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Tema Contenido Pagina

Control de movimiento Kinetix Introduccion al control de movimiento integrado Kinetix®, modo de empleo de esta qufa de seleccién, e informacidn sobre recursos 5
adicionales para la seleccion de productos y especificaciones.

Comparacion de caracteristicas de | Tablas de comparacién de productos de movimiento rotativo, motores lineales, accionadores lineales y servovariadores. 23

los productos

Servovariadores Kinetix 5700 Familia de servovariadores multiejes con bus compartido de CC, movimiento integrado en la red EtherNet/IP™ y accesorios de variadores 33

Boletin 2198. Las caracteristicas de sequridad funcional incluyen:
« Certificacién TUV Rheinland, PL e, Categoria 3, (150 13849) y SIL CL3 (IEC 61508, IEC 61800-5-2 € IEC 62061)
+Inversores de un solo eje y de dos ejes 2198-xxxx-ERS3 y 2198-xox-ERS4
— STO cableada e integrada
«Los inversores de un solo eje y de dos ejes 2198-xxxx-ERS3 (serie B) afaden:
- SS1temporizado integrado (basado en variador)
« Losinversores de un solo eje y de dos ejes 2198-xxxx-ERS4 afiaden:
- S51 temporizado integrado (basado en variador), SS1 monitoreado
— 551,552,505, SLS, SLP, SDI, SFX, SBC integrados (basados en controlador)

Servovariadores Kinetix 5500 Familia de servovariadores de un solo eje o multiejes con bus compartido de CA/CC, movimiento integrado en la red EtherNet/IP y 65
accesorios de variadores Boletin 2198. Ofrece control de desconexién de par sequra (STO).

« Servovariadores 2198-Hxxx-ERS: control de STO cableado, PL d, Categoria 3 (IS0 13849) y SIL (L2 (IEC 61508, IEC 61800-5-2 e IEC 62061)

« Servovariadores 2198-Hxxx-ERS2: control de STO integrada, PL e, Categorfa 3 (150 13849) y SIL (L3 (IEC61508, IEC 61800-5-2 e IEC 62061)

Servovariadores modulares Familia de servovariadores multiejes modulares con movimiento integrado en interface Sercos. El sistema de variador incluye médulos de | 101
Kinetix 6200 alimentacion eléctrica Boletin 2094 y ofrece mddulos de control de velocidad sequra y de desconexion de par sequra.

Servovariadores modulares Familia de servovariadores multiejes modulares con movimiento integrado en la red EtherNet/IP. El sistema de variador incluye médulos de

Kinetix 6500 alimentacion eléctrica Boletin 2094 y ofrece modulos de control de velocidad sequra y de desconexion de par sequra.

Servovariadores multiejes Familia de servovariadores multiejes con movimiento integrado en interface Sercos. El sistema variador incluye médulos IAM (convertidor) y | 123
Kinetix 6000 AM (inversor), asf como control de desconexidn sequra.

Servovariadores de indexado Familia de variadores de indexado de un solo eje con conexién de red EtherNet/IP y accesorios de variadores Boletin 2097. Ofrece control de | 155
EtherNet/IP Kinetix 300 desconexion de par sequra.

Servovariadores EtherNet/IP de un | Movimiento integrado de un solo eje en la familia de variadores para la red EtherNet/IP y accesorios de variador Boletin 2097. Ofrece control
solo eje Kinetix 350 de desconexion de par sequra.

Servovariadores de componentes | Familia de variadores de componentes de indexado de un solo eje y accesorios de variadores Boletin 2071, 185
Kinetix 3

Rockwell Automation ofrece productos y opciones adicionales que no se incluyen en esta guia de seleccién. Para obtener
informacion adicional sobre productos, visite los vinculos de documentacion provistos en la portada, el resumen de suites
para seleccion en la pagina 3 y los vinculos que se indican en Recursos adicionales en la pagina 22 y en toda esta guia de
seleccion.

Los productos de control de movimiento Kinetix no incluidos en esta guia de seleccion, pero con especificaciones de
productos, ejemplos de seleccion y curvas de rendimiento del sistema incluyen los siguientes:

« Servovariadores multiejes Kinetix 2000
« Servovariadores de alta potencia Kinetix 7000

Para obtener asistencia y validacion para hacer las selecciones finales de productos, considere usar la herramienta
Integrated Architecture® Builder, disponible en http://www.rockwellautomation.com/global/support/configuration.page.

Hay opciones de productos adicionales disponibles a través del programa Encompass™, nuestro programa de referencias
de productos de otros fabricantes. Para obtener mas informacién acerca del programa Encompass, consulte
http://www.rockwellautomation.com/global/sales-partners/complementary-products/overview.page.
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Suite de seleccidon de productos de control de

movimiento Kinetix

Cada publicacion en la suite estd disefiada para satisfacer una necesidad especifica. Use esta guia de seleccién como ayuda
para tomar decisiones sobre los productos de control de movimiento ideales segun los requisitos de su sistema. Esta
publicacién proporciona una descripcion general de servovariadores, motores, accionadores y accesorios de movimiento
Kinetix. Consulte la informacion a continuacion para encontrar las publicaciones que proporcionan especificaciones
detalladas de productos, ejemplos de sistemas, combinaciones de cables y curvas de rendimiento para su sistema de

control de movimiento.

Especificaciones de productos

Estas publicaciones sobre datos técnicos proporcionan informacion sobre dimensiones, certificaciones, especificaciones

eléctricas, ambientales y de peso.

Lyre—

publlcaclon KNX-TD001

Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data,

Servomotores Kinetix VP (Boletin VPL, VPC, VPFy VPS)
« Servomotores MP-Series™ (Boletin MPL, MPM, MPF y MPS)
« Sistemas de variador-motor integrados Kinetix 6000M (Boletin MDF)
« Servomotores de accion directa RDD-Series™
« Servomotores asincronos HPK-Series™

Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data,
publlcaclon KNX-TD002
Propulsores lineales integrados LDAT-Series
«  Ftapas lineales MP-Series (Boletin MPAS y MPMA)
« Cilindros eléctricos MP-Series (Boletin MPAR)
« (ilindros eléctricos para aplicaciones severas MP-Series
(Boletin MPAI)

« Servomotores TL-Series™ = « Motores lineales con niicleo de hierro LDC-Series™
] e | o Motores lineales sin hierro LDL-Series™

Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, Kinetix Motion Accessories Specifications Technical Data,
publicacion KNX-TD003 it e publicacion KNX-TD004

« Servovariadores Kinetix 5700 S «  (ables de motor e interface

« Servovariadores Kinetix 5500 « Combinaciones de cables de variador y motor/accionador

« Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500 « Juegos de conectores y componentes de transicién

« Servovariadores multiejes Kinetix 6000 « Componentes de alimentacién eléctrica

« Servovariadores Kinetix 300 y Kinetix 350 EtherNet/IP S—— -
« Servovariadores Kinetix 3 Component -
] - « Servovariadores multiejes Kinetix 2000 B R
« Servovariadores de alta potencia Kinetix 7000

KinetiSersDvesSpcictons

Numeros de catalogo, ejemplos y curvas de rendimiento orientadas al sistema

Las guias de disefo de sistemas le ayudan a seleccionar los nimeros de catalogo requeridos para el mddulo variador
(especificos del variador), el accesorio de alimentacion eléctrica, el juego de conectores, el cable de motory el cable de
interface para su sistema de control de movimiento de variador y motor/accionador. Incluye especificaciones de
rendimiento del sistema, curvas de par/velocidad (movimiento rotativo) y curvas de fuerza/velocidad (movimiento lineal).

Publicaciones de guias de diseio de sistemas de la familia de variadores
+ Kinetix 5700 Drive Systems Design Guide, publicacion KNX-RM010
« Kinetix 5500 Drive Systems Design Guide, publicacién KNX-RM009
+ Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide, publicacion KNX-RM003

D e IS o mimmsmmsas — Incluye sistemas de variador-mator integrados Kinetix 6000M
et i a1 + Kinetix 300 and Kinetix 350 Drive Systems Design Guide, publicacion KNX-RM004
N < + Kinetix 3 Drive Systems Design Guide, publicacion GMC-RM005

‘ T = 4 { « Kinetix 2000 Drive Systems Design Guide, publicacion GMC-RM006
i E E ﬁ —mp o T[] « Kinetix 7000 Drive Systems Design Guide, publicacién GMC-RM007

T
S e

e G

Design Guide @ Allen-Bradley

= Contenido de cada publicacion

P « Determine los elementos necesarios (ndmeros de catdlogo)

= —Componentes de variadores

o - Accesorios requeridos

" — Accesorios opcionales

v = Ejemplos de sistemas variadores

« Combinaciones de cables de motor/accionador

« Datos y curvas de rendimiento de variador y motor/accionador

Rockwell
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Notas:
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Control de movimiento integrado Kinetix

Los productos de control de movimiento integrado Kinetix® forman parte del sistema Integrated Architecture® de
Rockwell Automation®. El sistema Integrated Architecture reline una amplia gama de productos de alto rendimiento
integrados en el software RSLogix 5000° y en la aplicacién Studio 5000 Logix Designer® para ofrecer disefio, operacion y
mantenimiento de la maquina mejores y mas sencillos.

El movimiento integrado a través de la red EtherNet/IP™ utiliza las tecnologias CIP Motion™, CIP Sync™y CIP Safety™ de
ODVA Inc,, todas construidas segun el protocolo industrial comun (CIP™). Las normas globales contribuyen a proporcionar
interoperacion y uniformidad. La red Ethernet estdndar no modificada permite administrar de manera eficaz el flujo de
informacion y el control en tiempo real para una mejor optimizacion- a nivel de toda la planta, toma de decisiones mas
informada y mejor desempefio empresarial. La sincronizacion de tiempo de los variadores, las E/S y otros dispositivos
compatibles con EtherNet/IP proporcionan el rendimiento que contribuye a resolver las aplicaciones mas dificiles.

El control de movimiento integrado en Sercos (sistema de comunicaciones en serie en tiempo real) es una interface
controlador/variador que usa cables de fibra dptica inmunes al ruido. Un solo anillo de fibra dptica sirve como interface
Unica entre el control y el variador. Reemplaza los costosos cableados de comando y retroalimentacién, lo que a la vez
reduce el tiempo de instalacion y los costos de cableado. Diagnostico avanzado y generacion de informes sobre procesos
proporcionados a través de interface Sercos.

Con el control de movimiento integrado Kinetix usted se beneficia de la integracion transparente de los controladores
Logix 5000™ de Allen-Bradley® (ControlLogix®, GuardLogix® y CompactLogix™), las redes de alto rendimiento (EtherNet/IP y
Sercos) y una amplia gama de opciones de variadores de CA y servovariadores, motores lineales y rotativos, y accionadores
lineales de Allen-Bradley. El software RSLogix 5000 y la aplicacion LogixDesigner ofrecen un amplio conjunto de
herramientas de movimiento avanzadas para apoyo de programacién, configuracién, puesta en servicio, diagnéstico y
mantenimiento. La configuracion facilitada por los nimeros de catdlogo hace que la puesta en servicio del sistema de
control de movimiento sea rapida y sencilla, y una extensa biblioteca de instrucciones de control de movimiento
proporcionan la funcionalidad adecuada para cualquier aplicacion.

El control de movimiento integrado Kinetix ofrece una variedad de familias de servovariadores, motores y accionadores
para aplicaciones tanto de un solo eje como multiejes. Estos sistemas ofrecen lo siguiente:

« Las potencias de los servovariadores estdn comprendidas entre 50 Wy 138 kW
- Familia de servovariadores Kinetix 5700
- Familia de servovariadores Kinetix 5500
- Familia de servovariadores Kinetix 350 EtherNet/IP de un solo eje
- Familias de servovariadores Kinetix 6000 y Kinetix 6200 (interface Sercos) y Kinetix 6500 (red EtherNet/IP)
multiejes
« Se puede elegir entre redes EtherNet/IP o interface Sercos

« Amplia gama de motores rotativos, motores rotativos de accion directa, motores lineales y accionadores/etapas
lineales.

- Los motores ofrecen par continuo desde apenas 0.10 N-m (0.85 Ib-pulg.) y hasta 955 N-m (8,452 Ib-pulg.) como
maximo

- Los accionadores lineales ofrecen fuerzas pico de hasta 14,679 N (3300 Ib)

« Latecnologia de motor inteligente proporciona identificacién automética de motor para facilitar y agilizar la
configuracion y la puesta en servicio

« Uso de un solo paquete de software, ambiente RSLogix 5000 o Studio 5000, para brindar una apoyo completo de
configuracién, programacion, puesta en servicio, diagnostico y mantenimiento del variador

« Las herramientas de control de movimiento en linea incluyen analisis de tendencias de datos en tiempo real,
graficos PCAM y editor de perfil TCAM, ajuste de variador automatico y manual, y diagnésticos avanzados de
variador
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« Compatibilidad de tipo plug-and-run para variador/motor/accionador con reemplazo automético de dispositivos
(ADR)

« Motion Analyzer para el dimensionamiento total de la aplicacion de movimiento, asi como para analisis,
optimizacion, seleccion y validacion de su sistema de control de movimiento Kinetix

Plataforma Connected Components

La plataforma Connected Components, parte del sistema de soluciones de maquinas de Rockwell Automation, es una de
las soluciones de control preferidas de los constructores de maquinas que suministran maquinas autbnomas a bajo costo.
Connected Components proporciona solo el control necesario para cumplir los requisitos de la maquina y del usuario final,
y ayuda a mejorar a la vez la eficiencia de su operacion. Los conjuntos de herramientas de ingenieria y de aplicaciéon
facilitan el disefio y la instalacién con la interoperacion preferida de la amplia gama de productos de clase componente.

El servovariador de componentes Kinetix 3 proporciona una solucion de control de movimiento para los fabricantes de
maquinas que producen equipos de bajo costo en alto volumen. El servovariador de componentes puede aplicar el nivel
de control apropiado para la aplicacién sin anadir complejidad. Los sistemas pueden incluir comandos en serie de los
controladores MicroLogix™ o Micro800™ o cableado discreto directamente al sensor o al controlador con motores de baja
inercia TL-Series.
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Novedades

Los nuevos productos de control de movimiento Kinetix incluyen los siguientes.

Productos de control de
movimiento

Descripcion

Consulte

Fuente de alimentacion eléctrica de
bus de CC Kinetix 5700, inversor de un

solo eje y de dos ejes

La familia de variadores Kinetix 5700 ayuda a ampliar el valor de movimiento integrado y la sequridad
integrada en la red EtherNet/IP hasta las aplicaciones de fabricantes de mdquinas personalizadas
grandes. £l rango de potencias de los variadores Kinetix 5700 se ha disefiado para méquinas con alto
ndmero de ejes y requisitos de alta potencia. Hay disponibles inversores de un solo eje y dos ejes con

funciones de sequridad de paro sequro 1(SS1) y desconexidn de par sequra (STO) integradas y cableadas.

«Amplio rango de potencias disefiado para mdquinas con alto nimero de ejes
«Fuente de alimentacidn eléctrica de (C, operacidn trifdsica de 480 V
— Multiejes, bus compartido de CC, bus compartido de (C extendido
« Certificacién TUV Rheinland, PL e, Categorfa 3, SIL 3
«Inversores de un solo eje y de dos ejes 2198-xux-ERS3 y 2198-xuxx-ERS4
— STO cableada e integrada
« Losinversores de un solo eje y de dos ejes 2198-xxxx-ERS3 (serie B) afiaden:
— 551 temporizado integrado (basado en variador)
« Losinversores de un solo eje y de dos ejes 2198-xxxx-ERS4 afiaden:
— SSTmonitoreado y SS1 temporizado (basado en variador) integrados
— 551, SFX, 552, 50, SLS, SLP, SDI, SBC integrados (basados en controlador)
Inversores de un solo eje y de dos ejes
— Aceptan retroalimentacion de encoder DSL de la familia de motores Kinetix VP
— Aceptan retroalimentacion de encoder incremental e Hiperface de los motores y accionadores de
Allen-Bradley
« (ontrol de frecuencias de motor de induccion, control de lazo cerrado y ajuste adaptativo
« Movimiento integrado y sequridad integrada por la red EtherNet/IP

Pdaina 15 para ver un diagrama de
flujo que le ayudard a determinar si
la familia de variadores Kinetix 5700
es una opcion adecuada para su
aplicacion.

Pdgina 33 para ver una descripcion
general de las caracteristicas de los
servovariadores Kinetix 5700.
Pdgina 48 para ver las
especificaciones de rendimiento de
los variadores Kinetix 5700 con
productos compatibles de
movimiento rotativo.

Pdgina 57 para ver las
especificaciones de rendimiento de
los variadores Kinetix 5700 con
productos compatibles de
movimiento lineal.

Servomotores de uso continuo

Los servomotores de uso continuo Kinetix VP (Boletin VPC) estan disponibles con clasificaciones de

rendimiento optimizadas y caracterfsticas alineadas con el sistema variador Kinetix 5700 para

aplicaciones que requieren un alto pary alta velocidad. Con una oferta mejorada de encoders, capacidad

de un solo cable y un juego de ventilador reemplazable en el campo, este motor ofrece un considerable

aumento de funcionalidad, potencia y rendimiento, a la vez que mantiene un costo competitivo del

sistema.

« Desarrollados para usarse con los variadores Kinetix 5700 (clase 400 V) para un dimensionamiento y
rendimiento optimizados del sistema

«Tecnologia de imdn permanente interior

« Motores VPC-Bxxxx-Q con protocolo de encoder Hiperface DSL, SIL 2 (PL d)

Pdgina 11 para ver una descripcién
general de todas las familias de
motores rotativos de Allen-Bradley.
Pdgina 23 para comparar las
caracteristicas y las especificaciones
de las familias de motores Boletin
VPL, VPC, VPFy VPS.

Pdgina 40 para ver una descripcién
general de las conexiones de
retroalimentacién de encoder
Boletin VPC.

Kinetix VP (Boletin VPC) « Motores VPC-Bxxxx-S con protocolo de encoder Hiperface o o
+ Motores VPC-Bxxxx-Y con protocolo de encoder EnDat %\%{)ﬁ:ﬁﬁ;;ygggmﬂﬁge
« Ventilador para una mayor salida de potencia servomotores de uso continto
« (lasificacion de eficiencia energética IE4 Boletin VPC
e Fl médulo de salida de encoder de Allen-Bradley es un médulo auténomo basado en red EtherNet/IP PQ;M para vgrdejenlgplos del
aramontaje en riel DIN capaz de generar impulsos de salida en multiples protocolos de encoder paraun | SISt€ma servovariador
4 : ; ezt P peep P inetix 5700/médulo encoder.

Brs

L

Médulo de salida de encoder
2198-ABQE

dispositivo periférico suministrado por el cliente (por ejemplo, cdmaras usadas en sistemas de vision
mediante escdn de lineas). El modulo de salida de encoder acepta ejes reales y virtuales para sistemas
que usan movimiento integrado por red EtherNet/IP.

«Sincroniza los dispositivos de otros fabricantes con nuestro sistema de movimiento integrado
«(onfigure y programe con la aplicacién Studio 5000 Logix Designer

« Lainstalacion en gabinete elimina la necesidad de montar los encoders en la mdquina.

« Sesincroniza con cualquier eje de movimiento. No se limita a ejes cercanos.

« Salida configurable: cuadratura o tren de impulsos

«Los dos puertos Ethernet son compatibles con una variedad de topologias de red

Pdaina 73 para ver ejemplos del
sistemna servovariador

Kinetix 5500/mddulo encoder.
Pdgina 109 para ver ejemplos del
sistemna servovariador

Kinetix 6500/médulo encoder.
Pdgina 161 para ver ejemplos del
sistema servovariador

Kinetix 350/médulo encoder.
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Seleccione un sistema de control de movimiento

Kinetix

Los sistemas tipicos de control de movimiento requieren seleccionar entre varias categorfas de productos de control de

Allen-Bradley.
Al = E] Servovariadores Kinetix
(| ] (se muestra el sistema variador Kinetix 5700)
* ST :ﬁ I Juegos de conectores
%1 de retroalimentacion
LT de motor
O | gl O
M )
— Movimiento rotativo :4:7

Uso de Motion Analyzer

(ables de motor,
cables de interface y otros accesorios
de variadores

Movimiento lineal

(ables de un solo motor serie 2090

?%m::@

Motion Analyzer es una herramienta de dimensionamiento total usada para analisis, optimizacion, seleccién y validacion de
su sistema de control de movimiento Kinetix. Al considerar cualquier variador y motor/accionador compatibles, Motion
Analyzer proporciona los datos para determinar la combinacion éptima de variador y motor/accionador para su aplicacion.

Esta herramienta de par/velocidad le permite consultar rdpidamente las curvas de rendimiento de par/velocidad de
cualquier combinacién compatible de motores/accionadores y variadores.

Torque/Speed Power/Speed Thermal
an
s
an
£
@
3
5 '
F o, ’
| ]
.
L]

Speed (rpm)

Rendimiento continuo del sistema
1000 20m 300 4000 5000 6000 78

Especificaciones de

ey — motoryvariador

Selected Solution (2 Available)
|~ Motor seleccionado

Motor /

< Size Down VPL-BOG33M-o0000: Size Up »
Thermal Capacity ] 76.8%
Peak Speed: [ ] 22 4%

e e 204 .
Peak Torque F 522% - Variador
Inertia Ratio 5535 seleccionado
Drive

£ Size Down 2198-D020-ERS3 Size Up »
Thermal Capacity: | 18.7%
Average Current: | 18.7%
Peak Current: [ | 142%
Bus Utilization: = 19.7%

Rendimiento pico del sistema

Para obtener acceso a Motion Analyzer, visite https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.
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Caracteristicas de Motion Analyzer

Motion Analyzer facilita el disefio de la maquina y el proceso de investigacion, haciéndolo rapido, simple y exacto. Motion
Analyzer ofrece un trayecto de decision basado en hechos y un enfoque de optimizacién de disefio que permite lograr lo
siguiente a los fabricantes de maquinas:

« Reducir el riesgo del disefio del sistema de movimiento

» Reducir el tiempo desde el disefio de la maquina hasta el envio

« Optimizar el costo y el tamafio del control de movimiento

« Mejorar el rendimiento y la confiabilidad de méaquina

« Crear una lista de materiales

Motion Analyzer incluye la gama completa de productos y funciones de control de movimiento Kinetix.

Servovariadores Kinetix: Motion Analyzer incluye todas las familias de variadores y motores/accionadores mas recientes
de Rockwell Automation, incluyendo los variadores Kinetix 5700.

select select

select select

o
l

sl
{1

v

e B _28
I -
!_‘_! L i! _l .
Kinetix 5700 Servo Kinetix 5500 Servo Kinetix 6000 Servo Kinetix 6500 Servo
Drive Drive Drive Drive
14 Sizes Available 6 Sizes Available 20 Sizes Avalilable 10 Sizes Available

Movimiento rotativo y movimiento lineal de Allen-Bradley

select select select

select

Kinetix VP

Continuous Duty Kinetix VP Low Inertia : z ;
MP-Series Low Inertia LDAT-Series Integrated
Servo Motor Serva Motor Servo Motor Linear Thruster
19 Sizes Available 64 Sizes Available 59 Sizes Available 510 Sizes Available

Productos de socios Encompass: Tenemos las especificaciones y las clasificaciones para una amplia gama de productos
en el programa PartnerNetwork™ de Rockwell Automation, lo que le permite disefiar todo su sistema con una sola
herramienta. No es necesario buscar y especificar manualmente los datos; basta con seleccionar el producto.

CAMCO %“; STOBER

APEX DYNAMICS, USA
A
WITTENSTEIN ——— @ NDDK.

3% SICMEMOTOR STolomatic

‘STIWOW =All for dreams W Ki t
systems inc.
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Herramienta de seleccién de cables: Busque las opciones de
cables de alimentacion eléctrica y retroalimentacién para
cualquier motor y variador.

0 “ Choose Length Preset v
CABLE TYPE Choose Cable Type v
35'»‘1’5&%"7% TYPE Choose Connector Type v
Prediccion del desempeio térmico del motor: Tiene en =
cuenta la temperatura ambiente del motor para verificar el rendimiento en Alude (above -
condiciones de calor extremo. sEslevel] i
Ambient Temp. %0 .
Colabore y comparta: Motion Analyzer le permite compartir sus proyectos
. . , ., 3 “ @ Comments “
con otros usuarios en un ambiente seguro. Tendrd total control sobre quién
puede leer, escribir o crear copias de su proyecto. p—
MOTIONANALYZERSUPPORT@RA.ROCKWELL.COM
SHARED USERS

Cable Selector

Need to get plugged-in? Find the cables you need for the equipment you have.

MOTOR PRODUCT NUMBER DRIVE PRODUCT NUMBER

CABLE LENGTH

This item is not being shared.

Add User

Close

Documentaciéon: Motion Analyzer genera una lista de materiales que incluye los cables, conectores y demés accesorios
que necesita. Motion Analyzer también genera un archivo de informe profesional que puede guardar e imprimir para tener

una copia de su proyecto.

Rockwell
Automation

Motion Analyzer

Kinetix VP
Revised: 2015-04-21]

TYPE CATALOGNUMBER  DESCRIPTION

Product /Kinetix 5700 60% less wiring.

TYPE CATALOGNUMBER  DESCRIPTION

Product  cooood /WPL Motor — and reduce inventory

QUANTITY  ACCESSORIES

Kinetix® 5700 is the ideal choice for machine builders that have larger machines with high axis
counts and higher power requirements. The Kinetix 5700 combines high performance servo
and vector motor control, reducing machine complexity and time and labor costs for integration.
The Kinetix 5700 features best in class power density in its single and dual axis servos designs,
2198-D020-ERS3  snap fit bus systems thereby simplifying installation, and Single Cable Technology resulting in

1 0

QUANTITY  ACCESSORIES

Kinetix VP Low Inertia Servo Motors (Bulletin VPL) connect to and operate with Kinetix 5500 Servo

Drives, supporting Integrated Maotion on EtherMNetIP™. Based on proven MP-Series motor

technology for dynamic performance, these servo motors help to increase reliability and

leverage high volume production. The motors use a single cable for providing feedback, motor
WPL-BOG33M- brake, and motor power - helping reduce installation and commissioning time, simplify wiring,

ACTIONS

View

Detail

ACTIONS

View
Detail

Para obtener acceso a Motion Analyzer, visite https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.
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Seleccion de una familia de movimiento rotativo

Servomotores Kinetix VP

« Desarrollados para satisfacer las clasificaciones de los
variadores Kinetix 5500 y Kinetix 5700 y permitir el
dimensionamiento optimizado del sistema

« Tecnologia de un solo cable

« Motores clase 200 Vy 400 V

« Agujero roscado en extremo de eje

« Encoder de posicién absoluta de alta resolucin, de mdltiples
vueltas y de una sola vuelta

Los servomotores de baja inercia Kinetix VP (Boletin VPL) estén basados en la tecnologfa de
eficacia comprobada MP-Series para brindar gran rendimiento dindmico, mayor confiabilidad y
facilitar un alto volumen de produccion.

+ Imanes de tierras raras de alta energfa

« Opciones de encoder con clasificacion SIL 2 (PL d)

« Conector DIN SpeedTeg; gira 325°

« P66 con sello de eje opcional y conector sellado para proteccion contra el medio ambiente
+ Parde paro continuo 0.46. ..33 Nem (4. ..292 Ib-pulg.)

Los servomotores de uso continuo Kinetix VP (Boletin VPC) para
aplicaciones que requieren un alto pary alta velocidad.

+ Desarrollados para usarse con los variadores Kinetix 5700 (clase
400 V) para un dimensionamiento y rendimiento optimizados del
sistema

« Tecnologia de imdn permanente interior con imanes de tierras raras
de alta energfa

+ Protocolos de encoder Hiperface, Hiperface DSL y EnDat Servomotores
+ P65 con sello de eje y conector sellado para proteccion contra el VPC-Bixxxx-Q

medio ambiente
+Parde paro continuo de 17.6... 191 Nem (156. .. 1691 Ib-pulg.)
Servomotores VPC-Bxxxxx-Q con un solo conector de cable.
« Protocolo de encoder Hiperface DSL absoluto de mltiples vueltas
« Opcidn de encoder con clasificacion SIL 2 (PL d)

Servomotores VPC-Bxxxr-S y VPC-Bxxxxx-Y con conectores de cables
de retroalimentacion y alimentacion eléctrica/freno del motor.

« Protocolo de encoder Hiperface absoluto de una sola vuelta (~S)
« Protocolo de encoder EnDat absoluto de mdltiples vueltas (-Y)

Servomotores
VPC-Byoxx-S/-Y

Los servomotores para la industria alimenticia Kinetix VP (Boletin VPF) resuelven los retos de los
ambientes de la industria alimenticia al incorporar pintura y sello de eje para la industria de alimentos,
junto con eje de acero inoxidable y sujetadores resistentes a la corrosion.

« Opciones de bobinados, frenos y retroalimentacién de encoder configurables

« Recubrimiento ep6xico apto para la industria alimenticia

« Opciones de encoder con dlasificacion SIL 2 (PL d)

« P66/IP67 con sello de eje (estdndar) y uso de conector de cable sellado para
proteccién contra el medio ambiente

« Parde paro continuo de 0.93.. .19 N-m (8. .. 172 Ibpulg.)

.

Motores de acero inoxidable Kinetix VP (Boletin VPS) para ambientes expuestos a proyecciones de
agua de alta presion.

« Disefiados especificamente para ambientes sanitarios para uso en aplicaciones de lavado
de alta presion altamente cdustico

« Exterior cilindrico liso de acero inoxidable pasivado serie 300

« Cumple la norma 169 de NSF/ANSI

« Extensiones de cables de 5 m (16.4 pies)

« IP69K para proyecciones de agua de motor de 1200 psi, sello de eje IP66/1P67 (estandar)
y conector sellado para proteccion contra el medio ambiente

« Parde paro continuo de 8.1y 21.0 Nem (72 y 186 Ib-pulg.)

\-

-

Servomotores MP-Series

« Motores clase 200 Vy 400 V

« Agujero roscado en extremo de eje

« Encoder de posicion absoluta de alta resolucion, de
miltiples vueltas y de una sola vuelta

Los motores de baja inercia MP-Series (Boletin MPL) ofrecen un tamafio reducido de motor,
asf como un par considerablemente mayor para satisfacer los exigentes requisitos de un
sistema de control de movimiento de alto rendimiento.

« Imanes de tierras raras de alta energfa

+ P66 con sello de eje opcional y conectores sellados para proteccion contra el medio
ambiente

« Parde paro continuo de 0.26. .. 163 Nem (2.3... 1440 Ib-pulg.)

/

Los motores para la industria alimenticia MP-Series (Boletin MPF) vencen los retos de los ambientes
de laindustria alimenticia al incorporar pintura y sello de eje para la industria de alimentos, junto con
eje de acero inoxidable y sujetadores resistentes a la corrosién.

+ Opciones de bobinados, frenos y retroalimentacién de encoder configurables

« Recubrimiento epéxico apto para la industria alimenticia

+ IP66/IP67 con sello de eje (estandar) y uso de conectores de cable sellados para proteccién
contra el medio ambiente

« Parde paro continuo de 1.6...19.4 Nem (14...172 Ib-pulg.)

Motores de mediana inercia MP-Series (Boletin MPM) para aplicaciones de mas alta inercia.

« Multiples opciones de velocidades de bobinado

« Imanes de tierras raras de alta energia

« P66 con sello de eje opcional y conectores sellados para proteccion contra el medio
ambiente

« Parde paro continuo de 2.18...62.8 Nem (19.3...556 Ib=pulg.)

« Exterior cilindrico liso de acero inoxidable pasivado serie 300
+ Certificadoyy listado segun la norma NSF/ANSI 169
« Extensiones de cables de 3 m (9.8 pies)

medio ambiente
«  Parde paro continuo de 3.6...21.5Nem (32...190 Ib-pulg.)

Motores de acero inoxidable MP-Series (Boletin MPS) para ambientes expuestos a proyecciones de agua de alta presion.
« Disefiados especificamente para ambientes sanitarios para uso en aplicaciones de lavado de alta presion altamente cdustico

+ IP69K para proyecciones de agua de motor de 1200 psi, sello de eje IP66/1P67 (estandar) y conectores sellados para proteccion contra el
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/Servomotores asincronos HPK-Series \

Los servomotores asincronos HPK-Series emplean una tecnologfa de motor de induccidn de eficacia comprobada, optimizada
para brindar un gran rendimiento en los servosistemas.

« Inercias de carga elevada y de alta potencia
« Bobinados de 400y 460 V, velocidades nominales de 1500 y 3000 rpm D, .
« (lasificacion ambiental P54

« Parde paro continuo de 96. . .955 N-m (849. . .8452 Ib-pulg.) ( ]|
\ « Encoders de posicién absoluta de alta resolucién, de mltiples vueltas y de una sola vuelta /

Servomotores TL-Series
Los servomotores de alto rendimiento Boletin TL y TLY combinan tamafio compacto con alta densidad de par a fin de ofrecer una potencia considerable en menos espacio.

« Imanes de alta energfa (tierras raras) de tamafio compacto y alta densidad de par

« Bobinados de 230 V en tamafios de estructuras métricos y NEMA

« P65 con sello de eje opcional

« Par de paro continuo de 0.086. ..5.42 N-m (0.76. . .48 Ib-pulg.)

= Opciones de encoder incremental o de posicién absoluta de alta resolucién y mdltiples vueltas (baterfa de respaldo)

Para comparar las caracteristicas de las familias de motores, consulte Servomotores rotativos en la pagina 23. Consulte el
documento Kinetix Rotary Motion Technical Data, publicacion KNX-TDOQ1, para ver las especificaciones de los productos.
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Seleccion de una familia de movimiento lineal

Propulsores lineales integrados LDAT-Series

El propulsor lineal LDAT-Series es un accionador lineal robusto y de alta velocidad, con una qufa lineal integrada capaz de empujar, halar o
soportar una carga.

= Mayor confiabilidad debido a la tecnologfa de accién directa con una sola gufa lineal, un solo componente de desgaste y g
cojinetes lineales de bolas enjaulados, y a eliminacién de componentes de desgaste asociados con la conversion de £ 3

movimiento rotativo a lineal ==~ 6 o °o o ==
«  Elcojinete lineal integrado proporciona la capacidad de soportar una carga sin tener que montar y alinear cojinetes externos E=| o o ° o

- Multiples métodos y superficies de montaje para facilitar el montaje en su mdquina

« Seacopla directamente al componente que debe ser movido

«  Altas velocidades, hasta 5 m/s (16 pies/s), y aceleracion, 49 m/s? (160 pies/sz) estandar
« Fuerzas pico entre 163. . .5469 N (38...12291b)

-

Etapas lineales integradas MP-Series ——y

Las etapas lineales integradas Boletin MPAS amplian el rendimiento y la confiabilidad de la tecnologfa de servomotores MP-Series a los U
accionadores de tipo deslizamiento lineales de accin directa y de tornillo de bolas.

Las etapas lineales multiejes integradas Boletin MPMA amplian la cartera de accionadores Allen-Bradley con configuraciones multiejes ﬁ:%
predefinidas y preensambladas para satisfacer una variedad de necesidades de fabricacion. L

N
I

« Operacion de 200/230 V' y 400/460 V (200/230 V solo para estructura de accion directa de 150 mm)
« Imanes de alta energia (tierras raras)

-l disefio para montaje en carro y base permite apilar estructuras de 200 y 250 mm

« (lasificacion IP30 con exclusivo y duradero sistema de sellado de tira

« Fuerza de paro continua de 83...521N (19...117Ib)

.

/

Para comparar las caracteristicas de las familias de accionadores lineales, consulte Accionadores lineales en la pagina 27.

/

Cilindros eléctricos MP-Series

Con los cilindros eléctricos Boletin MPAR, sus aplicaciones experimentan control de motor servo flexible ideal para soluciones que requieren
rdpida acumulacion de fuerzas y posicionamiento exacto. Disponible en tres tamafios de estructuras de clase neumdtica 150 15552 (32, 40y 63
mm), estos accionadores de barra de piston de acero inoxidable no rotativos, duraderos, silenciosos y de alto rendimiento energético
representan una excelente actualizacion para sistemas neumaticos.

- Operacion de 200/230 V'y 400/460 V

« Disefio avanzado que ofrece construccion de tornillo de bolas accionados por motores MP-Series (Boletin MPL)

= Los dilindros totalmente ensamblados y listos para instalar ayudan a ahorrar tiempo en la ingenierfa de disefio mecdnico, cableado y puesta en servicio

« Unidad completa con clasificacion IP40 (Boletin MPAR), IP66 (Boletin MPAR) para componentes electronicos mediante el uso de conectores de cable sellados
para proteccién contra el medio ambiente (Boletin 2090)

« Fuerza de paro continua de 240...2000 N (54. ..4501b)

-

N

/ Cilindros eléctricos para aplicaciones severas MP-Series

Los cilindros eléctricos para aplicaciones severas Boletin MPAI son accionadores compactos, ligeros y de gran fuerza, que sirven como alternativa eficaz en cuanto a costos frente a
soluciones de potencia por fluido.

Operacion de 200/230 V' y 400/460 V
« Disefio avanzado con construccién de tornillo de bolas y tornillo de rodillos accionados por motores MP-Series (Boletin MPL)
+  Los dlindros totalmente ensamblados y listos para instalar ayudan a ahorrar tiempo en la ingenierfa de disefio mecénico, cableado y puesta en servicio
« Disponible en configuraciones de montaje estandar (cara frontal y muiién frontal) y con pintura apta para la industria alimenticia (cara frontal y horquilla trasera)
« (lasificacion IP67 con conectores de cables sellados para proteccion contra el medio ambiente (Boletin 2090)
\ + Disponible en tamafios de estructura de 64, 83, 110 y 144 mm con fuerza de paro continua de 706. .. 13,122 N (159....29501b)

Para comparar las caracteristicas de las familias de cilindros eléctricos, consulte Accionadores lineales en la pagina 27.
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-

Motores lineales con niicleo de hierro LDC-Series

La tecnologfa de motores lineales LDC-Series proporciona opciones econdmicas que le ayudan a mejorar el rendimiento efectivo de la mdquina
ala vez que reducen el mantenimiento y el tiempo improductivo.

« Operacién de 200/400 'y 460 VCA (LDC-Series)

« Parvibratorio < 5% de la fuerza continua (LDC-Series)

« (apacidades de velocidad a 10 m/s (32.8 pies/s) para aumentar la productividad de la mdquina
« (lasificacion IP65 y cumplimiento de la normativa de restriccion de sustancias peligrosas

« Fuerza de paro continua de 74. .. 2882 N (17. ..648 Ib) (LDC-Series)

. v

Motores lineales sin hierro LDL-Series

Latecnologfa de motores lineales LDL-Series proporciona opciones econdmicas que le ayudan a mejorar el rendimiento efectivo de la mdquina
ala vez que reducen el mantenimiento y el tiempo improductivo.

« Operacion de 230 VCA (LDL-Series)

«Tecnologfa sin vibracion caracterizada por un movimiento suave (LDL-Series)

+ (apacidades de velocidad a 10 m/s (32.8 pies/s) para aumentar la productividad de la méquina
« (lasificacion IP65 y cumplimiento de la normativa de restriccion de sustancias peligrosas

+ Fuerza de paro continua de 63...596 N (14....134 Ib) (LDL-Series)

. v

Para comparar las caracteristicas de las familias de motores lineales, consulte Servomotores lineales en la pagina 26.
Consulte el documento Kinetix Linear Motion Technical Data, publicacion KNX-TD002, para ver las especificaciones de los
productos.
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Seleccion de un sistema servovariador

/ Movimiento integrado con \
software RSLogix 5000, version
18.00 0 posterior, 0 aplicacion
Studio 5000 Logix Designer, versién
21.00 0 posterior.

[N

Consulte Servovariadores
deindexadoy de
componentes en la
pdgina 18.

iNecesita control de
movimiento integrado?

« Laextensa biblioteca de instrucciones de control de
movimiento proporciona un control coordinado de
variadores

« Levade posicion y tiempo (TCAM, PCAM)

« Interpolacion lineal y circular

%

Bajo niimero de ejes ;Cudl es el ndmero de efes Alto nimero de ejes

para su sistema servovariador?

Vaya a Movimiento
integrado - Alto nimero
de ejes en la pdgina 16.

Movimiento integrado mediante la red EtherNet/IP
Bajo numero de ejes

#Qué funciones son
necesarias para su
aplicacion?

Plataforma de controladores
(PAC) Compact GuardLogix

Alto rendimiento con dimensiones Controladores 5370y 5380 con
mds pequefias, con motores Kinetix VP compatibilidad con el
y otros motores y accionadores movimiento integrado

de Allen-Bradley compatibles.
Plataforma de controladores

GuardLogix (PAC)
] o \ Controladores 55701y 5580 con
Variadores Klnetlx 5500 | Desconexionde | * 1756-EN2T
« Unsoloeje « 1756-EN2TR

« Movimiento integrado y sequridad integrada ;Tstr;geglé? . 1756-EN3TR

por la red EtherNet/IP @@
« (ontrol de desconexion de par sequra
240V monofdsico y trifésico

Simplicidad de bajo costo con una
amplia gama de motores y

jonadores de Allen-Bradl " Operacion trfésica e 480V Plataforma de controladores
accionadores de Allen-Bradle . s
i B Apoyo para motores de_mducaon Desconexion de CompactLogix (PAC)
(no incluye motores Kinetix VP). — Control de frecuencias L —
— Aiuste adantativo par sequra Controladores 5370 0 5380
J p cableada compatibles con el movimiento
\ saina 65/ integrado
/ . Variadores Kinetix 350 \ Plataforma de controladores
= +  Eje sendillo, capacidad de escalado de ControlLogix (PAC)
) og movimiento Controladores 5570 0 5580 con
« (Control de movimiento integrado en la red o 1756-EN2T
Etheret/P - 76ENTR
E + Desconexion de par sequra (cableada) - 1756-EN3TR
@ « Operacin de 120/240/480 V monofésica
= y trifdsica | —
\ pdgina 155 J Para ver una breve descripcion de las plataformas de controlador y

los vinculos a publicaciones con informacién completa,
consulte en la pagina 20.

Para comparar las caracteristicas de las diversas familias de servovariadores, consulte Servovariadores a partir de la

pagina 29. Consulte el documento Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, publicacién KNX-TD003, para ver las
especificaciones de los productos.

Para obtener informacion sobre productos de movimiento rotativo y movimiento lineal compatibles, consulte Motores
rotativos compatibles en la pagina 19.
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Movimiento integrado mediante la red EtherNet/IP - Alto nimero de ejes

Sistemas variadores Kinetix 5700

«  Fuente de alimentacion eléctrica de (C, operacion trifdsica de 480 V
— Multiejes, bus compartido de CC, bus compartido de CC extendido

« Seguridad funcional con certificacién TUV Rheinland, PLe, Gat. 3; SIL 3

= Inversores de un solo eje y de dos ejes 2198-xuxx-ERS3 y 2198-xxxx-ERS4
- ST0 cableada e integrada

« Losinversores de un solo eje y de dos ejes 2198-xxxx-ERS3 (serie B) afiaden:
- SS1 temporizado integrado (basado en variador)

«Losinversores de un solo eje y de dos ejes 2198-xxxx-ERS4 afiaden:
- SSTtemporizado integrado (basado en variador), SST monitoreado
— 551,552,505, SLS, SLP, SDI, SFX, SBC integrados (basados en controlador)

(o

lataforma de controladores
(PAC) Compact GuardLogix
Controladores 5370y 5380 con
compatibilidad con el movimiento

~

« Inversores de un solo eje y de dos ejes
—Aceptan retroalimentacion de encoder DSL de la familia de motores Kinetix VP

— Aceptan retroalimentacion de encoder incremental e Hiperface de los motores y accionadores de Allen-Bradley

« Apoyo para motores de induccién
— (Control de frecuencias
— (ontrol de lazo cerrado
- Ajuste adaptativo

« Movimiento integrado y sequridad integrada por la red EtherNet/IP

integrado

Plataforma de controladores
GuardLogix (PAC)
Controladores 55701y 5580 con

o 1756-EN2T

o 1756-EN2TR

& 1756-EN3TR /I

/ /Plataforma de controladores\I

pdgina 33
\ CompactLogix (PAC)
- Controladores 5370 0 5380
Inicio compatibles con el movimiento
/ integrado
Variadores Kinetix 5500 Plataforma de controladores
+ Multiejes, bus compartido de CA/CC ControlLogix (PAC)
+ 240V monofésico  fésico Controladores 5570 0 5580 con
Control de movimiento . Oper‘aqon tnfasma de 480V o o 1756-EN2T
integrado Desconexin + Movimiento integrado y sequridad integrada . 1756-EN2TR
por EtherNetP 6 func de par seaura por ared EtherNet/IP . T756-EN3TR
iQuéred {Qué funciones parseg « Control de desconexi6n de par sequra Sar /
necesita? de seguridad « STO cableada con conexiones a entradas de sequridad .7
necesita? « STO integrada con conexiones a controlador de sequridad Rl
+ Acepta retroalimentacion de encoder Hiperface y DSL e
+ Apoyo para motores de induccion L ’
— (Control de frecuencias L
- Ajuste adaptativo e
Control de movimiento integrado L7 ’
por interface Sercos \ pdgina 65 / - ’
Para ver una breve descripcion de las plataformas de controlador y
Consulte Control de los vinculos a publicaciones con informacién completa, consulte
R en la pdgina 20.
mngtm\fentosmtegradol por Monitoreo de velocidad
interface Sercos en la <
: sequra o desconexion de —
pdgina 17.
parsegura /Variadores Kinetix 6500 DA \ Plataforma de controladores
+ Multiejes ] CompactLogix (PAC)
« (Control de movimiento integrado por la _ Controladores 53700 5380
red EtherNet/IP (e Fompatibles con el movimiento
« Monitoreo de velocidad sequra integrado

Desconexion de par sequra (cableada)
+ Operaci6n trifdsica de clase 400 V
Compatible con bus comin de CC

N

Plataforma de controladores
ControlLogix (PAC)
Controladores 5570 0 5580 con

« 1756-EN2T

o 1756-EN2TR

=

pdgina 101 /

\ > 1756-EN3TR /

Para comparar las caracteristicas de las diversas familias de servovariadores, consulte Servovariadores a partir de la

pagina 29. Consulte el documento Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, publicacion KNX-TDOQ3, para ver las
especificaciones de los productos.
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Control de movimiento Kinetix

Control de movimiento integrado por interface Sercos

;0ué funciones Desconexion de par sequra

de sequridad
necesita?

