de que exista una conexion eficaz entre el blindaje del cable de motor tnico y la tierra del sistema variador.

c. Sicorresponde, forme un bucle de goteo en los cables para alejar los liquidos de los conectores.

Bucle de goteo para montado en
brida con conector en la parte inferior.

Bucle de goteo para motor montado de pie
con conectores en la parte superior.
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

Datos de los conectores

Esta secci6n identifica en los conectores del motor los pines de alimentacidn eléctrica, retroalimentacién y freno.

Configuracion de pines del conector de motor tinico

Pin Descripcion de la sefial M23 Pin Descripcion de la sefial M40
A Fase U U Fase U
B faseV Un solo conector M23 v FaseV Un solo conector M40
C Fase W W Fase W
@ | Tiema @ | Tiera
E DATA+ 1 MBRK+
F MBRK+ 2 MBRK-
G MBRK- L DATA+
H DATA- H Data-
L Reservado + -
N -
Configuracion de pines del conector de alimentacion/freno de motor
Pin Descripcion de la sefial M23
A Fase U
B faseV Un solo conector M23
C Fase W
&) Tierra
Reservado
F MBRK+
G MBRK-
H
Reservado
L
Pin Descripcion de la seal
M40/M58
u Fase U Conector de alimentacion/freno de motor M58
v FaseV Conector de alimentacion/freno de motor M40
W Fase W
&) Tierra
+ MBRK+
- MBRK-
1
Reservado
2
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

Configuracion de pines del conector de retroalimentacion

Pin | Encoder de opcion S/M M | Encoder de opcionY @ Pin | Encoder de opcion S/M M | Encoder de opcionY @
1 SIN+ 1 EPWR_9V Reservado
Reservado
2 SIN- 12 | ECOM ECOM
3 0s+ CLOCK+ 13 | TS+ TS+
4 Cos— CLOCK— 14 | TS- TS-
5 DATA+ DATA+ 15
6 Data— Data— 16 Reservado Reservado
Conector de retroalimentacién M23
7 17
— Reservado
8
——1 Reservado
9 EPWR_5V
10 ECOM

(1) Encoder absoluto de 1024 seno/coseno, de una sola vuelta (protocolo Hiperface).
(2) Encoder digital absoluto de 25 bits, de maltiples vueltas (protocolo digital EnDat).

Descripciones de la caja de terminales del ventilador de enfriamiento

Caja de terminales Motor del
de ventilador ventilador
)
u L1 MARRON
. 12
Conexiones de - — € nes de 2 NEGRO
Alimentacion ) alimentacion de << 13 AZUL
de entrada r ) ( entrada B
= T 1T » @ | VERDE/AMARILLO [Tierra fisica de
Conexién ‘H@ - Conexion | PE proteccio@
atierra \ atierra i
© Q . .
(ableado de la caja de terminales
Motores VPC-B165xx Motores VPC-B215xx Motores VPC-B300xx VPC-FAN300

La rotacion de las aspas del ventilador VPC-F300 debe coincidir con la direccién indicada en la placa del fabricante del ventilador de enfriamiento acoplada
IMPORTANTE  ala cubierta del ventilador. Sila rotacion de las aspas no coincide con lo indicado en la placa del fabricante, intercambie cualquier par de cables de
alimentacion (L1, L2 0 L3) para invertir esta rotacion.

Especificaciones del ventilador de enfriamiento

Atributo VPC-FAN165 VPC-FAN215 VPC-FAN300

Voltaje 208/240 VCA RMS, monofasico | 208/240 VCA RMS, monofasico | 400/480 VCA RMS, trifasico
Corriente 0.12 ARMS 0.30 ARMS 0.18 ARMS

Frecuencia 50...60 Hz 50...60 Hz 50...60 Hz

Consulte el documento Kinetix VPC Continuous-duty Motor Fan Kits Installation Instructions, publicacién VPC-IN002, para obtener mas
informacién sobre el ventilador de enfriamiento.

(lasificaciones de fuerza de carga del motor

Los motores pueden funcionar con una carga de ¢je sostenida. La ubicacion y direccién de las fuerzas de carga radial y axial se muestran en la
figura, y los valores mdximos de clasificaciones de carga se muestran en las tablas.

Fuerzas de carga sobre el eje

e = Fuerza de carga radial aplicada en el punto medio del prolongador de eje.

— <— Fuerza de carga axial aplicada en el centro del eje.

Las siguientes tablas representan una vida util hasta la fatiga del cojinete L10 de 20,000 y 40,000 horas a diversas cargas y velocidades. La vida ttil
de 20,000 y 40,000 horas del cojinete no tiene en cuenta la posible reduccién de vida atil en aplicaciones especificas, tal como la producida por la
contaminacién de grasa del cojinete proveniente de fuentes externas.
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

Servomotores Kinetix VPC (vida util hasta la fatiga del cojinete de 20,000 horas)

(lasificaciones de fuerza de carga radial (maxima) para motores sin freno

N.° de cat, Ve!ogidad @ RPM
de motor (¥ m/""'“a 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 (Ib) N (Ib)
VPCBIGS2A | 4500 %6711?.3) (225582) 21??353) 23781531) 2355995) 23439664) 23412915) 233(?596) 22390379) -
VPCBIGS3A | 4500 (251515) (25217293) 24949716) 3?&9@ 23677795) 235?502) 23530714) 2;2357) 2331?3) -
VPCBIGSZD | 500 oy (G2 |uBe sy |G | Gws  |ovs  |ose | ome) | Gso
VPCEI6S3D | 5000 55 |60y |wre | |G | Gsa  |owa |omn | o0 | 099
VCBIEHD | S000 651 |Gwn | don | wen | emy |60 | Gke | one | Goy | Geo
VRS | 3000 o) G115 | Gse | 6Bo | Gss | use | - - -
VCBSY | 3000 B3 |60 |20 | w0 | eos | wme | - - -
VPCBISIA | 450 o |ns  |Gwe | 6B0 | wdn | dse  |wey  |uso  |uwen |
VCBISA | 450 By 692|620 |swo  |owe | @re  |dse  |way  |eve |
VCBISHB | 320 sy |92 |60 |owo | oy | @ny |- - - -
VCBZISD | s000 B3 |60 | 620 |60 |08 |wne | Gse | @4 e | 6o
VCBZS | 3200 61 |oBa) | 6ws | | es2  |use | - - -
VPCBSD | s000 61 |UBa) | owa | ey |62 | 4w | Gsa | @so  |eso | @1y
VPCBISEA | 230 oo |ous | 6me | e | een |- - - - -
VPCBZISED | 500 o9 |ows  |Gwe | Gen) | cen | dse  |aos | wes | @0 | @eo
PCE0mS | 3000 o |ovs |eme  |eve | osn |0y |- - - -
VB30 | 3000 im0 |(oms | ese  |eve | oen | oss | - - -
VPCBMY | 3000 wun |oss) | ese @y | o0e | osy | - - -
VPCBI0A | 4000 im0 |(oms | ese | eve | okn | o | 602 |6 |- -
VPC-B3003A | 3500 251720822.0) ?1502167.5) ?z?asé9) (38509726) (3733957) ?713585) (26978(;2) - - -
VPCB3O0AA | 350 Wy |Guss |eBe | @0y |ooe | osn  |ews | - -
VPCB00B | 2800 wun | ose | ose | @on | one | - - - -
VCE0MD | 4000 Wun |oss) | ese | @0y | oos |0y | 6ws | s | -

(1) 1.0N=0.225Ib

(2) Para conocer la velocidad de sobrevoltaje de bus de Kinetix VPC con y sin ventilador de enfriamiento, consulte el documento Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data,

publicacion KNX-TDOO1.
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

(lasificaciones de fuerza de carga axial (carga radial maxima) para motores sin freno

N.o de cat Velocidad @ RP
de motor ! 'gm"“‘a 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 (Ib) N (Ib)
927 686 575 508 461 426 398 376 357
VPC-B16524 | 4500 (208.4) (1542) | (1293) (114.1) (1036) | (957) (89.5) (84.4) (80.2) -
927 686 575 508 461 426 398 376 357
VPC-B1653A | 4500 (208.4) (1542) | (1293) (114.1) (1036) | (957) (89.5) (84.4) (80.2) -
927 686 575 508 461 426 398 376 357 341
VPC-B1652D | 5000 (208.4) (1542) (1293) (114.1) (103.6) 95.7) (89.5) (84.4) 80.2) (76.6)
927 686 575 508 461 026 398 376 357 341
VPC-BI653D | 5000 (084) | (1542) | (1293) | (1141) | (1036) | (95.7) (89.5) (84.4) (802) (76.6)
927 686 575 508 461 026 398 376 357 341
VPC-B1654D | 5000 Q084) | (1542 | (203 | (14 | (036 | (©57) (89.5) (84.4) 802 (76.6)
119 885 4 655 594 549

VPC-B21539 | 3000 (269.0) (199.0) (166.9) (1473) (133.6) (1235) - - - -

119 885 742 655 594 549
VPC-B21549 | 3000 (269.0) (199.0) (166.9) (1473) (133.6) (1235) - - - -

119 885 74 655 594 549 514 485 460

VPC-B2153A | 4500 (269.0) (199.0) (166.9) (147.3) (133.6) (13.5) (115.5) (109.0 (103.5) -
119 885 D) 655 594 549 514 485 460

VPCB2IS4A | 4500 (26000 | (1990) | (1669) | (1473) | (1336) | (35 | (155 | (1000 | (035) |~
119 885 70 655 594 549

VPC-B21548 | 3200 (269.0) (199.0) (166.9) (1473) (133.6) (123.5) - - - -

119 885 72 655 504 549 514 485 460 440
VGE2154D | 5000 (269.0) (1990) | (1669) (1473) (1336) | (135) (115.5) (1090) | (1035) (989)
119 885 742 655 594 549

VPCE21558 | 3200 (269.0) (199.0) (166.9) (1473) (133.6) (123.5) - - - -

119 885 742 655 594 549 514 485 460 440

VPC-B2155D | 5000 (269.0) (199.0) (166.9) (1473) (133.6) (1235) (115.5) (109.0) (103.5) (98.9)
119 885 742 655 594

VPCB2156A | 2800 0600) | (19%90) |69 | (43 (e | - - - -
119 885 72 655 594 549 514 485 460 440

VPC-B2156D | 5000 (269.0) (199.0) (166.9) (1473) (133.6) (123.5) (115.5) (109.0) (103.5) (98.9)
1820 1347 129 997 905 836

VPC-B30023 | 3000 (409.2) (302.8) (253.9) (224.1) (2033) (187.9) - - - -

1820 1347 129 997 905 836
VPC-B30039 | 3000 (409.2) (3028) | (2539) (224) 033) | (879 |~ - - -

1820 1347 129 997 905 836
VPC-B30049 | 3000 (409.2) (302.8) (253.9) (224.1) (2033) (187.9) - - - -

1820 1347 1129 997 905 836 782 737
VPC-B3002A | 4000 (4092) | (028 | (s39) |@an) @3 |oere) sy | (e8| T B

1820 1347 1129 997 905 836 782
VPCG-B3003A | 3500 (409.) 3028 | (2539 (224.1) (2033) | (1879) asn | ” - -
1820 1347 1129 997 905 836 782

VPC-B3004A | 3500 (409.2) (302.8) (253.9) (224.1) (2033) (187.9) (175.7) - - -

1820 1347 129 997 905
VPC-B30048 | 2800 @092 |G 039 | ean | a3y | - - - -

1820 1347 1129 997 905 836 782 737
VPC-B3004D | 4000 (4092) | (028 | (s39) |@an) @3 |osre) sy |(ess) | T B

(1) 1.0N=0.2251b
(2) Para conocer la velocidad de sobrevoltaje de bus de Kinetix VPC con y sin ventilador de enfriamiento, consulte el documento Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data,
publicacién KNX-TD0O1.
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

Clasificaciones de fuerza de carga axial (carga radial cero) para motores sin freno

N.° de cat, Ve!ogidad @ RPM
de motor o 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 (Ib) N (Ib)
VPCBIGSA | 450 G0y |t |Gme | an  |Goy | emy  |een |y | @s |-
VPCBIGS3A | 450 @00 |ty |Gme |y |Goy ey |een |y | @sy |-
VCBIED | S000 Go0 |5t | Gme |0 | esy | oo |een | oen | @so | o
VCBIESD | S000 600 | w5ty | Gme |0 | Gsy | oo |een | oen | @so | o
VPCBIGSHD | S000 600 |usi | Gse |Gy | 6oy | o) |een | oen | @so | @
VPC-B21539 | 3000 (37522723) (25589227) (zzgéa) 2331183) 237;11.4) 2363196) - - - -
VPCBISHD | 300 oy |Gn |Gse @y |oe | cee | - - -
VGBS | 450 0wy |en  |dme | @s  |ene | cee | G2 |92 | ey |-
VCBZISH | 4500 Oy |Gmn | dse | @ | ona | se | o%2 | ow)  |esy |
VRSB | 3200 sy e |dse @i | ena  |oee | - - -
VRIS | s000 Oy e |dsse | @na | ena | ee |32 |e9) | 6sy | Gs0)
VPC-B2155B | 3200 (37522723) (25589227) (zzgés) 2331183) 237;11.4) 2363196) - - - -
VPCBZISSD | 500 oy |Gn e |@nn) | e |Gee |32 |2 |osa | 6w
VPCEISoA | 2300 my ey |dme | @s  |ee | - - - -
VGBS | 5000 oy |Gmn | dse | @ | ona | se | G632 |own | esy | oso
VB0 | 3000 Moo |@see | 085|660 | 6%e |03 | - - -
VP80 | 3000 tos0 |6 | 085 |66 | 6%e |03 | - - -
VPC-B30049 | 3000 251312998.0) ?895126) ?734?375) (26951692) (256;596) f:;(?a) - - - -
VPCB3002A | 400 o0 |Gse 085 |66y | me | ooy | ewn  |@sn | -
VPCBAIOEA | 350 Mo |wes |89 | @62 | %9 | s0n  |ewn | - -
PCBI00A | 3500 o0 |6 | 085|660 | %8 |50y |eun | - -
VPCBI0MB | 2800 o0 | see | 085 |0 | 6%e | - - - -
VPCBI00D | 4000 M50 |6 | 085|660 | 6%e |60 | Gwn | esn |- -