Control de monitoreo de velocidad
sequra o de desconexion de par sequra

« Multigjes

mlariadores Kinetix 6200 _ \

« (ontrol de movimiento integrado por
interface Sercos

« Monitoreo de velocidad sequra

« Desconexion de par sequra (cableada)

« Operacion trifésica de clase 400 V

« Compatible con bus comdn de CC

Multiejes

Control de movimientointegrado por
interface Sercos

Desconexién de par sequra
(cableada)

(lase 2007400 V, trifésico
Compatible con bus comdin de (C

/Variadores Kinetix 6000

pdgina 123

mataforma de controladores
(PAC) CompactLogix

Controlador 1768-L4x 0 1768-L4xS con
1768-M04SE

Plataforma de controladores
(PAC) ControlLogix
Controlador 5570 con

o 1756-M03SE
«1756-M08SE

\ pdgina 101

J

+ 1756-M16SE

N

/

consulte en la pgina 20.

Para comparar las caracteristicas de las diversas familias de servovariadores, consulte Servovariadores a partir de la
pagina 29. Consulte el documento Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, publicacion KNX-TD0O3, para ver las

especificaciones de los productos.
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Para ver una breve descripcion de las plataformas de controlador y
los vinculos a publicaciones con informacién completa,
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Control de movimiento Kinetix

Servovariadores de indexado y de componentes

~

fPIataforma de
controladores ControlLogix
(PAC)
Controlador 5570 0 5580 con
1756-ENXT

Plataforma de controladores

/ Variadores Kinetix 300 \
]'E\@“ « e sendillo indexado
Necesita conexion i = Dm§3 « Conexion en red EtherNet/IP
enred EtherNet/IP? . « Desconexion de ppar sequra
n (cableada)
8 « Operacion de 120/240/480 V
= monofdsica y trifdsica
pégina 155
\ agina /

Plataforma de

el ompnen Al
+ Controlde E/5 0 Modbus-RTU Micro800 (PLC)
~ P « Micro830
« Operacion monofdsica y trifésica . °
« Micro850!
dase 200V Para ver una breve descripcion de las plataformas de controlador y
os vinculos a publicaciones con informacion completa, consulte
pagina 185 Seleccion de una plataforma de controlador en la pdgina 20.

Plataforma de

controladores

MicroLogix (PLC)
MicroLogix 1000
MicroLogix 1100

MicroLogix 1200
MicroLogix 1400
MicroLogix 1500

CompactLogix (PAC)

« Controladores 5370 0 5380 con
dos puertos incorporados

« Controladores 1769-L3x con un
solo puerto incorporado

« (Controladores 1768-L4x y
1768-L4xS con 1768-ENBT

Plataforma de controladores
MicroLogix (PLC)
« MicroLogix 1100
+  MicroLogix 1400

Plataforma de
controladores
Micro800 (PLC)

\Controlador Micro850

J

Para comparar las caracteristicas de las diversas familias de servovariadores, consulte Servovariadores a partir de la

pagina 29. Consulte el documento Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, publicacion KNX-TDOQ3, para ver las

especificaciones de los productos.
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Motores rotativos compatibles

(=3 (=3 (=3 (=3 (=3
5 2 3 2 g S 2 -
Movimiento rotativo = = = = = = = =
[} [} [} v v v v v
= = = = = = £ £
< < < < < < = =
Kinetix VP (Boletin VPL) X X - - - - - -
Kinetix VP (Boletin VPC) X - - - - - - -
Kinetix VP (Boletin VPF) X X - - - - - -
Kinetix VP (Boletin VPS) X X - - - - - -
MP-Series (Boletin MPL) X X X X X X X -
MP-Series (Boletin MPM) X X X X X X X -
MP-Series (Boletin MPF) X X X X X X X -
MP-Series (Boletin MPS) X X X X X X X -
HPK-Series X - - - - - -
TL-Series (Boletin TLY) - - X x O X X X
TL-Series (Boletin TL) - - - - - - - x@
(1) Motores rotativos TLY-Axxxx-H (encoders incrementales) solamente.
(2)  Motores rotativos TL-Axxxx-B (encoders de alta resolucion) solamente.
Motores y accionadores compatibles
=3 S S o =3 = o
X A 3 - S (] K ~
Movimiento lineal = = = = = = < =
z z z z z z z z
LDAT-Series x©®) X x@ - x@ x@ x® x@
MP-Series (Boletin MPAS) X x©) X x©) X X X x©
MP-Series (Boletin MPMA) X x© X x©) X X X -
MP-Series (Boletin MPAR) X X X X X X X -
MP-Series (Boletin MPAI) X X X X X X X -
LDC-Series con nticleo de hierro X X - X X X X
LDL-Series sin hierro - X - X X X X
(1) Propulsores lineales LDAT-Sxxxoer-xDx (encoders absolutos de alta resolucién) solamente.
(2)  Propulsores lineales LDAT-Sxxxxxx-xBx (encoders incrementales) solamente.
(3)  Propulsores lineales LDAT-Sxxxxxx-xBx (incremental) o LDAT-Sxxoxxr-xDx (absoluto de alta resolucion).
(4)  Etapas lineales de accion directa o tornillo de bolas MP-Series
(5)  Etapas lineales MP-Series (tomnillo de bolas) solamente.
(6)  Etapas lineales MP-Series (de accién directa) solamente.
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Seleccion de una plataforma de controlador

Se requieren controladores ControlLogix, GuardLogix o CompactlLogix para control de movimiento coordinado.

Controladores programables de automatizacion

/

Plataforma de controladores ControlLogix

[6) _[6)
“EE ]
m i

1 =

\

Los controladores programables de automatizacién (PAC) ControlLogix y
GuardLogix son sistemas modulares capaces de manejar sus aplicaciones mds
intensas. Los médulos se insertan en las ranuras del chasis ControlLogix.

+ Chasis ControlLogix

Control de movimiento integrado en la red EtherNet/IP
« Controladores de sequridad integrada
« Control de movimiento integrado por interface Sercos
+ Indexado por la red EtherNet/IP

o

/

Plataforma de controladores CompactLogix

Los controladores programables de automatizacién (PAC) CompactLogixy
Compact GuardLogix son sistemas modulares que ofrecen un control
eficaz en cuanto a costos para aplicaciones mds pequefias. Los modulos se
encajan uno al lado de otro en un riel DIN.

«  Riel DIN CompactLogix

« (Control de movimiento integrado en la red EtherNet/IP

« (ontroladores de sequridad integrada

« Control de movimiento integrado por interface Sercos

= Indexado por la red EtherNet/IP

Controladores l6gicos programables

Plataforma de controladores MicroLogix

) 5

Okl O < 0

Los controladores ldgicos programables (PLC) MicroLogix con
sefiales Modbus-RTU o PTO proporcionan soluciones de
movimiento simples basadas en PLC.

« Indexado por la red EtherNet/IP

«  Salida de tren de impulsos (PT0)

.

~

Plataforma de controladores Micro800

Los controladores ldgicos programables (PLC) Micro800 con
control de E/S o sefiales Modbus-RTU proporcionan soluciones
de movimiento simples basadas en PLC con el servovariador de
componente Kinetix 3.

«  Indexado por la red EtherNet/IP

« Salida de tren de impulsos (PTO)

. /

Para obtener mas informacion sobre las plataformas de controlador y los médulos de interface/red requeridos para
aplicaciones de control de movimiento, consulte las publicaciones que se indican en la tabla siguiente.

Plataforma de controlador Recurso

ControlLogix Sistema ControlLogix — Gufa de seleccion, publicacién 1756-5G001

Madulos de comunicacion EtherNet/IP

1756 ControlLogix Communication Modules Specifications, publicacién 1756-1D003

Médulos interface Sercos

Servomddulos analdgicos

1756 ControlLogix Integrated Motion Modules Specifications, publicacién 1756-TD004

Compactlogix Sistema CompactLogix — Guia de seleccion, publicacion 1769-5G001

Médulos interface Sercos

1768 CompactLogix Integrated Motion Specifications Technical Data, publicacién 1768-TD001

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

Micro800 Familia de controladores programables Micro800 — Gufa de seleccion, publicacién 2080-5G001
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Control de movimiento Kinetix

Seleccion de accesorios de servovariadores

/ Cables de motor e interface \ / Juegos de conectores, juegos de convertidores y \

. - componentes de transicion
« Tecnologia de un solo cable para motores rotativos Kinetix VP P

« (ables de alimentacion eléctrica y retroalimentacion de motores para su + Juegos de conectores para sefales de sequridad, /Sy
motor/accionador retroalimentacién de motor
« (ables de interface para modulos de comunicacion Sercos y Ethernet + Juegos de (onvem(jores de retroalimentacién de Hiperface a
« Cables de interface para control de /S y sefiales de desconexidn sequra en DSLy de EnDat a Hlper_fa.c,e
cascada de variador a variador « Componentes de transicién para sefiales de E/S y

retroalimentacién de motor

%—u y - f H@g; - Componentes de desconexidn sequra para sefiales de

g desconexidn sequra en cascada de variador a variador
« Juegos de conectores de bus compartido Boletin 2198

bt | ] / \ /
/Médulo de salida de encoder 2198-ABQE \
£l madulo de salida de encoder de Allen-Bradley es un mddulo auténomo basado en red EtherNet/IP para montaje en riel DIN -
capaz de generar impulsos de salida en mdltiples protocolos de encoder para un dispositivo periférico suministrado por el cliente @ |
(por ejemplo, cdmaras usadas en sistemas de vision mediante escan de lineas). El médulo de salida de encoder acepta ejes reales &

y virtuales para sistemas que usan movimiento integrado por red EtherNet/IP.

« Sincroniza los dispositivos de otros fabricantes con nuestro sistema de movimiento integrado
« (Configure y programe con el software Studio 5000 Logix Designer

« lainstalacion en gabinete elimina la necesidad de montar los encoders en la mdquina.

« Sesincroniza con cualquier eje de movimiento. No se limita a los ejes cercanos. o\
» Salida configurable: cuadratura o tren de impulsos E ‘
+ Los dos puertos Ethernet son compatibles con una variedad de topologas de red [© srersraaer

Componentes de alimentacion eléctrica

« Madulo de derivacion, modulo de relleno o linea de alimentacidn eléctrica Boletin 2094
para variadores Kinetix 6000, Kinetix 6200 y Kinetix 6500

(O

« Médulos de interface de linea Boletin 2094, disefiados para reemplazar muchos de los g
dispositivos de alimentacién eléctrica de entrada comunes requeridos para su sistema
servovariador
[ « Filtros de linea de CA Boletin 2198 y 2090
«+ Médulos de derivacion externa Boletin 2198, 2090 y 1394
——

2 8 8 &
YV g

. /

Para obtener mds informacion sobre los accesorios, consulte el documento Kinetix Servo Drives Specifications Technical
Data, publicacion KNX-TDOO3 y el documento Kinetix Motion Control Accessories Specifications Technical Data,
publicacion KNX-TD004.
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Control de movimiento Kinetix

Verifique las combinaciones de sistemas y los componentes accesorios

Cada una de estas publicaciones se concentra en una familia de variadores y proporciona los nimeros de catélogo de los
accesorios de variador requeridos para un sistema tipico. Se incluyen tablas y ejemplos que listan los cables de motor/
accionador, cables de interface y juegos de conectores requeridos para un sistema. También se incluyen tablas de
especificaciones de rendimiento, curvas de par/velocidad (movimiento rotativo) y curvas de fuerza/velocidad (movimiento
lineal) para la combinacion éptima de variador/motor o variador/accionador. Use la publicacion de sistemas variadores y la
publicacién de accesorios de movimiento para completar su lista de materiales.

Recurso Publicacién
Kinetix 5700 Drive Systems Design Guide KNX-RM010
Kinetix 5500 Drive Systems Design Guide KNX-RM009
Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide KNX-RM003
Kinetix 300 and Kinetix 350 Drive Systems Design Guide KNX-RM004
Kinetix 3 Drive Systems Design Guide GMC-RMO05
Kinetix 2000 Drive Systems Design Guide GMC-RMO06
Kinetix 7000 Drive Systems Design Guide GMC-RM007

Recursos adicionales

Estos documentos contienen informacion adicional acerca de productos relacionados de Rockwell Automation.

Recurso

Descripcion

Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicacion KNX-TDO0T

Proporciona las especificaciones de los productos para los motores rotativos Kinetix VP, MP-Series, TL-Series y
HPK-Series.

Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data, publicacién KNX-TD002

Proporciona las especificaciones de producto de las etapas lineales Boletin MPAS y MPMA, los cilindros
eléctricos Boletin MPAR y MPAI, y los motores lineales LDC-Series y LDL-Series.

Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, publicacion KNX-TD003

Proporciona las especificaciones de producto de las familias de servovariadores Kinetix de control de
movimiento integrado a través de la red Ethernet/IP, control de movimiento integrado por interface SERCOS,
conexion en red EtherNet/IP y Component.

Kinetix Motion Accessories Specifications Technical Data, publicacion KNX-
10004

Proporciona las especificaciones de producto de los cables de interface y de motor Boletin 2090, juegos de
conectores de perfil bajo, componentes de alimentacién de variador y otros accesorios de servovariadores.

Pautas de cableado y conexidn a tierra de equipos de automatizacion
industrial — Datos de aplicacién, publicacién 2198-RM001

Proporciona una descripcion de las funciones de paro integrado y las funciones de monitoreo sequro con un
controlador Logix 5000 y servovariadores Kinetix 5700.

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

Proporciona informacion sobre el cableado, la configuracién y la resolucion de problemas de funciones de
velocidad sequra de los variadores Kinetix 6200 y Kinetix 6500.

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

Proporciona informacion sobre el cableado, la configuracién y la resolucion de problemas de las funciones de
desconexion de par sequra de los variadores Kinetix 6200 y Kinetix 6500.

System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual,
publicacion GMC-RMO01

Proporciona informacién, ejemplos y técnicas disefiados para minimizar fallos del sistema causados por ruido
eléctrico.

Medios fisicos industriales Fthernet, publicacién 1585-BR001

Proporciona informacion para determinar el cable Fthernet Boletin 1585 apropiado para su aplicacién y las
especificaciones de producto para ayudarle a seleccionar los componentes adecuados.

Consulte Motion Analyzer desde:
https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.

Proporciona una completa herramienta de dimensionamiento de aplicaciones de control de movimiento para
andlisis, optimizacion, seleccion y validacion de su sistema de control de movimiento Kinetix.

Sitio web de seleccién de productos de Rockwell Automation®
http://www.rockwellautomation.com/global/support/selection.page

Proporciona la seleccion de productos y herramientas de configuracion del sistema en linea, incluidos
esquemas en AutoCAD (DXF).

Puede ver o descargar publicaciones en http://www.rockwellautomation.com/global/literature-library/overview.page. Para
solicitar copias impresas de la documentacién técnica, comuniquese con el -distribuidor de Allen-Bradley o representante
de ventas de Rockwell Automation correspondientes a su localidad.
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Comparacion de caracteristicas de los productos

Servomotores rotativos

Los motores rotativos (excepto los TL-Series™) son componentes UL Recognized que cumplen las normas UL y CSA
aplicables. Distintivo CE para todas las directivas aplicables. Visite http://ab.rockwellautomation.com para obtener mas

informacion.

Servomotores Kinetix VP

Caracteristicas de los
motores

Motores de baja inercia
Kinetix VP (Boletin VPL)

Motores para servicio continuo
Kinetix VP (Boletin VPC)

Motores aptos para la industria
alimenticia Kinetix VP (Boletin VPF)

Motores de acero inoxidable
Kinetix VP (Boletin VPS)

(aracterfsticas principales

Desarrollados para satisfacer las
dlasificaciones del variador Kinetix®
55001 el inversor de dos ejes Kinetix
5700 para un dimensionamiento
optimizado del sistema

Tecnologia de un solo cable

Alta relacion par/tamafio

Baja inercia de rotor

Desarrollados para usarse con los
variadores Kinetix 5700 para un
dimensionamiento y rendimiento
optimizados del sistema

Disefio de imdn permanente interior
Ventilador para una mayor salida de
potencia

Mayores velocidades mdximas
Tecnologia de un solo cable

Par continuo alto

Desarrollados para usarse con el
variador Kinetix 5500 y el inversor de
dos ejes Kinetix 5700

Opciones de bobinados, frenos y
retroalimentacion de encoder
configurables

(lasificaciones para un
dimensionamiento optimizado del
sistema

Tecnologfa de un solo cable

Baja inercia de rotor

Desarrollados para usarse con el
variador Kinetix 5500 y el inversor de
dos ejes Kinetix 5700

Disefiados especificamente para
ambientes sanitarios para uso en
aplicaciones de lavado de alta presion
altamente cdustico

Tecnologfa de un solo cable

Baja inercia de rotor

Bobinados de clase de 200y 400 V
Imanes de tierras raras de alta
energfa

Bobinados de clase de 400 V
(lasificacion de eficiencia energética IE4
Aqujero roscado en extremo de eje
Conector DIN SpeedTec; gira 325°

Recubrimiento epdxico apto para la
industria alimenticia

Bobinados de clase de 200y 400 V
Imanes de tierras raras de alta energfa

Exterior ilindrico liso de acero
inoxidable pasivado serie 300
Cumple Ia norma 169 de NSF/ANSI
Bobinados de clase de 400 V
Aqujero roscado en extremo de eje

Caracterfsicas ég#igﬁﬁgogd%gem ggge Cojinetes mds grandes para una mayor Agujero roscado en extremo de eje (able extendido de 5 m (16.4 pies)
Dimensiones ds monta"egIE( 7941 vida dtil Conector DIN SpeedTec; giraa 315° desde el motor para proteger el
estindar I Montaje en pie integrado Dimensiones de montaje IEC 72-1 conector

Dimensiones de montaje IEC 72-1 estandar estandar Dimensiones de montaje IEC 72-1
estandar
, Servomotores sincronos de CA sin . . . Servomotores sincronos de CA sin Servomotores sincronos de CA sin

Tipo de motor escobillas Servomotores sincronos de CA sin escobillas escobillas escobillas
IP50 minimo, sin sello de eje IP66/1P67 con sello de eje (estandar) y [P66/IP67 con sello de eje (esténdar) y

Especificaciones (estandar) IP65 con sello de eje (estdndar) y uso de uso de conector de cable sellado para uso de conector de cable sellado para

an?bienta\es IP66 con sello de eje opcional y uso | conector de cable sellado para proteccién proteccién contra el medio ambiente proteccién contra el medio ambiente
de conector de cable sellado para contra el medio ambiente (Grasa apta para laindustria alimenticia IP69K para soportar proyecciones de
proteccién contra el medio ambiente en sello de eje agua de 1200 psi en el motor

Par de paro continuo 0.46...33Nm (4...292 Ib-pulg.) 17.6...191.1Nem (156. .. 1697 Ib-pulg.) 0.93...19Nm (8...172b-pulg.) 8.1y 21.0Nm (72 y 186 Ib=pulg.)

Par de paro pico 1.33...79Nm (12...702 Ib-pulg.) 40.3...327.8 Nem (357...2901 Ib-pulg.) 2.69...49Nm (24. . .430bepulg.) 27.1y67.8 Nm (240y 600 Ib-pulg.)

Velocidad nominal Hasta 8000 rpm 1000, 1500y 3000 rpm Hasta 8000 rpm 3000 rpm

Salida nominal del motor | 0.19...7.16 kW (0.25...9.60 Hp) 40...30kW (5.4...40.2 Hp) 0.34...4.18 kW (0.46. ..5.60 Hp) 14y33kW (19y4.4Hp)

Multiples vueltas, alta resolucién,

Encoders absolutos de alta resolucién,
miltiples vueltas y una sola vuelta

Miltiples vueltas, alta resolucion,

Opciones de posicién absoluta Opcién de encoder con dlasificacion SIL 2 posicién absoluta Mdltiples vueltas, alta resolucidn, posicién
retroalimentacion Una sola vuelta, alta resolucion, (PLd) Una sola vuelta, alta resolucion, absoluta
posicién absoluta Opcion de encoder digital EnDat de gran posicion absoluta
exactitud
) Freno de 24 VCC Freno de 24 VCC Freno de 24 VCC Juego de sellode eje con eslinga
Opciones de motor Juego de sello de eje Juego de sello de eje Juego de sello de eje Juedo de presién de aire nositiva
Eje sin chaveta Eje sin chaveta Juego de presion de aire positiva godep p
. , « Kinetix 5700 - Kinetix 5700 Kinetix 5700
Variadores compatibles | ey 5500 Kinetix5700 Kinetix 5500 Kinetix 5500
Envasado E:]ev:;gg?jgiﬂm(”gos Industrias cdrnica y avicola
Conversion - Conversion Formado, llenado sellado Cortey llenado de alimentos
Aplicaciones tipicas Manejo de materiales m’nrgoge tollos Manejo de alimentos mggggniieei‘gemos Sin procesar
Ensamblaje electronico . Manej’o de materiales Para aplicaciones carnicas y avicolas se Ciencias biolGgicas
Industria automotriz recomienda usar motores de acero Productos de consumo

inoxidable Kinetix VP
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Comparacion de caracteristicas de los productos

Servomotores MP-Series

Motores aptos para la industria

Caracteristicasde | Motores de baja inercia Motores de mediana inercia alimenticia Motores de acero inoxidable
los motores MP-Series (Boletin MPL) MP-Series (Boletin MPM) MP-Series (Boletin MPF) MP-Series (Boletin MPS)
. . «  Alta relacion par/tamafio « Opciones de bobinados, frenos y ’ D|senados esp.eoﬂvcameme para
" »Alta relacion par/tamafio . o . . ambientes sanitarios para uso en
(aracteristicas . o + Tecnologia de motor inteligente retroalimentacion de encoder o
o « Tecnologia de motor inteligente S ) aplicaciones de lavado de alta
principales ot + Mediana inercia de rotor configurables - -
« Baja inercia de rotor P 2 presion altamente cdustico
+ Fdcil migracién de motores 1326AB | «  Baja inercia de rotor S
« Bajainercia de rotor
+ Bobinados de 230 Vy 460 V « Exterior cilindrico liso de acero
. Bobinados de 230y 460V . Multlp\ves opciones de velocidades | Recubr!mle_mo epdxico apto para la |nox!?able pa;wado serie 300
« Imanes de tierras raras de alta de bobinado industria alimenticia + Certificado y listado segun la
enerdia + Imanes de tierras raras de alta +Bobinados de 230 Vy 460V norma NSF/ANSI 169
- 9 . energfa + Agujero roscado en extremo de eje | +  Bobinados de 230 Vy 460 V
(aracterfsticas «Aqgujero roscado en extremo de eje ; ) ) : '
o o « Aqujero roscado en extremo deeje | «  Conectores DIN listos para « Aqgujero roscado en extremo de eje
» (Conectores DIN; giran 180 ) i o N )
I ) « Conectores DIN listos para SpeedTec; SpeedTec; giran 180 + Extensiones de cables de 3 m
+ Dimensiones de montaje IEC 72-1 ; 5 o . !
esténdar giran 180 « Dimensiones de montaje IEC 72-1 (9.8 pies)
« Dimensiones de montaje IEC 72-1 estandar » Dimensiones de montaje IEC 72-1
estdndar estdndar
Tipo de motor Servomotores sincronos de CA sin escobillas
+ |P50 minimo, sin sello de eje + P50 minimo, sin sello de eje « IP66/IP67 con sello de eje « |P66/IP67 con sello de eje
(esténdar) (estandar). (estandar) y uso de conectores de (estandar) y uso de conectores de
Especificaciones «IP66 con sello de eje opcional yuso | = 1P67 con sello de eje opcional y uso cable sellados para proteccion cable sellados para proteccién
ambientales de conectores de cables sellados de conectores de cable sellados para contra el medio ambiente. contra el medio ambiente.
para proteccién contra el medio proteccion contra el medio « (rasa apta para la industria + |P69K para soportar proyecciones
ambiente. ambiente. alimenticia en sello de eje de agua de 1200 psi en el motor
Par continuo 0.26...163Nem (2.3...7440bpulg.) | 2.18...62.8 Nem (19.3...556 Ib-pulg.) | 1.6...19.4Nem (14...1721b-pulg.) | 3.6...21.5Nem (32...790 Ib-pulg.)
Par pico 0.74...278 Nem (6.6...2,460 Ib-pulg.) | 6.6...154.2Nem (58...1365 Ib-pulg.) | 3.61...48.6N-m (32...430Ib-pulg.) | 11.1...98 Nem (67.8...600 Ib-pulg.)
Velocidad Hasta 8000 rpm Hasta 7000 rpm Hasta 5000 rpm 3000y 5000 rpm

Salida nominal del
motor

0.76...18.6 kW

0.75...7.50kW

073...4TkW

13...35kW

Opciones de
retroalimentacion ("

« Multiples vueltas, alta resolucién
posicion absoluta

« Unasola vuelta, alta resolucién
posicion absoluta

« Encoders incrementales

« Dispositivo de resolucién

« Multiples vueltas, alta resolucion
posicién absoluta

« Unasola vuelta, alta resolucién
posicion absoluta

« Dispositivo de resolucién

« Mdltiples vueltas, alta resolucién, posicion absoluta
«Una sola vuelta, alta resolucion, posicion absoluta

Opciones de motor

« fFrenode 24 V(C

+Juego de sello de eje

« Ejesin chaveta (tamafios de
estructura limitados)

+ Frenode 24 V(C
+ Juego de sello de eje
+Juego de presion de aire positiva

« frenode 24 V(C
« Juego de sello de eje
«Juego de presion de aire positiva

+ Frenode 24 V(C
+Juego de sello de eje con eslinga
+Juego de presion de aire positiva

Variadores @ 19

compatibles

« Kinetix 5700

+ Kinetix 5500

« Kinetix 6200/Kinetix 6500
« Kinetix 6000

« Kinetix 7000

« Kinetix 300/350

« Kinetix 2000

« PowerFlex® 755

« Kinetix 5700

« Kinetix 5500

«  Kinetix 6200/Kinetix 6500
« Kinetix 6000

« Kinetix 300/350

« Kinetix 2000

Aplicaciones tipicas

+ Envasado

+ (onversion

+ Manejo de materiales
« Ensamblaje electronico
+ Industria automotriz

+ Impresion

« Manejo de rollos

« (onversion

« Industria automotriz

« Envasado de alimentos

«  Llenado volumétrico

« Formado, llenado, sellado

«Manejo de alimentos

« Paraaplicaciones carnicas y
avicolas se recomienda usar
motores de acero inoxidable MP-
Series™

» Industrias cdmica y avicola
Corte y llenado de alimentos

« Manejo de alimentos sin procesar
»  Procesamiento

Ciencias bioldgicas

Productos de consumo

(1) No todas las familias de variadores aceptan las opciones de retroalimentacion incremental y de dispositivo de resolucién.

(2)  Para consultar las especificaciones del variador Kinetix 2000, remitase a Recursos adicionales en la pagina 22 para obtener los vinculos a las publicaciones de quias de disefio y datos técnicos aplicables.
(3)  Para consultar las especificaciones del variador PowerFlex 755, consulte la Guia de seleccién de variadores de bajo voltaje PowerFlex, publicacion PFLEX-5G002.
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Comparacién de caracteristicas de los productos

Servomotores asincronos HPK-Series

Caracteristicas de los motores

Servomotores asincronos HPK-Series

(aracteristicas principales

Alta potencia
Gran inercia del sistema

Bobinados de 400 V'y 460 V
s 07
Montaje en pie o en brida IEC
Tipo de motor Motores asincronos de induccion
(lasificacion ambiental P54
Par continuo 96...955N-m (849. . .8452 Ib-pulg.)
Par pico 165...1927 Nem (1460. . . 17,054 Ib-pulg.)
Velocidad Velocidades base de 1500y 3000 rpm

Salida nominal del motor

17.1...150kW

Opciones de retroalimentacion

Multiples vueltas, alta resolucion, posicion absoluta
Una sola vuelta, alta resolucién, posicion absoluta

Varias posiciones de montaje de la caja de empalmes

Opciones de motor Freno de retencidn, 380...460V
Juego de encoder HPK-xoxx-ENC-xx
. ; Kinetix 5700
Variadores compatibles Kinetix 7000

Aplicaciones tipicas

Envasado de alta potencia
Conversion
Bobinado/desbobinado/rebobinado

Laminadoras
Cuchilla movil
Manejo de materiales

Servomotores de baja inercia TL-Series

Caracteristicas de los motores

Motores TL-Series (Boletines TLy TLY)

Caracterfsticas principales

Tamafio compacto, alta densidad de par
Tamafios de estructuras métricos y NEMA

Tecnologia de motor inteligente
Baja inercia de rotor

Caracteristicas Fﬁs inneid(?g S\iazegge\r/g fa (tierras raras) Ezmﬂ;)(gi?é?]ee?Ele;iseddee]W%i?f P
Tipo de motor Servomotores sincronos de CA sin escobillas

(lasificacién ambiental IP65 con sello de eje opcional

Par continuo 0.086...5.42Nsm (0.76. ..48 Ib=pulg.)

Par pico 0.22...13Nem (1.94...115bpulg.)

Velocidad 4500, 5000y 6000 rpm

Salida nominal del motor

0.037...20kW

Opciones de retroalimentacion

Multiples vueltas, alta resolucion, posicion absoluta (con baterfa de respaldo)

Incremental (2000 conteos)

Opciones de motor

Freno de 24 V(C
Juego de sello de eje

Variadores compatibles 0

Kinetix 6000 (Boletin TLY)
Kinetix 300/350 (Boletin TLY)
Kinetix 3 (Boletin TLy TLY)
Kinetix 2000 (Boletin TLY)

Aplicaciones tipicas

Robots

Manejo de materiales
Mesas X-Y
Maquinaria especial

Fabricacion de semiconductores
Equipo médico o de laboratorio
Magquinaria de envasado ligero

Maquinaria de oficina

(1) Para consultar las especificaciones del variador Kinetix 2000, remitase a Recursos adicionales en la pagina 22 para obtener los vinculos a las publicaciones de qufas de

disefio y datos técnicos aplicables.
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Comparacion de caracteristicas de los productos

Servomotores lineales

Los motores lineales son componentes UL Recognized que cumplen las normas UL y CSA aplicables. Distintivo CE para
todas las directivas aplicables. Visite http://ab.rockwellautomation.com para obtener mas informacion.

Servomotores lineales LDC-Series y LDL-Series

Caracteristicas de los
motores lineales

Servomotores lineales LDC-Series

Servomotores lineales LDL-Series

(aracterfsticas principales

« Alta relacion fuerza de empuje/costo para ofrecer soluciones menos
(0st0sas

«Parvibratorio < 5% de la fuerza continua

« Operacion con 230/400 y 460 VCA

«Tecnologia sin vibracién que produce movimiento sumamente suave

Sin atraccién magnética entre la bobina y el canal de imdn, lo que

permite el uso de cojinetes lineales mds pequefios y menos costosos

« Sin campo magnético externo que se tenga que blindar en aplicaciones
sensibles a campos magnéticos

« Qperacion con 230 VCA

«(apacidades de velocidad a 10 m/s (32.8 pies/s) para aumentar la productividad de la maquina

« Tecnologia de accién directa para una respuesta ultrarrapida del servo

(aracteristicas « Sin piezas que se desgasten, para aumentar la productividad de la mdquina debido a la menor demanda de mantenimiento y repuestos
« (onectores de alimentacion y retroalimentacion de motor MP-Series estandar para combinar fécilmente con las extensiones y los cables flexibles de
Allen-Bradley®
Tipo de motor Bobina con nicleo de hierro y pista magnética (anal magnético y bobina sin hierro
(lasificacién ambiental Cumple las normas P65 y RoHS
Fuerzas continuas 74...2882N (17...6481b) 63...596N (14...1341b)
Fuerzas pico 188...5246N (42...11791b) 209...1977 N (47.. .4441b)
Velocidad pico 10m/s (32.8 pies/s) 10m/s (32.8 pies/s)
Par vibratorio < 5% de la fuerza continua Cero

Accesorios instalables en el
ampo

+ Placas de enfriamiento

+Juego de conector tipo mamparo

«Juego de conector de encoder

«Sensor Hall para bobina conectorizada

« Sensor Hall para bobina con conductores libres

«Juego de conector tipo mamparo

«Juego de conector de encoder

« Sensor Hall para bobina conectorizada

« Sensor Hall para bobina con conductores libres

Variadores compatibles M

« Kinetix 5700

« Kinetix 6200/6500
« Kinetix 6000

« Kinetix 300

« Kinetix 3

« Kinetix 2000

« Kinetix 6000
« Kinetix 300
« Kinetix 3

« Kinetix 2000

Aplicaciones tipicas

+ Mdquinas de envasado, formado, relleno y sellado

« Porticos de formato grande (recogida y colocacion, trazado y
paletizacion)

« Manejo de materiales (movedores de paletas y vidrio en [dminas)

« Méquinas de corte a chorro de agua, lser y plasma

« Méquinas herramienta

« Méquinas de corte al vuelo

« Mdquinas de medicién por coordenadas

« Encaminadores de formato grande

« Impresoras de formato grande (eje escalonado)

« (orte, manejo y marcado de obleas

« Mdquinas de impresién de computadora a placa

« Impresion de formato grande (eje de cabezal de impresion)

« Trazado de paneles planos y solares (eje de cabezal de trazado)
« Los ejes requieren una velocidad sumamente suave y constante

(1) Para consultar las especificaciones del variador Kinetix 2000, remitase a Recursos adicionales en la pagina 22 para obtener los vinculos a las publicaciones de quias de disefio y datos técnicos aplicables.
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Comparacién de caracteristicas de los productos

Accionadores lineales

Los accionadores son componentes UL Recognized segun las normas UL y CSA aplicables y el distintivo CE para todas las
directivas aplicables. Visite http://ab.rockwellautomation.com para obtener méas informacion.

Accionadores lineales integrados

Caracteristicas de los
accionadores

Etapas lineales integradas
MP-Series (Boletin MPAS)

Etapas lineales
multiejes integradas MP-Series (Boletin MPMA)

Propulsores lineales integrados
LDAT-Series

(aracteristicas principales

Etapas lineales robustas con motor lineal
de accion directa integrado o tornillo de
bolas con servomotor MP-Series
Disponible en tres tamafios de estructura
(anchos de base) a fin de cumplir una
variedad de requisitos de carga para la
automatizacion general

Tecnologia de motor inteligente (tornillo
de bolas)

Velocidades lineales muy altas (de accién
directa)

Alineamiento de 30 segundos de arco al sacarlo de la caja
Administracién de cables de cambio répido,
reemplazables en el campo para facilitar el
mantenimiento

Guias lineales tipo bola en jaula que retienen la
ubricacion para prolongar la vida util de los cojinetes y
producir niveles de ruido mds bajos

Encoders absolutos en eje de tornillo de bolas y encoders
incrementales en eje de motor lineal de accion directa-
Conectores de alimentacion y retroalimentacion de
motor MP-Series para conexion a cables de extensién y
variadores de Allen-Bradley

Agujeros de acceso para facilitar la lubricacién

Accionadores lineales precisos con nicleo de hierro de alta
velocidad con qufa lineal incorporada. Como solucién
predisefiada, los propulsores lineales integrados pueden
ayudar a:
« Reducir el tiempo de ingenierfa, disefio y documentacion
Reducir el nimero de mecanismos y de componentes
necesarios para construir una solucion personalizada
Reducir el tiempo de instalacién del eje en una mdquina
Aumentar la confiabilidad debido a la tecnologia Direct Drive
con una sola qufa lineal, un solo componente de desgaste,
cojinetes lineales de bolas enjauladas y eliminacion de
componentes de desgaste asociados con la conversion de
movimiento rotativo a lineal

Operaci6n de 200/230 V'y 400/460 V (solo operacion de 230 V para tamafio de estructura de 150 mm de

accion directa)
Imanes de alta energia (tierras raras)
(onectores para aplicaciones severas

El cojinete lineal integrado proporciona la capacidad de
soportar una carga sin tener que montar y alinear cojinetes
externos

Cubierta para tiras dptima para ofrecer proteccion adicional a

Caracteisticas Operacion sin interruptores de inicio y final de carrera los cojinetes en ambientes dificiles
El disefio para montaje en carro y base permite apilar estructuras de 200 mm y 250 mm Multiples métodos y superficies de montaje para facilitar el
Conectores de alimentacién y retroalimentacion de motor MP-Series estandar montaje en su maquina
Juego de purga de aire opcional para mayor proteccion contra el ingreso de sustancias extrafias Se acopla directamente al componente que debe ser movido
, . Etapa lineal de accion directa Propulsores lineales de accion directa
Tipo de accionador Etapa lineal con accionamiento por tornillo de bolas Tamaios de estructura de 30, 50, 75, 100y 150 mm
— ' El exclusivo y duradero sistema de sellado de tira proporciona una clasificacion ambiental IP30 para evitar el - ' ’
lasiicacibn ambiental ingreso de particulas de més de 2.5 mm (0.1 pulg.) de didmetro en la etapa lineal 1P30 {con opcidn de cubierta para iras)
Fuerzas continuas 83...521N (19...1171b) 81...1997N (18...4491b)
Fuerzas pico 312...9212N(70...273 Ib) 168...5469 N (38...12291b)
- P 7 7l
Velocidades pico 200...5000 mm/s (7.9...196.9 pulg./s) le-lsatsa'tr?dSaT/S (16 pies/s), y acelracion, 49 m/s* (160 pies/s")
Longitudes de carrera Q) 120...1940mm (4.7...76.4 pulg.) 100...900 mm (4.0...35.0 pulg.)

Opciones de retroalimentacion

Posicién absoluta, alta resolucién, mdltiples vueltas (tornillo de bolas)
Encoder lineal magnético incremental con resolucién de 5 micrones (de accion directa)

Incremental, escala magnética, resolucién de 5 um
Absoluto, escala magnética, Hiperface, compatible solo con
los servovariadores Kinetix 300

Accesorios instalables en el
@mpo

Juego de repuesto para médulo de pista
de cable

Juego de repuesto de sellado de tira
(ubierta superior

(ubierta lateral

Acoplamiento

Juego de tuercas en T (paquete de 10)
Juego de abrazaderas de puntera
(paquete de 10)

Juego de repuesto para mddulo de pista de cable
Juegos de repuesto de sellado de tira

Juegos de cubierta superior (solo para ejes Y 0 Z)
Juegos de cubierta lateral

Juegos de acoplamiento (solo para ejes Y 0 Z)
Juego de tuercas en T (paquete de 10)

Juego de barra de tuercaen T

Juego de pistola de grasa

Cartucho de repuesto de grasa

Aditamentos de montaje:

Montaje en pie

Brida de horquilla (macho)

Brida giratoria de horquilla (hembra)
Aditamentos del extremo deslizante:
« Juego de ojillo

Juego de horquilla de varilla

Juego de acoplador de varilla

Soporte de montaje de carga horizontal

Juego de pistola de grasa ) )
Cartucho de repuesto de grasa Servomotor rotativo (solo para ejes Y 0 Z) Juego de contrapeso
Kinetix 5700
Kinetix 5500 (solo tornillo de bolas) Kinetix 5700 Kinetix 5700
Kinetix 6000 y Kinetix 6200/6500 Kinetix 5500 (solo tornillo de bolas) Kinetix 5500
' e () Kinetix 300 (tornillo de holas y accion Kinetix 6000 y Kinetix 6200/6500 Kinetix 6000 y Kinetix 6200/6500
Variadores compatibles directa) Kinetix 300 (tornillo de bolas y accién directa) Kinetix 300
Kinetix 350 (solo tornillo de bolas) Kinetix 350 (solo tornillo de bolas) Kinetix 3
Kinetix 3 (solo accion directa) Kinetix 2000 Kinetix 2000

Kinetix 2000

Aplicaciones tipicas

Ensamblaje electrénico
Recogiday colocacién
Robots

Inspeccién

Etiquetado
Distribucion
Micromatriz

Manejo de materiales
Recogida y colocacién
Distribucion

Escaneado

(ontorneado

Impresién de tono continuo
Corte movil de formas

Aplicaciones que actualmente usan un accionador de correa de
disefio a la medida o un dispositivo de varillaje que convierte el
movimiento giratorio en lineal, como encartonadoras, apiladoras,
embaladoras de cajas, formadoras de cajas y bandejas,
alimentadores de entrada y salida, derivadores, eyectores,
compuertas descendentes y transportadores horizontales.

(1) Seaplicaalas etapas lineales Boletin MPAS. No todas las longitudes de carrera (recorridos) Boletin MPAS estén disponibles con las etapas lineales multiejes Boletin MPMA.
(2)  Para consultar las especificaciones del variador Kinetix 2000, remitase a Recursos adicionales en la pagina 22 para obtener los vinculos a las publicaciones de quias de disefio y datos técnicos aplicables.
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Comparacion de caracteristicas de los productos

Cilindros eléctricos MP-Series

Caracteristicas de los Cilindros eléctricos
accionadores MP-Series (Boletin MPAR)

Cilindros eléctricos para aplicaciones severas
MP-Series (Boletin MPAI)

servomotores MP-Series (Boletin MPL)
Caracterfsticas principales

Disefio avanzado caracterizado por una construccion de tornillo de bolas accionado por

Disefio avanzado caracterizado por una construccién de tornillo de bolas y tornillo
de rodillos accionados por servomotores MP-Series (Boletin MPL)

Cilindros de montaje de brida frontal, montaje de mufion frontal y montaje de
horquilla trasera

Opcion (pintura) apta para la industria de alimentos, con recubrimiento epéxico, y
piezas de sujecion y accesorios de acero inoxidable resistente a la corrosion

Tecnologfa de motor inteligente
« Velocidades lineales muy altas

Los dilindros totalmente ensamblados y listos para instalar ayudan a ahorrar tiempo en la ingenierfa de disefio mecdnico, cableado y puesta en servicio

Operacion de 200/230 V' y 400/460 V

Opciones de retroalimentacién absoluta de alta resolucion, compatible con los servomotores MP-Series
Conectores de alimentacion y retroalimentacién de motor MP-Series estdndar

Caracterfsticas (lasificado para un ciclo de servicio del 100% y disefiado para brindar un rendimiento repetible y reproducible durante la vida dtil de operacién del accionador
La retroalimentacin absoluta permite la operacion sin interruptores de inicio y final de carrera
No se requieren tuberias, valvulas ni suministro de aire 0 aceite
Tamafios de estructura de tipo neumatico de 32,40y 63 mm, 150 15552 Tamaios de estructura de 64, 83, 110y 144 mm
Tipo de accionador (ilindros eléctricos accionados por tornillo de bolas Cilindros eléctricos de tornillo de bolas y tornillo de rodillo
La clasificacion IP40 (unidad completa) incluye sello en extremo de barra y
Clasificacién ambiental puerto respirador (lasificaciones IP66 e IP67 con el uso de conectores de cables sellados a prueba de
(lasificacién IP66 para componentes electronicos con el uso de conectores de condiciones ambientales (Boletin 2090)
cables sellados para proteccién contra el medio ambiente (Boletin 2090)
Fuerza de paro continua 240...2,000N (54...450Ib) 706...13,122N (159...2950 Ib)

Fuerza max. de alimentacion 300...2500N (67...562 Ib)

1446.. 14,679 N (325...33001b)

Velocidades pico 0.15...1.0m/s(59...39.4 pulg./s) 176...610mm/s (6.9...24.0 pulg./s)
Longitudes de carrera U 100...800mm (4.0...32.0 pulg.) 076,150, 300, 450 mm (3.0, 6.0, 12.0, 18.0 pulg.)
Equipo opcional Frenos de retencion de 24 V(C Frenos de retencidn de 24 V(C

Accesorios instalables en el
@mpo

Montaje en pie

Montaje en brida

Juego de montaje en mufion

Soporte de mufién

Aditamentos de montaje (brida giratoria, mufion)

Aditamentos de barra de pistn (armella de barra, horquilla de barra, acoplador de
barra)

Barra de quia

Placas de montaje

Montaje en brida frontal

Montaje en horquilla trasera

Aditamentos de extremo de barra (armella de barra, horquilla de barra)
Opcion antirrotacién

Variadores compatibles @

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

Aplicaciones tipicas

Manejo de materiales (carga, descarga, elevadores, recogida y colocacion, derivadores, transferencias, porticos)
Control de procesos y llenado volumétrico (guias de rollo, posicionamiento de compuerta, valvula, boquilla y cuba)
Fabricacion (ajustes de herramientas de corte y topes de retencion de méquinas, alineamiento de piezas de trabajo)
Piezas para sujetar, presionar, halar o expulsar

Envasado (productos de consumo masivo, industria automotriz, productos médicos)

Ensamblaje electrénico

Sistemas de insercion

Equipos de inspeccion y prueba

(1) No todas las longitudes de carrera (recorridos) estan disponibles en todos los tamafios de estructura.
(2)  Para consultar las especificaciones del variador Kinetix 2000, remitase a Recursos adicionales en la pagina 22 para obtener los vinculos a las publicaciones de quias de disefio y datos técnicos aplicables.
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Comparacién de caracteristicas de los productos

Servovariadores

Los servovariadores cumplen la normativa CE y UL Listed segun las normas de seguridad de EE.UU. y Canada. Visite
http://ab.rockwellautomation.com para obtener mds informacion.