(1) 1.0N=0.2251b

(2) Para conocer la velocidad de sobrevoltaje de bus de Kinetix VPC con y sin ventilador de enfriamiento, consulte el documento Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data,

publicacién KNX-TD0O1.
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

Clasificaciones de fuerza de carga radial (maxima) para motores con freno

N.° de cat, Ve!ogidad @ RPM
de motor o 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 (Ib) N (Ib)
VCEI6SIA | 4500 59 |60y |wie | | o | Gsy  |ove  |enn  |e0y |
VCBIGSSA | 4500 e |sen |60y | wey  |Gmy | Gea | ses |G |eey |-
VCBIED | S000 55 |53 |we  |uee | G7s | Gso  |ewa | omn  |ows | 0w
VCBIESD | S000 657|660 |d0n | wen | esy | Gen | Gke | one | ewy | Geo
VPCBIGSHD | S000 o8 |53y @02 |emy | G%s | Gmy | Gds | 6mo | Gwo | Gun
VRIS | 300 o) |05y |Gue | |cwn | we |- - - -
VPCBISHD | 300 o9 | s |G | e |y |ese | - - -
VPCBZISSA | 4500 W) | TBy | 6we |k |Gw) | ewe  |usa | @so | wsy |-
VCBZISH | 4500 005 | T | ks |Ge | Gwn | use | aws | @0y |@so |
VRSB | 3200 o005 |7 | ss | e | een | use | - - -
VRIS | s000 006 |7 | ks |Ge | Gwn | ase | @ws | @0y |@so | 61e0
VPC-B2155B | 3200 ?9120360) ?7235295) (25;5179) (25588164) (2;3();7) (2523799) - - - -
VPCBZISSD | 500 o0 |ns |6me | e | a0 |Gne  |as  |ws | @y | ase
VPCEISoA | 2300 o0 |ns |6ee |y |een |- - - - -
VGBS | 5000 B0 | s |wa | Gee | Gwn | ome | Gs | e |@sn | ase
VB0 | 3000 wun |oss) | ese @0y | oos | osy | - - -
VP80 | 3000 65 |0 | one | s | oss | oo | - - -
VPC-B30049 | 3000 (61138;0.2) ?1910(?3.4) ?923389) (38879568) ?861136.0) ?;331) - - - -
VPCB3002A | 400 Wy |Guse  |eBe | @0y |ooe | osn | 6we | 6ss | -
VPCB3003A | 3500 M |Gosn | oo |emy  |ows  |ono | ose | - -
PCBI00A | 3500 %2 | (e | os9 | Ese |60 |osn | o%s | - -
VPC-B30048 | 2800 ?1138;0.2) ?1910(?3‘4) ?925389) ?579568) (3861136.0) - - - - -
VPCBI00D | 4000 U2 |G | os9 | E5e |60 |osy | o%s | 6s) | -

(1) 1.0N=0.2251b

(2) Para conocer la velocidad de sobrevoltaje de bus de Kinetix VPC con y sin ventilador de enfriamiento, consulte el documento Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data,

publicacién KNX-TD0O1.
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

(lasificaciones de fuerza de carga axial (carga radial maxima) para motores con freno

N.° de cat, Ve!ogidad @ RPM
de motor e 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N () N (b) N (Ib) N (Ib) N () N (b N (Ib) N (Ib) N (Ib)
VPCBIGS2A | 4500 oey  |bsa |ieny |ty |Gme |G 595) toa) 02) -
VPCBIGS3A | 4500 oay  |osa |ieay  |own  |Gme | een 55) o4 02) -
VPC-B1652D | 5000 (922078‘4) (618 564.2) ?17 259.3) ?10 ) 41) ?16 (;3‘6) ?9237) ?5?98.5) (38724) fssg.z) ?7461.6)
VPC-B1653D | 5000 (922078.4) ?18 564.2) ?17 259.3) f10 ) 41) ?16 (}3‘6) ?9237) €g98.5) (38724) ?z?g.z) ?7461.6)
VPC-BI654D | 5000 (922078.4) ?18 564.2) 517 259.3) ?10 ; 41) ?16 (;3.6) ?9237) ?2?98.5) (3871?.4) ?8507.2) ?7461.6)
VPC-B21539 | 3000 22169960) ?18 959.0) (714 626.9) (615 37‘3) ?19 343.6) (514 293.5) - - - -
VPC-B21549 | 3000 22169960) ?18 959.0) (714 626.9) (615 37‘3) 519 343.6) ?14 293.5) - - - -
VPCB2IS3A | 4500 oo |we  |0ws  |omy  |(me  |oms |y |(mo | oss |
VPCB2154A | 4500 22169960) 1(318 959.0) Z14 626.9) (615 ;7.3) ?19 343‘6) (514 293.5) ?11 N 55) ?18 059.0) ?16 (?3.5) -
VPCB21548 | 3200 22169960) ?18 959.0) Z14 626.9) (615 27.3) ?19 343.6) ?14 293.5) - - - -
VPC-B2154D | 5000 22169960) ?18 959.0) Z14 626.9) (615 :7.3) ?19 343.6) ?14 293.5) 51114 55) ?18 39.0) ?16 (?3.5) ?;229)
VPC-B2155B | 3200 22169960) ?18 959.0) (714 626.9) (615 37‘3) ?19 343.6) (514 293.5) - - - -
VPC-B2155D | 5000 22169960) ?18959.0) (714 626.9) (61537‘3) (519;3.6) ?;‘293.5) ?11 145.5) ?18059.0) ?1683.5) ?94529)
VPCB216A | 2800 poo | wo |k |0 |0me | - - - -
VPCB2156D | 5000 22169960) 1(318 959.0) Z14 626.9) (615 ;7.3) ?19 343‘6) (514 293.5) ?11 N 55) ?18 059.0) ?16 (?3.5) ?5529)
VPC-B30029 | 3000 Ef(fga 2333278) 22152399) (929274.1) (92033.3) ?13 867.9) - - - -
VPC-B30039 | 3000 Zféé’z) 233(?278) 22152399) (929274.1) (92033.3) ?13 867.9) - - - -
VPC-B30049 | 3000 Eﬁfgz) 233(;‘278) 22152399) (929274‘1) (92033.3) ?13 2?7.9) - - - -
VPC-B30024 | 4000 30232) 233(?278) (12152399) (929274‘1) (92033.3) ?13 2?7.9) (718 725.7) Z13 675.8) - -
VPC-B3003A | 3500 Wy | one  |ome  |own  |oma  |owe  |osn |- - -
VPC-B3004A | 3500 ?féé’a 233(?58) 22152399) (929274.1) (920053.3) ?13 867.9) Z18 725.7) - - -
VPCB30048 | 2800 Wy | ons  |ose  |oen sy | - - - -
VPC-B3004D | 4000 ?f(fé’n 233(?278) 22152399) (929274.1) (92033.3) ?13 867.9) Z18 725.7) Z13 675.8) - -

(1) 1.0N=0.2251b

(2) Para conocer la velocidad de sobrevoltaje de bus de Kinetix VPC con y sin ventilador de enfriamiento, consulte el documento Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data,

publicacién KNX-TD0O1.

20

Publicacién de Rockwell Automation VPC-IN0OTC-ES-P - February 2020


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

Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

(lasificaciones de fuerza de carga axial (carga radial cero) para motores con freno

N.° de cat, Ve!ogidad @ RPM
demotor® | pEAKIMA 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 (Ib) N (Ib)
VPCBIGSZA | 4500 Gon | Gs | Gme |y |Gny | @ed  |een  |emy  |@so |
VPCBIGS3A | 4500 Goo | Gs | Gme |Gy |Gny | @ed  |eey | emy  |@so |
VPCBIGSID | 500 G0 |t | Gme |Gy | esy |y |oen |0 | @50 | @
VPCBIGSID | 500 600 |t | Ge |Gy | 6sy |y |oen |0 | @50 | @
VPCBIGHD | 500 600 |t | Gse |Gy |68y |y |oen | o | @50 | @
VPC-B21539 | 3000 (3;?723) (25589227) (24:87;6) 2231183) 355‘11.4) 2363196) - - - -
PCEIses | 3000 Gy |Gy |Gse w1 | oo |cee |- - - -
VCBZISSA | 4500 0wy |Gen | dme |1y | |Gee sy |e8)  |eey |
VPCBISHA | 450 Gy |Gmn | dse  |wna | ena | Gsie | o%2 | oen  |ewy |
VCBISB | 320 Gy |Gmn | dse  |wns | ena  |cee | - - -
VCBZISD | 500 Uy |Gmn | dse | wia | ena | Gee |32 |oBn | 6By | Gso
VPC-B2155B | 3200 (375g723) (25589227) (24:87;6) 2231183) 355‘11.4) 2363196) - - - -
VPCEISSD | su00 Gy |Gy |Gse |61 |9 |cee | esa  |ewa  |omy | s
3502 2592 2174 1918 1741

VPC-B2156A | 2800 7873 | Gsn)  |wsse) | @13 | Goe | - - - -

VCRSED | 500 oy | ewn  |wse @y e |ose | 0wy |y |y | o
VB0 | 300 oo |66 By |esn | o%e |60 | - - -
VPCB30039 | 300 o |66 |oms | egn | o%e |60 | - - -
VPC-B30049 | 3000 ?13 12998.0) (3892?2.6) (3734?375) (26951692) (Zs6ésgs) (23;(?3) - - - -
VPCB0A | 4000 o | Gke | oms |66y |6se  |e0n | eun | @sn | -
VPC-B3003A | 3500 oo | Gee |0 |6y |me |60 | eun | - B
VPCE00A | 350 o |G%e 0wy |eskn | owe | ooy | eun |- - -
VPCE300 | 280 oo |G%e 0w |eskn | one | - - - -
5329 3944 3307 2919 2649 2448 2289 2160

VPC-B3004D | 4000 (11980) | (886.6) 785 | (6562 (595.6) (5503) (5147) sy | -

(1) 1.0N=0.2251b
(2) Para conocer la velocidad de sobrevoltaje de bus de Kinetix VPC con y sin ventilador de enfriamiento, consulte el documento Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data,
publicacién KNX-TD0O1.
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

Servomotores Kinetix VPC (vida util hasta la fatiga del cojinete de 40,000 horas)

(lasificaciones de fuerza de carga radial (maxima) para motores sin freno

N.° de cat, Ve!o.cidad @ RPM
de motor (¥ m/""'“a 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (1b) N (Ib) N (Ib) N (1b) N (Ib) N (Ib) N (1b) N (Ib)
VPC-B1652A | 4500 %}85582) 23781531) 23439664) 233(?596) 3225327) 221?780) 22152386) 2201296) 22033372) -
VPC-BI653A | 4500 (25217293) 24?8696) 235?502) 2;232637) 233936) 222;149) 22169718) 22153692) 22049663) -
VCBID | 500 WSy |Gsn | ewa oo | oBn w0 |se | oue | @2 | oso
VPC-BIESD | 500 Gy |use | Gsa |Gy |owe  |oee  |egs | okn |y | oo
VC-B16540 | 5000 G6n Wy |cea  |onw  |cmo  |ome | ose | s |esa | ows
VC-B15%9 | 3000 s |Eno  |wse  |eso  |omn  |sse | - - -
VPC-B1549 | 3000 2 |Go | wre | @an  |eso  |emy | - - -
VPC-B2153A | 4500 (26978175) (2337310) (24?67516) 24?28320) 237;277) gaéééa) 23556120) 2;39;8) 23423268) -
VGBI | 450 2 |50 |@re @) |dso | omy | e0n | oue | en |
VPC-B21548 | 320 @ |00 |wre  |way  |wwe ey |- - - -
VC-B21540 | 5000 2 |Gro | wre @ |eso |Gy |G | cue | eny | 6o
VPC-B1558 | 3200 sy |ew2 | wre  |eso  |eny  |swo | - - -
VPC-B2155D | 5000 3 |Ewa | we  |eso  |wny om0 |Goe | osie | emy | Ga
VC-B2IS6A | 230 mis | Gen  |Gse @0y |ase | - - - -
VPC-B2ISED | 500 iy |Gon | Gse | wny | wso | ome 6B |ome  |oBe | 6w
VPC-830029 | 3000 tovs  |Goe [Ty |eno | owe | ewe | - - B
VPC-B30039 | 3000 s |Boe | mss | eno | o | | - - -
VPC-B30049 | 3000 oss | @on | osa | ess  |ene  |sse | - - -
VPC-B300A | 4000 s |Goe | mss | eno | o | |ene |y | -
VPC-B3003A | 3500 ?155167.5) (38509726) ?713585) (268:11.0) (256;570) (2:59;9) (25336169) - - -
VPGB0 | 350 Gos9 | @®0n | oBa | eses | ene | 5o | ek | - -
VPC-B008 | 230 (o9 |@won  |oma  |ewn  |ene | - - - -
VPC-B30040 | 4000 Goss | @on | osa | ey |ene  |sse  |sen  |ene | -