Movimiento integrado en los servovariadores de red EtherNet/IP

Caracteristicas de los variadores

Kinetix 5700

Kinetix 5500

Caracterfsticas principales

Disefiados para mdquinas con grandes cantidades de ejes, y requisitos de alta potencia y
gran rendimiento

Bus compartido de CC de 200 A con vinculos de conector de bus de CC

(able de un solo motor, conector SpeedTec, con juego de conectores DSL en el extremo del
variador

Dispositivo de retroalimentacién digital (DSL) y retroalimentacion Hiperface de 15 pines
(seno/coseno)

(apacidad de funcionamiento con servomotores y motores de induccién

Alto rendimiento con dimensiones més pequefias y una densidad
optimizada de alimentacidn eléctrica

Alimentacién de entrada de CA'y bus compartido de alimentacién de
entrada de 24 V(C

(able de un solo motor, conector SpeedTec, con conductores libres en
el extremo del variador

Dispositivo de retroalimentacién digital (DSL) que proporciona
informacidn en tiempo real sobre el rendimiento del motor a los
dircuitos de control

(apacidad de funcionamiento con servomotores y motores de
induccén

Movimiento y sequridad integrados en la red EtherNet/IP™

Certificacién TUV Rheinland, PLee, Cat. 3; SIL 3

Inversores de un solo eje y de dos ejes 2198-xxxx-ERS3

— ST0 cableada e integrada

Inversores (serie B) de un solo eje y de dos ejes 2198-xxxx-ERS3

- SS1 temporizado integrado (basado en variador)

Inversores de un solo eje y de dos ejes 2198-xxxx-ERS4

- STO cableada (basada en variador)

- SS1 temporizado integrado (basado en variador), SS1 monitoreado

— 510,551,552, 508, SLS, SLP, DI, SFX, SBC integrados (basados en controlador)

Control de desconexion de par segura (ST0),
certificacion TUV Rheinland

2198-Hxxx-ERS: STO cableada, PL d, Cat. 3; SIL 2
2198-Huur-ERS2: STO integrada, PLe, Cat. 3;SIL 3

Configuracién de los variadores

Configuraciones multiejes de bus compartido
Bus de CCy bus compartido de (C extendido

La operacién de un solo eje ofrece simplicidad a bajo costo
Configuraciones multiejes de bus compartido (CA, CC, CA/CC,
CA/CChibrido)

Voltaje de entrada

324...528 VICA, trifdsico

195. .. 264 VCA, monofdsico
195. .. 264 VICA, trifdsico
324...528 VICA, trifasico

Voltaje de entrada sequidor de bus

comiin 458. .. 747\(C 276...747V(C
) . - ) 0.2...1.0kW (195...264V, entrada monofdsica)
Zf}‘vee“é';r)d“a“da enegmeN continuo |47 60,1 kw 0.3...7.2kW (195.... 264V, entrada trifssica)
0.6...14.6 kW (324...528 V, entrada trifasica)
Corriente de salida en régimen 35 850Ams 10, 23.0Amms

continuo (inversor)

Entradas digitales del variador

Fuente de alimentacion de bus de CC: 2 entradas configurables (4 funciones)
Inversores de un solo eje y de dos ejes: 4 entradas configurables (10 funcione)

Inicio/registroT (doble funcién)
Registro de alta velocidad (1)

Salidas digitales de variador

Salida de relé de freno del motor (con supresion)

Programacion

Aplicacion Studio 5000 Logix Designer®
Mddulos variadores 2198-xxx-ERS3: versién 26.00.00 o posterior
Médulos variadores 2198-xxxx-ERS3 (serie B) y 2198-xxxx-ERS4: version 31.00.00 o posterior

Aplicacin Studio 5000 Logix Designer
Versién 21.00.00 o posterior

L6gica de escalera, texto estructurado y diagramas de funciones secuenciales

Compatibilidad del médulo
Logix 5000™

Médulos EtherNet/IP 1756-EN2T, 1756-EN2TR, 1756-EN3TR con controladores ControlLogix® 5570y 5580 o controladores de sequridad GuardLogix® 5570y 5580
Controladores CompactLogix™ 5370 y CompactLogix 5380 o controladores de sequridad Compact GuardLogix 5370 0 5380

Control de E/S

Red EtherNet/IP

Retroalimentacion

Retroalimentacion de encoder absoluto de alta resolucién DSL, mdltiples vueltas y una
sola vuelta

Compatibilidad con encoder incremental e Hiperface con juego de conectores
2198-K57CK-D15M

Opciones de compatibilidad con solo retroalimentacion, retroalimentacién maestra y
retroalimentacion de carga

Retroalimentacin de encoder absoluto de alta resolucion DSL,
miltiples vueltas y una sola vuelta

Compatibilidad de encoder Hiperface con juego convertidor
2198-H2DCK

Eje de retroalimentacion solamente con encoders Boletin 842HR, 844D, 847H 0 8477

Eje de retroalimentacion solamente con encoder Boletin 842E-CM

Compatibilidad con motores rotativos

Kinetix VP (Boletin VPL/VPC/VPF/VPS)

MP-Series (Boletin MPL/MPM/MPF/MPS) HPK-Series™

Kinetix VP (Boletin VPL/VPF/VPS)
MP-Series (Boletin MPL/MPM/MPF/MPS)

Compatibilidad con motores lineales

LDC-Series™ con niicleo de hierro

N/A
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Comparacion de caracteristicas de los productos

Caracteristicas de los variadores | Kinetix 5700 Kinetix 5500

A ) + Propulsores lineales integrados LDAT-Syovxx-xDx
Propulsores lineales integrados LDAT-Sxxxxxx-xDx and -xBx - Cilindros eléctricos MP-Series (Boletin MPAR/MPAI

Compatibilidad con accionador lineal |« Cilindros eléctricos MP-Series (Boletin MPAR/MPAI) X . - A
. Ftapas lineales MP-Series (Boletin MPAS y MPMA) E;TE%SE!T:)a\es MP-Series (tornillo de bolas Boletin MPAS y MPMA

Control de frecuencias volts/hertz bésico, V/Hz de ventilador/bomba y lazo abierto vectorial
Apoyo para motores de induccién sin sensores
Control de lazo cerrado

Control de frecuencias volts/hertz bdsico, V/Hz de ventilador/bomba y
lazo abierto vectorial sin sensores

Modulo de salida de encoder 2198 Médulo de condensador 2198-CAPMOD-1300

N A %%u\gfpeﬁ;ggd;gza{)dor . Jzuwegggosde conector de bus compartido Fitros delinca de CA 2198 (EM()
Compatibilidad de accesorios + Mddulo extensor 2198-CAPMOD-DCBUS-I0  «  Resistencias de derivacion pasiva Madulo de salida de encoder 2198 .
; ] Juegos de conector de bus compartido 2198
- Filtros delinea de CA 2198 (EMO) extemnas 2198 Resistencias de derivacion pasiva externas 2097
+ Reactores de linea 1321 p

Movimiento integrado en los servovariadores de red EtherNet/IP (continuacion)

Caracteristicas de los variadores Kinetix 6500 Kinetix 350
+ Un'solo eje, movimiento integrado, optimizado para bajo nimero
de ejes
«  Multiejes, movimiento integrado, optimizados para bajo y alto ’ Compapble con el conjunto completo de comandos de
. X movimiento
ndmero de ejes )
: ) - Los modelos de entrada de 120 V manejan motores de 240V a
« Compatible con el conjunto completo de comandos de movimiento X . .
p velocidad plena (nimeros de catdlogo 2097-V31PRx)
+ Bus comin . s ; '
+ Disefio modular « Los mddulos de entrada monofdsica de 240 V incluyen filtro de
Caracterfsticas principales linea de CA integrado (nimeros de catdlogo 2097-V32PRx)
+ Médulo de memoria para reemplazo automatico de dispositivos
(ADR)

Control de movimiento integrado en la red EtherNet/IP

« Monitoreo de velocidad sequra
« (ontrol de desconexion de par sequra
« Certificacion TUV Rheinland PL e, Categoria 4; SIL 3

+ Control de desconexidn de par segura
« Certificacion TUV Rheinland PL d, Categorfa 3; SIL 2

Configuracion de los variadores 1...8ejes enlinea de alimentacion eléctrica Boletin 2094 Un solo eje
«120/240VCA, monofdsico

Voltaje de entrada 324. . .528 VICA, trifdsico (clase 400 V) 240 VCA, trifdsico
« 480 VCA, trifésico

Voltaje de entrada sequidor de bus comin | 458...747 VCC (clase 400 V) N/A

. . o . 0.4...1.7kW (entrada monofdsica)

[)i?]tveerlgsr?e salida en régimen continuo 1.8...22 kW (clase 400 V) 0.5...3.0 kW (entrada monofdsica o trifdsica)
1.0...3.0kW (entrada trifasica)

Corriente de salida en régimen continuo

(inversor) 2.8...34.6 Arms (clase 400 V) 20...120Ams

Entradas diaitales del variador » Habilitar, regreso a inicio, sobrecarrera + » Habilitar, regreso a inicio, sobrecarrera +

g + Registro de alta velocidad (2/eje) + Registro de alta velocidad (1)
Salidas digitales de variador Salida de relé de freno del motor (con supresion)
Software RSLogix 5000°
Programacion Version 18.00.00 o posterior Versién 20.00 o posterior

Légica de escalera, texto estructurado y diagramas de funciones secuenciales

« Mddulos EtherNet/IP 1756-EN2T, 1756-EN2TR, 1756-EN3TR con controladores ControlLogix 5570 y ControlLogix 5580 0 controladores de

Compatibilidad del modulo Logix 5000 sequridad GuardLogix 5570 y 5580
« (ontroladores CompactLogix 5370y 5380 o controladores de sequridad Compact GuardLogix 5370 y 5380
Control de E/S EtherNet/IP

»Encoder absoluto de alta resolucion de mdltiples vueltas y de una

«Encoder absoluto de alta resolucion de mdltiples vueltas y de una
sola vuelta

Retroali i Encoder incremental sola vuelta
etroalimentacion ’ - Encoder incremental
+ Encoders EnDat 2.1y 2.2
Eje auxiliar de retroalimentacién solamente Eje de retroalimentacién solamente con encoder Boletin 842E-CM

« MP-Series (Boletin MPL/MPM/MPF/MPS)

Compatibilidad con motores rotativos MP-Series (Boletin MPL/MPM/MPF/MPS) « TL-Series (Boletin TLY)
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Comparacién de caracteristicas de los productos

Caracteristicas de los variadores

Kinetix 6500

Kinetix 350

Compatibilidad con motores lineales

LDC-Series con niicleo de hierro

N/A

Compatibilidad con accionador lineal

« Ftapas lineales MP-Series (Boletin MPAS/MPMA)
Propulsores lineales integrados LDAT-Sxxxxex-xBx
« (ilindros eléctricos MP-Series (Boletin MPAR/MPAI)

(ilindros eléctricos MP-Series (Boletin MPAR/MPAI)
Etapas lineales MP-Series
(tomnillo de bolas Boletin MPAS y MPMA solamente)

Compatibilidad de accesorios

« Maddulos de interface de linea (LIM) 2094

« Mddulo de salida de encoder 2198

« Madulos de freno resistivo (RBM) 2090

« Resistencias de derivacion pasiva externas 1394

Bloque de expansion de terminales de E/S 2097
Programador de médulo de memoria 2097
Filtros de linea de CA (EMC) 2097

Resistencias de derivacion pasiva externas 2097
Médulo de salida de encoder 2198

Control de movimiento integrado por servovariadores de interface Sercos

Caracteristicas de los variadores Kinetix 6200 Kinetix 6000
Multiejes Multiejes
Bus comdn Bus comdn
Disefio modular Rendimiento pico mejorado

(aracterfsticas principales

Control de movimiento integrado por interface Sercos

Monitoreo de velocidad sequra
Control de desconexion de par sequra
Certificacion TUV Rheinland PL e, Categoria 4; SIL 3

Control de desconexion de par sequra
Certificacion TUV Rheinland PL e, Categoria 3; SIL 3

Configuracién de los variadores

1.. .8 ejes en linea de alimentacion eléctrica Boletin 2094

195...265 VICA, trifasico (clase 200 V)
Voltaje de entrada 324528 VICA, trifdsico (clase 400 V)
324...528 VICA, trifdsico (clase 400 V)
275...375V(C (clase 200 V)
Voltaje de entrada sequidor de bus comdn 458... 747 VICC (clase 400 V)
458747 VCC (clase 400 V)
) ) . ) 1.2...1TkW (clase 200 V)
E’pten(la)de salida en régimen continuo 18...22kW (dase 400 V)
inversor 1.8...22 kW (clase 400 V)
- - - - 3.7...34.6 Ams (clase 200 V)
%?]rrlinte)desa\lda en régimen continuo 28...34.6 Arms (dase 400 V)
Inversar, 28...346Arms (dase 400V)

Entradas digitales del variador

Habilitar, regreso a inicio, sobrecarrera +
Registro de alta velocidad (2/eje)

Salidas digitales de variador

Salida de relé de freno del motor (con supresion)

Conector DPI N/A ‘ Software DriveExplorer o médulo DPIHIM
Software RSLogix 5000
Programacion Version 17.00.00 o posterior ‘ Version 11.00.00 o posterior

L6gica de escalera, texto estructurado y diagramas de funciones secuenciales

Compatibilidad del modulo Logix 5000

Médulos de comunicacién ControlLogix 1756-MO3SE, 1756-MOSSE, 1756-M16SE

Médulo de comunicacién CompactLogix 1768-M04SE

Control de E/S

Fibra dptica Sercos

Retroalimentacion

Encoder absoluto de alta resolucién de multiples vueltas y de una sola
vuelta

Encoder incremental

Encoders EnDat 2.1y 2.2

Encoder absoluto de alta resolucion de mdiltiples vueltas y de una sola
vuelta

Encoder incremental

Compatibilidad de encoder EnDat 2.1y 2.2 con

médulo 2090-K6CK-KENDAT

Dispositivo de resolucion

Eje auxiliar de retroalimentacién solamente

Compatibilidad con motores rotativos

MP-Series (Boletin MPL/MPM)
MP-Series (Boletin MPF/MPS)

MP-Series (Boletin MPL/MPM)
MP-Series (Boletin MPF/MPS)
TL-Series (Boletin TLY-Axxxx-H)

Compatibilidad con motores lineales

L DC-Series con niicleo de hierro

LDC-Series con ndicleo de hierro
LDL-Series™ sin hierro

Compatibilidad con accionador lineal

Etapas lineales MP-Series (Boletin MPAS)
Propulsores lineales integrados LDAT-Sxxxxx-xBx
Etapas lineales multiejes MP-Series (Boletin MPMA)
Cilindros eléctricos MP-Series (Boletin MPAR y MPAI)

MP-Series (Boletin MPAS)

Propulsores lineales integrados LDAT-Sxxox-xBx
MP-Series (Boletin MPMA)

MP-Series (Boletin MPAR y MPAI)

Compatibilidad de accesorios

Mddulo de interface de alimentacion eléctrica (IPIM) 2094
Mddulos de interface de linea (LIM) 2094

Madulos de freno resistivo (RBM) 2090

Resistencias de derivacion pasiva externas 1394

Mddulo de interface de alimentacion eléctrica (IPIM) 2094
Mddulos de interface de linea (LIM) 2094

Madulos de freno resistivo (RBM) 2090

Resistendias de derivacion pasiva externas 1394
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Comparacion de caracteristicas de los productos

Indexado y servovariadores de componentes

Caracteristicas de los variadores

Kinetix 300

Kinetix 3

Caracterfsticas principales

Solucion de un solo eje para aplicaciones de movimiento de baja complejidad
Arquitectura de control flexible para control analdgico simple, PTO o de
indexado EtherNet/IP

Los modelos de entrada de 120 V manejan motores de 240 V a velocidad plena
(ntmeros de catdlogo 2097-V31PRx)

Los mddulos de entrada monofdsica de 240 V incluyen filtro de linea de CA
integrado (ndmeros de catdlogo 2097-V32PRx)

Médulo de memoria para reemplazo automético de dispositivos (ADR)

Solucién de un solo eje para aplicaciones de movimiento de baja complejidad, con
0sin PLC

Modos de comando de indexado, analégico, velocidad preseleccionada y tren de
impulsos

Realiza indexado en hasta 64 puntos

Solucién de red EtherNet/IP de bajo costo

Modbus-RTU o control de E/S

Control de desconexion de par segura
Certificacion TUV Rheinland PL d, Categorfa 3; SIL 2

N/A

Configuracién de los variadores Unsolo eje
120/240 VCA, monofdsico )
Voltaje de entrada 240 VCA, trifasico Jgé)nofai?é)!ct/:fgig V nominales)
480 VCA, trifdsico
0.4...1.7 kW (entrada monofésica)
Potencia de salida en régimen 0.5...3.0 kW (entrada monofasica o trifdsica) 50 W...1.50 kW

continuo

0...3.0kW (entrada trifésica)

Corriente de salida en régimen
continuo

20...12.0Ams

0.61...9.90Arms

Entradas digitales del variador

Habilitar, regreso a inicio, sobrecarrera +
Registro de alta velocidad (1)
Ocho entradas configurables

Entradas de tren de impulsos y analégicas
Entrada de paro de emergencia dedicada
Diez entradas configurables

Salidas digitales de variador

Listo
(uatro salidas configurables

Servoalarma
Seis salidas configurables

Programacion

Servidor de web incorporado para configuracién y diagnésticos
Software RSLogix 5000, versién 17.00.00 o posterior
(I6gica de escalera, texto estructurado y diagramas de funciones secuenciales)

Software Ultraware (versién 1.80 o posterior) para configuracion del variador
Software RSLogix 500° si se usa control Modbus-RTU
Software Connected Components Workshop si se usan controladores Micro800™

Compatibilidad médulo/controlador

Controlador ControlLogix 5570 0 5580 con 1756-ENXT
Controladores CompactLogix 5370 0 5380 con dos puertos incorporados
Controladores 1769-L3x con un puerto incorporado

MicroLogix 1000, 1100, 1200, 1400, 1500

Logix 5000 Controladores 1768-L4xy 1768-L4¢5 con 1768-ENBT i
MicroLogix™ 1100y 1400
Micro850°
Control de E/S EtherNet/IP Entradas digitales
Encoder abso\uto de alta resolucion de mdltiples vueltas y de una sola vuelta
Retroalimentacién Encoder incremental
Eje auxiliar para modo de engranaje maestro N/A
Compatibilidad con motores rotativos MP-Series (Boletin MPL/MPM/MPE/MPS) TL-Series (Boletin TLy TLY)

TL-Series (Boletin TLY)

Compatibilidad con motores lineales

LDC-Series con nicleo de hierro
LDL-Series sin hierro

LDC-Series con nicleo de hierro
LDL-Series sin hierro

Compatibilidad con accionador lineal

Cilindros eléctricos MP-Series (Boletin MPAR)

Cilindros eléctricos para aplicaciones severas MP-Series (Boletin MPAI)
Etapas lineales MP-Series (Boletin MPAS y MPMA)

Propulsores lineales integrados LDAT-Sxxxxxx-xBx (encoder incremental)
Propulsores lineales integrados LDAT-Sxxxxxx-xDx (encoder absoluto de alta
resolucion)

Etapas lineales MP-Series (Boletin MPAS con accién directa solamente)
Propulsores lineales integrados LDAT-Sxxxxxx-xBx (encoder incremental)

Compatibilidad de accesorios

Juego de conectores LDAT-CONKIT-DSL para propulsores lineales
LDAT-Sxxexxx-xDx

Blogue de expansion de terminales de E/S 2097

Programador de médulo de memoria 2097

Filtros de linea de CA (EMC) 2097

Resistencias de derivacion 2097

Tarjeta de transicién de £/5 2071

(able de transicion de E/S 2090

Tarjeta de transicion de retroalimentacion de motor 2071
(ables de control y configuracion 2090
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Sistemas variadores Kinetix 5700

La familia de variadores Kinetix® 5700 ayuda a extender el valor del
movimiento integrado por EtherNet/IP™ a aplicaciones de fabricantes de
madquinas personalizadas de gran tamano. Los médulos variadores se
conectan y funcionan utilizando controladores ControlLogix® 5570 y
5580, controladores GuardLogix® 5570y 5580, controladores
CompactlLogix™ 5370y 5380, o controladores Compact GuardLogix 5370
y 5380.

Con la aplicacién Logix Designer como unico nucleo de control y un solo
ambiente de disefio —Studio 5000°-, los fabricantes de maquinas
disponen ahora de mayor flexibilidad para escalar, disefar y controlar que
les ayudara a satisfacer sus necesidades. Los servovariadores Kinetix 5700
pueden ayudar a reducir el tiempo de puesta en marchay a mejorar el
rendimiento de la maquina. Ofrecen la simplicidad y el ahorro de espacio
y energia necesarios para ayudar a poner su maquina a producir mas
rapidamente.

Los servovariadores Kinetix 5700 se han disefiado para méaquinas con alto
numero de ejes y requisitos de alta potencia. Los inversores de un solo
eje y de dos ejes estan disponibles con seguridad funcional integrada y
cableada.

Caracteristicas de los sistemas de variadores
Kinetix 5700

Disefado para maquinas con alto ndmero de ejes, requisitos de alta potencia y necesidad de un gran rendimiento
Rango de voltajes de entrada de CA: 324...528 V rms, trifasicos
Fuente de alimentacién eléctrica de CC, operacion trifasica de 480 V

Multiejes, bus compartido de CC
Bus compartido de CC extendido

Inversores de un solo eje y de dos ejes

Potencia de salida en régimen continuo: 1.7...60.1 kW

Corriente de salida en régimen continuo: 3.5...120.2 Amperes 0-pico

Acepta la retroalimentaciéon de encoder Hiperface DSL de la familia de servomotores Kinetix VP

Acepta la retroalimentacion de encoder de una sola vuelta y de multiples vueltas de los motores y actuadores de
Allen-Bradley® compatibles

Acepta los tipos de retroalimentacion maestra de AgB digital, AgB digital con UVW, seno/coseno y seno/coseno
con UVW

Seguridad funcional con certificacién TUV Rheinland, PL e, Cat. 3; SIL 3
Inversores de un solo eje y de dos ejes 2198-xxxx-ERS3 y 2198-xxxx-ERS4

STO cableada e integrada

Los inversores de un solo eje y de dos ejes 2198-xxxx-ERS3 (serie B) afiaden:

SST temporizado integrado (basado en variador)

Los inversores de un solo eje y de dos ejes 2198-xxxx-ERS4 afiaden:

SS1 temporizado integrado (basado en variador), SS1 monitoreado
SS1,5S2, SOS, SLS, SLP, SDI, SFX, SBC integrados (basados en controlador)

Tecnologia de un solo cable para motores Kinetix VP; juego de conectores DSL (extremo del variador) y conector
SpeedTec (extremo-del motor)

Mdodulo de condensador Boletin 2198, modulo extensor y resistencias de derivacion pasiva para gestion de
absorcion de energia

Admite accionadores y servomotores de iman permanente
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Admite motores de induccion con control de frecuencia de lazo abierto o control de lazo cerrado
Movimiento integrado y seguridad integrada por la red EtherNet/IP

Para comparar las caracteristicas de las diversas familias de variadores, consulte Servovariadores a partir de la pagina 29.

Componentes de los modulos variadores
Kinetix 5700

Los sistemas servovariadores Kinetix 5700 constan de estos componentes requeridos:

Fuentes de alimentacion eléctrica de bus de CC 2198-Pxxx (es posible colocar hasta tres médulos cableados
en paralelo)

Inversores de un solo eje y de dos ejes
- Son posibles sistemas variadores extendidos con los médulos de condensador Boletin 2198
Servomotores Kinetix VP (clase 400 V)

- Utilice los cables 2090-CSxM1DE (incluye el juego de conectores de retroalimentacion 2198-KITCON-DSL) o los
cables con conductores libres 2090-CSxM1DG (pida el juego de conectores 2198-KITCON-DSL por separado)

Servomotores y accionadores MP-Series™ (clase 400 V), propulsores lineales LDAT-Series, motores lineales
LDC-Series™ o motores rotativos asincronos HPK-Series™

- Utilice los cables de alimentacion eléctrica/freno 2090-CPxM7DF y los cables de retroalimentacion
2090-CFBM7DF con juegos de conectores de retroalimentacion universal 2198-K57CK-D15M

Admite motores de induccién con métodos de control de frecuencia volts/hertz bésico, V/Hz de ventilador/bomba y
lazo abierto vectorial sin sensores u opciones de retroalimentaciéon de motor de lazo cerrado

Fuentes de alimentacion eléctrica de 24 V 1606-XLxxx para alimentacion eléctrica de freno del motor y control
Cable Ethernet 1585J-M8CBJM-x (blindado)

Los sistemas servovariadores Kinetix 5700 también pueden incluir cualquiera de estos componentes opcionales:

Mdédulos de condensador 2198-CAPMOD-2240
Mdédulos extensores 2198-CAPMOD-DCBUS-IO
Mdédulo de salida de encoder 2198-ABQE

Un filtro de linea de CA 2198-DBxx-F

Resistencias de derivacion pasiva externas 2198-Rxxx

Reactores de linea Boletin 1321 (se requieren con dos o tres fuentes de alimentacién eléctrica de bus de CC
2198-P208)

Sistema de conexién de bus compartido de alimentacién de entrada de 24 VCC Boletin 2198

Para conocer los requisitos detallados de los sistemas variadores Kinetix 5700, consulte el documento Kinetix 5700
Drive Systems Design Guide, publicacion KNX-RM010.
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Seleccion de modulos variadores Kinetix 5700

Corriente de salidaa

, . Anchura del Potencia de salida - Corriente de salida
:\(Ilizgtlil)?;;lg(r;adores N.° de cat. de médulo médulo enrégimen continuo ?:;ttia:ur:glmen en régimen continuo
mm kw A Amperes 0-pico
cc'ms

Fuente de alimentacién eléctrica | 2198-P031 55 / 105

de bus de CC 2198-P070 17 255 "

(324...528 VCAms, 2198-P141 31 469

alimentacion de entrada trifésica) | 2198-P208 & 16 692
2198-D006-ERS3 2198-D006-ERS4 17 35
2198-D012-ERS3 2198-D012-ERS4 55 34 7.0

Iversaves de dos ejes 2198-D020-ERS3 | 2198-D020-ERS4 55 m 13
2198-D032-ERS3 2198-D032-ERS4 89 183
2198-D057-ERS3 2198-D057-ERS4 85 159 325
2198-5086-ERS3 2198-5086-ERS4 8 29.7 60.8

Inversores de un solo e 2198-S130-ERS3 | 2198-5130-ERS4 449 N/A 919
2198-5160-ERS3 2198-5160-ERS4 100 60.1 1202

(1) Enesta publicacién, cuando el nimero de catdlogo del inversor Kinetix 5700 termina en -ERS, por ejemplo 2198-D057-ERSx, la variable (x) indica que el ndmero de catdlogo del inversor puede ser -ERS3 o -ERS4.

Para consultar las especificaciones del moddulo variador Kinetix 5700 no incluidas en esta publicacién, consulte el
documento Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, publicaciéon KNX-TD0O03.
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Configuraciones tipicas de hardware

Los sistemas servovariadores Kinetix 5700 tiene una alimentacién eléctrica de entrada trifasica suministrada por una sola
fuente de alimentacion eléctrica de bus de CC (convertidor). No obstante, para disponer de una alimentacién de salida
adicional (kW) puede instalar dos o tres fuentes de alimentacién eléctrica 2198-P208 o una seccion de entrada activa
8720MC-RPS. Ademas, puede extender el bus de CC hasta otro conjunto de inversores con moédulos de condensador.

Configuracion de la fuente de alimentacidn eléctrica de bus de CC

En este ejemplo de aplicacion multiejes, la alimentacién de entrada de CA se suministra a la fuente de alimentacién
eléctrica de bus de CC (convertidor). Un médulo de un solo eje (inversor) y dos médulos de dos ejes (inversor) admiten
cinco ejes de movimiento.

Las entradas digitales se cablean a los sensores y a los circuitos de control en los conectores IOD. La activaciéon del contactor
protege la fuente de alimentacién eléctrica de bus de CC en caso de presentarse condiciones de fallo con desactivacion.

Médulo de derivacion
Boletin 2198 . @ Kinetix 5700 Sistema servovariador

(componente opcional) \@ (vista superior)

(C compartida Boletin 2198 (bus de (C)

I
] 24V compartidos Boletin 2198

(entrada de alimentacion eléctrica de control)

1606-XLxxx control de 24 VCC, entradas digitales
y alimentacion de freno del motor

(suministrada por el cliente) i O IS )
Ahg':mgd” Inversor de Inversores Modulo
Alimentacién de entrada de CA debsieq. _tnstbe dedoscles _ decndens
[ O e = e el =l Sistema de conexidn de bus compartido para bus
Kinetix 5700 Sistema servovariador H—=— @ wmf 2 == i =" de (Cy alimentacidn de control de 24 VCC.
(vista frontal) -
(] (]
Entradas digitales de convertidor T T . _
\Qﬁ E | Entradas digitales de inversor
(adena de control de contactor magnético (M1) 3 = £
Alimentacién de entrada trifésica
324...528 V(A = T
‘1
7
I I I Dispositivo desconectador
de linea

Proteccion de )
drcuitos

(ontactor
magnético (M1)

- —

Il
Filtro de linea de CA

2198-DB80-F oo | Busdetierrade gabinete

con conexion equipotendial
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Configuracién de fuente de alimentacion eléctrica de varios buses de CC

En este ejemplo, tres fuentes de alimentacion eléctrica de bus de CC (convertidor) reciben alimentacion de entrada de CAy
suministran alimentacién a los médulos inversores para una mayor potencia de salida.

Los relés de habilitacion de contactor de cada una de las fuentes de alimentacion eléctrica de bus de CC se cablean en serie

para proteger la fuente de alimentacion eléctrica de bus de CC en caso de presentarse condiciones de fallo con
desactivacion.

Médulo de derivacion Kinetix 5700 Sistema servovariador

Boletin 2198 V- 2] || ]| g ,‘ . (vista superior)
(componente opcional)

(Ccompartida Boletin 2198 (bus de (C)

24\ compartidos Boletin 2198
(entrada de alimentacidn eléctrica de control)

1606-XLxxx 4 EJ
control de 24 V(G entradas digitales il =
y alimentacion de freno del motor v e R ) Y 93
(suministrada por el cliente)
Inversor de Inversores Modulo de
Alimentacion de entrada de CA Fuemes de alimentacidn eléctrica de bus de ((2198—P20%1 un solo eje dedosejes  Condensador
L 3 — — — - T a Sistema de conexion de bus compartido
Kinetix 5700 Sistema servovariador )__ =P @ | el aen i “Rel” ) parabus de (Cy alimentacidn de control
(vista frontal) =2 T =2 E] E] =2 P =3l] de 24VCC
] ] (] ] |
0000 0000 [a[u]a]u] 0Doo 0000 0000 °
(adena de control de contactor magnético (M1) — e _‘ __—#
Sy
L
Alimentaci6n de S WS
entrada trifésica () — G | -
324...528VCA

- Reactores de linea
Dispositivo desconectador

p

Proteccion de 1321-3Rx80-B

de linea dircuitos (componentes requeridos)
Contactor i
magnético (M1)

| L
[ B
—- °

Filtro de linea de CA
2198-DB290-F

Bus det_i,erra dg gabme_te Y
con conexion equipotendial

i
—

o ik
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Configuracidon de la fuente de alimentacion eléctrica 8720MC-RPS

En este ejemplo, la alimentacion de entrada de CA trifésica se suministra a la seccion de entrada activa Boletin 8720MC. El
voltaje del bus de CC 8720MC-RPS alimenta al bus de CC de Kinetix 5700 mediante el médulo de condensador. Si se utiliza
8720MC-RPS190, es necesario el modulo extensor 2198-CAPMOD-DCBUS-IO. La regeneracién completa del bus de CC es
posible con esta configuracion.

Alimentacion de entrada trifdsica
324...528 V(A

Proteccion de
drcuitos

IR
Filtro de linea de CA

8720MC-RFIS0 [So¢] Busde tierra de gabinete

IR con conexién equipotencial

Kinetix 5700 Sistema servovariador

_ - — @ (vista superior)
4
" [Filtro de arménicos l @/

8720MC-HF-B2

(ontactor magnético 0

M) (Ccompartida Boletin 2198 (bus de (C)

24\ compartidos Boletin 2198
(entrada de alimentacion eléctrica de control)

Varistor | —

Reactor de linea 8720MC-VA-B

8720MC-LRxx

= J
) [y )

- - - Madulo Inversor de -
decondensador unsologe | INversores de dos ejes
— = = = Sistema de conexidn de bus compartido para

E =) . . . _J busde (Cy alimentacion de control de 24 VCC.

]

° [u]afala]

) >
Seccion de entrada activa = ED;

8720MC-RPS065-BM-HV2 H

Kinetix 5700 Sistema servovariador
(vista frontal)

1606-XLxxx —
control de 24 VCC, entradas digitales | :
y alimentacién de freno del motor
(suministrada por el cliente) I -

Alimentacion de entrada de CA

(1) El contactor M1 lo controla la seccion de entrada activa 8720MC.
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Configuracién de bus de CC extendido

En este ejemplo, dos conjuntos de sistemas en el mismo gabinete se conectan con el mismo voltaje de bus de
458...747 VCC. Los médulos de condensador Kinetix 5700 ofrecen puntos de conexién para el bus de CC al final del
conjunto 1y al principio del conjunto 2. Solo es necesario un moédulo extensor cuando la corriente del sistema del bus de

CC superalos 100 A y puede admitir una corriente de bus de CC méaxima externa de hasta 200 A.

Médulo  Médulo de
extensor  andensado] Inversores de dos ejes |

Sistema de conexién de bus compartido

Kinetix 5700 Sistema servovariador extendido 2 o mBhe 5 T S ST e e ShIC ) Boletin 2198 para alimentacion de

[l
[
Eii
[

oooo ||| oooo ||| oooo

V]
i

L]

oooo ]| [oooo

(vista frontal) = R
O

Extension de bus de (C —— T Wﬁ
) =D (o] o0
el B =S5

\

Inversor de Inversores Madulode  Mdulo

Fuentes de alimentacion electrica de bus de "
(C2198-P208 unsolo eje dedosejes  condensador - extensor

Sistema de conexion de bus compartido Boletin 2198 & %)

@) u

para alimentacion de control de 24 VCCy bus de (C. 2
] (I (I (I
0000 Do00 0000 [alana} 0000 [s/s/s s} o
Cadena de control de contactor magnético (M1) - g
;
Kinetix 5700 Sistema servovariador 1 L -
Alimentacion de (vista frontal)
entrada trifdsica ) ) o] | ©
324...528 V(A
P T o
I I I Dispositvo Reactores de linea
'! desconectador Proteccidn de 1321-3R80-8 )
(componentes requeridos)

de Iinea crcuitos

Contactor 3
magnético (M1) ==

o1
[—]
—
1)

. . 1
Filtro de linea de CA [im ]
2198-DB290-F —
\ 1
Bus de tierra de gabinete [ o o
con conexion equipotencial
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Configuraciones de retroalimentacion del motor y auxiliar

Las conexiones de retroalimentacion se realizan en el conector de retroalimentacion del motor (MF) de 2 pines y el
conector de retroalimentacién universal (UFB) de 15 pines. Estos ejemplos ilustran cémo utilizar los juegos de conectores
Boletin 2198 para realizar dichas conexiones.

Inversores 2198-Dxxx-ERSx
02198-Sxxx-ERSx

(se muestra el inversor de dos ejes
2198-Dxxx-ERS4)

=
D

==

1 .

. Juego de conectores universales 2198-K57CK-D15M
g Acepta varios tipos de retroalimentacién de encoder:

Motores rotativos y motores
rotativos de induccion HPK-Series
(control de lazo cerrado)

40

Conectores de retroalimentacion universal
(UFB) de 15 pines

Conectores de retroalimentacion
de motor (MF) de 2 pines

(ables de un solo motor 2090-CSBM1DG
1 ==
(ables de un solo motor 2090-CSBM1DE

: : =k

&

Juego de conectores 2198-KITCON-DSL

« Acepta retroalimentacion de motor DSL de los motores
rotativos Kinetix VP (Boletin VPL, VPF, VPS) -

- |« Solamente retroalimentacién o retroalimentacién de lazo

doble (carga) (DSL)

Motores rotativos Kinetix VP
(Boletin VPL, VPF, VPS y niimero de
catélogo VPC-Brxxx-Q)

Encoders absolutos de alta resolucién Hiperface, mdiltiples vueltas y una sola vuelta
- Motores rotativos VPC-Bxoox-S

— Motores rotativos MP-Series (Boletin MPL, MPM, MPF, MPS)

— Motores rotativos asincronos HPK-Series

— Accionadores lineales MP-Series (tornillo de bolas Boletin MPAS, MPAR, MPAI)
— Propulsores lineales LDAT-Series

Encoders absolutos de alta resolucion Heidenhain EnDat

- Motores rotativos VPC-Bxxox-Y

Solamente retroalimentacion, retroalimentacion maestra o retroalimentacion de
carga (Hiperface absoluto de una sola vuelta/mdltiples vueltas)

Retroalimentacion solamente, retroalimentacion maestra o retroalimentacion de
carga (incremental)

=

otores rotativos MP-Series
se muestra el motor MPL-Bxxxx)

[ T 3 1

(ables de alimentacion eléctrica y retroalimentacién de motores

?ﬂ%ﬂ Boletin 2090
I | I r.1d T

[—

Juego convertidor 2198-H2DCK

Convierte la retroalimentacion Hiperface de 15 pines en retroalimentacién DSL de 2 pines para:

« Motores rotativos VPC-Bxxxxx-S

« Motores rotativos y accionadores lineales MP-Series

« Motores rotativos asincronos HPK-Series

«  Propulsores lineales LDAT-Series

« Solamente retroalimentacién, retroalimentacion maestra o retroalimentacién de carga (Hiperface absoluto de una sola vuelta/mdltiples vueltas)

"o o o o _°
Propulsores lineales LDAT-Series o 0 © o 0O |12 ‘

Accionadores lineales MP-Series % E aci

(se muestra la etapa lineal de tornillo de bolas MPAS-B9xxx)

Accionadores lineales MP-Series
(se muestra el cilindro eléctrico para aplicaciones severas MPAI-B3xxxx)
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Configuraciones tipicas de comunicacion

Los variadores Kinetix 5700 admiten cualquier topologia Ethernet, incluidas la lineal, de anillo y de estrella utilizando
controladores ControlLogix, GuardLogix o CompactlLogix. Estos ejemplos incluyen los controladores ControlLogix 5570
compatibles con movimiento integrado y seguridad integrada mediante la red EtherNet/IP. Otros controladores de Allen-
Bradley también son compatibles con los servovariadores Kinetix 5700.

Consulte el documento 1756 ControlLogix Communication Module Specifications Technical Data, publicacién 1756-TD003,
para obtener mas informacién sobre los médulos de comunicacion ControllLogix 1756-EN2T, 1756-EN2TR y 1756-EN3TR.

En este ejemplo, todos los dispositivos estan conectados en topologfa lineal. Los médulos variadores Kinetix 5700 incluyen
conectividad de dos puertos; sin embargo, si algun dispositivo se desconecta, todos los dispositivos flujo abajo de dicho
dispositivo pierden comunicacion. Los dispositivos sin dos puertos deben incluir el médulo 1783-ETAP o conectarse al final
de lalinea.

Comunicacion lineal Kinetix 5700

Red de programacion del controlador ControlLogix

Aplicacién Studio 5000

Logix Designer®
Controlador ControlLogix 5570
con médulo Ethernet 1756-ENXTx
Kinetix 5700 Sistema servovariador
L 0 i S
= e 2 1585)-M8CBIM-OM15

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

0.15m (6 pulg.) Cable Ethernet
para conexiones de variador a variador.

ol

Médulo de salida de encoder
2198-ABQE Adaptador 1734-AENTR POINT /0™

¢IfE| EtherNet/IP
—

Terminal de pantalla
PanelView™ Plus
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Sistemas variadores Kinetix 5700

En este ejemplo, los dispositivos estan conectados usando una topologia en anillo. Si se desconecta un dispositivo en el
anillo, el resto de los dispositivos continian comunicandose. Para que la topologia en anillo funcione correctamente se
requiere un supervisor de anillo a nivel de dispositivo (DLR) (por ejemplo, el dispositivo Boletin 1783 ETAP). DLR es una
norma de ODVA. Para obtener informacion adicional, consulte el documento Tecnologia de interruptor incorporado
EtherNet/IP — Guia de aplicacion, publicacion ENET-APQOQ5.

Los dispositivos sin dos puertos, como por ejemplo, un terminal de pantalla, requieren un médulo 1783-ETAP para
completar el anillo de red.

Kinetix 5700 Comunicacion en anillo

Red de programacion del controlador ControlLogix

= Aplicacion Studio 5000
Logix Designer

Controlador ControlLogix 5570
con médulo Ethernet 1756-ENxTx

Médulo Termin_al de pantalla
1783-ETAp | PanelView Plus
(able Ethernet (blindado)
1585)-M8(BIM-x
1 ; Adaptador EtherNet/IP
o ‘ 1734-AENTR POINT 1/0
Madulo de salida de encoder ||
2198-ABQE /
Ej N Kinetix 5700 Sistema servovariador

\ 1585)-MBCBIM-OM15
0.15m (6 pulg.) Cable Ethernet

para conexiones de variador a variador.
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En este ejemplo, los dispositivos estan conectados usando una topologia en estrella. Cada dispositivo estd conectado

directamente al switch.

Los modulos variadores Kinetix 5700 tienen dos puertos, por lo que se mantiene la topologia lineal de un modulo a otro,
pero el sistema Kinetix 5700 y otros dispositivos funcionan de manera independiente. La pérdida de un dispositivo no

afecta la operacion de los demas dispositivos.

Kinetix 5700 Comunicacion en estrella

Red de programacion del controlador ControlLogix

Aplicacién Studio 5000

Controlador ControlLogix 5570
con mddulo Ethernet 1756-ENXTx

(able Ethernet 1585J-M8CBIM-x
(blindado) p

Logix Designer

Kinetix 5700 Sistema servovariador

] e P

o0oog oooo ||] oooo oooo

Méddulo de salida de encoder  [|3

2198-ABQE @ .

Switch
1783-BMS
Stratix® 5700

9;@?

VDR e

A
L

L11

LL]

- | =
Rl

N

1585J-M8CBIM-0M15

&

0.15m (6 pulg.) Cable Ethemet
para conexiones de variador a variador.

Terminal de pantalla
PanelView Plus

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

Configuraciones de seguridad funcional

Los servovariadores Kinetix 5700 son capaces de realizar funciones basadas en el variador de desconexion de par segura
(STO) y de paro seguro 1 (551) mediante conexiones cableadas o integradas mediante la red EtherNet/IP. Ademas, también
puede emplearse la velocidad limite segura (SLS) y otras instrucciones de seguridad basadas en el controlador. Estos
ejemplos ilustran las opciones de configuracion de seguridad funcional.

Configuracién de seguridad cableada

Los servovariadores Kinetix 5700 utilizan el conector de desconexion de par segura (STO) para cablear dispositivos de
seguridad externos y cablear en cascada conexiones de seguridad cableada de un variador a otro.

Configuracion de desconexion de par segura (cableada)

Sistema servovariador Kinetix 5700
(vista superior)

==
pe=E

Aplicacion Studio 5000 Logix Designer
Cualquier controlador Logix 5000™ (version 31.0 0 posterior)

(se muestra el controlador ControlLogix 5570)

Definicion de modulo
configurado con conexién
de movimiento )| (onectore‘s,de
solamente L E]‘ =" =T T s:si?gig%ﬂ)de par
1606-XLoux Dispositivo de = oo O
Control de 24 VCC, entradas digitales sequridad . ) o
y alimentacién de freno del motor Sistema servovariador Kinetix 5700
(suministrada por el cliente) (vista frontal)
Ali iond da de CA LO o Z'Z'-zz'n-m:“
Cable Ethernet 1585)-MBCBIM-x mentacion de entrada de e
(blindado) O]
0000 0000
Entradas digitales a cadena de control y sensores > ‘ T E

) Dooo | | [oooo

Controladores ControlLogix 5570 0
controladores de sequridad GuardLogix 5570

— Controladores ControlLogix 5580 0
— =@ controladores de sequridad GuardLogix 5580

]
Wl
q/lll

Controladores CompactLogix 5370 0
controladores de sequridad Compact GuardLogix 5370
Controladores CompactLogix 5380 o
controladores de sequridad Compact GuardLogix 5380

EEEEsEeARaneE|

lo|ellelelell ] LTl

Servomotores
Kinetix VP
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Configuraciones de seguridad integrada

El controlador de seguridad GuardLogix o Compact GuardLogix emite el comando de desconexién de par segura (STO) o

paro seguro (5S1) a través de la red EtherNet/IP y el servovariador Kinetix 5700 ejecuta el comando.

En este ejemplo, un solo controlador de seguridad GuardLogix 5570 establece una conexién de movimiento y seguridad.

IMPORTANTE Si solo se usa un controlador en una aplicacion con conexiones de movimiento y de seguridad, este

debe ser un controlador de seguridad GuardLogix o Compact GuardLogix. Para obtener méas
informacion, consulte la tabla Compatibilidad con seguridad funcional integrada en la pdgina 48.

Configuracién de movimiento y seguridad (un solo controlador)

vEmu
|1

Aplicacion Logix Designer
(version 31.0 o posterior)

Definicién de médulo
configurado con conexidn
de movimiento y
sequridad

&) &)
® e tom e
@.
= {0}
Qi 0

]o /5
EﬁFE ::QFE

Switch
Stratix 5700
1783-BMS

)

Adaptador EtherNet/IP
o POINT Guard 1/0™
§ 1734-AENTR

Dispositivo de
sequridad

=

Controlador Compact GuardLogix 5370,
controlador de sequridad Compact GuardLogix 5380 o
Controlador GuardLogix 5570,

controlador de sequridad GuardLogix 5580
(se muestra el controlador de sequridad GuardLogix 5570)

(able Ethernet 1585)-M8CBJM-x
(blindado)

1606-XLoox

(ontrol de 24 V(C, entradas digitales
y alimentacién de freno del motor
(suministrada por el cliente)

Alimentacién de entrada de CA >

Sistema servovariador Kinetix 5700

(vista superior)

TR

Sistema servovariador Kinetix 5700

(vista frontal)
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] CJ
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[n alala]
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Kinetix VP
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Sistemas variadores Kinetix 5700

En este ejemplo, un controlador que no es de seguridad establece la conexion de movimiento solamente y un controlador
de seguridad GuardlLogix separado establece la conexion de seguridad solamente.

IMPORTANTE Si se usan dos controladores en una aplicacién con conexiones de movimiento solamente y seguridad
solamente, la conexion de seguridad solamente debe ser un controlador de seguridad GuardlLogix o
Compact GuardlLogix, y la conexidon de movimiento solamente debe ser cualquier controlador Logix
5000. Para obtener mas informacion, consulte la tabla Compatibilidad con seguridad funcional integrada

en la pagina 48.

Configuracién de movimiento y seguridad (multicontroladores)

| Switch Aplicacion Logix Designer
Stratix 5700 (version 31.0 o posterior)
1783-BMS

Sistema servovariador Kinetix 5700
(vista superior)

(able Ethernet 1585J-M8CBJM-x

Cualquier controlador Logix 5000 (blindado)

(se muestra el controlador ControlLogix 5570)

Programa de movimiento
Definicién de modulo configurado
con conexion de solo movimiento

Adaptador EtherNet/IP
POINT Guard 1/0
1734-AENTR

Dispositivo de =
sequridad
o) 3 O3 o
1606-XLxxx
/ O_ \ Control de 24 VICC, entradas digitales Sistema servovariador Kinetix 5700

y alimentacidn de freno del motor (vista frontal)

(suministrada por el cliente)

Alimentacién de entrada de CA >

L—/ Entradas digitales a cadena de control y sensores

Controlador Compact GuardLogix 5370,
controlador de sequridad Compact GuardLogix 5380 0
Controlador GuardLogix 5570, 5
controlador de sequridad GuardLogix 5580
(se muestra el controlador de sequridad GuardLogix 5570)

p
=)

0000

4

Programa de sequridad
Definicién de médulo configurado con
conexion de solo sequridad

Servomotores I
Kinetix VP E —
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Configuraciones de paro seguro y monitoreo seguro

Kinetix 5700 son servovariadores capaces de realizar funciones de paro seguro y monitoreo seguro mediante seguridad
integrada basada en el variador o basada en el controlador a través de la red EtherNet/IP.

IMPORTANTE Para aplicaciones con funciones de seguridad de monitoreo seguro y paro seguro, deben emplearse los
controladores GuardlLogix 5580 o Compact GuardLogix 5380. Para obtener mas informacién, consulte la
tabla Compatibilidad con seguridad funcional integrada en la pagina 48.

En este ejemplo, se utiliza una funcion de paro SS1 en una configuracion de movimiento y seguridad basada en el
controlador con monitoreo de retroalimentacién doble.

Configuracion de monitoreo de movimiento seguro

O -
© mm— ==
Controlador de sequridad Compact GuardLogix 5380 0 —— @ Switch -
GuardLogix 5580 Stratix 5700
(se muestra el controlador de sequridad GuardLogix 5580) = 1783-BMS
oOjieo
Aplicacién Studio 5000 Logix Designer
/ Cable Ethernet 1585)-M8CBIM-x (versién 31.00 0 posterior)
(blindado)
S81
= Safe Stop 1

Safety Control  $51_Control_SA1 o1 == Adaptador EtherNet/IP
Restart Type AUTOMATIC POINT Guard 1/0 —
Cold Start Type AUTOMATIC RR 1734-AENTR ==
Stop Monitor Delay 50 | e e

FP Sistemna servovariador Kinetix 5700 [ we ([ e ]
Stop Delay 500 Dispositivo de con funciones de sequridad integradas B

sequridad
Standstil Speed 0.05 g
Decel Ref Speed 25.0
Decel Speed Tolerance 50
_ - El juego de conectores de retroalimentacion DSL con
Feedback SFX SFX_Control SA1 retroalimentacion primaria proveniente del motor se
Request S51_Request_SA1 oculta detrés del juego de conectores de retroalimentacion lo]
e O universal con retroalimentacion secundaria proveniente S o=
FREEL SS1_Reset_SAt1}‘ del encoder externo. e
551 Active SDA1:30.551Active1
551 Fault  SDA1:50.551Fault1
Fault Type De D, ) 5
Diagnostic Code 0% ®~ — Larretroalimentacion de posicion se
> envia por separado al variador para

Ejemplo de instruccion basada en el controlador sequridad y control de movimiento.

Retroalimentacién secundaria
Encoder SIN/COS Boletin 842HR para
aplicaciones de monitoreo de
retroalimentacion doble

Retroalimentacion secundaria al conector UFB

Retroalimentacion primaria al conector MF

= Retroalimentacidn primaria
« Servomotores Kinetix VP (Boletin VPL/VPF)
[ 1  conencoders-Wo-Q
« Servomotores Kinetix VP (Boletin VPC) con
encoders -Q
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Compatibilidad con seguridad funcional integrada

Seguridad integrada mediante la red
EtherNet/IP

Funcion de seguridad

N.° de cat. de inversores

N.o de cat. de inversores

Controlador minimo ")

de dos ejes de un solo eje necesario
' o 2198-Dxxx-ERS3 (serie B) |« 2198-Sxxx-ERS3 (serie B)
Paro sequro temporizado 1 (S51)
Funciones de paro basadas en el variador - 2198-Door-ERS4 + 2198-Souc-ER4
Paro sequro monitoreado 1 (SS1)
! «Paro sequro monitoreado 1(5S1)
Funciones de paro basadas en el controlador | | Paro sequro 2 (552)
« Paro operativo sequro (SQS) + GuardLogix 5580
Funciones de monitoreo basadas en el . }ﬁ%ldad limite de sequridad 2198-Dixx-ERS4 2198-Sxxx-ERS4 « CompactLogix 5380
controlador «Posicion limite de sequridad (SLP)
+ Direccién sequra (SDI)
. . . ) Interface de retroalimentacion de
Funcion de retroalimentacion de sequridad sequidad (SFX)
2198-Dxx-ERS4 2198-Sxxx-ERS4
Modo de STO integrada Desconexién de par sequra (STO) ControlLoai
Ny oy | . qix 5570
2198-Dxx-ERS3 2198-Sxxx-ERS3 « Compactlogix5370

(1) Cuando se especifica un controlador ControlLogix o CompactLogix (que no sea de sequridad), un controlador GuardLogix o Compact GuardLogix es compatible con las versiones anteriores. Adems, los controladores
GuardLogix 5580 y Compact GuardLogix 5380 son compatibles con las versiones anteriores de los controladores GuardLogix 5570 y Compact GuardLogix 5370.

Especificaciones de rendimiento de
movimiento rotativo

Estas familias de motores rotativos son compatibles con los servovariadores Kinetix 5700.

Familia de motores rotativos Pagina
Motores de baja inercia Kinetix VP (Boletin \VPL) 49
Motores para uso continuo Kinetix VP (Boletin VPC) 50
Motores aptos para la industria alimenticia Kinetix VP (Boletin VPF) 51
Motores de acero inoxidable Kinetix VP (Boletin VPS) 52
Motores de baja inercia MP-Series (Boletin MPL) 53
Motores de mediana inercia MP-Series (Boletin MPM) 54
Motores aptos para la industria alimenticia MP-Series (Boletin MPF) 55
Motores de acero inoxidable MP-Series (Boletin MPS) 55
Motores rotativos asincronos HPK-Series 56

Para consultar combinaciones de variadores Kinetix 5700 y motores Kinetix VP que incluyan seleccion de nimeros de
catdlogo de cables y curvas de par/velocidad, consulte el documento Kinetix 5700 Drive Systems Design Guide,

publicacion KNX-RMO10.

IMPORTANTE

Estas combinaciones de sistemas no incluyen todas las combinaciones posibles de motor/variador.

Consulte Motion Analyzer para verificar la compatibilidad. Para obtener acceso a Motion Analyzer, visite:
https.//motionanalyzerrockwellautomation.com

48

Publicacién de Rockwell Automation KNX-SGO01D-ES-P - Mayo 2018


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

Sistemas variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin VPL con variadores Kinetix 5700

. Corriente de paro Par de paro Corriente de Par de paro . . .
N.o de cat. Velogldad Velocidad méx. | continua del continuo del paro pico del pico del salida nominal Vgrlaqores
d nominal B N . . del motor Kinetix 5700
e motor pm sistema sistema sistema sistema QW (Ho) (entrada de 480 VCA)
pm Amperes (0-pico) Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico | Nem (b-pulg.) P

VPL-B0631T 8000 8000 1.20 0.46 (4.0) 4.20 1.33(12.0) 031(042) 2198-D006-ERSx
VPL-B0631U 8000 8000 192 0.46 (4.0) 6.48 1.33(12.0) 031(0.42) 2198-D006-ERSx
VPL-B0632F 4600 4600 1.20 0.93(8.0) 4.20 269 (24.0) 0.37(0.50) 2198-D006-ERSx
VPL-B0632T 8000 8000 255 0.93(8.0) 8.75 269 (24.0) 0.54(0.72) 2198-D006-ERSx
VPL-B0633M 6500 6700 250 1.27(11.0) 8.75 4.09(36.0) 0.57(0.76) 2198-D006-ERSx

8.80 2.87(25.0) 2198-D006-ERSX
VPL-B0633T 6500 8000 352 1.27(11.0) 0.57(0.76)

12.60 409 (36.0) 2198-D012-ERSx

8.80 220(19.0) 2198-D006-ERSX
VPL-BO751M 8000 8000 290 1.01(9.0) 0.54(0.72)

9.12 2.27(20.0) 2198-D012-ERSx

8.80 410 (36.0) 2198-D006-ERSX
VPL-B0752E 4900 4900 270 1.61(14.0) 0.67(0.90)

9.45 439(39.0) 2198-D012-ERSx
VPL-B0752F 7000 7000 380 1.61(14.0) 13.30 439(39.0) 0.80(1.07) 2198-D012-ERSx

17.60 4.10(36.0) 2198-D012-ERSY
VPL-B0752M 8000 8000 490 1.61(14.0) 0.81(1.09)

18.90 439(39.0) 2198-D020-ERSx
VPL-B0753E 4500 4500 3.80 228(20.0) 13.30 7.35(65.0) 0.81(1.09) 2198-D012-ERSx

17.60 6.55(58.0) 2198-D012-ERSx
VPL-B0753F 4500 6600 4.09 2.16(19.0) 0.65(0.87)

18.90 7.02(62.0) 2198-D020-ERSY

17.60 5.13(45.0) 2198-D012-ERSx
VPL-B0753M 6000 8000 6.12 228(20.0) 0.82(1.10)

25.34 7.35(65.0) 2198-D020-ERSx

8.80 3.22(280) 2198-D006-ERSX
VPL-B1001M 6000 6000 361 1.93(17.0) 1.14(1.53)

10.38 3.78(33.0) 2198-D012-ERSx

8.80 6.47 (57.0) 2198-D006-ERSX
VPL-B1002E 3300 3300 344 339(30.0) 1.12(1.50)

10.69 7.82(69.0) 2198-D012-ERSx

17.60 6.80 (60.0) 2198-D012-ERSY
VPL-B1002M 6000 6000 6.24 339(30.0) 1.86 (2.49)

2033 7.82(69.0) 2198-D020-ERSx

8.80 9.29(82.0) 2198-D006-ERSY
VPL-B1003C 2500 2500 34 4.18(37.0) 0.96(1.29)

10.61 11.15(99.0) 2198-D012-ERSx

17.60 9.76 (86.0) 2198-D012-ERSx
VPL-B1003F 4750 4750 6.14 4.18(37.0) 1.65(2.21)

20.20 11.15(99.0) 2198-D020-ERSx

2820 9.76 (86.0) 2198-D020-ERSx
VPL-B1003T 7000 7000 9.58 4.18(37.0) 1.77(237)

2880 11.15(99.0) 2198-D032-ERSx

8.80 10.80 (95.0) 2198-D006-ERSX
VPL-B1152C 2250 2250 313 5.10(45.0) 1.06(1.42)

10.74 13.12(116) 2198-D012-ERSx

17.60 10.95 (97.0) 2198-D012-ERSY
VPL-B1152F 4000 4000 6.17 5.10(45.0) 1.40(1.88)

21.19 13.12(116) 2198-D020-ERSx

2820 12.14(107) 2198-D020-ERSY
VPL-B1152T 6500 6500 10.81 5.08 (45.0) 229(3.07)

3210 13.12(116) 2198-D032-ERSx

17.60 16.85 (149) 2198-D012-ERSx
VPL-B1153E 3200 3200 6.13 6.55(58.0) 1.75(2.35)

2133 20.33(180) 2198-D020-ERSx

2820 18.30(162) 2198-D020-ERSx
VPL-B1153F 5000 5000 8.88 6.55(58.0) 2.30(3.08)

330 20.33 (180) 2198-D032-ERSx

17.60 19.83 (175) 2198-D012-ERSx
VPL-B1303C 2250 2250 6.30 8.80(78.0) 1.83 (245)

1847 20.72(183) 2198-D020-ERSx

2820 19.85 (175) 2198-D020-ERSx
VPL-B1303F 4000 4000 10.10 8.80(78.0) 282(3.78)

310 20.72(183) 2198-D032-ERSx
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin VPL con variadores Kinetix 5700 (continuacion)

. Corriente de paro | Par de paro Corriente de Par de paro : . .
N.o de cat. Velogldad Velocidad méx. | continua del continuo del paro pico del pico del salida nominal Vgrlaqores
d nominal B ’ A . del motor Kinetix 5700
e motor pm sistema sistema sistema sistema QW (Ho) (entrada de 480 VCA)
pm Amperes (0-pico) Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico | Nem (b-pulg.) P
17.60 22.55(199) 2198-D012-ERSX
VPL-B1304C 2150 2150 70 10.29(91.0) 1.75(235)
23 2845(252) 2198-D020-ERSx
28.20 25.03(221) 2198-D020-ERSX
VPL-B1304E 3500 3500 9.44 10.29(91.0) 282(3.78)
33.76 2845(252) 2198-D032-ERSx
28.20 31.21(276) 2198-D020-ERSX
VPL-B1306C 2500 2500 10.80 13.38(118) 246(3.30)
3294 34,62 (306) 2198-D032-ERSx
45.90 2850(252) 2198-D032-ERSx
VPL-B1306F 4250 4250 14.78 13.38(118) 2.95(3.95)
55.83 34.62 (306) 2198-D057-ERSX
2820 21.68(192) 2198-D020-ERSx
VPL-B1651C 2750 2750 10.21 11.50 (102) 232(3.1)
29.29 22.45(199) 2198-D032-ERSx
45.90 18.02(159) 2198-D032-ERSK
VPL-B1651F 4750 4750 17.60 11.43(101) 4.38(5.87)
51.27 22.45(199) 2198-D057-ERSx
45.90 44.78 (396) 2198-D032-ERSK
VPL-B1652C 2700 2700 160 19.40 (172) 418 (5.60)
49.88 48.60 (430) 2198-D057-ERSx
VPL-B1652F 4000 4000 18.60 17.60 (156) 60.00 48.60 (430) 477 (6.40) 2198-D057-ERSK
45.90 55.14 (488) 2198-D032-ERSK
VPL-B1653C 2300 2300 17.75 25.76/(228) 438(5.87)
55.60 66.70 (590) 2198-D057-ERSx
VPL-B1653D 3000 3000 18.60 24.20 (214) 68.00 67.80 (600) 5.50(7.30) 2198-D057-ERSx
45.90 65.38 (578) 2198-D032-ERSx
VPL-B1654B 1850 1850 15.54 3297 (292) 5.55(7.44)
55.75 79.30(702) 2198-D057-ERSK
VPL-B1654D 3000 3000 2447 32.0(283) 81.30 7530 (666) 7.16(9.60) 2198-D057-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin VPC con variadores Kinetix 5700

Neo de cat Velocidad Velocidad, max. Corriente de paro Par de paro Corrientede | Par de paro Salida Variadores
d. e tca ’ nominal (velocidad de sobrevoltaje | continua del continuo del paro picodel | pico del nominal del Kinetix 5700
r:t::;:/:r del bus) M sistema sistema sistema sistema motor (entrada de
pm pm Amperes (0-pico) Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico | Nem (Ib-pulg.) | kW (Hp) 480 VCA)

VPC-B1652A 1500 4500 (2347) 1.2 25.5(226) 193 403 (357) 40(54) 2198-D020-ERSx
VPC-B1652D 3000 5000 (4452) 15.6 17.6 (156) 38.0 40.7 (360) 55(7.4) 2198-D032-ERSx
VPC-B1653A 1500 4500 (2310) 15.7 3516M) 285 60.6 (536) 55(7.4) 2198-D032-ERSx
VPC-B1653D 3000 5000 (4294) 214 24.0(212) 563 61.4(543) 7.5(10.1) 2198-D057-ERSx
VPC-B1654D 3000 5000 (4494) 30.2 35.1(311) 75. 76.6(678) 11.0(14.7) 2198-D057-ERSx
VPC-B21539 1000 3000 (1573) 15.6 52.5 (465) 416 118.8(1051) 55(7.4) 2198-D032-ERSx
VPC-B2153A 1500 4500 (2325) 212 430 (425) 57.2 111.8(990) 7.5(10.) 2198-D057-ERSx
VPC-B21549 1000 3000 (1573) 217 72.0(637) 543 158.4 (1402) 7.5(10.) 2198-D057-ERSx
VPC-B2154A 1500 4500 (2333) 308 70.1(620) 721 140.1(1240) 11.0(14.7) 2198-D057-ERSx
VPC-B2154D 3000 5000 (4294) 410 480 (425) 120.1 131.4(1163) 15.0(20.1) 2198-5086-ERSx

1216 138.6(1227) 2198-5086-ERSx
VPC-B2155D 3000 5000 (4172) 488 59.0(522) 18.5(24.8)

1395 156.7 (1387) 2198-5130-ERSx

1216 1393 (1233) 2198-5086-ERSx
VPC-B2156D 3000 5000 (4101) 57.6 70.1(620) 220(29.5)

1716 1855 (1642) 2198-5130-ERSx
VPC-B30029 1000 3000 (1493) 29.2 105.1(930) 56.9 1837 (1626) 11.0(14.7) 2198-5086-ERSx
VPC-B3002A 1500 4000 (2212) 39.6 95.5(845) 829 1704 (1508) 15.0(20.1) 2198-5086-ERSx
VPC-B30039 1000 3000 (1472) 380 1433 (1269) 72.2 237.9(2106) 15.0(20.) 2198-5086-ERSx
VPC-B3003A 1500 3500 (2166) 563 1403 (1242) 108.0 244.8 (2167) 220(29.5) 2198-5086-ERSX
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin VPC con variadores Kinetix 5700 (continuacion)

Neo de cat Velocidad Velocidad, max. Corriente de paro Par de paro Corrientede | Par de paro Salida Variadores
d. e tca ’ nominal (velocidad de sobrevoltaje | continua del continuo del paro picodel | pico del nominal del Kinetix 5700
r:t;ntg/:r del bus) M sistema sistema sistema sistema motor (entrada de
pm pm Amperes (0-pico) Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico | Nem (Ib-pulg.) | kW (Hp) 480 VCA)
VPC-B30049 1000 3000 (1429) 46.6 176.7 (1564) 96.6 327.8(2901) 18.5(24.8) 2198-5086-ERSX
VPC-B3004A 1500 3500 (2128) 776 191.1(1691) 1452 319.0 (2823) 30.0(40.2) 2198-S130-ERSx
183.8 225.8(1998) 2198-5130-ERSx
VPC-B3004D 3000 4000 (4054) 76.6 95.5 (845) 30.0(40.2)
2111 2577 (2281) 2198-S160-ERSx

(1) Elfuncionamiento por encima de esta velocidad requiere proteccién del bus de CC. Consulte el documento Servovariadores Kinetix 5700 — Manual de usuario, publicacion

informacién sobre la velocidad de sobrevoltaje del bus, el modo de debilitamiento del campo y la caracteristica de velocidad extendida.

2198-UM002, para obtener mds

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin VPF con variadores Kinetix 5700

. Corriente de paro | Parde paro Corriente de . . . .
N.o de cat. X(e)l:;:]daa:d Velocidad max. | continua del continuo del paro pico del 5:{;1;2:2 pico (Si::'dmao't'g:mnal X'f"'at‘.’o?;soo
de motor m sistema sistema sistema Nem (Ibepulg) KW (Hp) (e:::r:t(ia de 480 VCA)
pm Amperes (0-pico) Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico | T UOPUG- P

VPF-B0632F 4600 4600 1.20 0.93(8.0) 420 269 (24.0) 0.34(0.46) 2198-D006-ERSK
VPF-B0632T 8000 8000 2.5 0.93(8.0) 8.75 2.69 (24.0) 0.41(0.55) 2198-D006-ERSK
VPF-BO633M 6700 6700 250 1.27(11.0) 8.75 409 (36.0) 0.49 (0.660) 2198-D006-ERSY

8.80 2.87(25.0) 2198-D006-ERSY
VPF-B0633T 8000 8000 352 1.27(11.0) 048 (0.64)

1260 4.09 (36.0) 2198-D012-ERSx

8.80 4.10(36.0) 2198-D006-ERSY
VPF-B0752E 4900 4900 270 1.61(14.0) 0.64(0.80)

945 439(39.0) 2198-D012-ERSx
VPF-B0752F 7000 7000 3.80 1.61(14.0) 1330 439 (39.0) 0.76 (1.02) 2198-D012-ERSx

17.60 4.10(36.0) 2198-D012-ERSx
VPF-BO752M 8000 8000 490 1.61(14.0) 0.77 (1.04)

18.90 439(39.0) 2198-D020-ERSx
VPF-B0753E 4500 4500 3.80 2.28(20.0) 1330 7.35(65.0) 0.7 (1.04) 2198-D012-ERSx

17.60 6.55(58.0) 2198-D012-ERSx
VPF-B0753F 6600 6600 4.09 2.16(19.0) 061(0.82)

18.90 7.02(62.0) 2198-D020-ERSX

17.60 513 (45.0) 2198-D012-ERSx
VPF-B0753M 8000 8000 6.12 228(20.0) 0.78(1.05)

2534 7.35(65.0) 2198-D020-ERSx

8.80 3.22(28.0) 2198-D006-ERSX
VPF-B1001M 6000 6000 3.61 1.93(17.0) 1.14(1.53)

1038 3.78(33.0) 2198-D012-ERSx

8.80 6.47 (57.0) 2198-D006-ERSY
VPF-B1002E 3300 3300 344 339(30.0) 1.12(1.50)

10.69 7.82(69.0) 2198-D012-ERSx

17.60 6.80 (60.0) 2198-D012-ERSx
VPF-B1002M 6000 6000 6.24 339(30.0) 1.86 (2.49)

2033 7.82(69.0) 2198-D020-ERSx

8.80 9.29(82.0) 2198-D006-ERSX
VPF-B1003C 2500 2500 34 418 (37.0) 091(1.23)

1061 11.15(99.0) 2198-D012-ERSx

17.60 9.76 (86.0) 2198-D012-ERSx
VPF-B1003F 4750 4750 6.14 418 (37.0) 1.57(2.10)

2020 11.15(99.0) 2198-D020-ERSX

2820 9.76 (86.0) 2198-D020-ERSx
VPF-B1003T 7000 7000 9.58 418 (37.0) 1.68 (2.25)

2880 11.15(99.0) 2198-D032-ERSx

17.60 16.85 (149) 2198-D012-ERSx
VPF-B1153E 3200 3200 6.13 6.50 (58.0) 140 (2.88)

2133 20.33 (180) 2198-D020-ERSK

2820 18.30(162) 2198-D020-ERSx
VPE-B1153F 5000 5000 8.88 6.50 (58.0) 249 (2.00)

330 20.33 (180) 2198-D032-ERSx

17.60 19.83 (175) 2198-D012-ERSx
VPF-B1303C 2250 2250 6.30 8.80(78.0) 1.74(233)

18.47 20.72(183) 2198-D020-ERSx
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin VPF con variadores Kinetix 5700 (continuacion)

. Corriente de paro | Parde paro Corriente de . . . .
N.o de cat. \‘gﬁmd Velocidad max. | continua del continuo del paro pico del s:{giztzm pico (Si::'dmao't'g:mnal X?"at‘.’o;soo
de motor pm sistema sistema sistema Nem (Ibepulg) KW (Hp) (;:;:éa de 480 VCA)
pm Amperes (0-pico) Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico | T UOPUIG- P
28.20 19.85(175) 2198-D020-ERSx
VPF-B1303F 4000 4000 10.10 8.80(78.0) 2.54(3.40)
310 2072 (183) 2198-D032-ERSx
17.60 22.55(199) 2198-D012-ERSx
VPF-B1304C 2150 2150 7.0 10.29 (91.0) 1.49(2.00)
223 2845 (252) 2198-D020-ERSx
28.20 25.03(221) 2198-D020-ERSx
VPF-B1304E 3500 3500 9.44 10.29 (91.0) 240(3.21)
3376 2845 (252) 2198-D032-ERSx
4590 44.78 (396) 2198-D032-ERSx
VPF-B1652C 2700 2700 16.0 19.40 (172) 4.18(5.60)
49.88 48.60 (430) 2198-D057-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin VPS con variadores

Kinetix 5700
. Corriente de paro Par de paro Corriente de : : Variadores
N.o de cat. Xi‘:ﬁﬁd Velocidad méx. | continua del continuo del paro pico del P?(rod; ell):ir sot ema z::'dmaoggp inal Kinetix 5700
de motor rpm sistema sistema sistema ‘N) (Ibepulg) QW (Ho) (entrada de
pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico "M 1b-pulg. P 480 VCA)

176 17.9(158) 2198-D012-ERSx

VPS-B1304D 3000 3000 7.1 8.1(72.0) 140(1.9) S SEEE—
26.0 27.1(240) 2198-D020-ERSx
459 50.1(443) 2198-D032-ERSx

\/PS-B1653D 3000 3000 17.0 21.0(186) 3.29(4.4) —
68.0 67.8 (600) 2198-D057-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPL con variadores Kinetix 5700

. . Corriente de paro Par de paro Corriente de . " . .
N.e de cat. Veloqdad Ve!ocldad continua del continuo del paro pico del Par qe paropico | Salida nominal Vgna(lores
nominal max. N N - del sistema del motor Kinetix 5700
de motor sistema sistema sistema
fpm om Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) AmperesO-pico | (Io-pulg) K (entrada de 480 VCA)
MPL-B1510V 8000 8000 095 0.26(23) 3.10 077 (6.8) 0.16 2198-D006-ERSY
MPL-B1520U 7000 7000 1.80 049 (4.3) 6.10 1.58(13.9) 0.27 2198-D006-ERSY
MPL-B1530U 7000 7000 20 0.90 (8.0) 7.20 282(249) 039 2198-D006-ERSY
MPL-B210V 8000 8000 1.75 0.55(4.9) 5.80 1.52(134) 037 2198-D006-ERSY
8.80 3.67(325) 2198-D006-ERSY
MPL-B220T 6000 6000 330 161(14.2) 0.62
13 474(419) 2198-D012-ERSY
8.80 6.39 (56.6) 2198-D006-ERSY
MPL-B230P 5000 5000 260 2.10(18.6) 0.86
13 8.20(73.0) 2198-D012-ERSY
MPL-B310P 5000 5000 24 16(14.0) 7.10 36(32) 0.77 2198-D006-ERSY
MPL-B320P 5000 5000 45 3.10(27) 140 82(725) 15 2198-D012-ERSx
176 10.4(92.0) 2198-D012-ERSx
MPL-B330P 5000 5000 6.1 418 (37) 18
19.0 11.1(98) 2198-D020-ERSx
176 113 (100) 2198-D012-ERSx
MPL-B420P 5000 5000 63 474 (42) 19
20 13.5(119) 2198-D020-ERSx
282 17.6 (156) 2198-D020-ERSx
MPL-B430P 5000 5000 92 6.55 (58) 22 —
320 19.8(175) 2198-D032-ERSx
176 17.7(157) 2198-D012-ERSx
MPL-B4530F 3000 3000 6.7 836(74) 21
210 20.3(180) 2198-D020-ERSx
282 18.7 (166) 2198-D020-ERSx
MPL-B4530K 4000 4000 99 8.25(73) 26
310 203(179) 2198-D032-ERSx
282 262(232) 2198-D020-ERSx
MPL-B4540F 3000 3000 9.1 10.20 (90) 26
290 27.1(240) 2198-D032-ERSx
13 13.85(123) 282 284 (251) 2198-D020-ERSx
MPL-B4560F 3000 3000 32 —
1138 14.0(124) 36.0 34.4(304) 2198-D032-ERSx
13 104(92) 282 206 (182) 2198-D020-ERSx
MPL-B520K 3500 4000 35
115 107 (95) 330 23.2(205) 2198-D032-ERSx
MPL-B540D 2000 2000 10.5 19.4(172) 230 41.0(362) 34 2198-D020-ERSx
MPL-B540K 4000 4000 205 194 (172) 60.0 48.6 (430) 54 2198-D057-ERSx
MPL-B560F 3000 3000 20.6 268 (237) 68.0 67.8 (600) 55 2198-D057-ERSx
813 81.0(717) 2198-D057-ERSY
MPL-B580F 3000 3000 26.0 34.0(301) 7.1
94.0 87.0(770) 2198-5086-ERSx
813 73.0 (646) 2198-D057-ERSx
MPL-B580) 3800 3800 320 34.0(301) 79
94.0 81.0(717) 2198-5086-ERSx
MPL-Bo40F 2000 3000 321 36.7 (325) 65.0 72.3 (640) 6.1 2198-D057-ERSx
MPL-B660F 2000 3000 385 48.0 (425) 9.0 101.1(895) 6.1 2198-5086-ERSx
MPL-B680D 2000 2000 340 62.8 (556) 94.0 154.2(1365) 93 2198-5086-ERSx
MPL-B68OF 2000 3000 480 60.0 (531) 9.0 108.5 (960) 75 2198-5086-ERSx
1216 130 (1150) 2198-5086-ERSx
MPL-B680H 2000 3500 51.0 60.0 (531) 75
140 146.9 (1300) 2198-5130-ERSx
MPL-B360D 2000 2000 475 83.0(735) 95.5 152.5(1350) 125 2198-5086-ERSx
MPL-B880C 1500 1500 475 110 (973) 975 203 (1797) 126 2198-5086-ERSx
MPL-B380D 2000 2000 67.0 110(973) 9.0 147 (1301) 126 2198-5130-ERSx
MPL-B960B 1200 1200 45 130 (1150) 94.0 231(2044) 127 2198-5086-ERSx
1216 219.8 (1945) 2198-5086-ERSx
MPL-BI60C 1500 1500 55.0 124.3(1100) 148
125 226 (2000) 2198-5130-ERSx
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPL con variadores Kinetix 5700 (continuacion)

" : Corriente de paro Par de paro Corriente de . . . .

N.° de cat. Veloqd.'id Ve!ocldad continua del continuo del paro pico del Zalr qetparo pico zalllda lt1ommal Vgna(.iores
de motor nomina max. sistema sistema sistema el sistema el motor Km:_tnészoom -

om pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico Nem (lb-pulg.) kW (entrada de )
MPL-BI60D 2000 2000 70.0 124.3(1100) 125 226 (2000) 150 2198-5130-ERSx
MPL-B980B 1000 1000 40.0 162.7 (1444) 94.0 278 (2460) 152 2198-5086-ERSx
MPL-B980C 1500 1500 68.2 158.2(1400) 140 271.2 (2400) 16.8 2198-5130-ERSx
MPL-B980D 2000 2000 79.0 158.2 (1400) 140 260 (2300) 186 2198-5130-ERSx
MPL-BI8OE 1500 2750 105 141 (1250) 226.2 237 (2100) 130 2198-5160-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPM con variadores

Kinetix 5700
. . . Corriente de paro | Par de paro Corriente de Par de paro . : Variadores
N.o de cat. \é:lszqdad Xﬁm;&ald \r:]eélzqdad continua del continuo del paro pico del pico del z::'dmaoggp inal Kinetix 5700
de motor ) sistema sistema sistema sistema W (entrada de
pm om pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico | Nem (Ib-pulg.) 480 VCA)
88 6.0(53.1) 2198-D006-ERSY
MPM-B1151F 3000 4000 5000 271 23(203) 0.75 S EEEE—
99 6.6 (58.0) 2198-D0T2-ERSx
17.6 53(46.9) 2198-DOT2-ERSx
MPM-B1151T 6000 5000 7000 5.62 23(203) 0.90 —
20.5 59(522) 2198-D020-ERSx
MPM-B1152C 1500 2500 3000 361 50(44.2) 12.4 13.5(19) 1.20 2198-D0T2-ERSx
17.6 11.7(103) 2198-D012-ERSx
MPM-B1152F 3000 4000 5200 6.17 50(442) 140 S EE——
211 13.5(119) 2198-D020-ERSx
28.2 10.7(94.7) 2198-D020-ERSx
MPM-B1152T 6000 4000 7000 11.02 50(442) 1.40 S ESEE—
379 13.5(119) 2198-D032-ERSx
17.6 16.9 (149) 2198-DOT2-ERSx
MPM-B1153E 2250 3000 3500 6.21 6.5(57.5) 1.40 —
216 19.8(175) 2198-D020-ERSx
282 17.9(158) 2198-D020-ERSx
MPM-B1153F 3000 4000 5500 9.20 6.5(57.5) 1.40 —
320 19.8(175) 2198-D032-ERSx
459 14.8 (131) 2198-D032-ERSx
MPM-B1153T 6000 4000 7000 15.95 6.5(57.5) 145 —
55.5 16.5(146) 2198-D057-ERSx
MPM-B1302F 3000 4000 4500 8.57 6.6(58.4) 221 13.5(119) 1.65 2198-D020-ERSx
MPM-B1302M | 4500 4000 6000 12.57 6.6 (58.4) 324 13.5(19) 1.65 2198-D032-ERSx
MPM-B1302T | 6000 4000 7000 16.83 6.7(59.3) 434 1350119 1.65 2198-D032-ERSX
17.6 22.8(202) 2198-D012-ERSx
MPM-B1304C 1500 1870 2750 7.00 10.3(91.1) 2.00 —
215 27.1(240) 2198-D020-ERSx
282 23.4(207) 2198-D020-ERSx
MPM-B1304E 2250 3500 4000 10.75 10.2(903) 2.20 —
34.2 27.1(240) 2198-D032-ERSx
MPM-B1304M | 4500 3500 6000 19.02 10.4(92.0) 60.6 27.1(240) 2.20 2198-D057-ERSx
282 22.7(201) 2198-D020-ERSx
MPM-B1651C 1500 3000 3500 10.21 11.4(101) 2.50 —
29.2 23.2(205) 2198-D032-ERSx
459 219(194) 2198-D032-ERSx
MPM-B1651F 3000 3000 5000 17.75 11.4(101) 2.50 —
509 23.2(205) 2198-D057-ERSx
MPM-B165TM | 4500 3000 5000 2246 11.4(101) 56.8 23.2(205) 2.50 2198-D057-ERSx
MPM-B1652C 1500 2500 2500 11.51 16.0 (142) 336 40.0 (354) 3.80 2198-D032-ERSx
MPM-B1652E | 2250 3500 3500 20.94 21.1(187) 60.5 48,0 (425) 430 2198-D057-ERSX
MPM-B1652F 3000 3500 4500 28.74 21.1(187) 84.1 480 (425) 430 2198-D057-ERSx
MPM-B1653C 1500 2000 2500 20.05 26.7 (236) 59.2 67.8 (600) 4.60 2198-D057-ERSx
MPM-B1653E 2250 3000 3500 27.00 26.8(237) 729 62.0 (549) 5.10 2198-D057-ERSx
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPM con variadores

Kinetix 5700 (continuacion)

vodea |Vl |Votad | iy | renedepao [ Pdepan | Gretede [ Prdepan | g pomit | o
de motor sistema sistema sistema sistema (entrada de
pm fpm pm Amperes 0-pico Nem (Ibpulg.) Amperes 0-pico | Nem (Ib-pulg.) kW 480 VCA)

MPM-B1653F 3000 3000 4000 34.94 31.0(274) 943 56.1 (496) 5.10 2198-5086-ERSx
MPM-B2152C 1500 2000 2500 27.40 36.7(329) 55.4 72.3 (640) 5.60 2198-D057-ERSx
MPM-B2152F 3000 2500 4500 43.54 34.1(302) 98.0 72.2(639) 5.90 2198-5086-ERSx
MPM-B2152M | 4500 2500 5000 4458 34.1(302) 763 529 (468) 5.90 2198-5086-ERSx
MPM-B2153B 1250 1750 2000 24.06 48.0 (425) 60.0 101(895) 6.80 2198-D057-ERSx
MPM-B2153E 2250 2000 3000 39.63 479 (424) 98.6 101 (895) 7.20 2198-5086-ERSx
MPM-B2153F 3000 2000 3800 43.86 45.6 (403) 98.4 98.9 (875) 7.20 2198-5086-ERSx
MPM-B2154B 1250 1750 2000 3546 62.7 (555) 98.0 154(1363) 6.90 2198-5086-ERSx
MPM-B2154E 2250 2000 3000 43.68 55.9(495) 98.3 112(%91) 7.50 2198-5086-ERSx
MPM-B2154F 3000 2000 3300 44.40 56.2(497) 83.6 87.9(778) 7.50 2198-5086-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPF con variadores

Kinetix 5700
Velocidad | Veloddad | Corriente d Pard tinuo | Corriente d Pardeparopico | Salidanominal | Variadores
Nee de cat. dida elocida ortiente de paro ar de paro continuo | Corriente de paro ar de paro pico alida nomina Kinetix 5700
nominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema del sistema del motor
de motor ) ) (entrada de
rpm pm Amperes 0-pico Nem (Ib+pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ibspulg.) kW (Hp) 480VCA)
MPF-B310P 5000 5000 230 1.60 (14) 7.10 36(32) 0.77 2198-D006-ERSx
MPF-B320P 5000 5000 424 3.10(27) 14.0 7.8(69) 15 2198-D012-ERSx
17.6 10.4(92.0) 2198-D012-ERSx
MPF-B330P 5000 5000 570 418(37) 1.6 —
19.0 11.1(98) 2198-D020-ERSx
282 17.6 (156) 2198-D020-ERSx
MPF-B430P 5000 5000 9.20 6.55 (58) 20 —
320 19.8 (175) 2198-D032-ERSx
282 18.7(165) 2198-D020-ERSx
MPF-B4530K 4000 4000 9.90 8.25(73) 24 —_—
310 203(179) 2198-D032-ERSx
282 262(232) 2198-D020-ERSx
MPF-B4540F 3000 3000 9.10 10.20 (90) 25 —_—
290 27.1(240) 2198-D032-ERSx
MPF-B540K 4000 4000 205 19.4(171) 60.0 436 (430) 41 2198-D057-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPS con variadores

Kinetix 5700
Neo de cat Velocidad Velocidad Corriente de paro Par de paro continuo | Corriente de paro | Par de paro pico Salida nominal Variadores
dé mf)tcoar ’ nominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema | del sistema del motor Kinetix 5700
pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) kW (Hp) (entrada de 480 VCA)
176 10.5(92.9) 2198-D012-ERSX
MPS-B330P 5000 5000 49 360(32) 13
19.0 11.0(97.2) 2198-D020-ERSK
176 19.2(170) 2198-D012-ERSX
MPS-B4540F 3000 3000 71 8.1(72) 14
26.0 27.1(240) 2198-D020-ERSK
459 49.7 (440) 2198-D032-ERSx
MPS-B560F 3000 3000 17.0 21.5(190) 35 —
68.0 67.8 (600) 2198-D057-ERSX

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento de motores de HPK-Series (460 V) con

variadores Kinetix 5700

Neo de cat Velocidad Velocidad Corriente de paro Par de paro continuo | Corriente de paro | Par de paro pico | Salida nominal xgriiitqo;;s()o
- de qat. base max. continua del sistema | del sistema pico del sistema | del sistema del motor netix
de motor ) ) (entrada de
pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ib+pulg.) kW (Hp) 480VCA)
HPK-B1307C 482 112 (991) 113.0 260 (2301) 17.1(229) 2198-5086-ERSY
HPK-B1308C 59.6 141 (1248) 1193 262(2319) 21.6(289) 2198-5086-ERSx
— 1500 3000

HPK-B1310C 64.9 155(1372) 1440 325 (2876) 238(319) 2198-5130-ERSx
HPK-B1613C 109.8 271(2398) 217.0 542 (4797) 41.7(559) 2198-5160-ERSx
HPK-B1307E 81.0 96.0 (849) 146.6 165 (1460) 29.8(39.9) 2198-5130-ERSx
HPK-B1308E 3000 5000 91.4 115(1018) 1903 230 (2036) 35.7 (47.8) 2198-5160-ERSx
HPK-B1609E 1202 150 (1327) 217.0 270 (2390) 46.5(62.3) 2198-5160-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de motores de HPK-Series (400 V) con

variadores Kinetix 5700

N.o de cat Velocidad Velocidad Corriente de paro Par de paro continuo | Corriente de paro | Par de paropico | Salida nominal xiar?eat(ii: ?7500
dé motor : base méx. continua del sistema | del sistema picodel sistema | del sistema del motor (entrada de
pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) kW (Hp) 430VCA)

HPK-E1307C 58.5 112(991) 146.6 263 (2327) 17.1(229) 2198-5130-ERSx
— 1500 3000

HPK-E1310C 80.0 155 (1372) 200.0 380 (3363) 23.8(324) 2198-5160-ERSx

HPK-E1307E 102.0 96.0 (849) 2170 202 (1789) 29.8(39.9) 2198-5160-ERSx
—F 3000 5000

HPK-E1308E 1128 107 (947) 2077 200 (1770) 33.2(45.0) 2198-5160-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento de control de
movimiento lineal

Estas familias de control de movimiento lineal son compatibles con los servovariadores Kinetix 5700.