(1) 1.0N=0.225Ib

(2) Para conocer la velocidad de sobrevoltaje de bus de Kinetix VPC con y sin ventilador de enfriamiento, consulte el documento Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data,

publicacion KNX-TDOO1.
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

(lasificaciones de fuerza de carga axial (carga radial maxima) para motores sin freno

N.° de cat, Ve!ogidad @ RPM
demotor | PNMA 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)
VPCBIES2A | 4500 (st |(un |Gy |ee  |me  |om 6o @9 | |
VPCBIES3A | 4500 (st |Gun | Gsn  |se |me  |oom 6o @9 |9 |
VPC-B1652D | 5000 ?18 564.2) ?10 184.1) ?92;7) ?;16.4) (37461.6) ?7105.8) %69:.2) (2675.5) (25654.4) %.‘?62.7)
VPC-B1653D | 5000 ?18 564.2) ?10 184.1) ?92;7) ?;16.4) (37461.6) ?7](;5.8) ?693.2) (2675.5) (256:.4) %5562.7)
VPC-BI6S4D | 5000 ?18 564.2) ?10 18 4.1) ?9237) ng (37461.6) ?7]05.8) 5692.2) (2675.5) (256;4) 55562.7)
VPC-B21539 | 3000 ?18 959.0) (615 27.3) (514 293.5) ?18 (?9.0) ?§§9) ?316.@ - - - -
VPCB21549 | 3000 ?18 959.0) (615 37.3) ?14 293.5) ?18 59.0) ?51229) ?334) - - - -
VPCB2IS3A | 4500 T i S P i R B o 55 06) 766) B
VPCB2154A | 4500 ?18 959.0) (61557.3) (514293.5) ?1839.0) ?;229) ?354) ?52.4) (38509.6) ?;61.6) -
VPC-B21548 | 3200 ?18 959.0) (615 57.3) ?14 293.5) ?18 (?9.0) ?;229) ?334) - - - -
VPC-B2154D | 5000 ?18 959.0) (615 27.3) ?14 2935) ?18 (?9.0) ?945.9) ?334) ?550.4) (38509.6) ?746]6) ?7235.2)
VPC-B2155B | 3200 ?18 959.0) (615 27.3) (514 293.5) ?18 (?9.0) ?§§9) ?316.@ - - - -
VPC-B2155D | 5000 ?18 959.0) (615 57.3) ?14 293.5) ?18 59.0) ?51229) ?334) (38850.4) ?8509.6) ?;61.6) (37235.2)
VPCB2156A | 2800 T i S P Y S B B B B B B
VPC-B2156D | 5000 ?18 959.0) (615 57.3) (514 293.5) ?18 59.0) ?;229) ?354) ?52.4) (38509.6) ?;61.6) ?7235.2)
VPC-B30029 | 3000 2333278) (929274.1) ?13867.9) Z13 675.8) (616590.5) ?1]389.0) - - - -
VPC-B30039 | 3000 2333278) (929274.1) ?13 8679) Z13 675.8) (616 590.5) ?1]3890) - - - -
VPC-B30049 | 3000 233(;1278) (929274.1) ?13 57.9) (713 675.8) (616 590.5) ?11 389.0) - - - -
VPC-B30024 | 4000 (1;(;1278) (929274.1) ?13 2?7.9) (713 675.8) (616 590.5) ?11 389.0) ?17 380.0) (514 262.7) - -
VPC-B3003A | 3500 AP P P A P - P P B B B
VPC-B3004A | 3500 23361278) (929274.1) ?13867.9) Z13 675.8) (616590.5) ?11389.0) ?17 3?0.0) - - -
VPC-B30048 | 2800 2333278) (929274.1) ?13867.9) Z13 675.8) (616590.5) - - - - -
VPC-B3004D | 4000 2333278) (929274.1) ?13 8679) Z13 675.8) (616 590.5) ?1]3890) 517 380.0) (514 262.7) - -

(1) 1.0N=0.2251b
(2) Para conocer la velocidad de sobrevoltaje de bus de Kinetix VPC con y sin ventilador de enfriamiento, consulte el documento Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data,
publicacién KNX-TD0O1.
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

Clasificaciones de fuerza de carga axial (carga radial cero) para motores sin freno

N.° de cat, Ve!ogidad @ RPM
de motor o 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)
VPCBIGS2A | 4500 5350185) 2;3851) 222é062) 221:?703) (929534.5) ?22027.4) ?16 34.0) ?11513.0) (717 743.9) -
VPCBIGS3A | 4500 a)sofs) 2343851) 222332) 221;)703) (929284.5) ?22027.4) ?16 ;4.0) ?112?3.0) (717 743.9) -
VPC-B1652D | 5000 %5)5?185) 2343851) 2§§§z) 221:?703) (929284.5) ?2257.4) ?16 934.0) ?11;3.0) (717 743.9) Z13 696.1)
VPC-B1653D | 5000 532185) 2343821) gzzg(?z) 221:?703) (929284.5) ?2257.4) ?16 934.0) ?11;3.0) (717 743.9) Z13 696.1)
VPC-BI6S4D | 5000 5350185) 2;32;21) Eféfz) 221:?703) (929284.5) ?22574) ?16 934.0) ?1133.0) (717 743.9) Z13 696.1)
VPC-B21539 | 3000 (25589227) 2231183) 2363196) 23412 90.2) 22288997) 22169717) - - - -
VCasH | 300 G2 @y |ese  |owa  |omn |een | - - -
VPCBISH | 4500 G @y (e |G |msn |eon |0y |@6n | ome |
VCaseh | 4500 Gy @ |see  owa  |own |ogn oy |oen | owe |
wCasas | 3200 Gy @ |eee  |owa  |own |osn |- - - -
WCas | 5000 e e P o R - I I O YR
VPC-B2155B | 3200 (25589227) 2231183) 2363196) 23412 90.2) 22288997) 22169717) - - - -
VCRSSD | 500 G2 @y |oee ooy |omn oo ooy |06 | | owe
VCB21S6A | 280 G @ |oee | ewy | awn |- - - - -
VCBSE | 5000 Gy @ |see  ooa |own  |ogn ooy |@en | owa | 0w
VB0 | 3000 B6e |66 |0y | sy |wes | wry |- - - -
VCa09 | 3000 w66 |66 |50y | sy |wes | wry | - - -
VPC-B30049 | 3000 (389;646) (26951692) f:;(?a) (225507) Efst) 24?3723) - - - -
VPCB300A | 400 W69 |62 | en |y |aoy  |wy  |owe | owe | -
VPCBI0O3A | 350 W9 | 660 |0 |usn | wes  |don | ow9 |- - -
VPCB004A | 3500 A b SO e MR < A S A - -
VPCB30048 | 2800 R b S e N - A - - - -
VCB004D | 4000 w66 |66 |0y |y |wes | wry  |owe | ome | -

(1) 1.0N=0.2251b

(2) Para conocer la velocidad de sobrevoltaje de bus de Kinetix VPC con y sin ventilador de enfriamiento, consulte el documento Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data,

publicacién KNX-TD0O1.
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

Clasificaciones de fuerza de carga radial (maxima) para motores con freno

N.° de cat, Ve!ogidad @ RPM
de motor e 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 (Ib) N (Ib)
VPC-B1652A | 4500 (25217293) 258696) 235;35?2) 2;123267) 22393936) 22285149) 22169718) 22153692) 22049663) -
VPCBIGS3A | 450 ey |wsy  |Gsy | Gne |Gy |oms) | @se 0o |esa |-
VPCBIGSID | 500 Gy |uwse | Gsa |Gy |oee  |oee  |oge | oen |6y | @
VPCBIGSID | 500 Gon  |wen | Gs2 |G | ewo | ome | @5 |ose |32 | ous
VPCBIGHD | 500 G2 |umy | GBa om0 | ewn | ey |13 |osn | os) | oo
VPC-B21539 | 3000 (37102383) (2;;352) (2:86796) 23310) 24812193) 23723720) - - - -
CEIsis | 3000 ey |Gon |Gse | won | weo | eae | - - -
VPCB2ISSA | 4500 iy |y |ume  |emo @y |ovo  |soe  |ove | owy |
VPCBISHA | 450 may 6o |dse | wey | wso | one  |GBn | one  |oBe |
VCBZISB | 320 ey |Go | ese | wen | wso | ome | - - -
VCBZISD | 500 ey |Goa) | dse | wnn | wso | Gme | GBn | oo |GBe | G
VPCEISsE | 3200 Gs e |Goe  |ues | ame | wan |- - - -
VPCEISSD | su00 s e |Goe  |ues | ame | den  |Goe |63 |6 | Gao
VPCEISoh | 2300 Grs |Gew | Goe  |wes  |awe | - - - -
VPCBISED | 500 s |Gew | Goe | ues | ema | amn | ope | ey |Gna | Ga0
VPR30 | 300 Goss | @on |05 | s |ehe | ose | - - -
VPCB30039 | 300 o7 | ees  |omo | @ny |60 |y | - - -
VP00 | 3000 moa |Ge | osy | @50 |6sy |62 | - - -
VPCEOA | 4000 osa |@on | oma | e | 6o |Gne |Gy |ome | -
VPCBOSA | 3500 I R P i P R T - -
VPCB3OAA | 350 mosa | Ese | osy |0 |6y | |6 | - -
VPCB30AB | 230 mosa | Ese | osy |0 |6y | - - - -
VPCB30D | 400 mosa | Esy om0 |6y |6 e | | -

(1) 1.0N=0.2251b

(2) Para conocer la velocidad de sobrevoltaje de bus de Kinetix VPC con y sin ventilador de enfriamiento, consulte el documento Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data,

publicacién KNX-TD0O1.
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

(lasificaciones de fuerza de carga axial (carga radial maxima) para motores con freno

N.° de cat, Ve!ogidad @ RPM
de motor o 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)
VPCBIES2A | 4500 (st |(un |Gy |ee  |me  |om 6o @9 | |
VPCBIES3A | 4500 (st |Gun | Gsn  |se |me  |oom 6o @9 |9 |
VPC-B1652D | 5000 ?18 564.2) ?10 184.1) ?92;7) ?;16.4) (37461.6) ?7105.8) %69:.2) (2675.5) (25654.4) %.‘?62.7)
VPC-B1653D | 5000 ?18 564.2) ?10 184.1) ?92;7) ?;16.4) (37461.6) ?7](;5.8) ?693.2) (2675.5) (256:.4) %5562.7)
VPC-BI6S4D | 5000 ?18 564.2) ?10 18 4.1) ?9237) ng (37461.6) ?7]05.8) 5692.2) (2675.5) (256;4) 55562.7)
VPC-B21539 | 3000 ?18 959.0) (615 27.3) (514 293.5) ?18 (?9.0) ?§§9) ?316.@ - - - -
VPCB21549 | 3000 ?18 959.0) (615 37.3) ?14 293.5) ?18 59.0) ?51229) ?334) - - - -
VPCB2IS3A | 4500 T i S P i R B o 55 06) 766) B
VPCB2154A | 4500 ?18 959.0) (61557.3) (514293.5) ?1839.0) ?;229) ?354) ?52.4) (38509.6) ?;61.6) -
VPC-B21548 | 3200 ?18 959.0) (615 57.3) ?14 293.5) ?18 (?9.0) ?;229) ?334) - - - -
VPC-B2154D | 5000 ?18 959.0) (615 27.3) ?14 2935) ?18 (?9.0) ?945.9) ?334) ?550.4) (38509.6) ?746]6) ?7235.2)
VPC-B2155B | 3200 ?18 959.0) (615 27.3) (514 293.5) ?18 (?9.0) ?§§9) ?316.@ - - - -
VPC-B2155D | 5000 ?18 959.0) (615 57.3) ?14 293.5) ?18 59.0) ?51229) ?334) (38850.4) ?8509.6) ?;61.6) (37235.2)
VPCB2156A | 2800 T i S P Y S B B B B B B
VPC-B2156D | 5000 ?18 959.0) (615 57.3) (514 293.5) ?18 59.0) ?;229) ?354) ?52.4) (38509.6) ?;61.6) ?7235.2)
VPC-B30029 | 3000 2333278) (929274.1) ?13867.9) Z13 675.8) (616590.5) ?1]389.0) - - - -
VPC-B30039 | 3000 2333278) (929274.1) ?13 8679) Z13 675.8) (616 590.5) ?1]3890) - - - -
VPC-B30049 | 3000 233(;1278) (929274.1) ?13 57.9) (713 675.8) (616 590.5) ?11 389.0) - - - -
VPC-B30024 | 4000 (1;(;1278) (929274.1) ?13 2?7.9) (713 675.8) (616 590.5) ?11 389.0) ?17 380.0) (514 262.7) - -
VPC-B3003A | 3500 AP P P A P - P P B B B
VPC-B3004A | 3500 23361278) (929274.1) ?13867.9) Z13 675.8) (616590.5) ?11389.0) ?17 3?0.0) - - -
VPC-B30048 | 2800 2333278) (929274.1) ?13867.9) Z13 675.8) (616590.5) - - - - -
VPC-B3004D | 4000 2333278) (929274.1) ?13 8679) Z13 675.8) (616 590.5) ?1]3890) 517 380.0) (514 262.7) - -