Familia de movimiento lineal Pagina
Propulsores lineales integrados L DAT-Series 57
Etapas lineales integradas MP-Series (Boletin MPAS) 61
Cilindros eléctricos MP-Series (Boletin MPAR) 61
Cilindros eléctricos para aplicaciones severas MP-Series (Boletin MPAI) 62

Para consultar combinaciones de sistemas variadores Kinetix 5700 que incluyan seleccién de nimeros de catdlogo de
cables y curvas de fuerza/velocidad, consulte el documento Kinetix 5700 Drive Systems Design Guide,
publicacion KNX-RMO10.

IMPORTANTE Estas combinaciones de sistemas no incluyen todas las combinaciones posibles de motor/variador.
Consulte Motion Analyzer para verificar la compatibilidad. Para obtener acceso a Motion Analyzer, visite:

https.//motionanalyzer.rockwellautomation.com

Especificaciones de rendimiento de LDAT-Series con variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento con propulsores lineales de estructura 30

. . . . Corriente de . . Variadores
Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua ] Fuerzadeparo | Salida nominal B
N.o de cat. fle 460 VCA continua del sistema del sistema paro pico del pico del sistema | 460 VCA Kinetix 5700
propulsor lineal /s Aieres 0-oic N (1) sistema N () W (entrada de
P pico Amperes 0-pico 480VCA)
L DAT-5031010-Dxx 24 0.20
LDAT-5031020-Dxx 31 0.25
48 81(18) 122 168 (38) 2198-D012-ERSx
L DAT-5031030-Dxx 35 0.29
L DAT-5031040-Dxx 38 0.31
L DAT-5032010-Dxx 31 0.40
L DAT-5032020-Dxx 41 0.52
7.4 243 2198-D020-ERSx
L DAT-5032030-Dxx 4.7 0.59
L DAT-5032040-Dxx 5.0 0.63
126 (28) 336 (76)
L DAT-5032010-Exx 31 0.40
L DAT-5032020-Exx 41 0.52
37 122 2198-D012-ERSx
L DAT-5032030-Exx 4.7 0.59
L DAT-5032040-Exx 5.0 0.63
L DAT-5033010-Dxx 35 0.67
L DAT-5033020-Dxx 47 0.88
11 36.5 2198-D032-ERSx
L DAT-5033030-Dxx
50 0.95
LDAT-5033040-Dxx
190 (43) 504 (113)
L DAT-5033010-Exx 35 0.67
L DAT-5033020-Exx 4.7 0.87
37 122 2198-D012-ERSx
L DAT-5033030-Exx
50 0.91
LDAT-5033040-Exx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento con propulsores lineales de estructura 50

. . . . Corriente de : : Variadores
Velocidad, mdx. | Corriente de paro Fuerza de paro continua p Fuerzadeparo | Salida nominal N
N.c de cat. fie 460 VCA continua del sistema del sistema paro pico del pico del sistema | 460 VCA Kinetix 5700
propulsor lineal /s Aeres O-oic N (b) sistema N (b) W (entrada de
P pico Amperes 0-pico 480 VCA)
LDAT-5051010-Dxx 28 0.34
LDAT-5051020-Dxx 37 043
LDAT-5051030-Dxx 4.1 31 119(27) 114 363(82) 049 2198-D012-ERSx
LDAT-5051040-Dxx 44 053
LDAT-5051050-Dxx 47 0.55
LDAT-5052010-Dxx 37 092
LDAT-5052020-Dxx 48 1.20
LDAT-5052030-Dxx 6.2 27 2198-D020-ERSx
LDAT-5052040-Dxx 50 124
LDAT-5052050-Dxx
251(56) 727 (163)
LDAT-5052010-Exx 37 0.80
LDAT-5052020-Exx 46 098
LDAT-5052030-Exx 31 114 2198-D012-ERSx
LDAT-5052040-Exx 46 1.02
LDAT-5052050-Exx
LDAT-5053010-Dxx 4.1 1.56
LDAT-5053020-Dxx
—_— 9.4 342 2198-D032-ERSx
LDAT-5053030-Dxx 50 187
. 378 (85) 1093 (246)
LDAT-5053050-Dxx
LDAT-5053010-Exx
35 31 114 1.04 2198-D012-ERSx
LDAT-5053050-Exx
LDAT-5054010-Dxx 44 226
LDAT-5054020-Dxx 124 455 2198-D032-ERSx
. 5.00 253
LDAT-5054050-Dxx
509 (114) 1453 (327)
LDAT-5054010-Exx 44 187
LDAT-5054020-Exx 6.2 27 2198-D020-ERSx
e 50 205
LDAT-5054050-Exx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento y propulsores lineales de estructura 70

. . . . Corriente de : . Variadores

Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua p Fuerzadeparo | Salida nominal N
N.c de cat. fie 460 VCA continua del sistema del sistema paro pico del pico del sistema | 460 VCA Kinetix 5700
propulsor lineal /s Aeres O-oic N (b) sistema N (b) W (entrada de

P pico Amperes 0-pico 480 VCA)
L DAT-5072010-Dxx 39 137
L DAT-5072020-Dxx
6.0 220 2198-D020-ERSx

LDAT-5072030-Dxx 5.0 1.64
LDAT-S072070-Dix 364 (82) 1055 (237)
L DAT-5072010-Exx
L DAT-5072020-Exx 35 30 1.0 1.03 2198-D012-ERS¢
LDAT-S072070-Exx
LDAT-5073010-Dxx 44 2.27
LDAT-5073020-Dxx 9.0 328 2198-D032-ERSx
. 5.0 2.50
LDAT-5073070-Dxx 554(125) 1576 (354)
LDAT-5073010-Exx
o 24 30 109 1.01 2198-D012-ERS¢
LDAT-5073070-Exx
| DAT-5074010-Dxx 47 315
| DAT-5074020-Dxx 19 435 2198-D032-ERSx
o 5.0 3.30
L DAT-5074070-Dxx 730 (164) 2088 (469)
LDAT-S074010-Exx
o 35 6.0 217 2.08 2198-D020-ERSx
| DAT-5074070-Exx
LDAT-5076010-Dxx
L DAT-5076020-Dxx 5.0 182 66.4 5.02 2198-D057-ERSx
LDAT-S076070-Dix 1122 (25) 3189(717)
LDAT-5076010-Exx

35 9.1 332 3.8 2198-D032-ERSx

LDAT-S076070-Exx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea

nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento con propulsores lineales de estructura 100

. . . : Corriente de . : Variadores
Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua ] Fuerzade paro | Salida nominal N
N.c de cat. fie 460 VCA continua del sistema del sistema paro pico del pico del sistema | 460 VCA Kinetix 5700
propulsor lineal /s Ameres 0-nic N (b) sistema N (b) W (entrada de
P pico Amperes 0-pico 480 VCA)
LDAT-5102010-Dxx 34 1.44
[ DAT-5102020-Dxx 44 1.74
LDAT-5102030-Dxx
57 210 2198-D020-ERSx
[ DAT-5102040-Dxx
50 456 (103) 1289 (290) 191
LDAT-5102050-Dxx
LDAT-5102090-Dix
LDAT-5102010-Exx
. 26 29 105 0.96 2198-D012-ERSx
LDAT-5102090-Exx
LDAT-5103010-Dxx 38 241
LDAT-5103020-Dxx
86 315 2198-D032-ERSx
LDAT-5103030-Dxx 50 293
. 702 (158) 1935 (435)
LDAT-5103090-Dxx
LDAT-5103010-Exx
18 29 10.5 092 2198-D012-ERSx
LDAT-5103090-Exx
L DAT-5104010-Dxx 41 376
LDAT-5104020-Dxx
115 40 2198-D032-ERSx
LDAT-5104030-Dxx 50 429
e 929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104090-Dxx
LDAT-5104010-Exx
e 27 57 210 207 2198-D020-ERSK
LDAT-5104090-Exx
LDAT-5106010-Dxx 45 541
LDAT-5106020-Dxx 173 63.0 2198-D057-ERSx
. 50 5.87
LDAT-5106090-Dxx 1403 (315) 3871 (870)
LDAT-5106010-Exx
27 86 315 294 2198-D032-ERSx

LDAT-S106090-Exr

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacidn adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento con propulsores lineales de estructura 150

. . . . Corriente de . . Variadores

Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua " Fuerzadeparo | Salida nominal N
N.o de cat. 519 460 VCA continua del sistema del sistema paro pico del pico del sistema | 460 VCA Kinetix 5700
propulsor lineal n/ AmiDeres 0-i N (1) sistema N () W (entrada de

S peres U-pico Amperes 0-pico 480VCA)
LDAT-5152010-Dxx 32 1.76
LDAT-5152020-Dyx 53 19.5 2198-D020-ERSx
e 35 1.89
L DAT-5152090-Dxx 643 (145) 1799 (404)
L DAT-5152010-Exx
. 18 27 98 0.87 2198-D012-ERSx
LDAT-5152090-Exx
LDAT-5153010-Dxx
. 36 8.0 291 287 2198-D032-ERSx
L DAT-5153090-Dxx
978 (220) 2680 (602)

LDAT-5153010-Exx

12 27 9.1 0.80 2198-D012-ERSx

LDAT-5153090-Exr
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento con propulsores lineales de estructura 150 (continuacion)

. ‘ . : Corriente de : : Variadores
Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua p Fuerzadeparo | Salida nominal N
N.c de cat. fie 460 VCA continua del sistema del sistema paro pico del pico del sistema | 460 VCA Kinetix 5700
propulsor lineal / A 0o N (1) sistema N () W (entrada de
m/s mperes 0-pico Amperes 0-pico 480 VCA)
LDAT-5154010-Dxx
. 35 107 39.1 3.83 2198-D032-ERSK
LDAT-5154090-Dxx
1306 (294) 3597 (809)
LDAT-5154010-Bxx
. 18 53 195 1.78 2198-D020-ERSK
LDAT-5154090-Exx
LDAT-5156010-Dxx
. 36 163 594 5.85 2198-D057-ERSx
LDAT-5156090-Dxx
1997 (449) 5469 (1229)
LDAT-S156010-Exx
. 18 8.1 198 271 2198-D020-ERSx
LDAT-5156090-Exx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de Boletin MPAS con variadores Kinetix 5700

X . Clasificacion de Variadores
o W | . | s | B, | it | | G
mperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) W 430VCA)
MPAS-Bxxx1-VO5SXA 200(7.9) 1.75 521(117) 350 1212(272) 037 2198-D006-ERSY
MPAS-Bxxx2-V205xA 1124 (443) ¥ 330 462 (104) 6.60 968 (218) 0.62 2198-D006-ERSK
MPAS-B8xxxF-ALMO2C 5000 (200) 3.50 189 (42.9) 930 456 (103) 0527 2198-D012-ERSx
MPAS-B8XxxxF-ALMS2C 5000 (200) 315 159(35.7) 837 399(89.7) 0475 2198-D006-ERSK
MPAS-BIxxxL-ALMO2C 5000 (200) 340 285 (64.1) 9.10 680 (153) 0.768 2198-D012-ERSx
MPAS-BIxxxL-ALMS2C 5000 (200) 3.03 245 (55.1) 8.19 601 (135) 0.69 2198-D006-ERSX

(1) Parauna longitud de carrera de 900 mm, la velocidad mdxima es 176 mm/s (6.9 pulg./s). Para una longitud de carrera de 1020 mm, la velocidad méxima es 143 mm/s (5.6 pulg./s).
(2)  Paraunalongitud de carrera de 780 mm, Ia velocidad maxima es 889 mm/s (35.0 pulg./s). Para una longitud de carrera de 900 mm, la velocidad mdxima es 715 mm/s (28.2 pulg./s). Para una longitud de carrera
de 1020 mm, la velocidad mdxima es 582 mm/s (22.9 pulg./s).

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de Boletin MPAR con variadores Kinetix 5700

. . Clasificacion de Variadores
T Kol = i e il s o
mperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) W 430VCA)
MPAR-B1xxxB 150 1.15 240 (53.9) 1.35 300 (67.4) 0.036 2198-D006-ERSX
MPAR-B1xxxE 500 1.49 280 (62.9) 171 350(78.7) 0.140 2198-D006-ERSK
MPAR-B2xxxC 250 1.67 420 (94.4) 1.90 525(118) 0.105 2198-D006-ERSK
MPAR-B2xxxF 640 329 640 (144) 393 800 (180) 0410 2198-D006-ERSK
MPAR-B3xxxE 500 5.16 2000 (450) 6.17 2500 (562) 1.00 2198-D012-ERSX
MPAR-B3xxxH 1000 6.13 1300 (292) 6.79 1625 (365) 130 2198-D012-ERSX

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento de Boletin MPAI con variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento para cilindros de tornillo de bolas con variadores Kinetix 5700

Fuerza de paro continua Corriente de Fuerza de PRy
. . . paro | Clasificacion de
N.° de cat. de \l:]ea!:cldad fg;rt'ﬁ:g geel E;rtzma delﬁsﬁ)ema paro pico del p.ico del po'gencia de Variadores Kinetix 5700
cilindro eléctrico nm /; (oulg/s) | Amperes 0-pico (Ib) sistema sistema salida del motor | (entrada de 480 VCA)
" 25°C (77°%F) 40°C (104°) Amperes 0-pico N (Ib) kw
MPAI-B2076CV1 0.90 890 (200) 706 (159) 2.30 0.22
MPAI-B2150CV3 305(12) 1446 (325) 2198-D006-ERSX
—_—— 129 1446 (325) 1147 (258) 3.25 0.25
MPAI-B2300CV3
MPAI-B3076(M1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
135 4.57 0.27 2198-D006-ERSx
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814 (183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-B3150CM3
—_—79(M)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 430 4448 (1000) 2198-D006-ERSx
MPAI-B3450CM3 188 (7.3)
281 0.39
MPAI-B3150EM3
— 55922
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 7.07 4003 (900) 2198-D006-ERSx
MPAI-B3450EM3 376 (15)
MPAI-B4150CM3
—_279(11)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 868 8896 (2000) 2198-D012-ERSx
MPAI-B4450CM3 245(9.5)
561 043
MPAI-B4150EM3
—1559(22)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 14.14 7784 (1750) 2198-D012-ERSx
MPAI-B4450EM3 491(19)
MPAI-BSxxxCM3 200 (7.8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 8.48 13,345 (3000)
6.62 0.5 2198-D012-ERSx
MPAI-B5xxxEM3 400 (15.6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16.70 13,122 (2950)
Especificaciones de rendimiento para cilindros de tornillo de rodillos con variadores Kinetix 5700
Fuerza de paro continua Corriente d (lasificacién d
Velocidad Corriente de paro del sistema orriente de Fuerza de paro astlicacion de . -
N° de cat.,de ) max. continua del sistema N () paro pico del pico del sistema potendia de Variadores Kinetix 5700
cilindro eléctrico mm/s (pulg./s) | Amperes O-pico sistema N () salida del motor | (entrada de 480 VCA)
" 25°C (77°F) 40°C (104°F) Amperes 0-pico kw
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
145 4.57 0.27 2198-D006-ERSx
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3
—1279(17)
MPAI-B3300RM3 3781 (850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176 (6.9)
281 1.07 0.39 2198-D006-ERSx
MPAI-B31505M3
—1559(22)
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-B34505M3 353(14)
MPAI-B4150RM3
—1279(11)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 19 (7.6)
Y 561 14.14 0.43 2198-D012-ERSx
MPAI-B41505M3
— 559(22)
MPAI-B4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B4450SM3 393 (15)

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Sistemas variadores Kinetix 5700

Especificaciones de rendimiento de LDC-Series con variadores Kinetix 5700

(clase 400 V)
. . Corriente de paro Fuerza de paro Corrientede paro | Fuerzade paropico | Salidanominal del | Variadores
::";t‘:; f?.:é:f Ve/lo(cl#a/d)max. continua del sistema (") | continua del sistema " pico del sistema del sistema motor lineal Kinetix 5700
/s (pIes/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw (entrada de 480 VCA)
LDC-C030100-DHT 41...6.1 74..111(17...25) 121 188 (42) 0.37...0.55 2198-D012-ERSx
LDC-C030200-DHT 10.0(32.8) 8.1...12.2 243 2198-D020-ERSx
—_— 148...222(33...50) 375 (84) 0.74...1M
LDC-(030200-EHT 41...61 121 2198-D012-ERSx
LDC-C050100-DHT 39...59 119...179(27...40) 11.7 302 (68) 0.59...0.89 2198-D012-ERSx
1DC-(050200-DHT 79...118 233 2198-D020-ERSx
S ESSEE— 240...359 (54...81) 600 (135) 120...1.79
L DC-C050200-EHT 10.0(32.8) 39...59 1.6 2198-D012-ERSx
LDC-C050300-DHT 1.8...177 359 2198-D032-ERSx
S RES— 363...544(82...122) 941(212) 181...2.72
LDC-C050300-EHT 39...59 12.0 2198-D012-ERSx
LDC-C075200-DHT 7.7...115 229 2198-D020-ERSx
—_——] 348...523(78...117) 882 (198) 1.74...261
LDC-C075200-EHT 38...57 115 2198-D012-ERSx
LDC-C075300-DHT 1.5...172 356 2198-D032-ERSx
— 1 100(328) 523...784(117...176) 1368 (308) 261...3.92
LDC-C075300-EHT 38...57 1.9 2198-D012-ERSx
LDC-C075400-DHT 153...230 474 2198-D032-ERSx
—_——] 697...1045 (157...235) 1824.(410) 348...5.22
LDC-C075400-EHT 7.7..15 237 2198-D020-ERSx
LDC-C100300-DHT 11.1...167 343 2198-D032-ERSx
—_— 674...1012(152...227) 1767 (397) 3.37...5.06
LDC-C100300-EHT 37...56 N4 2198-D012-ERSx
LDC-C100400-DHT 148...222 457 2198-D032-ERSx
—1100(328) 899...1349 (202...303) 2356 (530) 449...6.74
LDC-C100400-EHT 74,11 228 2198-D020-ERSx
LDC-C100600-DHT 22.2...333 68.5 2198-D057-ERSx
—_——— 1349...2023 (303. ..455) 3534 (794) 6.74...10.1 —
LDC-C100600-EHT 11.1...167 343 2198-D032-ERSx
LDC-C150400-DHT 141...211 45.2 2198-D032-ERSx
_ 1281...1922(288...432) 3498 (786) 6.40...9.61 —
LDC-CT50400-EHT 7.0...10.6 226 2198-D020-ERSx
— 1 100(328)
LDC-C150600-DHT 21.1...317 67.8 2198-D057-ERSx
—_— 1922...2882 (432...648) 5246 (1179) 9.61...1441 —
LDC-C150600-EHT 10.6...158 339 2198-D032-ERSx

(1) Los valores representan el rango entre una configuracién sin enfriamiento (valor bajo) y una configuracién con enfriamiento de agua (valor alto).

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Publicacién de Rockwell Automation KNX-SG001D-ES-P - Mayo 2018

63



Sistemas variadores Kinetix 5700

Notas:
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Servovariadores Kinetix 5500

Los servovariadores Kinetix® 5500 y los servomotores Kinetix VP
proporcionan una solucién de control de movimiento eficaz en cuanto a
costos que ofrece alto rendimiento y capacidad de escalado con
bobinados de motor adaptados a las clasificaciones del variador para
dimensionar sistemas de manera éptima.

Para mejorar la cartera actual de arquitectura de gama media, este
sistema de movimiento se ha disefado para conectarse y operar con
controladores ControlLogix® 5570 y 5580 o con controladores
CompactlLogix™ 5370 y 5380 mediante el ambiente Studio 5000° y es
compatible con el movimiento integrado en la red EtherNet/IP™.

Los variadores Kinetix 5500 2198-Hxxx-ERS2 (seguridad integrada)
utilizan controladores de seguridad GuardLogix® 5570y 5580, o Compact
GuardlLogix 5370 0 5380 para conectividad con el adaptador EtherNet/IP
POINT Guard I/O™ distribuido que es compatible con el control de
seguridad SIL 3.

Con las ventajas de este sistema de movimiento, ahora usted puede
ejecutar aplicaciones de movimiento en una sola plataforma de control,
usando una sola red y simplificando el disefio, la operacion y el
mantenimiento del equipo.

Caracteristicas del servovariador Kinetix 5500

« Alto rendimiento con dimensiones mas pequefas y una densidad optimizada de alimentacién eléctrica

« (Cable de un solo motor que incluye alimentacién eléctrica, retroalimentacion y conductores de freno con conector
SpeedTec

« La operacidn de un solo eje ofrece simplicidad a bajo costo

« Conectividad flexible de alimentacion eléctrica en configuraciones multiejes de bus compartido
- CA compartida, CC compartida, CA/CC compartida y configuraciones hibridas

« Movimiento integrado y seguridad integrada por la red EtherNet/IP

« Control de desconexién de par segura (STO), certificacion TUV Rheinland

- 2198-Hxxx-ERS: seguridad cableada, PL d, Categoria 3 segun ISO 13849y SIL CL2 segun IEC 61508,
IEC 61800-5-2 e IEC 62061

- 2198-Hxxx-ERS2: seguridad integrada, PL e, Categoria 3 segun ISO 13849 y SIL CL3 segun IEC 61508,
IEC 61800-5-2 e IEC 62061

« Versatil rango de voltajes de entrada de CA:
- 195...264 V rms, monofésico
— 195...264V rms, trifasico
— 324...528 V rmis, trifasico

« Opciones de bobinado de motor Kinetix VP adaptadas a las clasificaciones del variador, para dimensionar sistemas
de manera 6ptima

- Potencia de salida en régimen continuo: 0.2...14.6 kW
- Corriente de salida en régimen continuo: 1.4...32.5 Amperes 0-pico (inversor)
« Modulo condensador Boletin 2198 y resistencia de derivacion Boletin 2097 para gestion de absorcion de energia

« Dispositivo de retroalimentacion digital (DSL) que proporciona informacion en tiempo real sobre el rendimiento del
motor a los circuitos de control

- Retroalimentacion de encoder absoluto de alta resoluciéon Hiperface DSL, multiples vueltas y una sola vuelta
« Admite accionadores y servomotores de iman permanente
« Admite motores de induccion con control de frecuencias de lazo abierto

Para comparar las caracteristicas de las diversas familias de variadores, consulte Servovariadores a partir de la pagina 29.
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Servovariadores Kinetix 5500

Componentes de los servovariadores Kinetix 5500

Los sistemas servovariadores Kinetix 5500 constan de estos componentes requeridos:

« Servovariadores 2198-Hxxx-ERS 0 2198-Hxxx-ERS2 (incluye juego de conectores de retroalimentacién
2198-KITCON-DSL)

« Servomotores Kinetix VP

- Utilice los cables con conductores libres 2090-CSxM1DF o 2090-CSxM1DG con el juego de conectores de
retroalimentacion 2198-KITCON-DSL

« Motores rotativos MP-Series™, accionadores lineales y propulsores lineales LDAT-Series

- Utilice los cables de alimentacion eléctrica/freno 2090-CPxM7DF y los cables de retroalimentacion 2090-
CFBM7DF con el juego convertidor de retroalimentacion 2198-H2DCK (serie B o posterior)

« Motores de induccién con métodos de control de frecuencia volts/hertz basico, V/Hz de ventilador/bomba y lazo
abierto vectorial sin sensores

« Una fuente de alimentacion eléctrica 1606-XLxxx 24 V para alimentacién eléctrica de freno de motor y control
o (Cable Ethernet 1585J-M8CBJM-x (blindado)

Los sistemas servovariadores Kinetix 5500 también pueden incluir cualquiera de estos componentes opcionales:
« Un mddulo condensador 2198-CAPMOD-1300
« Modulo de salida de encoder 2198-ABQE
« Un filtro de linea de CA 2198-DBxx-F
« Una resistencia de derivacién 2097-Rx
« Sistema de conexién de bus compartido Boletin 2198

Para conocer los requisitos detallados de los sistemas variadores Kinetix 5500, consulte el documento Kinetix 5500
Drive Systems Design Guide, publicacion KNX-RMQQ9.

Seleccion de servovariadores Kinetix 5500

. @ e () | Tamario d Potencia de salida en Corriente de salida en
N.c de cat. de variador ™ | N.c de cat. de variador egmc"t?l ; ae Voltaje de entrada régimen continuo régimen continuo
(STO cableada) (STO integrada) W Amperes 0-pico

0.2kwW
2198-H003-ERS 2198-HO03-ERS2 0.3kw 14
1 0.6kw
195...264 V rms, monofdsico 05kW
2198-H008-ERS 2198-HO08-ERS2 195...264 V rms, trifésico 0.8 kW 35
324...528\ rms, trifdsico 1.6 kW
1.0kW
2198-HO15-ERS 2198-H015-ERS2 1.5KW 7.
32kw
2 24kW
2198-H025-ERS 2198-H025-ERS2 51k 13
195...264V rms, trifdsico 40kW
2198-H040-ERS 2198-H040-ERS2 324.. 528V ms, tifdsico 83 KW 184
7.0kw
2198-H070-ERS 2198-H070-ERS2 3 146 kW 325

(1) Enesta publicacion, cuando el nimero de catalogo del variador Kinetix 5500 termina en -ERSx, por ejemplo, 2198-H003-ERSx, la variable (x) indica que el nimero de catdlogo del variador puede ser -ERS 0 -ERS2.

Para consultar las especificaciones del médulo variador Kinetix 5500 no incluidas en esta publicacion, consulte el
documento Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, publicacién KNX-TD0O03.
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Servovariadores Kinetix 5500

Configuraciones tipicas de hardware

Estas configuraciones de hardware tipicas ilustran el uso de los servovariadores, motores y accesorios de movimiento
disponibles para los sistemas variadores Kinetix 5500.

Configuraciones autonomas

En estos ejemplos se muestra un variador autbnomo con y sin el médulo de condensador Boletin 2198.

Alimentacién eléctrica de entrada
monofdsica o trifdsica

Dispositivo
desconectador
de linea

Proteccion de
circuitos

Bus de tierra de gabinete
I I I con conexién equipotencial
Filtro de linea de CA (O
2198-DBxx-F

I

[
l

D (requerido para CE)

|

1606-XLoox

(ontrol de 24 V(C, entradas digitales
y alimentacion de freno del motor
(suministrada por el cliente)

Alimentacion de entrada de CA

Entradas digitales
a cadena de control y sensores

=

Variador 2198-Hxxx-ERS
(vista superior)

Entrada de CAy 24V de linea
principal cableada a conectores
de entrada esténdar.

Variador 2198-Hxxx-ERS
(vista frontal)

‘l-.
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Variador 2198-Hxxx-ERS
(vista superior) con médulo de
condensador 2198-CAPMOD-1300

Entrada de CA de linea principal cableada
a conector de entrada estandar.

(C compartida (bus comdn de (C)

24V compartidos (entrada de
alimentacion eléctrica de control)

Sistema de conexion de bus
compartido 2198-HOx0-x-x para
configuraciones de bus compartido.

Resistencia de derivacion
2097-Rx
(componente opcional)
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Configuraciones de CA compartidas

En este ejemplo, la alimentacion de CA trifasica y la alimentacion de control de 24 V se comparte en una configuracion
multiejes. Todos los variadores deben tener la misma clasificacion de alimentacién eléctrica (nUmero de catdlogo). Los
maodulos de condensador no son compatibles.

68

Alimentacién
de entrada trifésica
Dispositivo I I I ) :
desconectador Bus de tierra de gabinete ) o ) )

’ con conexién equipotencial Servovariadores Kinetix 5500 (vista superior)
delinea m (se muestran los variadores 2198-H008-ERS)

Proteccidn d Filtro de linea de CA

foteccion de 2198-DBic-F

drcuitos (requerido para CE)

— 1

—1—1

— 1

(A compartida (entrada de CA

de Iinea principal)

24V compartidos (entrada de
alimentacidn eléctrica de control)

1606-XLoox

(ontrol de 24 V(C, entradas digitales
y alimentacién de freno del motor
(suministrada por el cliente)

Servovariadores Kinetix 5500 (vista frontal)

Alimentacion de entrada de CA (se muestran los variadores 2198-H008-ERS)

—1__ Sistema de conexion de bus compartido
a o o = | para configuraciones de bus compartido.

U

Resistencia de derivacion 2097-Rx
(componente opcional)
Entradas digitales

a cadena de control y sensores )

.l
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Configuraciones de CA/CC compartidas

En este ejemplo, la alimentacion de entrada de CA trifésica, la alimentacion de control de 24 V'y la alimentacion de bus de
CC se comparten en una configuracion multiejes. Todos los variadores deben tener la misma clasificacion de potencia
(nimero de catélogo).

Alimentacion
de entrada trifdsica
Dispositivo I I I
desconectgdor Bus det|er.r,a de g?bmete. Servovariadores Kinetix 5500 (vista superior)
de linea con conexién equipotendial

Proteccion de
circuitos

(se muestran los variadores 2198-H015-ERS)

Filtro de linea de CA

‘ Mddulo condensador 2198-CAPMOD-1300

2198-DBxx-F

(requerido para CE) (componente opcional)

——
—— L1

—1

(A compartida (entrada de CA de linea principal)

(C compartida (bus comdn de CC)

24\ compartidos (entrada de alimentacion
eléctrica de control)

1606-XLoox

Control de 24 VCC, entradas digitales

y alimentacion de freno del motor

(suministrada por el cliente)
Servovariadores Kinetix 5500 (vista superior)
(se muestran los variadores 2198-H015-ERS)

e Sistema de conexion de bus compartido

= =] para configuraciones de bus compartido.

Alimentacién de entrada de CA

U7

Resistencia de derivacién 2097-Rx
(componente opcional)

Entradas digitales
a cadena de control y sensores )

=
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Configuraciones de CC compartidas (bus comtn)

En este ejemplo de aplicacion multiejes, el variador gufa de bus comun (surtidor) recibe alimentacion de entrada de CA
trifasica y suministra alimentacion de CC a los variadores seguidores de bus comun (drenadores). La clasificacion de
potencia del variador gufa de bus comun es mayor o igual que la clasificacion de potencia de cada variador seguidor.

Alimentacién
de entrada trifdsica
Dispositivo I I I Bus de tierra de gabinete
d““’”gg‘?gg con conexion equipotencial Sistema servovariador Kinetix 5500 (vista superior)
Filtro de linea de CA Ii
Proteccidn de D D D 2198-DBxi-F
direuitos [ l l (requerido para CF)

—F—F——=  (Ccompartida (bus comin de ()

H 24\ compartidos (entrada de

alimentacidn eléctrica de control)

1606-XLaxx | =+

Control de 24 V(C, entradas digitales
y alimentacion de freno del motor
(suministrada por el cliente)

Alimentacién de entrada de CA
Sistema de conexion de bus compartido
para configuraciones de bus compartido.

ik U7

Resistencia de derivacion 2097-Rx
(componente opcional)

Entradas digitales>—

a cadena de control y sensores

L
T i i T et
J Variadoressequidores L Médulo condensador 2198-CAPMOD-1300

Variador quia de bus comdn de bus comin o
2198-H040-ERS 2198-H008-ERS (componente opcional)
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Configuracién hibrida de CA/CC compartida

En este ejemplo de aplicacion multiejes, la alimentacion de entrada de CA trifdsica se suministra a dos variadores
convertidores. Las clasificaciones de los variadores convertidores deben ser las mismas, y mayores o iguales que las
clasificaciones de alimentacion eléctrica de los variadores inversores. Esta configuracién de convertidor paralelo aumenta la

fuente de alimentacion eléctrica de CC suministrada a los variadores inversores.

Alimentacién
de entrada trifdsica

ITI

Dispositivo
desconectador
de linea

Bus de tierra de gabinete

con conexidn equipotendal Sistema servovariador Kinetix 5500 (vista superior)

=i

Filtro de linea de CA

(A compartida (entrada de CA

de Iinea principal)

(C compartida (bus comin de (C)
24\ compartidos (entrada de

Proteccion de D D D 2198-DBxx-F
drcuitos (requerido para CE) g
1606-XLxxx
Control de 24 (G, entradas digitales
y alimentacion de freno del motor
(suministrada por el cliente)
Alimentacién de entrada de CA
Entradas digitales
a cadena de control y sensores
Variadores qufa i Variadores sequidores
de bus comun (convertidor) de bus comn (inversor)

2198-H040-ERS 2198-HO08-ERS
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Sistema de conexidn de bus compartido
para configuraciones de bus compartido.

U
||| Resistencia de derivacién 2097-Rx
(componente opcional)

L

Médulo condensador 2198-CAPMOD-1300
(componente opcional)
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Configuraciones de retroalimentaciéon de motor y de retroalimentacion solamente

Las conexiones de retroalimentacion se realizan en el conector de retroalimentacion del motor (MF) de 2 pines. Estos
ejemplos ilustran cémo utilizar los juegos de conectores Boletin 2198 para realizar dichas conexiones.

Variador 2198-Hxxx-ERSx
(vista frontal)

(onector de retroalimentacion
de motor (MF) de 2 pines

(ables de un solo motor
2090-CSBM1DF 0 2090-CSBM1DG

%

A

9

=

otores rotativos Kinetix VP

Juego de conectores 2198-KITCON-DSL se muestra el motor VPL-Bxxxx)

« Acepta retroalimentacion de motor DSL de los
motores rotativos Kinetix VP (Boletin VPL, VPF, VPS)
«  Retroalimentacion solamente (DSL)

Motores rotativos MP-Series
(se muestra el motor
MPL-Bxxxx)

[Em——

Juego convertidor 2198-H2DCK

Convierte la retroalimentacion Hiperface de 15 pines en

retroalimentacion DSL de 2 pines para:

+ Motores rotativos y accionadores lineales MP-Series

« Propulsores lineales LDAT-Series

« Retroalimentacién solamente (Hiperface absoluto de una sola
vuelta/mdltiples vueltas)

Propulsores lineales LDAT-Sxxxxx-xDx <

7 Accionadores lineales MP-Series
(se muestra el cilindro eléctrico MPAR-B3xxxx)

Accionadores lineales MP-Series
(se muestra la etapa lineal de tornillo de bolas MPAS-Bxxx)

Motores rotativos de induccion

Accionadores lineales MP-Series
(sin retroalimentacion, V/Hz)

(se muestra el cilindro eléctrico para aplicaciones severas MPAI-B3xxxx)
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Configuraciones tipicas de comunicacion

Los variadores Kinetix 5500 admiten cualquier topologia Ethernet incluidas la lineal, en anillo y en estrella utilizando
controladores ControlLogix, GuardLogix o CompactlLogix. Estos ejemplos incluyen los controladores CompactLogix 5370
(Boletin 1769) compatibles con movimiento integrado mediante la red EtherNet/IP. Consulte el documento CompactLogix
Controllers Specifications Technical Data, publicacién 1769-TD0Q5, para obtener informacion adicional sobre los
controladores CompactlLogix 5370 L1, L2y L3.

En este ejemplo, todos los dispositivos estan conectados en topologfa lineal. Los variadores Kinetix 5500 incluyen
conectividad de dos puertos; sin embargo, si algun dispositivo se desconecta, todos los dispositivos flujo abajo de dicho
dispositivo pierden comunicacion. Los dispositivos sin dos puertos deben incluir el médulo 1783-ETAP o conectarse al final
de lalinea.

Comunicacion lineal Kinetix 5500

Red de programacion del controlador CompactLogix

[T [T
Controlador CompactLogix 5370 Aplicacion Studio 5000
Logix Designer

I

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

Kinetix 5500 Sistema servovariador

1585J-M8CBIM-0M3
0.15m (6 pulg.) Cable Ethernet
para conexiones de variador a variador.

\

Médulo de salida de encoder
2198-ABQE

9’ ° . Encoder de movimiento
g Adaptador 1734-AENTR POINT I/0™ (e integrado 842F-CM
Terminal de pantalla EtherNet/IP
PanelView™ Plus
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Servovariadores Kinetix 5500

En este ejemplo, los dispositivos estan conectados usando una topologia en anillo. Si se desconecta un dispositivo en el
anillo, el resto de los dispositivos continian comunicandose. Para que la topologia en anillo funcione correctamente se

requiere un supervisor de anillo a nivel de dispositivo (DLR) (por ejemplo, el dispositivo Boletin 1783 ETAP). DLR es una
norma de ODVA.

Los dispositivos sin dos puertos deben incluir, por ejemplo, el médulo 1783-ETAP.

Kinetix 5500 Comunicacion en anillo

Red de programacion del controlador CompactLogix

EE
Controlador CompactLogix 5370 Aplicacion Studio 5000

B O |

Logix Designer

Terminal de pantalla

Modulo PanelView Plus

(able Ethernet 1585)-M8CBJM-x 1783-ETAP
(blindado)

=| Adaptador EtherNet/IP
=} 1734-AENTR POINT1/0

Kinetix 5500 Sistema servovariador
[ S |

|
@ Py ., = "‘9’ Encoder de movimiento

(@ integrado 842E-CM
Mddulo de salida de encoder E

2198-ABQE |r5irsi _J

1585J-M8CBIM-0M3
0.15m (6 pulg.) Cable Ethernet
para conexiones de variador a variador.
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En este ejemplo, los dispositivos estan conectados usando una topologia en estrella. Cada dispositivo estd conectado
directamente al switch.

Los variadores Kinetix 5500 tienen dos puertos; por lo tanto, se mantiene la topologia lineal de variador a variador, pero el
sistema variador Kinetix 5500 y otros dispositivos operan independientemente. La pérdida de un dispositivo no afecta la
operacion de los demés dispositivos.

Kinetix 5500 Comunicacion en estrella

Red de programacion del controlador CompactLogix

@z

Controlador CompactLogix 5370 Aplicacion Studio 5000

‘|§ Logix Designer

Kinetix 5500 Sistema servovariador

(able Ethernet 1585)-M8(BIM-x

(blindado) Switch
Stratix® 5700

Encoder de movimiento

integrado 842E-CM (e :

b =)

Médulo de salida de encoder
Z198-ABQE 1 1585)-MBCBIM-OMS3

4 0.15m (6 pulg.) Cable Ethernet
para conexiones de variador a variador.

2| Terminal de pantalla
B PanelView Plus

Adaptador EtherNet/IP
1734-AENTR POINT 1/0
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Configuraciones con desconexion de par segura

Los servovariadores Kinetix 5500 estan disponibles con la funcion de desconexién de par segura mediante conexiones
cableadas o integradas mediante la red EtherNet/IP. Estos ejemplos ilustran las opciones de configuracion de desconexion
de par segura.

Configuracién de seguridad cableada

Los variadores 2198-Hxxx-ERS utilizan el conector de desconexién de par segura (STO) para las conexiones de seguridad
cableadas en cascada de variador a variador.

Configuracion de desconexion de par segura (cableada)

e

‘|§ Cualquier controlador Logix 5000™

‘g (se muestra el controlador CompactLogix 5370)
mrgvpnrgvRi

Servovariadores 2198-Hxxx-ERS

Aplicacién Logix Designer X .
(version 21.0 o posterior) (vista superior)

(able Ethernet 1585J-M8CBIM-x
(blindado)

Definicion de modulo
configurado con conexion
de movimiento
solamente

m!m! Conectores de
q' R desconexion de par
1606-XLoox Dispositivo de M M sequra (510)

Control de 24 VCC, entradas digitales sequridad
y alimentacion de freno del motor

(suministrada por el cliente)

Servovariadores 2198-Hxx-ERS
(vista frontal)

Alimentacién de entrada de CA

Entradas digitales a cadena de control y sensores —

Controladores ControlLogix 5570 0

For— controladores de sequridad GuardLogix 5570
2 m—— Controladores ControlLogix 5580 0

controladores de sequridad GuardLogix 5580

(ontroladores CompactLogix 5370 0
controladores de sequridad Compact GuardLogix 5370

Controladores CompactLogix 5380 0

controladores de sequridad Compact GuardLogix 5380 W—_

B == Servomotores [
Kinetix VP
=

EEELEEEEEEEE)
L SEEEEEEE]
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Configuraciones de seguridad integrada

El controlador de seguridad GuardLogix o Compact GuardLogix emite el comando de desconexion de par segura (STO)
mediante la red EtherNet/IP y el variador 2198-Hxxx-ERS2 ejecuta el comando STO.

En este ejemplo, un solo controlador de seguridad GuardLogix establece conexiones de movimiento y seguridad con los
variadores 2198-Hxxx-ERS2.

IMPORTANTE Sisolo se usa un controlador en una aplicacién con conexiones de movimiento y de seguridad, este debe
ser un controlador de seguridad GuardLogix o Compact GuardLogix.

Configuracién de movimiento y seguridad (un solo controlador)

Controlador Compact GuardLogix 5370,

controlador de sequridad Compact GuardLogix 5380 0
Controlador GuardLogix 5570,

controlador de sequridad GuardLogix 5580

(se muestra el controlador de sequridad GuardLogix 5570)

=

Aplicacién Logix Designer i J

Servovariadores 2198-Hxx-ERS2
(vista superior)

(versién 24.0 o posterior)

(able Ethernet 1585J-M8CBIM-x
Definicién de médulo (blindado)
configurado con conexin
de movimiento y
sequridad

Adaptador EtherNet/IP
POINT Guard /0
1734-AENTR

Dispositivo de
sequridad

1606-XLxxx

Control de 24 VCC, entradas digitales
y alimentacién de freno del motor
(suministrada por el cliente)

Switch
Stratix 5700
1783-BMS
Servovariadores 2198-Hxxx-ERS2
(vista frontal)

Alimentacién de entrada de CA

Entradas digitales a cadena de control y sensores

Servomotores
Kinetix VP
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En este ejemplo, un controlador que no es de seguridad establece la conexion de movimiento solamente y un controlador
de seguridad GuardlLogix separado establece la conexion de seguridad solamente con los variadores 2198-Hxxx-ERS2.

IMPORTANTE Sise usan dos controladores en una aplicacion con conexiones de movimiento solamente y de
seguridad solamente, la conexion de seguridad solamente debe ser un controlador de seguridad
GuardlLogix o Compact GuardLogix, y la conexidon de movimiento solamente debe ser un controlador
Logix 5000.

Configuracién de movimiento y seguridad (multicontroladores)

&)
Controlador Compact GuardLogix 5370, © :
controlador de sequridad Compact GuardLogix 5380 o — @ S —
(ontrolador GuardLogix 5570, —
controlador de sequridad GuardLogix 5580 p— =0
(se muestra el controlador de sequridad GuardLogix 5570) ——— oo
Aplicacién Logix Designer —
Cualquier controlador Logix 5000 (version 24.0 o posterior) Programa de seguridad
(se muestra el controlador ControlLogix 5570) Definicién de modulo
configurado con conexion de
solo sequridad
Programa de movimiento
Definicién de modulo configurado
con conexion de solo movimiento

@ Qe = [—P=EER  Adaptador EtherNet/IP Servovariadores 2198-Hxx-ERS2
T SRS POINT Guard /0 {vista superior)

W 1734-AENTR ‘ : ‘

1 1B

Sv_vitch Dispositivo de
it;a;gx §7M050 sequridad
1606-XLoex HHHZHE
Cable Fthemet 1585)-MBCRIM-x Control de 24 VICC, entradas digitales ﬁM M m
(blindado) y alimentacion de freno del motor

(suministrada por el cliente)

Servovariadores 2198-Hxxx-ERS2
(vista frontal)

Alimentacién de entrada de CA

Entradas digitales a cadena de control y sensores 17

]
b
- [ ] [ ]
@: sm'amnsmn’
Servomotores [ 1
Kinetix VP ]
%i,
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Especificaciones de rendimiento de
movimiento rotativo

Estas familias de motores rotativos son compatibles con los servovariadores Kinetix 5500.

Familia de motores rotativos Pagina
Motores de baja inercia Kinetix VP (Boletin VPL) 79
Motores aptos para la industria alimenticia Kinetix VP (Boletin VPF) 83
Motores de acero inoxidable Kinetix VP (Boletin VPS) 85
Motores de baja inercia MP-Series (Boletin MPL) 85
Motores de mediana inercia MP-Series (Boletin MPM) 87
Motores aptos para la industria alimenticia MP-Series (Boletin MPF) 88
Motores de acero inoxidable MP-Series (Boletin MPS) 89

Para consultar combinaciones de variadores Kinetix 5500 y motores Kinetix VP que incluyan seleccion de nimeros de
catdlogo de cables y curvas de par/velocidad, consulte el documento Kinetix 5500 Drive Systems Design Guide,

publicacion KNX-RMO0Q9.

IMPORTANTE

Estas combinaciones de sistemas no incluyen todas las combinaciones posibles de motor/variador.

Consulte Motion Analyzer para verificar la compatibilidad. Para obtener acceso a Motion Analyzer, visite:

https:

motionanalyzer.rockwellautomation.com.

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin VPL con variadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 200 V)

. Corriente de paro | Par de paro Corriente de Par de paro . . .
N.o de cat. Xﬁmﬁd Velocidad méx. | continua del continuo del paro pico del pico del 3::|dmaortlg:mnal X?"at‘.‘o;?oo
de motor pm sistema sistema sistema sistema KW (Ho) (e:::r:éa de 240VCA)
pm Amperes 0-pico Nem (Ib+pulg.) Amperes 0-pico | Nem (Ib-pulg.) P
3.50 1.12(991) 2198-H003-ERSx
VPL-A0631E 4500 4500 1.20 046 (4.0) 0.19(0.25)
4.20 1.33(12.0) 2198-H008-ERSx
VPL-A0631M 7200 7200 192 046 (4.0) 6.48 133(120) 0.28(0.38) 2198-H008-ERSx
VPL-A0632F 4800 4800 255 093 (8.0) 8.75 269 (24.0) 039(0.52) 2198-H008-ERSx
VPL-A0633C 3000 3000 250 1.27(11.0) 8.75 409 (36.0) 037 (0.50) 2198-H008-ERSx
8.80 2.87(25.0) 2198-H008-ERSx
VPL-A0633F 4500 4500 352 1.27(11.0) 0.44(0.59)
12.60 409 (36.0) 2198-H015-ERSx
8.80 2.20(19.0) 2198-H008-ERSx
VPL-A0751E 4800 4800 290 1.01(9.0) 0.50(0.67)
9.12 2.27(200) 2198-H015-ERSx
VPL-A0752C 3300 3300 380 161(14.0) 13.30 439(39.0) 0.49 (0.66) 2198-HO15-ERSx
17.70 4.10(36.0) 2198-H015-ERSx
VPL-A0752E 4300 4800 490 161(14.0) 0.66 (0.88)
18.90 439(39.0) 2198-H025-ERSx
17.70 6.55(58.0) 2198-H015-ERSx
VPL-A0753C 3300 3300 4.09 2.16(19.0) 0.59(0.79)
18.90 7.02(62.0) 2198-H025-ERSx
17.70 5.13(45.0) 2198-H015-ERSx
VPL-A0753E 4600 4600 6.12 2.28(20.0) 0.80(1.07)
25.34 735(65.0) 2198-H025-ERSx
3.22(280) 2198-H008-ERSx
VPL-A1001C 2800 2800 361 1.93(17.0) 10.38 0.56(0.75)
3.78(33.0) 2198-H015-ERSx
331(29.0) 2198-H015-ERSx
VPL-A1001M 6500 6500 715 1.95(17.0) 20.20 1.29(1.73)
3.78(33.0) 2198-H025-ERSx
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Servovariadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 200 V) (continuacion)

. Corriente de paro | Par de paro Corriente de Par de paro . . .
N.o de cat. :ﬁmmd Velocidad méx. | continua del continuo del paro pico del pico del 3::ldmaolt13:mnal X?"at‘.‘o;?oo
de motor pm sistema sistema sistema sistema KW (Ho) (eI::ra”((ia de 240 VCA)
pm Amperes 0-pico Nem (Ib<pulg.) Amperes 0-pico | Nem (Ib-pulg.) P

6.80 (60.0) 2198-H015-ERSx
VPL-A1002C 3000 3000 6.24 339(30.0) 2033 1.03(1.38)

7.82(69.0) 2198-H025-ERSx

6.77 (60.0) 2198-H025-ERSx
VPL-A1002F 5000 5000 10.04 3.26(29.0) 3430 1.60 (2.14)

7.82(69.0) 2198-H040-ERSx

9.76 (86.0) 2198-H015-ERSx
VPL-A1003C 2250 2250 6.14 418(37.0) 2020 0.87(1.17)

11.15(99.0) 2198-H025-ERSx

9.76 (86.0) 2198-H025-ERSx
VPL-AT003E 3750 3750 9.58 4.18(37.0) 28.80 1.31(1.76)

11.15(99.0) 2198-H040-ERSx

10.25(90.0) 2198-H040-ERSx
VPL-AT003F 5500 5500 15.62 4.18(37.0) 50.0 1.90 (2.55)

11.15(99.0) 2198-H070-ERSx

10.95 (96.0) 2198-H015-ERSx
VPL-A1152B 2150 2150 6.17 5.10(45.0) 2119 1.02(1.37)

13.12(116) 2198-H025-ERSx

12.14(107) 2198-H025-ERSx
VPL-AT152E 3300 3300 10.60 5.08 (45.0) 3210 147 (1.97)

13.12(116) 2198-H040-ERSx
VPL-AT152F 5000 5000 13.56 470 (42.0) 45.80 13.12(116) 2.16(2.90) 2198-H040-ERSx

18.30(162) 2198-H025-ERSx
VPL-AT153C 2300 2300 8.88 6.55 (58.0) 330 1.35(1.81)

2033 (180) 2198-H040-ERSx

19.85 (175) 2198-H025-ERSx
VPL-A13038 1950 1950 10.34 8.80(78.0) 310 1.61(2.16)

20.72(183) 2198-H040-ERSx

15.36 (136) 2198-H040-ERSx
VPL-A1303F 4000 4000 18.60 7.75(69.0) 62.0 250(335)

20.72(183) 2198-H070-ERSx

25.03(221) 2198-H025-ERSx
VPL-AT304A 1600 1600 9.43 10.29(91.0) 33.76 1.55(2.08)

2845 (252) 2198-H040-ERSx

21.48(190) 2198-H040-ERSx
VPL-A1304D 3000 3000 1840 10.20 (90.0) 580 2.60(3.50)

27.10 (240) 2198-H070-ERSx

28.50(252) 2198-H040-ERSx
VPL-A1306C 2000 2000 14.78 13.38(118) 55.83 2.13(2.86)

34,62 (300) 2198-H070-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

80

Publicacién de Rockwell Automation KNX-SGO01D-ES-P - Mayo 2018



Servovariadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 400 V)

. Corriente de paro | Par de paro Corriente de Par de paro . . .
N.o de cat. :ﬁllﬁ?::?ld Velocidad mdx. | continua del continuo del paro pico del pico del (Si::ldmaortlgymal X.a"at(.io;?oo
de motor pm sistema sistema sistema sistema QW () ((;::ranc(ia de 480 VCA)
fpm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico | Nem (Ib-pulg.) P
350 1.12(10.0) 2198-H003-ERSx
VPL-BO631T 8000 8000 1.20 0.46 (4.0) 031(0.42)
420 1.33(12.0) 2198-H008-ERSx
VPL-B0631U 8000 8000 192 0.46 (4.0) 6.48 1.33(12.0) 031(042) 2198-H008-ERSx
350 2.26(20.0) 2198-H003-ERSx
VPL-B0632F 4600 4600 1.20 0.93(8.0) 0.37(0.50)
420 2.69(24.0) 2198-H008-ERSx
VPL-B0632T 8000 8000 255 0.93(8.0) 8.75 2.69(24.0) 0.54(0.72) 2198-H008-ERSx
VPL-B0633M 6500 6700 250 1.27(11.0) 8.75 409 (36.0) 0.57(0.76) 2198-H008-ERSx
8.80 2.87(25.0) 2198-H008-ERSx
VPL-B0633T 6500 8000 352 1.27(11.0) 0.57(0.76)
1260 409 (36.0) 2198-H015-ERSx
8.80 2.20(19.0) 2198-H008-ERSx
VPL-BO751M 8000 8000 290 1.01(9.0) 0.54(0.72)
9.12 2.27(20.0) 2198-H015-ERSx
8.80 410 (36.0) 2198-H008-ERSx
VPL-B0752E 4900 4900 270 1.61(14.0) 0.67 (0.90)
945 439(39.0) 2198-H015-ERSx
VPL-B0752F 7000 7000 3.80 1.61(14.0) 1330 439(39.0) 0.80(1.07) 2198-H015-ERSx
17.70 4.10(36.0) 2198-H015-ERSx
VPL-B0752M 8000 8000 490 1.61(14.0) 0.81(1.09)
18.90 439(39.0) 2198-H025-ERSx
VPL-B0753E 4500 4500 3.80 2.28(20.0) 13.30 7.35(65.0) 0.81(1.09) 2198-H015-ERSx
17.70 6.55(58.0) 2198-H015-ERSx
VPL-B0753F 4500 6600 409 216(19.0) 0.65(0.87)
18.90 7.02(62.0) 2198-H025-ERSx
17.70 5.13(45.0) 2198-H015-ERSx
VPL-B0753M 6000 8000 6.12 2.28(20.0) 0.82(1.10)
2534 7.35(65.0) 2198-H025-ERSx
3.22(28.0) 2198-H008-ERSx
VPL-B1001M 6000 6000 3.61 1.93(17.0) 10.38 1.14(1.53)
378(33.0) 2198-H015-ERSx
6.47 (57.0) 2198-H008-ERSx
VPL-B1002E 3300 3300 344 339(30.0) 10.69 1.12(1.50)
7.82(69.0) 2198-H015-ERSx
6.80 (60.0) 2198-H015-ERSx
VPL-B1002M 6000 6000 6.24 339(30.0) 2033 1.86(2.49)
7.82(69.0) 2198-H025-ERSx
9.29(82.0) 2198-H008-ERSx
VPL-B1003C 2500 2500 34 4.18(37.0) 10.61 0.96(1.29)
11.15(99.0) 2198-H015-ERSx
9.76 (86.0) 2198-H015-ERSx
VPL-B1003F 4750 4750 6.14 418(37.0) 20.20 1.65(2.21)
11.15(99.0) 2198-H025-ERSx
9.76 (86.0) 2198-H025-ERSx
VPL-B1003T 7000 7000 9.58 418(37.0) 28.80 1.77(237)
11.15(99.0) 2198-H040-ERSx
10.80(95.0) 2198-H008-ERSx
VPL-B1152C 2250 2250 313 510 (45.0) 10.74 1.06 (1.42)
13.12(116) 2198-H015-ERSx
10.95 (97.0) 2198-H015-ERSx
VPL-B1152F 4000 4500 6.17 510 (45.0) 2119 1.40(1.88)
13.12(116) 2198-H025-ERSx
12.14(107) 2198-H025-ERSx
VPL-B1152T 6500 6500 10.81 5.08 (45.0) 3210 229(3.07)
13.12(116) 2198-H040-ERSx
16.85 (149) 2198-H015-ERSx
VPL-B1153E 3200 3200 6.13 6.5 (58.0) 2133 1.75(2.35)
2033(180) 2198-H025-ERSx
18.30(162) 2198-H025-ERSx
VPL-B1153F 5000 5000 8.88 6.55(58.0) 3.0 230(3.08)
2033(180) 2198-H040-ERSx
19.83 (175) 2198-H015-ERSx
VPL-B1303C 2250 2250 6.30 8.80(78.0) 1847 1.83 (245)
20.72(183) 2198-H025-ERSx
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Servovariadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 400 V) (continuacion)

. Corriente de paro | Par de paro Corriente de Par de paro . . .
N.o de cat. :ﬁmmd Velocidad méx. | continua del continuo del paro pico del pico del 3::ldmaolt13:mnal X?r'af(‘.‘ogessoo
de motor pm sistema sistema sistema sistema KW (Ho) (eI::raDc(Ia de 480 VCA)
om Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico | Nem (Ib-pulg.) P
19.85(175) 2198-H025-ERSx
VPL-B1303F 4000 4000 10.10 8.80(78.0) 310 282(378)
20.72(183) 2198-H040-ERSx
22.55(199) 2198-H015-ERSx
VPL-B1304C 2150 2150 7.0 10.29(91.0) 223 1.75(2.35)
2845 (252) 2198-H025-ERSx
25.03(221) 2198-H025-ERSx
VPL-B1304E 3500 3500 9.44 10.29(91.0) 3376 2.82(3.78)
2845 (252) 2198-H040-ERSx
31.21(276) 2198-H025-ERSx
VPL-B1306C 2500 2500 10.80 13.38(118) 3294 246 (3.30)
34.62 (300) 2198-H040-ERSx
28.50(252) 2198-H040-ERSx
VPL-B1306F 4250 4250 14.78 13.38(118) 55.83 2.95(3.95)
34.62 (306) 2198-H070-ERSx
21.68(192) 2198-H025-ERSx
VPL-B1651C 2750 2750 10.21 11.50 (102) 29.29 232(3.1)
2245(199) 2198-H040-ERSx
18.02 (159) 2198-H040-ERSx
VPL-B1651F 4750 4750 17.60 1143 (101) 57.27 438(5.87)
22.45(199) 2198-H070-ERSx
4478 (39%) 2198-H040-ERSx
VPL-B1652C 2700 2700 16.0 19.40 (172) 49.88 4.18(5.60)
48.60 (430) 2198-H070-ERSx
VPL-B1652F 4000 4000 18.60 17.60 (156) 60.00 43.60 (430) 477 (6.40) 2198-H070-ERSx
45.90 5514 (4898) 2198-H040-ERSx
VPL-B1653C 2300 2300 17.75 25.76 (228) 438(5.87)
55.60 66.70 (590) 2198-H070-ERSx
VPL-B1653D 3000 3000 18.60 24.20(214) 68.00 67.80 (600) 5.50(7.30) 2198-H070-ERSx
4590 6538 (578) 2198-H040-ERSx
VPL-B1654B 1850 1850 15.54 3297 (292) 5.55(7.44)
5575 79.30(702) 2198-H070-ERSx
VPL-B1654D 3000 3000 24.47 320(283) 8130 75.30 (666) 7.16(9.60) 2198-H070-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin VPF con variadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 200 V)

. Corriente de paro Par de paro Corriente de Par de paro . . .
N.o de cat. Velogldad Velocidad méx. | continua del continuo del paro pico del pico del Salida nominal Vgrlagiores
nominal . N y - del motor Kinetix 5500
de motor pm sistema sistema sistema sistema O (Ho) (entrada de 240 VCA)
pm Amperes 0-pico Nem (Ib=pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ibspulg.) P

VPF-A0632F 4300 4800 255 0.93(8.0) 8.75 269 (24.0) 036 (0.48) 2198-H008-ERSx
VPF-A0633C 3000 3000 250 1.27(11.0) 8.75 4.09 (36.0) 037 (0.50) 2198-H008-ERSx

8.80 2.87(25.0) 2198-H008-ERSx
VPF-A0633F 4500 4500 352 127(11.0) 047 (0.63)

12.60 4.09 (36.0) 2198-HO15-ERSx
VPF-A0752C 3300 3300 3.80 1.61(14.0) 13.30 439(39.0) 049 (0.66) 2198-H015-ERSx

17.70 410 (36.0) 2198-H015-ERSx
VPF-A0752E 4300 4800 490 1.61(14.0) 0.63(0.84)

18.90 439(39.0) 2198-H025-ERSx

17.70 6.55(58.0) 2198-HO15-ERSx
VPF-A0753C 3300 3300 409 2.16(19.0) 0.59(0.79)

18.90 7.02(62.0) 2198-H025-ERSx

17.70 5.13(45.0) 2198-HO15-ERSx
VPF-A0753E 4600 4600 6.12 2.28(20.0) 076 (1.02)

25.34 7.35(65.0) 2198-H025-ERSx

8.80 322(280) 2198-H008-ERSx
VPF-A1001C 2800 2800 361 1.93(17.0) 056 (0.75)

10.38 378(33.0) 2198-HO15-ERSx

17.70 331(29.0) 2198-H015-ERSx
VPF-AT001M 6500 6500 7.5 1.95(17.0) 1.29(1.73)

20.20 378(33.0) 2198-H025-ERSx

17.70 6.80 (60.0) 2198-H015-ERSx
VPF-A1002C 3000 3000 6.24 339(30.0) 1.03(1.38)

2033 7.82(69.0) 2198-H025-ERSx

2830 6.77 (60.0) 2198-H025-ERSx
VPF-AT002F 5000 5000 10.04 3.26(29.0) 1.60 (2.14)

3430 7.82(69.0) 2198-H040-ERSx

17.70 9.76 (86.0) 2198-HO15-ERSx
VPF-A1003C 2250 2250 6.14 4.18(37.0) 0.83(1.11)

20.20 11.15(99.0) 2198-H025-ERSx

2830 9.76 (86.0) 2198-H025-ERSx
VPF-A1003E 3750 3750 9.58 418 (37.0) 1.25(1.67)

2880 11.15(99.0) 2198-H040-ERSx

4590 10.25(90.0) 2198-HO40-ERSx
VPF-A1003F 5500 5500 15.62 4.18(37.0) 181(2.42)

500 11.15(99.0) 2198-H070-ERSx

2830 18.30 (162) 2198-H025-ERSx
VPF-A1153C 2300 2300 8.88 6.50 (58.0) 1.16(1.56)

330 20.33 (180) 2198-H040-ERSx

2830 19.85 (175) 2198-H025-ERSx
VPF-A1303B 1950 1950 10.34 8.80(78.0) 1.53(2.05)

310 20.72(183) 2198-H040-ERSx

4590 15.36 (136) 2198-H040-ERSx
VPF-AT303F 4000 4000 18.60 7.75(69.0) 225(3.02)

62.0 20.72(183) 2198-H070-ERSx

2830 25.03(221) 2198-H025-ERSx
VPF-A1304A 1600 1600 9.43 10.29(91.0) 147 (1.98)

3376 2845(252) 2198-HO40-ERSx

4590 21.48(190) 2198-HO40-ERSx
VPF-A1304D 3000 3000 18.40 10.20 (90.0) 1.98 (2.65)

580 27.10 (240) 2198-H070-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 400 V)

. Corriente de paro Par de paro Corriente de Par de paro . . .
N.o de cat. Velogldad Velocidad méx. | continua del continuo del paro pico del pico del Salida nominal Vgrlafiores
nominal p N y - del motor Kinetix 5500
de motor pm sistema sistema sistema sistema KW (Ho) (entrada de 480 VCA)
pm Amperes 0-pico Nem (Ib+pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ibspulg.) P

350 2.26(20.0) 2198-H003-ERSx
VPF-B0632F 4600 4600 1.20 0.93(8.0) 0.34(0.46)

420 269(24.0) 2198-H008-ERSY
VPF-B0632T 8000 8000 255 0.93(8.0) 8.75 269 (24.0) 0.41(0.55) 2198-H008-ERSX
VPF-B0633M 6700 6700 2.50 1.27(11.0) 8.75 4.09(36.0) 049 (0.66) 2198-H008-ERSx

8.80 2.87(25.0) 2198-H008-ERSY
VPF-B0633T 8000 8000 352 127 (11.0) 0.48 (0.64)

12.60 409 (36.0) 2198-H015-ERSX

8.80 4.10(36.0) 2198-H008-ERSY
VPF-B0752E 4900 4900 270 1.61(14.0) 0.64 (0.86)

9.45 439(39.0) 2198-H015-ERSX
VPF-B0752F 7000 7000 3.80 1.61(14.0) 13.30 439(39.0) 076 (1.02) 2198-H015-ERSx

17.70 4.10(36.0) 2198-HO15-ERSx
VPF-B0752M 8000 8000 490 1.61(14.0) 0.77(1.04)

18.90 439(39.0) 2198-H025-ERSx
VPF-B0753E 4500 4500 380 228(20.0) 13.30 7.35(65.0) 0.77(1.04) 2198-H015-ERSx

17.70 6.55 (58.0) 2198-H015-ERSx
VPF-B0753F 6600 6600 409 2.16(19.0) 0.61(0.82)

18.90 7.02(62.0) 2198-H025-ERSx

17.70 5.13(45.0) 2198-H015-ERSx
VPF-B0753M 8000 8000 6.12 2.28(20.0) 0.78(1.05)

25.34 735(65.0) 2198-H025-ERSx

8.80 322(280) 2198-H008-ERSx
VPF-B1001M 6000 6000 361 1.93(17.0) 1.14(153)

10.38 378(33.0) 2198-H015-ERSx

8.80 6.47 (57.0) 2198-H008-ERSx
VPF-B1002E 3300 3300 344 339(30.0) 1.12(1.50)

10.69 7.82(69.0) 2198-H015-ERSX

17.70 6.80 (60.0) 2198-H015-ERSx
VPF-B1002M 6000 6000 6.24 339(30.0) 1.86 (2.49)

2033 7.82(69.0) 2198-H025-ERSx

8.80 9.29 (82.0) 2198-H008-ERSx
VPF-B1003C 2500 2500 34 4.18(37.0) 091(1.23)

10.61 11.15(99.0) 2198-H015-ERSx

17.70 9.76 (86.0) 2198-H015-ERSx
VPF-B1003F 4750 4750 6.14 4.18(37.0) 1.57(2.10)

20.20 11.15(99.0) 2198-H025-ERSx

2830 9.76 (86.0) 2198-H025-ERSx
VPF-B1003T 7000 7000 9.58 4.18(37.0) 1.68(2.25)

2880 11.15(99.0) 2198-H040-ERSx

17.70 16.85 (149) 2198-HO15-ERSx
VPF-B1153E 3200 3200 6.13 6.50(58.0) 140 (2.88)

2133 20.33(180) 2198-H025-ERSx

2830 18.30(162) 2198-H025-ERSx
VPF-B1153F 5000 5000 8.88 6.50(58.0) 249 (2.00)

330 20.33 (180) 2198-H040-ERSX

17.70 19.83 (175) 2198-H015-ERSx
VPF-B1303C 2250 2250 630 8.80(78.0) 1.74(233)

1847 20.72(183) 2198-H025-ERSx

2830 19.85 (175) 2198-H025-ERSx
VPF-B1303F 4000 4000 10.10 8.80(78.0) 2.54(3.40)

310 20.72(183) 2198-H040-ERSx

17.70 22.55(199) 2198-H015-ERSx
VPF-B1304C 2150 2150 70 10.29(91.0) 1.49(2.00)

23 2845(252) 2198-H025-ERSx

2830 25.03(221) 2198-H025-ERSx
VPF-B1304E 3500 3500 9.44 10.29(91.0) 240 (3.21)

33.76 2845(252) 2198-H040-ERSx

4590 44.78 (396) 2198-HO40-ERSx
VPF-B1652C 2700 2700 16.0 19.40 (172) 4.18(5.60)

49.83 48.60 (430) 2198-H070-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informaci6n adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin VPS con variadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 400 V)

. Corriente de paro | Par de paro Corriente de Par de paro . . .
N.o de cat. de ler?‘?:gi:d Velocidad méx. continua del continuo del paro pico del pico del 32:':?023:'““' x?"at(.m;(;soo
motor pm sistema sistema sistema sistema KW (Ho) (elgfr:((ia de 480 VCA)
pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico | Nem (Ib-pulg.) P
177 17.9(158) 2198-H015-ERSx
VPS-B1304D 3000 3000 7.1 8.1(720) 140(1.9)
260 27.1(240) 2198-H025-ERSx
459 50.1 (43) 2198-HO40-ERSx
VPS-B1653D 3000 3000 17.0 21.0(186) 329(44)
68.0 67.8 (600) 2198-H070-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a 40 °C (104 °F) y el variador a 50 °C (122 °F) de temperatura ambiente y voltaje de linea
nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPL con variadores Kinetix 5500

Estos motores requieren el juego convertidor de retroalimentacién 2198-H2DCK (serie B o posterior).

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacién clase 200 V)

B B Corriente de paro Par de paro . ; ; ; Variadores
Velocidad Velocidad . ! Corriente de paro | Par de paro pico Salida nominal N
N.c de cat. de nominal max. continua del continuo del pico del sistema | del sistema del motor Kinetix 5500
motor sistema sistema ) (entrada de
pm pm Amperes O-pico Ner (b-pulg) Amperes 0-pico Nem (Ib+pulg.) kw 240VCA)
MPL-AT510V 8000 8000 1.05 026(23) 340 077 (6.8) 0.16 2198-H003-ERSx
MPL-AT520U 7000 7000 1.80 049 (4.3) 6.10 1.58(13.9) 0.27 2198-H008-ERSx
MPL-AT530U 7000 7000 282 090 (8.0) 10.1 282(249) 039 2198-H015-ERSx
MPL-A210V 8000 8000 3.09 0.55(4.8) 10.2 152(13.4) 037 2198-H015-ERSx
MPL-A220T 6000 6000 4.54 161(14.2) 155 474 (419) 0.62 2198-H015-ERSx
MPL-A230P 5000 5000 540 2.10(18.6) 230 8.2(73.0) 0.86 2198-H025-ERSx
8.80 3.44(304) 2198-H008-ERSx
MPL-A310F 3000 3000 324 1.58 (14.0) 0.46 —
930 361(319) 2198-H015-ERSx
MPL-A310P 5000 5000 491 1.58(14.0) 14.0 3610319 073 2198-H015-ERSx
MPL-A320H 3500 3500 6.10 3.05(27.0) 193 791(70.0) 1.0 2198-H025-ERSx
283 7.60 (44.8) 2198-H025-ERSx
MPL-A320P 5000 5000 9.00 3.05(27.0) 13 —
295 7.91(70.0) 2198-H040-ERSx
MPL-A330P 5000 5000 120 4.18(37.0) 380 11.1(98.2) 18 2198-H040-ERSx
MPL-A420P 5000 5000 129 479 (423) 46.0 13.6(119) 20 2198-H040-ERSx
MPL-A430H 3500 3500 122 6.21(55.0) 450 19.8(175) 18 2198-H040-ERSx
MPL-A430P 5000 5000 16.80 599(529) 67.0 19.8(175) 22 2198-H070-ERSx
MPL-A4530F 2800 2800 13.40 836 (74.0) 420 203(179) 19 2198-H040-ERSx
MPL-A4530K 4000 4000 19.50 8.13(71.9) 62.0 203 (179 25 2198-H070-ERSx
283 26.23(232) 2198-H025-ERSx
MPL-A4540C 1500 1500 9.55 1030 (91.1) 15 —
290 27.1(239) 2198-H040-ERSx
459 22.09(195) 2198-H040-ERSx
MPL-A4540F 3000 3000 18.40 10.19(90.1) 26 —
580 27.1(239) 2198-H070-ERSx
MPL-A4560F 3000 3000 220 14.1(125) 66.0 34.4(305) 30 2198-H070-ERSx
MPL-A520K 4000 4000 15.0 10.77 (95.2) 65.0 24.2(214) 35 2198-H070-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de
40°C (104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 400 V)

. . Corriente de paro Par de paro . . . . Variadores
Velocidad Velocidad N . Corriente de paro | Par de paro pico Salida nominal -
N.c de cat. de nominal méx. continua del continuo del pico del sistema del sistema del motor Kinetix 5500
motor sistema sistema ) (entrada de
fpm fpm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico Nem (b-pulg) kw 480 VCA)
MPL-B1510V 8000 8000 0.95 026(23) 3.10 0.77 (6.8) 0.16 2198-H003-ERSx
MPL-B1520U 7000 7000 1.80 049 (4.3) 6.10 1.58(13.9) 0.27 2198-H008-ERSY
MPL-B1530U 7000 7000 20 0.90(8.0) 7.20 2.82(249) 039 2198-H008-ERSX
MPL-B210V 8000 8000 1.75 0.55(4.9) 5.80 1.52(134) 037 2198-H008-ERSx
8.80 3.67(325) 2198-H008-ERSx
MPL-B220T 6000 6000 330 161(14.2) 062 —
13 474(419) 2198-HO15-ERSx
8.80 639 (56.6) 2198-H008-ERSY
MPL-B230P 5000 5000 260 2.10(18.6) 0.86 —
13 8.20(73.0) 2198-HO15-ERSx
MPL-B310P 5000 5000 24 16(14.1) 7.10 36(32) 077 2198-H008-ERSY
MPL-B320P 5000 5000 45 3.10(27) 140 8.2(72.5) 15 2198-HO15-ERSx
177 10.4(92.0) 2198-HO15-ERSx
MPL-B330P 5000 5000 6.1 418 (37) 18 —
19.0 11.1(9) 2198-H025-ERSx
177 113 (100) 2198-HO15-ERSx
MPL-B420P 5000 5000 63 474(42) 19 —
220 13.5(119) 2198-H025-ERSx
283 176 (156) 2198-H025-ERSx
MPL-B430P 5000 5000 92 6.55(58) 22 —
320 19.8 (175) 2198-H040-ERSx
177 17.7(157) 2198-HO15-ERSx
MPL-B4530F 3000 3000 6.7 836(74) 21 —
210 203 (180) 2198-H025-ERSx
283 18.7 (166) 2198-H025-ERSx
MPL-B4530K 4000 4000 99 8.25(73) 26 —_—
310 203(179) 2198-HO40-ERSx
283 262(232) 2198-H025-ERSx
MPL-B4540F 3000 3000 9.1 10.20 (90) 26 _—
290 27.1(240) 2198-HO40-ERSx
113 13.85(123) 283 284(251) 2198-H025-ERSx
MPL-B4560F 3000 3000 32 _—
1138 14.0(124) 36.0 34.4(304) 2198-HO40-ERSx
113 104(92) 283 206(182) 2198-H025-ERSx
MPL-B520K 3500 4000 35 —_—
115 107 (99) 330 23.2(205) 2198-H040-ERSx
MPL-B540D 2000 2000 10.5 194(172) 230 41.0(362) 34 2198-H025-ERSx
MPL-B540K 4000 4000 204 19.4(171) 60.0 48.6 (430) 54 2198-H070-ERSx
MPL-B560F 3000 3000 206 26.8(237) 68.0 67.8 (600) 55 2198-H070-ERSx
MPL-B580F 3000 3000 260 34,0 (300) 813 78.9 (698) 71 2198-H070-ERSx
MPL-B580) 3800 3800 320 340 (301) 813 7152 (633) 79 2198-H070-ERSx
MPL-B640F 2000 3000 320 36.7(325) 65.0 72.3 (640) 6.1 2198-H070-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de

40°C(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPM con variadores
Kinetix 5500

Estos motores requieren el juego convertidor de retroalimentacion 2198-H2DCK (serie B o posterior).

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 200 V)

. . . Corriente de paro | Par de paro Corriente de Par de paro Salida Variadores
N.o de cat. \;:Is(;udad xglr:ﬁ]?ld \rl:a!zcldad continua del continuo del paro pico del pico del nominal del Kinetix 5500
de motor . ) sistema sistema sistema sistema motor (entrada de
Pm pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico | Nem (Ib-pulg.) kw 240 VCA)
283 6.2 (549) 2198-H025-ERSx
MPM-AT15TM | 4500 5000 6000 7.65 23(203) 0.90 —
30.5 6.6(58.4) 2198-H040-ERSx
11.30 44(389) 283 94(83.2) 2198-H025-ERSx
MPM-AT152F | 3000 4000 5000 1.40 —
1193 47 (41.6) 448 13.5(119) 2198-H040-ERSx
459 15.3(135) 2198-H040-ERSx
MPM-AT153F | 3000 4000 5000 16.18 6.5(57.5) 1.45 —
064.5 19.8 (175) 2198-H070-ERSx
459 12.7(12) 2198-H040-ERSx
MPM-A1302F 3000 4000 4500 17.28 6.6(584) 1.65 —
50.2 13.5(119) 2198-H070-ERSx
459 18.6 (165) 2198-H040-ERSx
MPM-A1304F 3000 3500 4000 19.65 93(82.0) 2.20 —_—
483 19.3 (171) 2198-H070-ERSx
MPM-AT65TF | 3000 3000 5000 30.96 10.7 (94.7) 738 205(181) 250 2198-H070-ERSX

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C
(104°F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 400 V)

. . . Corriente de paro | Parde paro Corriente de Par de paro : . Variadores
N.° de cat. \;sls(;cldad Xgllgﬂgald \l:‘ea!zcldad continua del continuo del paro pico del pico del 3::'?;023:'““' Kinetix 5500
de motor ) sistema sistema sistema sistema W (entrada de
fm pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib+pulg.) Amperes 0-pico | Nem (Ib-pulg.) 480 VCA)
88 6.0(53.1) 2198-H008-ERSY
MPM-B1151F | 3000 4000 5000 271 23(203) 0.75 —
99 6.6(58.0) 2198-H015-ERSx
177 53(46.9) 2198-HO15-ERSx
MPM-B1151T | 6000 5000 7000 562 23(203) 0.90 —
205 59(522) 2198-H025-ERSx
MPM-B1152C | 1500 2500 3000 361 50 (44.2) 124 13.5(119) 1.20 2198-HO15-ERSx
177 117 (103) 2198-H015-ERSx
MPM-B1152F | 3000 4000 5200 6.17 50 (44.2) 140 —
211 13.5(119) 2198-H025-ERSx
283 107 (94.7) 2198-H025-ERSx
MPM-B1152T | 6000 4000 7000 11.02 50(442) 140 —
379 13.5(119) 2198-H040-ERSx
177 16.9(149) 2198-HO15-ERSx
MPM-B1153E | 2250 3000 3500 6.21 6.5 (57.5) 140 —
216 19.8(175) 2198-H025-ERSx
283 17.9(158) 2198-H025-ERSx
MPM-B1153F | 3000 4000 5500 9.20 6.5 (57.5) 1.40 —
320 19.8(175) 2198-H040-ERSx
459 14.8(131) 2198-H040-ERSx
MPM-B1153T | 6000 4000 7000 15.95 65 (57.5) 145 —
55.5 16.5(146) 2198-H070-ERSx
MPM-B1302F | 3000 4000 4500 8.57 6.6 (58.4) 221 13.5(119) 1.65 2198-H025-ERSx
MPM-B1302M | 4500 4000 6000 1257 6.6 (58.4) 324 13.5(119) 1.65 2198-H040-ERSx
MPM-B1302T | 6000 4000 7000 16.83 6.7 (59.3) 434 13.5(119) 1.65 2198-H040-ERSx
177 22.8(202) 2198-HO15-ERSx
MPM-B1304C | 1500 1870 2750 7.00 103(91.1) 200 —
215 27.1(240) 2198-H025-ERSx
283 234(207) 2198-H025-ERSx
MPM-B1304E | 2250 3500 4000 10.75 10.2(903) 220 —
342 27.1(240) 2198-H040-ERSx
MPM-B1304M | 4500 3500 6000 19.02 10.4(92.0) 60.6 27.1(240) 220 2198-H070-ERSx
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Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 400 V) (continuacion)

. . . Corriente de paro | Parde paro Corriente de Par de paro : . Variadores
N.o de cat. \;:I;;adad :zm:lﬁd ‘ﬂ;c'dad continua del continuo del paro pico del pico del 32:'::?022:“ inal Kinetix 5500
de motor ) sistema sistema sistema sistema W (entrada de
fm fpm fpm Amperes 0-pico Nem (Ib=pulg.) Amperes 0-pico | Nem (Ib=pulg.) 480 VCA)
283 22.7(201) 2198-H025-ERSx
MPM-B1651C | 1500 3000 3500 10.21 114 (101) 250 —_—
292 23.2(205) 2198-H040-ERSx
459 219(194) 2198-H040-ERSx
MPM-B1651F | 3000 3000 5000 17.75 11.4(101) 250 —_—
509 23.2(205) 2198-H070-ERSx
MPM-B165TM | 4500 3000 5000 2246 11.4(101) 56.8 23.2(205) 250 2198-H070-ERSx
MPM-B1652C | 1500 2500 2500 1151 16.0 (142) 336 400 (354) 3.80 2198-H040-ERSx
MPM-B1652E | 2250 3500 3500 20.94 21.1(187) 60.5 48.0(425) 430 2198-H070-ERSX
MPM-B1652F | 3000 3500 4500 28.74 21.1(187) 841 48.0(425) 430 2198-H070-ERSX
MPM-B1653C | 1500 2000 2500 20.05 267 (236) 592 67.8 (600) 460 2198-H070-ERSX
MPM-B1653E | 2250 3000 3500 27.00 268 (237) 729 62.0 (549) 5.10 2198-H070-ERSX
MPM-B2152C | 1500 2000 2500 27.40 367 (325) 554 72.3 (640) 5.60 2198-H070-ERSx
MPM-B21538 | 1250 1750 2000 24.06 48.0 (425) 60.0 101.1(895) 6.80 2198-H070-ERSX

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C
(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPF con variadores Kinetix 5500

Estos motores requieren el juego convertidor de retroalimentaciéon 2198-H2DCK (serie B o posterior).

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (clase 200 V)

N.° de cat Velocidad Velocidad Corriente de paro Par de paro continuo | Corriente de paro | Parde paro pico Salida nominal x.ariat(.m;essoo
- g cat. nominal méx. continua del sistema | del sistema pico del sistema del sistema del motor Inetix
de motor ) ) (entrada de
pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib=pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ib=pulg.) kw 240VCA)
MPF-A310P 4750 5000 450 1.58 (14.0) 140 361(319) 073 2198-HO15-ERSx
17.7 7.33(64.9) 2198-H015-ERSx
MPF-A320H 3350 3500 6.10 3.05(27.0) 10 —
193 7.91(70.0) 2198-H025-ERSx
283 759(67.2) 2198-H025-ERSx
MPF-A320P 4750 5000 9.00 3.05(27.0) 13 —
295 7.91(70.0) 2198-HO40-ERSx
MPF-A330P 5000 5000 120 3.85(340) 380 10.32(91.2) 16 2198-H040-ERSX
MPF-A430H 3500 3500 122 6.21(55.0) 450 19.82 (175) 18 2198-H040-ERSx
459 144(127) 2198-HO40-ERSx
MPF-A430P 5000 5000 16.80 594(52.5) 19 —
67.0 19.80 (175) 2198-H070-ERSx
MPF-A4530K 4000 4000 19.50 8.08(71.4) 62.0 2030(179) 23 2198-H070-ERSx
459 22.09(195) 2198-HO40-ERSx
MPF-A4540F 3000 3000 18.40 10.15 (89.7) 25 —
580 27.10(239) 2198-H070-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C
(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 400 V)

N de cat. d Velocidad Velocidad Corriente de paro Parde paro continuo | Corriente deparo | Parde paropico | Salida nominal x?riat‘.m;gsoo
~cdeat.de | yominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema del sistema del motor netix
motor ) ) (entrada de
pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) kW 480 VCA)
MPF-B310P 5000 5000 230 1,60 (14) 710 36(32) 0.77 2198-H008-ERSx
MPF-B320P 5000 5000 4.24 310(27) 14.0 7.8(69) 15 2198-H015-ERSx
177 10.4(92.0) 2198-HO15-ERSx
MPF-B330P 5000 5000 570 418 (37) 16 —
19.0 11.1(98) 2198-H025-ERSx
283 17.6 (156) 2198-H025-ERSx
MPF-B430P 5000 5000 920 6.55 (58) 20 —
320 19.8(175) 2198-HO40-ERSx
283 18.7 (165) 2198-H025-ERSx
MPF-B4530K 4000 4000 9.90 8.25(73) 24 —
310 203(179) 2198-HO40-ERSx
283 26.2(232) 2198-H025-ERSx
MPF-B4540F 3000 3000 9.10 10.20 (90) 25 —
290 27.1(240) 2198-H040-ERSx
MPF-B540K 4000 4000 205 194 (171) 60.0 43.6 (430) 41 2198-H070-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C
(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPS con variadores Kinetix 5500

Estos motores requieren el juego convertidor de retroalimentacién 2198-H2DCK (serie B o posterior).

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPS con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 200 V)

N.° de cat. d Velocidad Velocidad Corriente de paro Par de paro continuo | Corriente de paro | Par de paro pico Salida nominal Variadores
n{oto(: @t.d& | nominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema del sistema del motor Kinetix 5500
pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib+pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ibpulg.) kw (entrada de 240 VCA)
283 8.79(77.8) 2198-H025-ERSx
MPS-A330P 5000 5000 9.80 3.60(320) 13 R —
38.0 11.10(98.2) 2198-H040-ERSx
459 22.84(202) 2198-H040-ERSx
MPS-A4540F 3000 3000 144 8.1(72) 14
56.0 27.1(240) 2198-H070-ERSx

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPS con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 400 V)

N.° de cat. d Velocidad Velocidad Corriente de paro Par de paro continuo | Corriente de paro | Par de paro pico Salida nominal Variadores
rr{otoel' @t-ge | nominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema | del sistema del motor Kinetix 5500
pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib+pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ib+pulg.) kw (entrada de 480 VCA)
177 10.5(92.9) 2198-H015-ERSx
MPS-B330P 5000 5000 49 3.60(32) 13
19.0 11.0(97.2) 2198-H025-ERSx
177 19.2(170) 2198-H015-ERSx
MPS-B4540F 3000 3000 7.1 8.1(72) 14
260 27.1(240) 2198-H025-ERSx
459 49.7 (440) 2198-H040-ERSx
MPS-BS60F 3000 3000 170 21.5(190) 35
68.0 67.8 (600) 2198-H070-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C
(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Especificaciones de rendimiento de control de
movimiento lineal

Estas familias de control de movimiento lineal son compatibles con los servovariadores Kinetix 5500.

Familia de movimiento lineal Pagina
Propulsores lineales integrados L DAT-Series 90
Etapas lineales integradas MP-Series (Boletin MPAS, tornillo de bolas) 97
Cilindros eléctricos MP-Series (Boletin MPAR) 98
Cilindros eléctricos para aplicaciones severas MP-Series (Boletin MPAI) 9

Para consultar combinaciones de sistemas variadores Kinetix 5500 que incluyan seleccién de numeros de catalogo de
cables y curvas de fuerza/velocidad, consulte el documento Kinetix 5500 Drive Systems Design Guide,
publicacion KNX-RMO0Q9.

IMPORTANTE Estas combinaciones de sistemas no incluyen todas las combinaciones posibles de accionador/variador.
Consulte Motion Analyzer para verificar la compatibilidad. Para obtener acceso a Motion Analyzer, visite:
https.//motionanalyzer.rockwellautomation.com.

Especificaciones de rendimiento de LDAT-Series con variadores Kinetix 5500

Estos accionadores requieren el juego convertidor de retroalimentacion 2198-H2DCK (serie B o posterior).