(1) 1.0N=0.2251b

(2) Para conocer la velocidad de sobrevoltaje de bus de Kinetix VPC con y sin ventilador de enfriamiento, consulte el documento Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data,

publicacién KNX-TD0O1.
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

(lasificaciones de fuerza de carga axial (carga radial cero) para motores con freno

N.° de cat, Ve!ogidad @ RPM
de motor e 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N () N (b) N (Ib) N (Ib) N () N (b N (Ib) N (Ib) N (Ib)
WPCBIGSA | 4500 wis |y |ty |omy  |ows | owa  |oeo  |omo  |(ne |
VPCBIGS3A | 4500 W |y oo s |oms e |owe  |ase |ase |-
VPC-B1652D | 5000 (22;)185) 23@161) 2223062) 221293) (92954‘5) ?2257.4) ?16934.0) ?1?3.0) (717 ;3.9) Z13 696.1)
VPC-B1653D | 5000 (2250185) 2345461) gzzg(?Z) 2212?3) (92954‘5) (92257.4) ?16934.0) ?11;3.0) (717 743.9) Z13 696.1)
VPC-BI654D | 5000 (2250185) gfo 222;062) 2212?3) (92934.5) ?2257.4) ?16 934.0) ?11;3.0) (717 743.9) Z13 696.1)
VPC-B21539 | 3000 (2555?227) 2231183) 2365196) 234 i 31) 2225997) 22169717) - - - -
VCaSH | 300 G @y |ose ooy |omn |oen | - - -
VPCBIISIA | 450 G |ws e e |esn eon |0n | @sn | ome |
VCaseh | 4500 Gy @y |eee  |ona  |own |osn ooy |own | owe |
VCasas | 3200 G @y |eee  |owa  |own ooy |- - - -
wCas | 5000 G @y |see  |ooa  |own ooy ooy |oen | owa | ow
VPC-B2155B | 3200 (2555?227) 2231183) 2365196) 234 i 31) 2225997) 22169717) - - - -
VRS | 500 G @y |oee ooy |omn oo ooy |62 |owa | owe
VPCBISE | 2800 Gy |y |oee  |owy  |awn |- - - - -
VCBSeD | 5000 Gy @ |eee  owa  |oen |osn oy |oen | owa | 0w
Va0 | 3000 w69 |66 |0y | sy |wes | wry |- - - -
WCa0 | 3000 A I P = S R A I - - -
VPC-B30049 | 3000 ?89;:6) (26951692) (2;‘;‘08.3) (2225507) 24?238) 253723) - - - -
VPGB0 | 400 PR e e - B+ P A O A A -
PCBIOO3A | 350 o |6 | o0n | esn | wes  |urs  |Gos |- - -
VPCB004A | 3500 69 |66 |60y |esn | moy | ey | owe | - -
VPCB30048 | 2800 w69 |66 |60y |esn | aos | - - - -
VCB004D | 4000 W69 |66 |60y |esn | wos ey |owe | ome | -

(1) 1.0N=0.2251b

(2) Para conocer la velocidad de sobrevoltaje de bus de Kinetix VPC con y sin ventilador de enfriamiento, consulte el documento Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data,

publicacién KNX-TD0O1.
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

Especificaciones ambientales

Atributo Valor

Temperatura de funcionamiento —20...+40°C(-4...+104°F) G)

Temperatura de almacenamiento -30...+40°C(-22...+104 F)

Humedad relativa de almacenamiento 5...90% sin condensacién

Atmésfera de almacenamiento No corrosiva

Clasificacion IP 1) del motor con sello de eje @ y uso de conectores de cables a prueba de factores IP65 — Proteccion frente al polvo y los chorros a baja presién desde todas las
ambientales direcciones

(1) Laclasificacion IP se refiere al Cédigo de Proteccién Internacional.

(2) Serequiere el sello de eje Kinetix VPCincluido para consequir la clasificacién IP especificada para el motor. Una clasificacion a nivel del sistema también depende de la clasificacion IP del cable.
Consulte Recursos adicionales en la pagina 29 para obtener informacién sobre las instrucciones de instalacién del reemplazo del sello de eje.

(3) Para obtener esta clasificacién térmica, monte el motor sobre una superficie con disipacion de calor equivalente al tamafio de un disipador térmico de aluminio como se describe aqui:
Estructuras de 165 mmy 215 mm, 304.8 x 304.8x 12.7 mm (12 x 12x 0.5 pulg.)
Estructura de 300 mm, 533.4x 533.4x 25.4mm (21x21x 1 pulg.)

(ables de motor serie 2090

Se necesitan cables de motor tnico serie 2090 con los servomotores VPC-Bxxxxx-Q. La-Q en el nimero de catdlogo especifica motores que estan
equipados con un sensor de retroalimentacién Hiperface DSL. Los cables de motor tnico estdn disefiados para aislar de manera eficaz la
alimentaci6n eléctrica y las senales de retroalimentacién y de freno dentro del cable. Los cables de motor tinico estan disponibles en longitudes
estindar configurables, y proporcionan una terminacién de blindaje a prueba de factores ambientales.

Se necesitan cables de retroalimentacién y de alimentacién de motores serie 2090 con los servomotores VPC-Bxxxxx-S, -M e -Y. Estos
designadores indican encoders de una sola vuelta y de multiples vueltas (Hiperface), y encoder EnDat de multiples vueltas, respectivamente.

Comuniquese con la oficina regional de ventas de Rockwell Automation més cercana o consulte el documento Kinetix Motion Accessories
Technical Data, publicacién KNX-TD004, para conocer las especificaciones de los cables de motores serie 2090.

Kits de sellos de eje

Hay disponibles kits de sellos de eje de repuesto para instalacion en campo. Los sellos de eje son fabricados de nitrilo y los kits incluyen un
lubricante para reducir el desgaste.

Los sellos de eje estdn expuestos a desgaste, y requieren inspeccion y reemplazo periédicos. Se recomienda reemplazarlos cada 3 meses, o como méximo

IMPORTANTE )
cada 12 meses, segiin el uso.