Especificaciones de rendimiento con operacién de variadores clase 200 V y propulsores lineales de estructura 30

N de cat. d Velocidad, méx. | Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal X?riat(“o;?oo
- de cat. e 230VCA continua del sistema del sistema pico del sistema | pico del sistema | 230 VCA Inetix
propulsor lineal . ) (entrada de
m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kW 240VCA)

LDAT-5031010-DDx 24 020
LDAT-5031020-DDx 3.1 0.25

48 81(18) 122 168 (38) 2198-H015-ERSx
LDAT-5031030-DDx 35 029
LDAT-5031040-DDx 38 031
LDAT-5032010-DDx 3.1 044
LDAT-5032020-DDx 41 052

7.4 243 2198-H025-ERSx
LDAT-5032030-DDx 47 059
LDAT-5032040-DDx 50 0.63

126(28) 336(76)

LDAT-5032010-EDx 3.1 040
LDAT-5032020-EDx 41 047

37 122 2198-H015-ERSx
LDAT-5032030-EDx 47 052
LDAT-5032040-EDx 50 055
LDAT-5033010-DDx 35 067
LDAT-5033020-DDx 47 0.88

1 36.5 2198-H040-ERSx
LDAT-5033030-DDx

—_— 50 0.95
LDAT-5033040-DDx
190 (43) 504(113)
LDAT-5033010-EDx 35 0.55
LDAT-5033020-EDx
_— 3.7 122 2198-H015-ERSx

LDAT-5033030-EDx 44 0.65
LDAT-5033040-EDx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C
(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

90 Publicacién de Rockwell Automation KNX-SGO01D-ES-P - Mayo 2018


http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/rm/knx-rm009_-en-p.pdf
https://motionanalyzer.rockwellautomation.com

Servovariadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento con operacién de variadores clase 200 V y propulsores lineales de estructura 50

N de cat. d Velocidad, méx. | Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal x?riatqo;?(m
- de cat. e 230VCA continua del sistema del sistema pico del sistema | pico del sistema | 230 VCA Inetix

propulsor lineal ) ) (entrada de

m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw 240VCA)
LDAT-5051010-DDx 28 031
LDAT-5051020-DDx 37 038
LDAT-5051030-DDx 41 3.1 119(27) 14 363(82) 0.42 2198-H015-ERSx
LDAT-5051040-DDx 44 0.44
LDAT-5051050-DDx 47 046
LDAT-5052010-DDx 37 0.79
LDAT-5052020-DDx 48 097
LDAT-5052030-DDx 6.2 27 2198-H025-ERSx
LDAT-5052040-DDx 5.00 251(56) 727 (163) 1.01
LDAT-5052050-DDx
LDAT-5052010-EDx
26 3.1 14 050 2198-H015-ERSx
LDAT-5052050-EDx
LDAT-5053010-DDx 41 131
LDAT-5053020-DDx 50 153

9.4 34.2 2198-H040-ERSx

LDAT-5053030-DDx
. 50 378 (85) 1093 (246) 1.53
LDAT-5053050-DDx
LDAT-5053010-EDx
17 3.1 4 047 2198-H015-ERSx
LDAT-5053050-EDx
LDAT-5054010-DDx 44 1.87
LDAT-5054020-DDx 124 455 2198-H040-ERSx
. 50 2.05
LDAT-5054050-DDx 509 (114) 1453 (327)
LDAT-5054010-EDx

26 6.2 27 1.02 2198-H025-ERSx

LDAT-S054050-ED

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C

(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento con operacién de variadores clase 200 V y propulsores lineales de estructura 70

N de cat. d Velocidad, méx. | Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal \I{'amt"io;essoo
-~ decat. de 230VCA continua del sistema del sistema pico del sistema | pico del sistema | 230VCA Inetix
propulsor lineal . ) (entrada de
m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kW 240VCA)
L DAT-5072010-DDx
. 35 6.0 220 1.03 2198-H025-ERSx
L DAT-5072070-DDx
364 (82) 1055 (237)
L DAT-5072010-EDx
. 17 30 11.0 047 2198-H015-ERSx
| DAT-5072070-EDx
L DAT-5073010-DDx
. 35 9.0 328 1.57 2198-H040-ERSx
L DAT-5073070-DDx
554(125) 1576 (354)
L DAT-5073010-EDx
1.2 30 109 041 2198-H015-ERSx
L DAT-5073070-EDx
L DAT-5074010-DDx
. 35 119 435 2.08 2198-H040-ERSx
L DAT-5074070-DDx
730 (164) 2088 (469)
| DAT-5074010-EDx
. 18 6.0 217 0.95 2198-H025-ERSx
L DAT-5074070-EDx
L DAT-5076010-DDx
. 35 18.2 66.4 3.17 2198-H070-ERSx
L DAT-5076070-DDx
1122 (252) 3189(717)
| DAT-S076010-EDx
18 9.1 332 145 2198-H040-ERSx

LDAT-S076070-ED

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C
(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento con operacién de variadores clase 200 V y propulsores lineales de estructura 100

N.° de cat. de Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal X?r:g?;;%o
’ - 230VCA continua del sistema del sistema pico del sistema | pico del sistema | 230 VCA
propulsor lineal ) ) (entrada de
m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kW 240VCA)
LDAT-5102010-DDx
. 26 57 210 0.96 2198-H025-ERSx
LDAT-5102090-DDx
456 (103) 1289 (290)
LDAT-5102010-EDx
e 13 29 105 042 2198-H015-ERSx
LDAT-5102090-EDx
L DAT-5103010-DDx
. 27 8.6 315 1935 (439) 147 2198-H040-ERSx
LDAT-5103090-DDx
702 (158)
LDAT-5103010-EDx
. 09 29 105 1388(312) 030 2198-H015-ERSx
LDAT-5103090-EDx
LDAT-5104010-DDx
. 27 115 40 207 2198-H040-ERSx
LDAT-5104090-DDx
929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104010-EDx
. 13 57 210 0.86 2198-H025-ERSx
LDAT-5104090-EDx
LDAT-5106010-DDx
. 27 173 63.0 294 2198-H070-ERSx
LDAT-5106090-DDx
1403 (315) 3871(870)
LDAT-5106010-EDx
13 8.6 315 1.28 2198-H040-ERSx

LDAT-5106090-EDx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C
(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento con operacién de variadores clase 200 V y propulsores lineales de estructura 150

N de cat. d Velocidad, méx. | Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal x?”atqo;?oo
-~ decat. de 230VCA continua del sistema del sistema pico del sistema | pico del sistema | 230 VCA Inetix
propulsor lineal . ) (entrada de
m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kW 240VCA)
LDAT-5152010-DDx
. 18 53 19.5 1799 (404) 0.87 2198-H025-ERSx
| DAT-5152090-DDx
643 (145)
LDAT-5152010-EDx
. 09 27 98 1679 (377) 034 2198-H015-ERSx
| DAT-5152090-EDx
L DAT-5153010-DDx
. 18 8.0 978 (220) 29.1 2680 (602) 133 2198-H040-ERSx
L DAT-5153090-DDx
| DAT-5154010-DDx
. 18 10.7 39.1 3597 (809) 178 2198-H040-ERSx
L DAT-5154090-DDx
1306 (294)
| DAT-5154010-EDx
. 09 53 19.5 3383 (761) 0.70 2198-H025-ERSx
L DAT-5154090-EDx
L DAT-5156010-DDx
. 18 16.3 594 5469 (1229) 271 2198-H070-ERSx
L DAT-5156090-DDx
1997 (449)
LDAT-S156010-EDx
09 8.1 19.8 5110 (1149) 1.05 2198-H025-ERSx

LDAT-5156090-EDx

Especificaciones de rendimiento con operacién de variadores clase 400 V y propulsores lineales de estructura 30

. . . . Corriente de : . Variadores
Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua ] Fuerzadeparo | Salida nominal e
N.c de cat. '.je 460 VCA continua del sistema del sistema paro pico del pico del sistema | 460 VCA Kinetix 5500
propulsor lineal /s Aieres O-oic N () sistema N () W (entrada de
P pico Amperes 0-pico 480VCA)
L DAT-5031010-DDx 24 0.20
LDAT-5031020-DDx 31 0.25
48 81(18) 122 168 (38) 2198-H0T5-ERSx
L DAT-5031030-DDx 35 0.29
L DAT-5031040-DDx 38 0.31
L DAT-5032010-DDx 31 0.40
L DAT-5032020-DDx 41 0.52
7.4 243 2198-H025-ERSx
L DAT-5032030-DDx 4.7 0.59
L DAT-5032040-DDx 5.0 0.63
126 (28) 336 (76)
L DAT-5032010-EDx 31 0.40
L DAT-5032020-EDx 41 0.52
37 122 2198-H015-ERSx
L DAT-5032030-EDx 4.7 0.59
L DAT-5032040-EDx 5.0 0.63
L DAT-5033010-DDx 35 0.67
L DAT-5033020-DDx 47 0.88
11 36.5 2198-H040-ERSx
L DAT-5033030-DDx
50 095
LDAT-5033040-DDx
190 (43) 504(113)
L DAT-5033010-EDx 35 0.67
L DAT-5033020-EDx 4.7 0.87
37 122 2198-H015-ERSx
L DAT-5033030-EDx
50 091

LDAT-5033040-EDx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C
(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento con operacién de variadores clase 400 V y propulsores lineales de estructura 50

. . . . Corriente de : : Variadores
Velocidad, mdx. | Corriente de paro Fuerza de paro continua p Fuerzade paro | Salida nominal -
N.c de cat. fie 460 VCA continua del sistema del sistema paro pico del pico del sistema | 460 VCA Kinetix 5500
propulsor lineal /s Aeres O-oic N (b) sistema N (b) W (entrada de
P pico Amperes 0-pico 480VCA)
LDAT-5051010-DDx 28 0.34
LDAT-5051020-DDx 37 043
LDAT-5051030-DDx 4.1 31 119(27) 14 363(82) 049 2198-H015-ERSx
LDAT-5051040-DDx 44 053
LDAT-5051050-DDx 47 0.55
LDAT-5052010-DDx 37 092
LDAT-5052020-DDx 48 1.20
LDAT-5052030-DDx 6.2 27 2198-H025-ERSx
LDAT-5052040-DDx 50 124
LDAT-5052050-DDx
251(56) 727 (163)
LDAT-5052010-EDx 37 0.80
LDAT-5052020-EDx 46 098
LDAT-5052030-EDx 31 114 2198-H015-ERSx
LDAT-5052040-EDx 46 1.02
LDAT-5052050-EDx
LDAT-5053010-DDx 4.1 1.56
LDAT-5053020-DDx
—_— 9.4 342 2198-H040-ERSx
LDAT-5053030-DDx 50 187
. 378 (85) 1093 (246)
LDAT-5053050-DDx
LDAT-5053010-EDx
35 31 114 1.04 2198-H015-ERSx
LDAT-5053050-EDx
LDAT-5054010-DDx 44 226
LDAT-5054020-DDx 124 45.5 2198-H040-ERSx
. 5.00 253
LDAT-5054050-DDx
509 (114) 1453 (327)
LDAT-5054010-EDx 44 187
LDAT-5054020-EDx 6.2 27 2198-H025-ERSx
. 50 205
LDAT-5054050-EDx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C
(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento con operacién de variadores clase 400 V y propulsores lineales de estructura 70

LDAT-S076070-ED

N de cat. d Velocidad, mdx. | Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerzadeparo | Salida nominal x'ariat('io;essoo
- de cat. e 460 VCA continua del sistema continua del sistema pico del sistema | pico del sistema | 460 VCA Inetix

propulsor lineal . ) (entrada de

m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw 480VICA)
L DAT-5072010-DDx 39 137
LDAT-5072020-DDx

6.0 22.0 2198-H025-ERSx

LDAT-5072030-DDx 5.0 1.64
LDAT-5072070-DDx 364 (82) 1055 (237)
LDAT-5072010-EDx
L DAT-5072020-EDx 35 30 11.0 1.03 2198-H015-ERSx
LDAT-S072070-EDx
LDAT-5073010-DDx 44 2.27
L DAT-5073020-DDx 9.0 328 2198-H040-ERSx
o 5.0 250
L DAT-5073070-DDx 554(125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EDx
24 30 109 1.01 2198-H015-ERSx
LDAT-5073070-EDx
LDAT-5074010-DDx 4.7 315
LDAT-5074020-DDx 19 85 2198-H040-ERSx
o 5.0 3.30
LDAT-5074070-DDx 730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EDx
o 35 6.0 2.7 2.08 2198-H025-ERSx
L DAT-5074070-EDx
L DAT-5076010-DDx
L DAT-5076020-DDx 5.0 182 06.4 5.02 2198-H070-ERSx
LDAT-S076070-DDx 1122 (25) 3189 (717)
L DAT-5076010-EDx

35 9.1 33.2 3.8 2198-H040-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C

(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento con operacién de variadores clase 400 V y propulsores lineales de estructura 100

N de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerzadeparo | Salida nominal X?riat‘.iog?oo
- de cat. e 460 VCA continua del sistema continua del sistema pico del sistema | pico del sistema | 460 VCA netix
propulsor lineal - ) (entrada de
m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kW 430VICA)
LDAT-5102010-DDx 34 1.44
LDAT-5102020-DDx 44 1.74
LDAT-5102030-DDx
57 210 2198-H025-ERSx
LDAT-5102040-DDx
50 456 (103) 1289 (290) 191
LDAT-5102050-DDx
LDAT-S102090-DDx
LDAT-5102010-EDx
e 26 29 105 096 2198-H015-ERSx
LDAT-5102090-EDx
LDAT-5103010-DDx 38 241
LDAT-5103020-DDx
8.6 315 2198-H040-ERSx
LDAT-5103030-DDx 50 293
. 702 (158) 1935 (435)
LDAT-5103090-DDx
LDAT-5103010-EDx
. 18 29 105 092 2198-H015-ERSx
LDAT-5103090-EDx
LDAT-5104010-DDx 41 376
LDAT-5104020-DDx
15 420 2198-H040-ERSx
LDAT-5104030-DDx 50 429
o 929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104090-DDx
LDAT-5104010-EDx
e 27 57 210 207 2198-H025-ERSx
LDAT-5104090-EDx
LDAT-5106010-DDx 45 541
LDAT-5106020-DDx 173 63.0 2198-H070-ERSx
. 50 587
LDAT-5106090-DDx 1403 (319) 3871(870)
LDAT-5106010-EDx
27 8.6 315 294 2198-H040-ERSx

LDAT-5106090-ED

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C
(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento con operacion de variadores clase 400 V y propulsores lineales de estructura 150

N.o de cat. de Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerzadeparo | Salida nominal X?r::(ii)?;essoo
. H 460 VCA continua del sistema continua del sistema pico del sistema | pico del sistema | 460 VCA
propulsor lineal ) ) (entrada de
m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw 480VCA)
L DAT-5152010-DDx 3.2 1.76
L DAT-5152020-DDx 53 195 2198-H025-ERSx
o 35 1.89
LDAT-5152090-DDx 643 (145) 1799 (404)
LDAT-5152010-EDx
. 18 27 98 087 2198-HO15-ERSX
LDAT-5152090-EDx
LDAT-5153010-DDx
e 3.6 8.0 29.1 2.87 2198-H040-ERSx
L DAT-5153090-DDx
978 (220) 2680 (602)
LDAT-5153010-EDx
o 12 2.7 9.1 0.80 2198-HOT5-ERSx
L DAT-5153090-EDx
LDAT-5154010-DDx
o 35 10.7 39.1 3.83 2198-H040-ERSx
| DAT-5154090-DDx
1306 (294) 3597 (809)
LDAT-5154010-EDx
o 18 53 195 178 2198-H025-ERSx
| DAT-5154090-EDx
LDAT-5156010-DDx
o 36 163 59.4 5.85 2198-H070-ERSx
LDAT-5156090-DDx
1997 (449) 5469 (1229)
LDAT-5156010-EDx
o 18 8.1 19.8 271 2198-H025-ERSx
LDAT-5156090-EDx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C
(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de Boletin MPAS con variadores Kinetix 5500

Estos accionadores requieren el juego convertidor de retroalimentacion 2198-H2DCK (serie B o posterior).

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 200 V)

. . Clasificacion de | Variadores
. ‘ Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerza de paro . o
N.° de cat. de etapa lineal Velocidad mix. continua del sistema | continua del sistema | pico del sistema | pico del sistema potenia de Kinetix 5500
mm/s (pulg./s) A 0-i N (b) Amperes 0-pi N 1) salida del motor | (entrada de
mperes 0-pico mperes 0-pico W 240VCA)
MPAS-Axxxx1-VO5SYA 200(7.9) 0 3.09 521(117) 6.10 1212(272) 037 2198-H008-ERSx
MPAS-Axxxx2-V205xA 1124 (44.3) @ 4.54 462 (104) 9.10 968 (218) 0.62 2198-H015-ERSx

(1) Para una longitud de carrera de 900 mm, la velocidad mdxima es 176 mm/s (6.9 pulg./s). Para una longitud de carrera de 1020 mm, la velocidad mdxima es 143 mm/s (5.6 pulg./s).
(2)  Parauna longitud de carrera de 780 mm, la velocidad mdxima es 889 mm/s (35.0 pulg./s). Para una longitud de carrera de 900 mm, la velocidad méxima es 715 mm/s (28.2 pulg./s). Para una longitud de carrera
de 1020 mm, la velocidad méxima es 582 mm/s (22.9 pulg./s).

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 400 V)

. . (lasificacion de | Variadores
. . Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerza de paro . b
N.° de cat. de etapa lineal Velodidad mix. continua del sistema | continua del sistema | pico delsistema | pico del sistema potenda de Kinetix 5500
mm/s (pulg/) Amperes 0-pic N (Ib) Amperes 0-pic N{(Ib) salida defmotor | (entrada de
perest-pico perestpico KW 480VCA)
MPAS-Bxxx1-VO5SXA 200(7.9) 1.75 521(M7) 350 1212(272) 037 2198-H008-ERSx
MPAS-Bxxxx2-V20SxA 1124 (44.3) 330 462 (104) 6.60 968 (218) 0.62 2198-H008-ERSY

(1) Parauna longitud de carrera de 900 mm, la velocidad mdxima es 176 mm/s (6.9 pulg./s). Para una longitud de carrera de 1020 mm, la velocidad méxima es 143 mm/s (5.6 pulg./s).
(2)  Paraunalongitud de carrera de 780 mm, Ia velocidad maxima es 889 mm/s (35.0 pulg./s). Para una longitud de carrera de 900 mm, la velocidad mdxima es 715 mm/s (28.2 pulg./s). Para una longitud de carrera
de 1020 mm, la velocidad mdxima es 582 mm/s (22.9 pulg./s).

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C
(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento de Boletin MPAR con variadores Kinetix 5500

Estos accionadores requieren el juego convertidor de retroalimentacion 2198-H2DCK (serie B o posterior).

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 200 V)

. . Clasificacion de Variadores
e | todbdnic | GRS | W || R, | sl | s
Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) W 240VCA)
MPAR-ATxuB 150 115 240 (53.9) 135 300 (67.4) 0.036 2198-H003-ERSx
MPAR-ATxrE 500 2.16 280 (62.9) 248 350(78.7) 0.140 2198-H008-ERSx
MPAR-A2xxC 250 242 420 (94.4) 2.72 525(118) 0.105 2198-H008-ERSx
MPAR-A2xxF 640 4.54 640 (144) 54 800 (180) 0.410 2198-H015-ERSx
MPAR-A3xxxE 500 10.33 2000 (450) 12.34 2500 (562) 1.00 2198-H025-ERSx
MPAR-A3x0xH 1000 12.20 1300 (292) 16.40 1625 (365) 1.30 2198-H040-ERSx
Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 5500 (operacion clase 400 V)
. . Clasificacién de Variadores
et | Vot | ST | e |y | St | baeniee | K
Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) W 480VCA)
MPAR-B1xxxB 150 1.15 240 (53.9) 135 300 (67.4) 0.036 2198-H003-ERSx
MPAR-B1xxxE 500 1.49 280 (62.9) 171 350(78.7) 0.140 2198-H003-ERSx
MPAR-B2xxxC 250 167 420 (94.4) 1.90 525(118) 0.105 2198-H003-ERSx
MPAR-B2xxxF 640 3.29 640 (144) 393 800 (180) 0.410 2198-H008-ERSx
MPAR-B3xxxE 500 5.16 2000 (450) 6.17 2500 (562) 1.00 2198-H015-ERSx
MPAR-B3xxxH 1000 6.13 1300 (292) 6.79 1625 (365) 130 2198-H015-ERSx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C

(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento de Boletin MPAI con variadores Kinetix 5500

Estos accionadores requieren el juego convertidor de retroalimentacion 2198-H2DCK (serie B o posterior).

Especificaciones de rendimiento para cilindros de tornillo de bolas y variadores Kinetix 5500

(operacion clase 200 V)

Fuerza de paro continua

. . ) . Clasificacion de Variadores
N.° de cat. de Ve!oadad (orrllente de paro del sistema Cgrrlente’de paro Fyerza dg paro potendia de Kinetix 5500
s o max. continua del sistema N (Ib) pico del sistema | pico del sistema :
dlindro eléctrico mm/s (pulg./s) | Amperes 0-pico Amperes 0-pico N (Ib) salida del motor | (entrada de
' B5CTR | 40°C(104°%) kw 240VCR)
MPAI-A2076CV1 1.80 890 (200) 706 (159) 450 022
MPAI-A2150CV3 305(12) 1446 (325) 2198-H008-ERSY
_ 247 1446 (325) 1147 (258) 6.20 0.25
MPAI-A2300CV3
MPAI-A3076CM1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
268 8.90 0.27 2198-H008-ERSX
MPAI-A3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-A3150CM3
_ 79
MPAI-A3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 8.40 4448 (1000)
MPAI-A3450CM3 188(7.3)
561 039 2198-H015-ERSx
MPAI-A3150EM3
—1559(22)
MPAI-A3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 14.14 4003 (900)
MPAI-A3450EM3 376 (19)
MPAI-A4150CM3
_79(M)
MPAI-A4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 17.07 8896 (2000)
MPAI-A4450CM3 245(9.5)
10.89 043 2198-H025-ERSx
MPAI-A4150EM3
—1559(22)
MPAI-A4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 27.44 7784 (1750)
MPAI-A4450EM3 491(19)
MPAI-ASxxxCM3 200(7.8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 16.70 13,345 (3000)
13.25 0.55 2198-H040-ERSX
MPAI-ASxEM3 400 (15.6) 6562 (1475) 5208 (1171) 3340 13,122 (2950)

Especificaciones de rendimiento para cilindros de tornillo de rodillos y variadores Kinetix 5500

(operacion clase 200 V)

Fuerza de paro continua

. . ) . Clasificacion de | Variadores
Moo de cat. de Ve!oqdad (orrl_ente de paro del sistema ((.)rrlente.de paro Fl_.lerza de_ paro potenia de Kinetix 5500
o o méx. continua del sistema N (Ib) pico del sistema | pico del sistema :
cilindro eléctrico mm/s (pulg./s) | Amperes 0-pico Amperes 0-pico N (Ib) salida delmotor | (entrada de
' BCTTN | 0°C(104%) kW 240VCH)
MPAI-A3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
287 8.90 0.27 2198-H008-ERSx
MPAI-A30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-A3150RM3
—_—79(M)
MPAI-A3300RM3 3781 (850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-A3450RM3 176 (6.9)
561 14.14 039 2198-H015-ERSx
MPAI-A31505M3
—1559(22)
MPAI-A33005M3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-A34505M3 353(14)
MPAI-A4150RM3
—_—79(M)
MPAI-A4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-A4450RM3 196 (7.6)
10.89 27.44 043 2198-H025-ERSx
MPAI-A4150SM3
—1559(22)
MPAI-A4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-A4450SM3 393(15)

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C
(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores Kinetix 5500

Especificaciones de rendimiento para cilindros de tornillo de bolas y variadores Kinetix 5500

(operacion clase 400 V)

Fuerza de paro continua

. . , Corriente de Fuerza de paro | Clasificacion de
N.° de cat. de \l:‘e;;)(cldad fg;rtlmt: ((iifl 'S);rtzm a del sistema paro pico del pico del potencia de Variadores Kinetix 5500
cilindro eléctrico mm /; (oulg/s) | Amperes 0-pico N (o) sistema sistema salida del motor | (entrada de 480 VCA)
puig. 25°C (77°F) 40°C (104°F) Amperes 0-pico N (Ib) kw
MPAI-B2076(V1 0.90 890 (200) 706 (159) 230 0.22
MPAI-B2150CV3 305(12) 1446 (325) 2198-H003-ERSx
—_—— 1.29 1446 (325) 1147 (258) 3.25 0.25
MPAI-B2300CV3
MPAI-B3076(M1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
135 4.57 0.27 2198-H008-ERSx
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-B3150CM3
— 279(N)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176/ (714) 430 4448 (1000) 2198-H008-ERSx
MPAI-B3450CM3 188(7.3)
281 0.39
MPAI-B3150EM3
—1559(22)
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 7.07 4003 (900) 2198-H008-ERSx
MPAI-B3450EM3 376 (15)
MPAI-B4150CM3
_279(1)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8.68 8896 (2000) 2198-HO15-ERSx
MPAI-B4450CM3 245(9.5)
561 0.43
MPAI-B4150EM3
— 1 559(22)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 14.14 7784 (1750) 2198-H015-ERSx
MPAI-B4450EM3 491(19)
MPAI-BS5xxxCM3 200(7.8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 848 13,345 (3000)
0.62 0.55 2198-HOT5-ERSx
MPAI-B5xxxEM3 400 (15.6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16.70 13,122 (2950)

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C
(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento para cilindros de tornillo de rodillos y variadores Kinetix 5500

(operacion clase 400 V)

Fuerza de paro continua

. . Corriente de (lasificacion de
Velocidad Corriente de paro del sistema N Fuerza de paro ! . -
N.odecat. de Max. continua del sistema N () paro pico del pico del sistema potencia de Variadores Kinetix 5500
cilindro eléctrico mm/s (pulg/s) | Amperes 0-pico sistema ) salida del motor | (entrada de 480 VCA)
" 25°C (77°F) 40°C (104°F) Amperes 0-pico kW
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
1.45 457 0.27 2198-H008-ERSx
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3
—_—1279(17)
MPAI-B3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176 (6.9)
I 2.81 7.07 0.39 2198-H008-ERSx
MPAI-B3150SM3
—1559(22)
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-B34505M3 353(14)
MPAI-B4150RM3
—_—1279(17)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 196 (7.6)
561 14.14 0.43 2198-H015-ERSY
MPAI-B41505M3
—1559(22)
MPAI-B4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B44505M3 393 (15)

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con el motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y el variador a temperatura ambiente de 40 °C
(104 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores modulares
Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Estos servovariadores multiejes de velocidad segura contribuyen a
aumentar la productividad y protegen al personal con caracteristicas de
seguridad incorporadas. El control y el disefio modular ofrecen facilidad
de mantenimiento y mayor flexibilidad, ya que el variador cambia
facilmente del modo de desconexién de par segura a modo de
velocidad segura.

Los servovariadores Kinetix® 6500 proporcionan capacidad de
movimiento integrada mediante la red EtherNet/IP™ utilizando las
tecnologias CIP Motion™y CIP Sync™ de ODVA, todas construidas segun
el protocolo industrial comun (CIP™).

Los servovariadores Kinetix 6200 proporcionan capacidad de
movimiento integrada mediante la interface SERCOS y compatibilidad
con variadores Kinetix 6000, lo que le permite migrar a las caracteristicas
mejoradas exactamente cuando y donde sea necesario.

Caracteristicas de los servovariadores Kinetix 6200
y Kinetix 6500

Disefio modular multiejes para brindar opciones de comunicacién y seguridad
- Movimiento integrado por la red EtherNet/IP (mddulos de control Kinetix 6500)
- Movimiento integrado por interface SERCOS (mddulos de control Kinetix 6200)
- Modulos de alimentacion eléctrica Boletin 2094 IAM/AM
« Certificacion TUV Rheinland: PL e, Cat. 4, seguin 1SO 13849 y SIL CL3 segun IEC 61508, IEC 61800-5-2 e IEC 61062
- Control de monitoreo de velocidad segura
- Control de desconexién de par segura
o 324...528 VCA trifasicos (entrada de 400 V) a los médulos de alimentacién eléctrica IAM/AM
- Potencia de salida en régimen continuo: 1.8...22 kW (inversor)
- Corriente de salida en régimen continuo: 2.8...34.6 A rms (inversor)

« Software RSLogix 5000° o aplicacion Studio 5000 Logix Designer® para programacion (Iégica de escalera, texto
estructurado y diagramas de funciones secuenciales)

« Movimiento integrado Kinetix con controladores ControlLogix® o CompactLogix™

« Retroalimentacion de encoder absoluto de alta resolucién, multiples vueltas y una sola vuelta, eje auxiliar de
retroalimentacién solamente

Para comparar las caracteristicas de las diversas familias de variadores, consulte Servovariadores a partir de la pagina 29.
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Kinetix 6200 y Kinetix 6500 Componentes de los
servovariadores

Kinetix 6200 y Kinetix 6500 son sistemas servovariadores modulares que constan de estos componentes requeridos:
« Un moddulo de alimentacién eléctrica de eje integrado (IAM o IAM guia)
« Hasta siete moddulos de alimentacién eléctrica de eje (AM)
« Hasta ocho médulos de control (interface SERCOS o red EtherNet/IP)
« Unalinea de alimentacion eléctrica
« Uno a ocho motores rotativos, motores lineales o accionadores lineales
« Unoaocho cables de alimentacion eléctrica y retroalimentacion de motores
« Juegos de conectores de bajo perfil (requeridos para cables con conductores libres)
« Dos a nueve cables de fibra dptica Sercos (mddulos de control Kinetix 6200 solamente)
« (Cables Ethernet para el controlador Logix 5000™ (solamente médulos de control Kinetix 6500)
« Cables Ethernet para programar la configuracién de seguridad (médulos de control Kinetix 6200 y Kinetix 6500)

Kinetix 6200 y Kinetix 6500 son sistemas que pueden incluir también uno o mas médulos de alimentacion eléctrica IAM
usados como IAM seguidor (y médulos de eje asociados, lineas de alimentacion eléctrica, motores, cables y juegos de
conectores, segun lo requerido por la aplicacion).

Estos componentes también son opcionales:
« Un mddulo de derivacion Kinetix 6000, 2094-BSP2 con resistencia de derivacion pasiva externa Boletin 1394
opcional
« Modulos de tapa ciega 2094-PRF
« Modulo de salida de encoder 2198-ABQE
« Moddulo de interface de linea (LIM) Boletin 2094
« Modulo de freno resistivo (RBM) Boletin 2090
« Filtros de linea de CA 2090-XXLF (requeridos para CE)

Para obtener informacion detallada sobre los requisitos de los sistemas variadores Kinetix 6200 y Kinetix 6500, consulte el
documento Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide, publicacion KNX-RM0O03.
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Seleccion de los servovariadores Kinetix 6200 y

Kinetix 6500

Clasificaciones de salida en régimen continuo
Médulo variador N.° de cat. de variador -
Convertidor (Acc) Inversor (A, 0-pico)
2094-BC01-MP5-M 6 kW, 9A 1.8kW,40A
) ) o 2094-BC01-M01-M 6 kW, 9 A 3.9kW,8.6A

Mddulo de alimentacidn eléctrica

del médulo de eje integrado (IAM), 2094-BC02-M02-M 15kW, 23 A 6.6 kW, 14.6 A

dase 400V 2094-BC04-MO3-M 28KW,42A 13.5KW,30 A
2094-BC07-M0O5-M 45kW, 68 A 22.0kW, 49 A
2094-BMP5-M 1.8kW,40A
2094-BM01-M 3.9kW, 8.6 A

Mddulo de alimentacidn eléctrica

del médulo de eje (AM), clase 400 V 2094-BMOZ-M N/A 66kW, 146 A
2094-BM03-M 13.5kW,30A
2094-BM05-M 22.0kW, 49 A

Mddulo de control Kinetix 6200 (SERCOS)

2094-SE02F-M00-50, desconexion de par sequra

2094-SE02F-M00-51, monitoreo de velocidad segura

Mddulo de control Kinetix 6500 (EtherNet/IP)

2094-EN02D-M01-50, desconexidn de par sequra

2094-EN02D-M01-51, monitoreo de velocidad sequra

Linea de alimentacion eléctrica 2094 2094-PRSx Disponibles para sistemas de 1,2, 3,4, 5,7y 8 ejes
Mddulo de derivacion 2094 2094-BSP2 Mddulo de derivacion de 200 W, clase 200/400 V (se monta en la linea de alimentacidn eléctrica)
Mddulo de relleno 2094 2094-PRF (lase 200/400'V, cubre las ranuras no usadas en la linea de alimentacion eléctrica

Para consultar las especificaciones del médulo variador Kinetix 6200 y Kinetix 6500 no incluidas en esta publicacién,
consulte el documento Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, publicacion KNX-TDQQ3.
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Compatibilidad de componentes de variadores Kinetix 6000

Los médulos de alimentacion eléctrica 2094-BCxx-Mxx-M y 2094-BMxx-M contienen la misma estructura de alimentacion
eléctrica que los mddulos variadores 2094-BCxx-Mxx-S y 2094-BMxx-S. Por ello, el médulo de derivacion 2094-BSP2, el
maédulo de tapa ciega 2094-PRF y las lineas de alimentacion eléctrica 2094-PRSx son compatibles con ambas familias

de variadores.

Ademas, los médulos de alimentacion eléctrica AM con interface Sercos 2094-BMxx-M son compatibles con las lineas de
alimentacion eléctrica con un moédulo IAM 2094-BCxx-Mxx-S. En cambio, los variadores AM 2094-BMxx-S son compatibles con
las Iineas de alimentacion eléctrica con un moédulo de alimentacion eléctrica IAM con interface Sercos 2094-BCxx-Mxx-M.

IMPORTANTE Los modulos de control EtherNet/IP Kinetix 6500 (ndmeros de catdlogo 2094-EN02D-M01-Sx) no son
compatibles con los moédulos IAM/AM en la misma linea de alimentacion eléctrica Boletin 2094 donde se
usa la interface Sercos.

Compatibilidad del médulo IAM/AM

Modulo AM K 6000 Mddulos de alimentacion eléctrica AM 2094-BMxx-M
. . odulo inetix
Mddulo IAM Madulo de control 2094-BMxx-S Médulo de control Kinetix 6200 | Mdulo de control Kinetix 6500
2094-SE02F-M00-Sx 2094-EN02D-M01-Sx
2094-BCor-Mx-S (series By C) | N/A
Totalmente compatible Totalmente compatible No compatible
2094-BCox-Mxx-M Interface Sercos 2094-SE02F-MO00-Sx
(mddulo de alimentacion
eléctrica IAM) Red EtherNet/IP 2094-EN02D-MO1-Sx | No compatible No compatible Totalmente compatible

Para obtener mas informacion sobre los médulos IAM y AM Kinetix 6000, nimeros de catdlogo 2094-xCxx-Mxx-S y
2094-xMxx-S, consulte Servovariadores multiejes Kinetix 6000 en la pagina 123.
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Configuraciones tipicas de hardware

Estas configuraciones de hardware ilustran el uso tipico de servovariadores, motores, accionadores y accesorios de
movimiento disponibles para los sistemas variadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500.

Sistema variador modular (con médulo LIM)

Alimentacion Filtro de linea de CA 2090-XXLF-xuxr
de entrada trifdsica (requerido para CE)
/
H 3 Sistema servovariador multiejes Kinetix 6200 o Kinetix 6500
af b
a o
a b 7 7 7 7 7 - —
© © 1 1 1 1 1 Mddulo de derivacién
1 1 1 1 1 2094-BSP2
1 1 1 1 1 /_ (componente opcional)
Alimentacién de control de 115/230 V . s s 5 5
[ L] L] L] L] L]
5[] Mddulo de alimentacién |:| s o
@ eléctricalAM H
2094’BCXX’MXXC’ é\ﬁ H H H H : H Madulo de tapa ciega
9 i . % ol)| 2094-PRF
médulo de control (requerido para llenar
i — —
| - Boletin 2094 las ranuras no usadas)

—/
Linea de alimentacién
ITTTT eléctrica 2094-PRSx . - i i 3 3 ln o<
< [ ] @
Médulo de interface de linea
2094-xLxxS

! \ Médulos de alimentacién eléctrica AM

T
(componente opcional) ) | =1 ol L il
\ Conexiones de £/ LT T T ) 2094-BMyx-M (5) con
y cadena de control para £/5, sequridad,

retroalimentacién de motor y retroalimentacion aux.

(ables de retroalimentacion de motor | | | |

i
I
T
T T l ] | médulos de control
A sensores de entrada ’ Juegos de conectores de bajo perfil 2090-K6CK-DxxM 1 Boletin 2094 (5)

I
I
I
I

Boletin 2090 | | | | |

(ables de alimentacion eléctrica de motor
Boletin 2090 J

/ /. /. /

Motores rotativos MP-Series
(se muestran motores MPL-Bxxxx)

' Etapas lineales integrales MP-Series™
o @ ° (se muestra el tornillo de bolas MPAS-B9xxx)

Motores lineales LDC-Series™
(se muestra el motor lineal LDC-Crxxxxxx)

Propulsores lineales LDAT-Series

(solamente propulsores lineales LDAT-Sxxxxx-xBx) 0o 0 ® o 0% |2
o Cilindros eléctricos para aplicaciones severas MP-Series
o (se muestran los cilindros eléctricos MPAI-Bxxxx)

\
El] @ﬂ Cilindros eléctricos MP-Series

(se muestra el cilindro eléctrico MPAR-Bxxxx)
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Sistema variador modular (sin médulo LIM)

Alimentacién de entrada trifésica

I

Dispositivo
desconectador
de linea

B

Fusible
de entrada

Alimentacién de
control monofésica

(ontactor
magnético Filtro de linea de CA
2090-XXLF-xxx Sistema servovariador multiejes Kinetix 6200 o Kinetix 6500
(requerido para CE)
( t ’ 4 ’ ’
“ 4 ! ! ! ! ! Médulo de derivacién
| < o ! ! | | ! /‘ 2094-B52
- P ] ! (componente opcional)
elll ng ° ° ° ° ° °
® [ L] [ L] [
Modulo de alimentacidn eléctrica 3 = = = Madulo de tapa ciega
|AM 2094-BCor-Mxx-M - i 2094-PRF
on : : : : : : (requerido para llenar
médulo de control ool || co|| 13 TANUTaS 1O USACIaS)
Boletin 2094 |F—==
2094-PRSX 1
Linea de alimentacién eléctrica } - } - } - } - } - L °F
Conexiones de E/S
Asensores de entrada L] L] Méddulos de alimentacion eléctrica AM
y cadena de control == =

2094-BMxx-M (5) con
maddulos de control

N
)

)

UE

(ables de retroalimentacién de motor

Juegos de conectores de bajo perfil 2090-K6CK-DxxM

retroalimentacion de motor y retroalimentacion aux.

|
T
| | Boletin 2094 (5)

|
T
|
|
|
para E/S, sequridad, :
|
|

Motores rotativos MP-Series
(se muestran motores MPL-Bxxxx)

Boletin 2090 | | (ables de alimentacion eléctrica de motor
I I .
Y S A Bolet|n2090J
Etapas lineales integradas MP-Series
= ﬁ ° (se muestra el tornillo de bolas MPAS-B9xxx)

Motores lineales LDC-Series
(se muestra el motor lineal LDC-Cxooxx)

Propulsores lineales LDAT-Series
(solamente propulsores lineales LDAT-Sxxoxxx-xBx)

Cilindros eléctricos para aplicaciones severas MP-Series
(se muestran los cilindros eléctricos MPAI-Bxxxx)

e

Publicacion de Rockwell Automation

Cilindros eléctricos MP-Series
(se muestra el cilindro eléctrico MPAR-Bxxxx)
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

En esta configuracion de sistema, el modulo de alimentacion eléctrica IAM gufa se conecta al modulo IAM seguidor
mediante el bus comun de CC. Al planear la configuracién de panel, se debe calcular la capacitancia de bus total del
sistema de bus comun de CC para asegurarse de que el médulo de alimentacion eléctrica IAM guia sea del tamafio
adecuado para precargar todo el sistema. Consulte el documento Servovariadores multiejes modulares Kinetix 6200 y
Kinetix 6500 — Manual del usuario, publicacién 2094-UMQ02, cuando haga este célculo.

IMPORTANTE Sila capacitancia de bus total del sistema excede la clasificacion de precarga del médulo de
alimentacion eléctrica IAM guia, la pantalla de cuatro caracteres del modulo IAM muestra una
condicién Iimite de usuario del ciclo de desconexion y conexion de la alimentacion eléctrica. Si se
aplica alimentacion eléctrica de entrada, la pantalla muestra una condicién limite de fallo del ciclo de
desconexion y conexion de la alimentacion eléctrica.

Para corregir esta condicion, se debe reemplazar el mddulo de alimentacion eléctrica IAM gufa por un

maodulo de mayor tamafio, o retirar médulos de alimentacion eléctrica AM para reducir la capacitancia
de bus total.

Sistema variador modular (bus comtin de CC)

Filtro de linea de CA

Alimentacén 2090-XHLF-o0ex
de entrada trifdsica X
(requerido para CF)
% =
- =
( « B
& e Sistema servovariador multiejes Kinetix 6200 o Kinetix 6500
Alimentacién de control de 115/230V Médulo de derivacidn
S 2094-BSP2
[ /_ (componente opcional)
o ‘o- ® ° ® ° ® ° ® ’ ® ° ® ’
Médulo de alimentacion | 1§ Mddulo de tapa ciega
| =) |z} g ez}
) eléctrica AM 2094-Bu- 2094-PRF
L i Mix-M (requerido para llenar
. con i ' : i i : las ranuras no usadas)
mddulo de control _——
e —— Boletin 2094 (=5 —
[TITTT Linea de alimentacién |[——1¢ ¢ © ke ke
= O = eléctica 2094-PRS B - . B - . Lo o+

Médulo de interface de linea

20947)([)()(5' \ \ \ \ \ Médulos de alimentacion eléctrica AM
(componente opcional) 2094-BMxx-M (5) con

Bus comdin de CC mddulos de control
Boletin 2094 (5)
= x = = =
Médulo de alimentacion o = i Médulo de tapa ciega
eléctrica IAM 2094-BCxx- - - - - - 2094-PRF

Mex-M . . . . . (requerido para llenar

cn * ' b - : [as ranuras no usadas)

médulo de control o 0000
Boletin 2094 ||IC—1 —
‘ O O . O B

Linea de alimentacién eléctrica

2094-PRox . OBl B0 >

Médulos de alimentacion eléctrica AM
2094-BMxx-M (5) con

mddulos de control Boletin 2094 (5)

[

Los motores y demas detalles comunes a ambas configuraciones trifasicas de CA'y de bus comun de CC han sido retirados.
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Configuraciones tipicas de comunicacion

Los modulos de control Kinetix 6200 utilizan la interface Sercos para configurar el médulo Logix 5000 y la red EtherNet/IP
para obtener acceso a la herramienta de configuracion de seguridad.

En este ejemplo, un cable Ethernet estd conectado a cada mddulo de control cuando se programa la configuracion de
seguridad. No se requiere conectividad de red EtherNet/IP durante el tiempo de ejecucion. También se muestran las

longitudes de cable Sercos de variador a variador y los nimeros de catdlogo cuando hay modulos variadores Kinetix 6000 y
Kinetix 6200 en la misma linea de alimentacion eléctrica.

Comunicacion de variadores Kinetix 6200 (Sercos)
Red de programacion del controlador Logix 5000

r Médulo de interface Sercos Logix 5000

- 14l Controlador Logix 5000
(se muestra el ControlLogix)

Software RSLogix 5000 0
aplicacion Studio 5000 Logix Designer

(able de fibra dptica Sercos 2090-SCkxx-x

Las conexiones Ethernet (RJ45) se requieren
(inicamente para programar la confiquracién de
sequridad 2094-SE02F-M00-51.

0.2m (7.1 pulg.)
(ables Kinetix 6200 variador a variador Sercos

Mddulo de alimentacion eléctrica
IAM 2094-BOox-Mur-M 1

con

médulo de control
2094-SE02F-M00-Sx

Kinetix6200 § || inetix8200 | | Kinetix6200 § | | ficinetix6200 §

m

2094-PRSX
Linea de alimentacion eléctrica

L

;

(able Ethernet 1585J-M8TBJM-x

Madulos de alimentacion eléctrica AM (5)
2094-BMxx-M con

Conectores Sercos

modulos de control 2094-SE02F-MO00-Sx (5)
- : . RXTX Conectores Sercos
Kinetix 6200 (vista superior) B Kinetix 6000 (vista superior
03m
0.1m 02m (120 pulg.) 0.2m
(5.1pulg)) (7.1 pulg.) (7.1 pulg))
@ i @ l:;b Il @ ® ° @
Médulo de alimentacion ) ' o []
eléctrica IAM de ancho estindar i Médulo de alimentacién eléctrica IAM d_e doble
(PR e = 'IE
2094-BOx-Max-M B
Médulo de alimentacidn O [ [ Médulo de alimentacion eléctrica IAM —— amts5200 § | Flanetcezn ;
eléctrica IAM : n = Mddulo de control 2094-SE02F-M00-Sx H ﬂ HW g g
Olaial| JL L
modulo de control o) B ) ) f)'e =" ©
2094-SE02F-MOO-5x ] ‘ B N . .

Médulo de alimentacién eléctrica AM de doble ancho

? $ 2094-BMxx-M con mddulo de control 2094-SE02F-M00-Sx
Médulos AM 2094-BMxx-S

Médulo de alimentacion eléctrica AM de ancho estandar
Médulos de alimentacidn eléctrica AM

2094-BMxx-M con

maddulos de control 2094-SE02F-M00-Sx

2094-BMxx-M con médulo de control
2094-SE02F-M00-Sx
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Los médulos de control Kinetix 6500 admiten cualquier topologfa Ethernet incluidas la lineal, en anillo y en estrella
utilizando controladores ControlLogix, GuardLogix® o CompactLogix. Estos ejemplos incluyen los controladores
ControlLogix 5570 compatibles con movimiento integrado y seguridad integrada mediante la red EtherNet/IP. Otros
controladores de Allen-Bradley® también son compatibles con los servovariadores Kinetix 6500.

Consulte el documento ControlLogix Communication Module Specifications Technical Data, publicacién 1756-TD003, para
obtener mas informacion sobre los médulos de comunicacion ControlLogix 1756-EN2T, 1756-EN2TR y 1756-EN3TR.

IMPORTANTE El cable Ethernet blindado, nimero de catalogo 1585J-M8CBJM-x, esta disponible en longitudes de hasta
78 m (256 pies). Sin embargo, la longitud total del cable Ethernet para conexion de variador a variador,
variador a controlador, o variador a conmutador, no debe ser mayor de 100 m (328 pies).

En este ejemplo, todos los dispositivos estan conectados en topologia lineal. El médulo de control Kinetix 6500 incluye
conectividad de dos puertos; sin embargo, si algun dispositivo se desconecta, todos los dispositivos flujo abajo de dicho

dispositivo pierden comunicacion. Los dispositivos sin dos puertos deben incluir el médulo 1783-ETAP o conectarse al final
de lalinea.