Numeros de catalogo de kits de sello de eje

N.° de cat. de motor N.° de catdlogo de kit de sellos de eje
VPC-B165x¢ MPL-SSN-A6B6

VPC-B215xx VPL-S5-X256

VPC-B300xx VPC-SSN-F300
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Servomotores Kinetix VPC con tamafios de estructura de 165 mm, 215 mmy 300 mm

Recursos adicionales

Los documentos que se indican a continuacién incluyen informacién sobre productos relacionados de Rockwell Automation.

Recurso

Descripcion

Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicacion KNX-TD001

Proporciona las especificaciones de productos de los motores rotativos Allen-Bradley®, con informacion sobre
rendimiento, especificaciones ambientales, certificaciones, fuerza de carga y esquemas de dimensiones.

Kinetix Motion Accessories Specifications, publicacién KNX-TD004

Proporciona las especificaciones de productos y dimensiones de accesorios para servovariadores
de Allen-Bradley.

Manual de usuario — Servovariadores Kinetix 5700, publicacion 2198-UM002

Proporciona informacién sobre instalacion, configuracion, puesta en marcha y resolucion de problemas de
los sistemas de servovariadores Kinetix 5700.

Kinetix 5700 Drive System Design Guide, publicacién KNX-RMO010

Proporciona informacién sobre los componentes del sistema de variadores y componentes accesorios que
necesitard para su combinacion de variador/motor Kinetix 5700.

Instrucciones de instalacion — Kits de sellos de eje, publicacién 2090-IN012

Proporciona informacién sobre la instalacion de un sello de eje en este y otros servomotores Allen-Bradley.

Kinetix VPC Continuous-duty Motor Fan Kits Installation Instructions,
publicacién VPC-IN002

Proporciona informacion sobre la instalacion de kits de ventiladores de enfriamiento de repuesto para los
servomotores Kinetix VPC.

Sitio web de certificaciones de productos,
http://www.rockwellautomation.com/global/certification/overview.page

Proporciona declaraciones de conformidad, certificados y otros detalles sobre las certificaciones.

Allen-Bradley Industrial Automation Glossary, publicacién AG-7.1

Glosario de términos y abreviaturas de automatizacion industrial.

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

Informacidn, ejemplos y técnicas disefiados para minimizar los fallos del sistema provocados por
ruido eléctrico.

Puede ver o descargar publicaciones en http://www.rockwellautomation.com/global/literature-library/overview.page.
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Servicio de asistencia técnica de Rockwell Automation

Use los recursos siguientes para consultar informacion de asistencia técnica.

Articulos de la Knowledgebase, videos de procedimientos,
Centro de asistencia técnica preguntas frecuentes, chat, foros de usuarios y actualizaciones https://rockwellautomation.custhelp.com/
de notificaciones de productos.

Nimer: léfono locales par. | . ) . )
a :: st:n‘:isadte é:ii cao 0 locales para Encuentre el nimero de teléfono correspondiente a su pais. http://www.rockwellautomation.com/global/support/get-support-now.page

Encuentre el cddigo de llamada directa para su producto. Use el

Codigos de llamada directa cddigo para dirigir su llamada directamente a un ingeniero de http://www.rockwellautomation.com/global/support/direct-dial.page

asistencia técnica.

Literature Library Instrucciones de instalacion, manuales, folletos y datos técnicos. | http://www.rockwellautomation.com/global/literature-library/overview.page

Obtenga ayuda para determinar cémo interactuan los productos,

cfgs:loc:’ oesc(t;?&a)t'b“'dad y descarga de conocer las caracteristicas y capacidades de los productos, y http://www.rockwellautomation.com/global/support/pcdc.page
P encontrar el firmware correspondiente.

Comentarios sobre la documentacion

Sus comentarios nos ayudaran a atender mejor sus necesidades de documcntacwn Si tiene sugcrcnaas para mejorar este documento, llene el
formulario How Are We Doing? en hetp:

Para desechar este equipo al final de su vida (til, no se debe usar el servicio municipal de recoleccién de desechos no dlasificados.

Rockwell Automation mannene informacion medmambmntal actualizada sobre sus productos ensu smo web en

Allen-Bradley, Kinetix, Rockwell Automation y Rockwell Software son marcas comerciales de Rockwell Automation, Inc.
Las marcas comerciales que no pertenecen a Rockwell Automation son propiedad de sus respectivas empresas.

Conéctese con nosotros. n m u

rockwellautomation.com expanding human possibility”

Ameéricas: Rockwell Automation, 1201 South Second Street, Milwaukee, WI53204-2496 USA, Tel: (1) 414.382.2000, Fax: (1) 414.382.4444

Europa/Medio Oriente/Africa: Rockwell Automation NV, Pegasus Park, De Kleetlaan 12a, 1831 Diegem, Bélgica, Tel: (32) 2 663 0600, Fax: (32) 2 663 0640
Asia-Pacifico: Rockwell Automation, Level 14, Core F, Cyberport 3, 100 Cyberport Road, Hong Kong, Tel: (852) 2887 4788, Fax: (852) 2508 1846

Argentina: Rockwell Automation S.A., Av. Leandro N. Alem 1050, Piso 5, Ciudad Autonoma de Buenos Aires, Tel.: (54) 11.5554.4040,
www.rockwellautomation.com.ar

Chile: Rockwell Automation Chile S.A., Av. Presidente Riesco 5435, Piso 15, Las Condes, Santiago, Tel.: (56) 2.290.0700, www.rockwellautomation.com.cl
Colombia: Rockwell Automation S.A., Edf. North Point, Carrera 7 N 156-78 Piso 19, PBX: (57) 1.649.9600, www.rockwellautomation.com.co

Espafna: Rockwell Automation S.A., C/ Josep Pla, 101-105, Barcelona, Espafa 08019, Tel.: 34 802 309 330, www.rockwellautomation.es

México: Rockwell Automation de S.A. de C.V., Av. Santa Fe 481, Piso 3 Col. Cruz Manca, Deleg, Cuajimalpa, Ciudad de México C.P. 05349, Tel. 52 (55)5246-2000,
www.rockwellautomation.com.mx

Peru: Rockwell Automation S.A., Av. Victor Andrés Belaunde N 147, Torre 12, 0f.102, San Isidro Lima, Pert, Tel.: (511) 211-4900, www.rockwellautomation.com.pe
Puerto Rico: Rockwell Automation, Inc., Calle 1, Metro Office #6, Suite 304, Metro Office Park, Guaynabo, Puerto Rico 00968, Tel.: (1) 787.300.6200,
www.rockwellautomation.com.pr

Venezuela: Rockwell Automation S.A., Edf. Allen-Bradley, Av. Gonzalez Rincones, Zona Industrial La Trinidad, Caracas 1080, Tel.: (58)212.949.0611,
www.rockwellautomation.com.ve
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