Comunicacion lineal Kinetix 6500 (red EtherNet/IP)

Red de programacion del controlador ControlLogix

Mddulo EtherNet/IP 1756-ENxT
[&) ' O

Controlador Logix 5000
(se muestra el ControlLogix)

Software RSLogix 5000 0
aplicacién Studio 5000 Logix Designer

b
=]

Sistema servovariador multiejes modular Kinetix 6500

J l:;l 5 ) ) 5 ) 8 B) RA ) A B)
Médulo de eje integrado f{| [ ] Z e fzd
Médulo de salida de encoder 2094-BCncthoc

con
N198-ABQE (L médulo de control

— 2094-EN02D-MO1-Sx Kinetix6500 { || "Kinetix6500 ; (] [inotix6500 ; | Kinetix6500 § || wine

.'Jimlllll

‘o
FINININ
(able Ethernet 1585)-M8CBIM-x

(able Ethernet de 0.3 m (1.0 pies) /

| ‘ 1585)-M8CBIM-OM3 Médulos de eje 2094-BMxx-M (5) con
: para conexiones de variador a variador. mddulos de control 2094-ENO2D-MO1-5x (5)
VAR

2@

(dmaras de escan
de lineas

Terminal de pantalla
PanelView™ Plus

Adaptador EtherNet/IP
1734-AENT POINT /0™

Variadores PowerFlex® 755
con mddulo de opcion EtherNet/IP
de dos puertos
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

En este ejemplo, los dispositivos estan conectados usando una topologia en anillo. Si se desconecta un dispositivo en el
anillo, el resto de los dispositivos continian comunicandose. Para que la topologia en anillo funcione correctamente se
requiere un supervisor de anillo a nivel de dispositivo (DLR) (por ejemplo, el dispositivo Boletin 1783 ETAP). DLR es una
norma de ODVA.

Los dispositivos sin dos puertos deben incluir, por ejemplo, el médulo 1783-ETAP.

Comunicacion en anillo Kinetix 6500 (red EtherNet/IP)

Red de programacion del controlador ControlLogix

Médulo EtherNet/IP 1756-ENXTR

Controlador Logix 5000 Software RSLogix 5000 0
(se muestra el ControlLogix) aplicacion Studio 5000 Logix Designer
Variador PowerFlex 755 |z
Adaptador EtherNet/IP g 188 con médulo de opcion | [l m
1734-AENT POINT 1/0 90| EtherNet/IP de dos puertos ==
= il=
Médulo de salida de encoder @ E
2198-ABQE
f%\ \ Sistema servovariador multiejes modular Kinetix 6500

Médulo de eje integrado
2094-BOox-Mxx-M

on

médulo de control
2094-ENO2D-MO1-Sx

s e | A@ i

/N //',\\ @] Ej] . . b Eﬂ E] ln_°=

(able Ethernet 1585J-M8CBIM-x

(blindado)
(able Ethernet de 0.3 m (1.0 pies)
1585J-M8CBIM-0M3 Médulos de eje 2094-BMxx-M (5) con
para conexiones de variador a variador. médulos de control 2094-EN02D-M01-5x (5)
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

En este ejemplo, los dispositivos estan conectados usando una topologia en estrella. Cada dispositivo estd conectado
directamente al switch.

Los modulos de control Kinetix 6500 tienen dos puertos; por lo tanto, se mantiene la topologia lineal de variador a variador,
pero los médulos de linea de alimentacion eléctrica 2094 y otros dispositivos operan independientemente. La pérdida de

un dispositivo no afecta la operacion de los demés dispositivos.

Comunicacion en estrella Kinetix 6500 (red EtherNet/IP)

Méddulo de salida de encoder
2198-ABQE

(émaras de escan
de lineas

/1T

Red de programacion del controlador ControlLogix

Mddulo EtherNet/IP 1756-ENxT

© wo—== | | _ “4lm | Controlador Logix 5000
— @] (se muestra el ControlLogix) Software RSLogix 5000 0
=i aplicacién Studio 5000 Logix Designer
\k — U =
= Sistema servovariador multiejes modular Kinetix 6500

(able Ethernet 1585J-M8(BJM-x

(blindado)

Médulo de eje integrado
2094-BOux-Mxx-M

on

médulo de control
2094-EN02D-MO1-Sx

/I

i

@ A oL

Médulos de eje 2094-BMxx-M (5) con
madulos de control 2094-EN02D-M01-Sx (5)
(able Ethernet de 0.3 m (1.0 pies)
1585J)-M8(BIM-0M3

para conexiones de variador a variador.

Terminal de pantalla
PanelView Plus

Adaptador EtherNet/IP
1734-AENT POINT I/0

i
]

Variadores PowerFlex 755

Switch ) ., 1
Stratix® 5700 con mddulo de opcidn 1=
1783-BMS EtherNet/IP de dos puertos JE
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Especificaciones de rendimiento del control de
movimiento rotativo

Estas familias de motores rotativos son compatibles con los servovariadores Kinetix 6200 y Kinetix 6500.

Familia de motores rotativos Pagina
Motores de baja inercia MP-Series (Boletin MPL) 112
Motores de mediana inercia MP-Series (Boletin MPM) 114
Motores aptos para la industria alimenticia MP-Series (Boletin MPF) 15
Motores de acero inoxidable MP-Series (Boletin MPS) 115

Para consultar combinaciones de sistemas variadores Kinetix 6200 y Kinetix 6500 que incluyan seleccién de nimeros de
catdlogo de cables y curvas de par/velocidad, consulte el documento Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems
Design Guide, publicacion KNX-RMQO03.

IMPORTANTE Estas combinaciones de sistemas no incluyen todas las combinaciones posibles de motor/variador.
Consulte Motion Analyzer para verificar la compatibilidad. Para obtener acceso a Motion Analyzer, visite:

https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.

Especificaciones de rendimiento del Boletin MPL con variadores Kinetix 6200/6500

Ned d Velocidad Velocidad Corriente de paro Par de paro continuo | Corriente de paro | Par de paro pico Salida nominal Vlariai%:)e\s,
Sdectde | pominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema del sistema del motor dase ”
motor ) ) Kinetix 6200/
rpm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) kw Kinetix 6500
MPL-B1510V 8000 8000 095 0.26(23) 310 077 (6.8) 0.16 2094-BMP5-M
MPL-B1520U 7000 7000 1.80 049 (43) 6.10 1.58(13.9) 0.27 2094-BMP5-M
MPL-B1530U 7000 7000 20 0.90(8.0) 7.20 282(249) 039 2094-BMP5-M
MPL-B210V 8000 8000 1.75 055 (4.9) 5.80 1.52(13.4) 037 2094-BMP5-M
9.90 412 (36.4) 2094-BMP5-M
MPL-B220T 6000 6000 330 1.61(14.2) 062 —
113 474(419) 2094-BM01-M
9.90 7.24(64.0) 2094-BMP5-M
MPL-B230P 5000 5000 260 2.10(18.6) 0.86 —
13 8.20(73.0) 2094-BM01-M
MPL-B310P 5000 5000 24 1.6(14.1) 7.10 36(32) 0.77 2094-BMP5-M
40 27(239) 9.90 59(522) 2094-BMP5-M
MPL-B320P 5000 5000 15 —
45 3.10(27) 140 82(725) 2094-BM01-M
40 27(239) 9.90 6.8(60.2) 2094-BMP5-M
MPL-B330P 5000 5000 18 —
6.1 418(37) 19.0 11.1(98) 2094-BM01-M
216 13.1(116) 2094-BM01-M
MPL-B420P 5000 5000 6.3 474 (42) 19 —
20 13.5(119) 2094-BM02-M
8.6 6.2 (549) 216 139(123) 2094-BM01-M
MPL-B430P 5000 5000 22 S —
9.2 6.55 (58) 320 19.8(175) 2094-BM02-M
40 49(433) 9.90 11.0(973) 2094-BMP5-M
MPL-B4530F 3000 3000 21 S —
6.7 836 (74) 210 20.3(180) 2094-BM01-M
8.6 7.1(62.8) 216 15.1(133) 2094-BM01-M
MPL-B4530K 4000 4000 26 —
99 8.25(73) 310 203(179) 2094-BM02-M
8.6 9.5(84.1) 216 209(185) 2094-BM01-M
MPL-B4540F 3000 3000 26 S —
9.1 10.20 (90) 29.0 27.1(240) 2094-BM02-M
8.6 10.5(92.9) 216 227(201) 2094-BM01-M
MPL-B4560F 3000 3000 32 —
1138 14.0(124) 36.0 34.4(304) 2094-BM02-M
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Especificaciones de rendimiento del Boletin MPL con variadores Kinetix 6200/6500 (continuacion)

N.° de cat. d Velocidad Velocidad Corriente de paro Par de paro continuo | Corriente de paro | Par de paro pico Salida nominal Vlariaci%:)e\s,
~dect.de | pominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema del sistema del motor dase ”
motor ) ) Kinetix 6200/
pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) kw Kinetix 6500
86 79(69.9) 216 16.6 (147) 2094-BM01-M
MPL-B520K 3500 4000 35 —
115 10.7 (95) 330 23.2(205) 2094-BM02-M
8.6 15.8(139) 216 37.9(335) 2094-BM01-M
MPL-B540D 2000 2000 34 T —
10.5 19.4(172) 230 41.0(362) 2094-BM02-M
MPL-B540K 4000 4000 204 194 (171) 60.0 48.6 (430) 54 2094-BM03-M
MPL-BS60F 3000 3000 206 26.8(237) 68.0 67.8 (600) 55 2094-BM03-M
750 74.6 (660) 2094-BM03-M
MPL-B580F 3000 3000 260 34.0(300) 71 _—
94.0 87.0(770) 2094-BM05-M
300 31.7(280) 750 67.0(592) 2094-BM03-M
MPL-B580) 3800 3800 79 S —
320 34.0(301) 94.0 81.0(716) 2094-BM05-M
300 344 (304) 2094-BM03-M
MPL-B640F 2000 3000 65.0 72.3 (640) 6.1 —
320 36.7 (325) 2094-BM05-M
MPL-B660F 2000 3000 385 430 (425) 9.0 101(895) 6.1 2094-BM05-M
300 55.4 (490) 750 125(1105) 2094-BM03-M
MPL-B680D 2000 2000 93 —
340 62.8 (556) 94.0 154(1365) 2094-BM05-M
MPL-B68OF 2000 3000 479 60.0 (531) 9.0 108 (960) 75 2094-BM05-M
MPL-B680H 2000 3500 489 58.0(513) 97.8 107 (947) 75 2094-BM05-M
MPL-B860D 2000 2000 473 83.0(735) 95.5 152 (1350) 125 2094-BM05-M
MPL-B380C 1500 1500 475 110 (973) 97.5 203 (1800) 126 2094-BM05-M
MPL-B880D 2000 2000 89 79.9 (706) 9.0 147 (1300) 126 2094-BM05-M
MPL-BI60B 1200 1200 425 130 (1150) 94.0 231(2050) 127 2094-8M05-M
MPL-B980B 1000 1000 40.0 162 (1440) 94.0 278 (2460) 15.2 2094-BM05-M

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPM con variadores
Kinetix 6200/6500

g, |Vodtn | tetag | voang | rtmedepuo | Padepa [ et [ Prepun Sty o
de motor sistema sistema sistema sistema motor Kinetix 6200/
pm Pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico | Nem (Ibspulg) | kW Kinetix 6500

MPM-B1151F 3000 4000 5000 271 23(203) 99 6.6 (58.4) 0.75 2094-BMP5-M
MPM-B1151T 6000 5000 7000 562 23(203) 205 58(513) 0.90 2094-BM01-M
MPM-B1152C 1500 2500 3000 361 50(442) 124 13.5(119) 1.20 2094-BM02-M
MPM-B1152F 3000 4000 5200 6.17 5.0(442) 211 133(118) 1.40 2094-BM01-M
MPM-B1152T 6000 4000 7000 11.02 50(442) 36.5 13.1(116) 1.40 2094-BM02-M
MPM-B1153E 2250 3000 3500 6.21 6.5 (57.5) 216 19.7 (174) 1.40 2094-BM01-M
MPM-B1153F 3000 4000 5500 9.20 6.4 (56.6) 320 19.7 (174) 1.40 2094-BM02-M
MPM-B1153T | 6000 4000 7000 15.95 6.4(56.6) 450 145 (128) 145 2094-BM03-M
MPM-B1302F 3000 4000 4500 8.57 6.6 (58.4) 215 13.0(115) 1.65 2094-BM01-M
MPM-B1302M | 4500 4000 6000 12.57 6.6 (58.4) 324 13.3(118) 1.65 2094-BM02-M
MPM-B1302T 6000 4000 7000 16.83 6.7 (59.3) 434 13.3(118) 1.65 2094-BM03-M
MPM-B1304C 1500 1870 2750 7.00 10.3(91.1) 215 26.4(233) 2.00 2094-BM01-M
MPM-B1304E 2250 3500 4000 10.75 10.2(903) 342 27.1(240) 2.20 2094-BM02-M
MPM-B1304M | 4500 3500 6000 19.02 10.4(92.0) 60.6 27.1(240) 2.20 2094-BM03-M
MPM-B1651C 1500 3000 3500 10.21 11.4(101) 29.2 23.2(205) 2.50 2094-BM02-M
MPM-B1651F 3000 3000 5000 17.75 11.4(101) 509 23.2(205) 250 2094-BM03-M
MPM-B165TM | 4500 3000 5000 2246 11.3(100) 56.8 21.4(189) 250 2094-BM03-M
MPM-B1652C 1500 2500 2500 11.51 16.4(145) 336 40.2 (356) 3.80 2094-BM02-M
MPM-B1652E 2250 3500 3500 2094 21.1(187) 60.5 48.0 (425) 430 2094-BM03-M
MPM-B1652F 3000 3500 4500 28.74 21.1(187) 841 43.0 (424) 430 2094-BM05-M
MPM-B1653C | 1500 2000 2500 20.05 26.7 (236) 59.2 67.7(599) 4.60 2094-BM03-M
MPM-B1653E 2250 3000 3500 27.00 26.8(237) 729 62.0(549) 5.10 2094-BM03-M
MPM-B1653F | 3000 3000 4000 3494 31.0(274) 943 56.0 (495) 510 2094-BM05-M
MPM-B2152C 1500 2000 2500 2740 36.7(325) 554 72.2(639) 5.60 2094-BM03-M
MPM-B2152F 3000 2500 4500 43.54 34.1(302) 97.8 72.3(495) 590 2094-BM05-M
MPM-B2152M | 4500 2500 5000 44.58 34.1(302) 763 529 (468) 590 2094-BM05-M
MPM-B2153B 1250 1750 2000 24.06 48.0(425) 60.0 101 (894) 6.80 2094-BM03-M
MPM-B2153E 2250 2000 3000 39.63 47.9 (424) 97.8 101 (894) 7.20 2094-BM05-M
MPM-B2153F 3000 2000 3800 43.86 45.6 (403) 97.8 99.0 (875) 7.20 2094-BM05-M
MPM-B2154B 1250 1750 2000 3546 62.7 (555) 97.8 154 (1362) 6.90 2094-BM05-M
MPM-B2154E 2250 2000 3000 43.68 55.9(495) 97.8 112 (990) 7.50 2094-BM05-M
MPM-B2154F 3000 2000 3300 44.40 56.2 (497) 83.6 88.0(778) 7.50 2094-BM05-M

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPF con variadores

Kinetix 6200/6500
. Corriente de paro Par de paro . . . . Variadores
N.° de cat. Veloqdad Velocidad max. | continua del continuo del Cgrrlente’de paro | Par qe paropico | Salida nominal dase 400V
nominal N N pico del sistema | del sistema del motor Lo
de motor pm sistema sistema Amperes 0-pico N (Ib-pulg) m Kinetix 6200/
pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) p P puig. Kinetix 6500
MPF-B310P 5000 5000 230 1.60 (14) 7.0 36(32) 0.77 2094-BMP5-M
40 290 (25.6) 9.90 6.0(53.1) 2094-BMP5-M
MPF-B320P 5000 5000 15 —
4.24 3.10(27) 140 7.8(69) 2094-BM01-M
40 290 (25.6) 9.90 6.5 (57.5) 2094-BMP5-M
MPF-B330P 5000 5000 16
570 418 (37) 190 11.1(9) 2094-BM01-M
8.60 6.20(54.9) 215 139(123) 2094-8M01-M
MPF-B430P 5000 5000 20
9.20 6.55(58) 320 19.8(175) 2094-8M02-M
8.60 7.10(62.8) 215 15.1(133) 2094-8M01-M
MPF-B4530K 4000 4000 24
9.90 8.25(73) 310 203(179) 2094-BM02-M
8.60 9.50(84.1) 215 209 (185) 2094-8M01-M
MPF-B4540F 3000 3000 25
9.10 10.20 (90) 290 27.1(240) 2094-BM02-M
MPF-B540K 4000 4000 205 19.4(171) 60.0 48.6 (430) 41 2094-BM03-M

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPS con variadores

Kinetix 6200/6500
. Corriente de paro Par de paro . . . . Variadores
N.° de cat. de Velogldad Velocidad méx. | continua del continuo del (grnente'de paro | Par qe paropico | Salida nominal dase 400V
nominal N " pico del sistema | del sistema del motor N
motor n pm sistema sistema Amperes 0-pico Ko (Ib-pulg) W Kinetix 6200/
P Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) p P puig. Kinetix 6500
40 3.0(26.5) 9.90 6.6 (58.4) 2094-BMP5-M
MPS-B330P 5000 5000 13 —
49 36(32) 19.0 11.0(97.2) 2094-BM01-M
215 22.8(202) 2094-BM01-M
MPS-B4540F 3000 3000 7.1 8.1(72) 14 —
260 27.1(240) 2094-BM02-M
MPS-BS60F 3000 3000 170 21.5(190) 68.0 67.8 (600) 35 2094-BM03-M

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Especificaciones de rendimiento de control de
movimiento lineal

Estas familias de control de movimiento lineal son compatibles con los servovariadores Kinetix 6200 y Kinetix 6500.

Familia de movimiento lineal Pagina
Propulsores lineales integrados LDAT-Series 116
Etapas lineales integradas MP-Series (Boletin MPAS) 119
Cilindros eléctricos MP-Series (Boletin MPAR) 120
Cilindros eléctricos para aplicaciones severas MP-Series (Boletin MPAI) 120
Motores lineales con nicleo de hierro LDC-Series 122

Para consultar combinaciones de sistemas variadores Kinetix 6200 y Kinetix 6500 que incluyan seleccién de nimeros de
catdlogo de cables y curvas de fuerza/velocidad, consulte el documento Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems
Design Guide, publicacion KNX-RMQO03.

IMPORTANTE Estas combinaciones de sistemas no incluyen todas las combinaciones posibles de accionador/variador.
Consulte Motion Analyzer para verificar la compatibilidad. Para obtener acceso a Motion Analyzer, visite:
https.//motionanalyzer.rockwellautomation.com.

Especificaciones de rendimiento de LDAT-Series con variadores Kinetix 6200/6500

Especificaciones de rendimiento (estructura 30) con variadores Kinetix 6200/6500

N.° de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal Variadores
;o Elzzr.lineeal 460 VCA continua del sistema continua del sistema | pico del sistema | pico del sistema | 460 V(A clase 400V
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kW Kinetix 6200/6500
LDAT-5031010-DBx 24 0.20
LDAT-5031020-DBx 31 025
48 81(18) 122 168 (38) 2094-BM01-M
LDAT-5031030-DBx 35 029
LDAT-5031040-DBx 38 031
LDAT-5032010-DBx 31 040
L DAT-5032020-DBx 4.1 052
74 243
LDAT-5032030-DBx 47 0.59
LDAT-5032040-DBx 50 0.63
126 (28) 336 (76) 2094-BM01-M
LDAT-5032010-EBx 31 040
| DAT-5032020-EBx 4.1 052
37 122
L DAT-5032030-EBx 47 0.59
LDAT-5032040-EBx 50 0.63
LDAT-5033010-DBx 35 067
LDAT-5033020-DBx 47 0.88
1 36.5 2094-BM02-M
L DAT-5033030-DBx
50 0.95
LDAT-5033040-DBx
190 (43) 504 (113)
LDAT-5033010-EBx 35 067
LDAT-5033020-EBx 47 0.87
37 122 2094-BM01-M
LDAT-5033030-EBx
50 091
LDAT-5033040-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Especificaciones de rendimiento (estructura 50) con variadores Kinetix 6200/6500

N.° de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerzadeparo | Salidanominal Variadores
;0 slzzr.lineeal 460 VCA continua del sistema continua del sistema pico del sistema | pico del sistema | 460 VCA clase 400V
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw Kinetix 6200/6500
LDAT-5051010-DBx 28 034
LDAT-5051020-DBx 37 043
LDAT-5051030-DBx 4.1 3.1 119(27) 14 363(82) 0.49 2094-BMP5-M
LDAT-5051040-DBx 44 053
LDAT-5051050-DBx 47 0.55
LDAT-5052010-DBx 37 092
LDAT-5052020-DBx 48 1.20
LDAT-5052030-DBx 6.2 27 2094-BM01-M
LDAT-5052040-DBx 50 1.24
LDAT-5052050-DBx
251(56) 727 (163)
LDAT-5052010-EBx 37 0.80
L DAT-5052020-EBx 46 0.98
LDAT-5052030-EBx 3.1 114 2094-BMP5-M
L DAT-5052040-EBx 46 1.02
LDAT-5052050-EBx
LDAT-5053010-DBx 41 1.56
LDAT-5053020-DBx
94 342 2094-BM02-M
LDAT-5053030-DBx 50 187
. 378 (85) 1093 (246)
L DAT-5053050-DBx
LDAT-5053010-EBx
35 31 114 1.04 2094-BMP5-M
L DAT-5053050-EBx
L DAT-5054010-DBx 44 226
L DAT-5054020-DBx 124 455 2094-BM02-M
. 5.00 253
LDAT-5054050-DBx
509 (114) 1453 (327)

L DAT-5054010-EBx 44 187
L DAT-5054020-EBx 6.2 27 2094-BM01-M

50 205

LDAT-S054050-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento (estructura 70) con variadores Kinetix 6200/6500

N de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerzadeparo | Salida nominal Variadores

;0 l.ellgzr.li:eal 460 VCA continua del sistema continua del sistema pico del sistema | pico del sistema | 460 VCA clase 400V
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kW Kinetix 6200/6500
LDAT-5072010-DBx 39 137
LDAT-5072020-DBx

6.0 220 2094-BM01-M
L DAT-5072030-DBx 5.0 1.64
LDAT-5072070-DBx 364(82) 1055 (237)
LDAT-5072010-EBx
LDAT-5072020-EBx 35 30 11.0 1.03 2094-BMP5-M
LDAT-S5072070-£8
LDAT-5073010-DBx 44 2.27
LDAT-5073020-DBx 9.0 32.8 2094-BM02-M
. 50 250
L DAT-5073070-DBx 554 (125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EBx
o 24 30 10.9 1.01 2094-BMP5-M
LDAT-5073070-EBx
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Especificaciones de rendimiento (estructura 70) con variadores Kinetix 6200/6500 (continuacion)

N.° de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerzadeparo | Salida nominal Variadores

;0 slzzr.lineeal 460 VCA continua del sistema continua del sistema pico del sistema | pico del sistema | 460 VCA clase 400V
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw Kinetix 6200/6500
LDAT-5074010-DBx 47 305
L DAT-5074020-DBx 19 435 2094-BM02-M
. 5.0 330
| DAT-5074070-DBx 730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EBx
o 35 6.0 217 2.08 2094-BM01-M
| DAT-5074070-EBx
LDAT-5076010-DBx
LDAT-5076020-DBx 50 182 66.4 5.02 2094-BM03-M
LDAT-S076070-DBx 1122 (25) 3189 (717)
LDAT-5076010-EBx

35 9.1 33.2 3.8 2094-8M02-M

LDAT-S076070-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y

voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento (estructura 100) con variadores Kinetix 6200/6500

N de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerzade paro | Salida nominal Variadores
;0 :I:zr-lineeal 460 VCA continua del sistema continua del sistema pico del sistema pico del sistema | 460 VCA case 400V
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw Kinetix 6200/6500
[ DAT-5102010-DBx 34 144
L DAT-5102020-DBx 44 1.74
[ DAT-5102030-DBx
57 210 2094-BM01-M
LDAT-5102040-DBx
— 50 456 (103) 1289 (290) 191
LDAT-5102050-DBx
LDAT-5102090-DBx
LDAT-5102010-EBx
o 26 29 10.5 0.96 2094-BMP5-M
LDAT-5102090-EBx
LDAT-5103010-DBx 38 241
L DAT-5103020-DBx
_— 8.6 315 2094-BM02-M
L DAT-5103030-DBx 50 293
e 702 (158) 1935 (435)
LDAT-5103090-DBx
L DAT-5103010-EBx
o 18 29 105 0.92 2094-BMP5-M
LDAT-5103090-EBx
L DAT-5104010-DBx 4.1 3.76
| DAT-5104020-DBx
15 4.0 2094-BM02-M
| DAT-5104030-DBx 5.0 429
e 929 (209) 2578 (580)
L DAT-5104090-DBx
L DAT-5104010-EBx
o 2.7 5.7 210 2.07 2094-BM01-M
L DAT-5104090-EBx
L DAT-5106010-DBx 45 541
L DAT-5106020-DBx 173 63.0 2094-BM03-M
o 50 587
L DAT-5106090-DBx 1403 (315) 3871(870)
L DAT-5106010-EBx
2.7 8.6 315 2.94 2094-BM02-M

LDAT-S106090-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y

voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Especificaciones de rendimiento (estructura 150) con variadores Kinetix 6200/6500

N.° de cat. de Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerzadeparo | Salidanominal Variadores
;0 ulsor.lineal 460 VCA continua del sistema continua del sistema | pico del sistema | pico del sistema | 460 VCA clase 400V

prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw Kinetix 6200/6500
LDAT-5152010-DBx 32 1.76
LDAT-5152020-DBx 53 19.5 2094-BM01-M
. 35 1.89
L DAT-5152090-DBx 643 (145) 1799 (404)
LDAT-5152010-EBx
. 18 27 9.8 087 2094-BMP5-M
L DAT-5152090-EBx
LDAT-5153010-DBx
. 36 80 29.1 287 2094-BM01-M
LDAT-5153090-DBx

978 (220) 2680 (602)
LDAT-5153010-EBx
. 1.2 27 9.1 0.80 2094-BMP5-M
LDAT-5153090-EBx
LDAT-5154010-DBx
e 35 107 39.1 383 2094-BM02-M
LDAT-5154090-DBx

1306 (294) 3597 (809)
LDAT-5154010-EBx
e 18 53 19.5 1.78 2094-BM01-M
LDAT-5154090-EBx
L DAT-5156010-DBx
. 36 16.3 59.4 585 2094-BM03-M
LDAT-5156090-DBx

1997 (449) 5469 (1229)
LDAT-5156010-EBx
. 18 8.1 19.8 271 2094-8M01-M
LDAT-5156090-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de Boletin MPAS con variadores Kinetix 6200/6500

X . Clasificacion de Variadores
] Velocidad max. Corriente de paro Fuerza de paro (grrlente.de paro | Fuerza dg paro potencia de dase 400V
N.° de cat. de etapa lineal continua del sistema | continua del sistema | pico del sistema | pico del sistema N L
mm/s (pulg./s) A - ) salida del motor | Kinetix 6200/
mperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) W Kinetix 6500
MPAS-Bxexx1-VOSSXA 200(7.9) 0 175 521(117) 3.50 1212(272) 0.37 2094-BMP5-M
MPAS-Bxxx2-V205xA 1124 (44.3) @ 3.30 462 (104) 6.60 968 (218) 0.62 2094-BMP5-M
MPAS-B8xuxF-ALMO2C 3.50 189 (42.5) 9.30 456 (103) 0.527 2094-BMP5-M
MPAS-B8xuxF-ALMS2C 315 159(35.7) 837 399 (89.7) 0.475 2094-BMP5-M
5000 (200) ¥
MPAS-BIxx-ALMO02C 340 285 (64.1) 9.10 680 (153) 0.768 2094-BMP5-M
MPAS-B9xux-ALMS2C 3.03 245 (55.1) 8.19 601 (135) 0.69 2094-BMP5-M

(1) Parauna longitud de carrera de 900 mm, la velocidad mdxima es 176 mm/s (6.9 pulg./s). Para una longitud de carrera de 1020 mm, la velocidad méxima es 143 mm/s (5.6 pulg./s).

(2)  Paraunalongitud de carrera de 780 mm, Ia velocidad maxima es 889 mm/s (35.0 pulg./s). Para una longitud de carrera de 900 mm, la velocidad mdxima es 715 mm/s (28.2 pulg./s). Para una longitud de carrera
de 1020 mm, la velocidad maxima es 582 mm/s (22.9 pulg./s).

(3)  Debido al corto recorrido de muchas de estas etapas y a la distancia necesaria para alcanzar una velocidad maxima de 5000 mm/s (200 pulg./s), la velocidad mdxima de estas etapas generalmente es menor que
5000 mm/s (200 pulg./s). Para obtener informaci6n sobre la velocidad mdxima de cada etapa lineal de acuerdo con la longitud de carrera, consulte el documento Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data,
publicacién KNX-TD002.

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Especificaciones de rendimiento de Boletin MPAR con variadores Kinetix 6200/6500

. . (lasificacion de Variadores
e | Vodimi | GBS | | b, | i | iy
Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) W Kinetix 6500

MPAR-B1xxxB 150 115 240 (53.9) 135 300 (67.4) 0.036 2094-BMP5-M
MPAR-B1xxxE 500 1.49 280 (62.9) 1.1 350(78.7) 0.140 2094-BMP5-M
MPAR-B2xxxC 250 167 420 (94.4) 1.90 525(118) 0.105 2094-BMP5-M
MPAR-B2xxxF 640 3.29 640 (144) 393 800 (180) 0.410 2094-BMP5-M
MPAR-B3xxxE 500 5.16 2000 (450) 6.17 2500 (562) 1.00 2094-BM01-M
MPAR-B3xxxH 1000 6.13 1300 (292) 6.79 1625 (365) 130 2094-BM01-M

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y

voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de Boletin MPAI con variadores Kinetix 6200/6500

Especificaciones de rendimiento (tornillo de bolas) con variadores Kinetix 6200/6500

Fuerza de paro continua [Pys .
N.° de cat. de Velocidad Corriente de paro del sistema Corriente de paro | Fuerza de paro sljtselgzgcg): de YI:?:T();Oe\SI
clindro eléctrico nm1;);5 (g9 Zx‘;;g%f’;!:mema N (Ib) f\:;?)edr:sl (S)'Sptlsg"a 'N)Ia(l)))dd SISIeMa | Galida del motor | Kinetix 6200/
- 25°C (77°F) 40°C (104°F) kW Kinetix 6500
MPAI-B2076CV1 0.90 890 (200) 706 (159) 230 022
MPAI-B2150CV3 305(12) 1446 (325) 2094-BMP5-M
_— 1.29 1446 (325) 1147 (258) 3.25 0.25
MPAI-B2300CV3
MPAI-B3076CM1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
135 457 027 2094-BMP5-M
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-B3150CM3
—_279(N)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 430 4448 (1000)
MPAI-B3450CM3 188 (73)
281 039 2094-BMP5-M
MPAI-B3150EM3
— 1 559(22)
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 7.07 4003 (900)
MPAI-B3450EM3 376(15)
MPAI-B4150CM3
—79(M)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8.68 8896 (2000)
MPAI-B4450CM3 245(9.5)
561 043 2094-BM01-M
MPAI-B4150EM3
—1559(22)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 14.14 7784 (1750)
MPAI-B4450EM3 491(19)
MPAI-B5xxxCM3 200(7.8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 8.48 13,345 (3000)
6.62 0.55 2094-BM01-M
MPAI-B5xxxEM3 400 (15.6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16.70 13,122 (2950)

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y

voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Especificaciones de rendimiento (tornillo de rodillos) con variadores Kinetix 6200/6500

Fuerza de paro continua

. X ) . (lasificacion de Variadores
egeatde || Griele listena | Corlnc e | R fepen | stoncade | dudony
cilindro eléctrico nm /; (pulg/s) | Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N 1) salida del motor | Kinetix 6200/

" 25°C (77°F) 40°C (104°F) kW Kinetix 6500
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
145 457 0.27 2094-BMP5-M
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3
_ 1 79(M)
MPAI-B3300RM3 3781 (850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176 (6.9)
281 7.07 039 2094-BMP5-M
MPAI-B31505M3
—1559(22)
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781 (850)
MPAI-B3450SM3 353(14)
MPAI-B4150RM3
_ 1 79(M)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 19 (7.6)
561 14.14 0.43 2094-BM01-M
MPAI-B41505M3
—1559(22)
MPAI-B4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B4450SM3 393 (15)

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y

voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500

Especificaciones de rendimiento de LDC-Series con variadores Kinetix 6200/6500

. . . . . Variadores
. < Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal
N‘o de cat. de motor Velocl.dad MaX- | continua del sistema " | del sistema pico del sistema | pico del sistema | del motor lineal cl.ase 400 v
lineal m/s (pies/s) . ) Kinetix 6200/
Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw Kinetix 6500

LDC-C030100-DHT 41...6.1 74...111(17...25) 121 188 (42) 037...0.55 2094-8M01-M

LDC-C030200-DHT 10.0(32.8) 8.1...122 243 2094-BM02-M
148...222(33...50) 375 (84) 074..1.1

LDC-C030200-EHT 41...6.1 121 2094-8M01-M

LDC-C050100-DHT 39...59 119...179(27...40) 17 302 (68) 0.59...0.89 2094-BM01-M

LDC-C050200-DHT 79..118 233 2094-8M02-M
240...359(54...81) 600 (135) 1.20...1.79

LDC-C050200-EHT 10.0(32.8) 39...59 116 2094-BM01-M

LDC-C050300-DHT 18...17.7 359 2094-8M02-M
363...544(82...122) 941(212) 181...2.72

LDC-C050300-EHT 39...59 120 2094-8M01-M

LDC-C075200-DHT 77...115 29 2094-BM02-M
348...523(78...117) 882 (198) 1.74...261

LDC-C075200-EHT 38...57 15 2094-8M01-M

LDC-C075300-DHT 15...172 356 2094-8M02-M

10.0(32.8) 523...784(117...176) 1368 (308) 261...392

LDC-C075300-EHT 38...57 119 2094-8M01-M

LDC-C075400-DHT 153...230 474 2094-BM03-M
697...1045 (157...235) 1824 (410) 348...52

LDC-C075400-EHT 77...115 237 2094-8M02-M

LDC-C100300-DHT 1m.1...16.7 343 2094-BM02-M
674...1012(152...227) 1767 (397) 337...5.06

LDC-C100300-EHT 37...56 114 2094-8M01-M

LDC-C100400-DHT 148...222 45.7 2094-BM03-M

10.0 (32.8) 899...1349 (202...303) 2356 (530) 449...6.74

LDC-C100400-EHT 74,111 238 2094-8M02-M

LDC-C100600-DHT 222...333 68.5 2094-BM03-M
1349...2023 (303...455) 3534 (794) 6.74...10.11

LDC-C100600-EHT 1.1...16.7 343 2094-8M02-M

LDC-C150400-DHT 141...211 452 2094-BM03-M
1281...1922(288...432) 3498 (786) 6.40...9.61

LDC-C150400-EHT 70...106 26 2094-BM02-M

— 1 100(329)

LDC-C150600-DHT 211...317 67.8 2094-BM03-M
1922...2882 (432...643) 5246 (1179) 961...1441

LDC-C150600-EHT 106...15.8 339 2094-BM02-M

(1) Los valores representan el rango entre una configuracin sin enfriamiento (valor bajo) y una configuracién con enfriamiento de agua (valor alto).

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y

voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Los servovariadores multiejes Kinetix® 6000 proporcionan una gran
simplicidad para manejar incluso las aplicaciones mas exigentes de
manera rapida, facil y eficaz en cuanto a costos. Al proporcionar
capacidad de control avanzada junto con caracteristicas innovadoras de
disefo e instalacion, los variadores Kinetix 6000 pueden mejorar
significativamente el rendimiento del sistema, y a la vez ahorrar tiempo y
dinero. El tamafo compacto, cableado simplificado y componentes
faciles de usar hacen de los variadores Kinetix 6000 una opcion ideal para
los fabricantes originales de equipos y los usuarios finales. Las
aplicaciones especificas para los variadores Kinetix 6000 incluyen
envasado, manejo de materiales, conversién y ensamblaje.

La familia de variadores Kinetix 6000 forma parte de la solucion de
control de movimiento integrado Kinetix.

Caracteristicas del servovariador multiejes
Kinetix 6000

« Sistemas de servovariador multiejes con movimiento integrado en interface Sercos

« Certificacion TUV Rheinland: PL e, Cat. 3, seguin I1SO 13849 y SIL CL3 segun IEC 61508, IEC 61800-5-2 e IEC 61062
- Control de desconexion de par segura

o Entrada de 195...265 VCA, trifasica (clase 200 V)

« Entrada de 324...528 VCA, trifasica (clase 400 V)
- Rendimiento pico mejorado para hasta el 250% de la corriente nominal en régimen continuo

« Software RSLogix 5000° o aplicacién Studio 5000 Logix Designer® para programacion (légica de escalera, texto
estructurado y diagramas de funciones secuenciales)

» Movimiento integrado Kinetix con controladores ControlLogix® o CompactLogix™

« Retroalimentacion de encoder absoluto de alta resolucién, de multiples vueltas y de una sola vuelta, eje auxiliar de
retroalimentacién solamente

Para comparar las caracteristicas de las diversas familias de variadores, consulte Servovariadores a partir de la pagina 29.
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Componentes de los servovariadores Kinetix 6000

Los sistemas servovariadores Kinetix 6000 constan de estos componentes requeridos:
« Un moddulo de eje integrado (IAM o IAM guia)
« Hasta siete moddulos de eje
« Unalinea de alimentacion eléctrica
« Uno a ocho motores rotativos, motores lineales o accionadores lineales
« Uno aocho cables de alimentacién eléctrica y retroalimentacion de motores
« Juegos de conectores de bajo perfil (requeridos para los cables de retroalimentacion con conductores libres)
« Dos a nueve cables de fibra 6ptica SERCOS

Los sistemas Kinetix 6000 también pueden incluir uno o mas médulos de eje integrados, usados como IAM seguidor
(y médulos de eje asociados, lineas de alimentacion eléctrica, motores, cables y conectores, segun lo requerido por la
aplicacion).

Estos componentes son opcionales:
« Un moddulo de derivacion 2094-BSP2 con resistencia de derivacion pasiva externa Boletin 1394 opcional
« Modulos de tapa ciega 2094-PRF
« Moddulo de interface de linea (LIM) Boletin 2094
« Moddulo de freno resistivo (RBM) Boletin 2090
« Moddulo de derivacidon activo externo (freno dindmico) Boletin 1336
« Filtros de linea de CA 2090-XXLF (requeridos para CE)

Para conocer los requisitos detallados de los sistemas variadores Kinetix 6000, consulte el documento Kinetix 6000 and
Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide, publicacién KNX-RMOQ3.
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Seleccion de servovariadores Kinetix 6000

Médulo variador

N.° de cat. de modulo variador

Clasificaciones de salida en régimen continuo

Convertidor (A) Inversor (A, 0-pico)
2094-AC05-MP5-S 3KW,10A 1.2kW,5A
2094-AC05-M01-S KW, 10A 1.9kW,9A

ol g e ieqado (1440 2094-AC09-MO2-S 6k 19 A 34K, 15
2094-AC16-M03-S 11.3kW,36 A 55kW, 25 A
2094-AC32-M05-S 225kW, 71A 11.0kW, 49 A
2094-BC01-MP5-S 6kW,9 A 1.8 kW, 4.0 A
2094-BC01-M01-S 6kW,9A 39KkW, 8.6A
Mol g e tegado (A1) 2004-B02-M02-S 15KW, 234 66K, 146 A
2094-BC04-M03-S 28kW, 42 A 13.5kW, 30 A
2094-BC07-M05-S 45kW, 68 A 22.0kW, 49 A
2094-AMP5-S 1.2kW,5A
2094-AM01-S T9KW, 9A
Médulo de eje (AM), clase 200 V 2094-AM02-S N/A 34KW,15A
2094-AM03-S 55KW25A
2094-AM05-S 11.0kW, 49 A
2094-BMP5-S 1.8kW,4.0A
2094-BM01-S 39kW,8.6A
Médulo de eje (AM), clase 400 V 2094-BM02-S N/A 6.6 kW, 14.6 A
2094-BM03-S 13.5kW, 30 A
2094-BM05-S 22.0kW, 49 A
Linea de alimentaci6n eléctrica 2094 2094-PRSx Disponibles para sistemas de 1,2, 3,4, 5,7y 8 ejes
Médulo de derivacién 2094 2094-B5P2 Médulo de derivacién de 200 W, clase 200/400 V (se monta en la linea de alimentacion eléctrica)
Médulo de relleno 2094 2094-PRF (lase 2007400 V, cubre las ranuras no usadas en la linea de alimentacion eléctrica

Para consultar las especificaciones del médulo variador Kinetix 6000 no incluidas en esta publicacion, consulte el

documento Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, publicacién KNX-TD003.
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Compatibilidad de componentes de variadores Kinetix 6200

Los médulos de alimentacion eléctrica 2094-BCxx-Mxx-M y 2094-BMxx-M contienen la misma estructura de alimentacion
eléctrica que los mddulos variadores 2094-BCxx-Mxx-S y 2094-BMxx-S. Por ello, el médulo de derivacion 2094-BSP2, el
maodulo de tapa ciega 2094-PRF vy las lineas de alimentacion eléctrica 2094-PRSx son compatibles con ambas familias de
variadores.

Ademas, los médulos de alimentacion eléctrica AM con interface Sercos 2094-BMxx-M son compatibles con las lineas de
alimentacion eléctrica con un moédulo IAM 2094-BCxx-Mxx-S. En cambio, los variadores AM 2094-BMxx-S son compatibles con
las Iineas de alimentacion eléctrica con un moédulo de alimentacion eléctrica IAM con interface Sercos 2094-BCxx-Mxx-M.

IMPORTANTE Los modulos de control EtherNet/IP™ Kinetix 6500 (nimeros de catdlogo 2094-EN02D-M01-Sx) no son
compatibles con los médulos IAM/AM en la misma linea de alimentacion eléctrica Boletin 2094 donde se
usa interface Sercos.

Compatibilidad del médulo IAM/AM

Médulo AM K 6000 Mddulos de alimentacion eléctrica AM 2094-BMxx-M
, , ddulo inetix
Mddulo 1AM Madulo de control 2094-BMxx-S Médulo de control Kinetix 6200 | Médulo de control Kinetix 6500
2094-SE02F-M00-Sx 2094-EN02D-M01-Sx
2094-BOor-Mxx-S (series By C) | N/A
Interface Sercos 2094- Totalmente compatible Totalmente compatible No compatible
2094-BOox-Mxx-M SEO2F-MOO-Sy
(mddulo de alimentacién
eléctrica IAM) Eﬁg;t)h%?/gf 204 No compatible No compatible Totalmente compatible

Para obtener mds informacion sobre los servovariadores modulares Kinetix 6200, nimeros de catalogo 2094-BCxx-Mxx-M,
2094-BMxx-M y 2094-SE02F-M00-Sx, consulte Servovariadores modulares Kinetix 6200 y Kinetix 6500 en la pagina 101.
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Configuraciones tipicas de hardware

Sistema Kinetix 6000 (con moédulo LIM)

Filtro de linea de CA 2090-XXLF-xxxx

(requerido para CE)
k. 5
« ben Sistema servovariador multiejes Kinetix 6000
« o=
= 3 N
! ! ! Médulo e derivacidn
Alimentacion p . . . 2094-BSP2
de entrada Alimentacién de control l , (componente opcional)
trifisica de 115/230V A ’
= ,
Médulo IAM Médulo de tapa ciega
@D 20940 -Mer-S g 2004-PRF
. E E E (requerido para llenar
\égﬁ as ranuras no usadas)
L LI 2094-PRSX il == s
Linea de g g
TTTTT] alimentacién . : : ; o =
e [ = eléctrica N i I *x_h I\ X I ==
! ! ! ! ! Modulos de eje 2094-xMxx-S (5
Médulo de interface de linea | ) \. t t ) g
2094-xLxS | | | | |
(componente opcional) Conexiones de E/S : : : : :
y )
T T T T |
| | |
Asensores de entrada Juegos de conectores de bajo perfil 2090-K6CK-Dxxx
y cadena de control ) -
‘ . para E/S, retroalimentacion de motor y |
Cables de retroalimentacion de motor fetroalimentacion aux. I Cables de alimentaci6n eléctrica de motor
Boletin 2090 | | | | | Boletin 2090
) I R J
Motores rotativos MP-Series y TL-Series™ b ; L = m
(se muestran los motores MPL-Bxuxx) i | Ftapas lineales integradas MP-Series™
H E L (se muestra el tornillo de bolas MPAS-B9xxx)
Motores lineales LDC-Series™
(se muestra el motor lineal LDC-Couxrxxx)
o Cilindros eléctricos para aplicaciones severas MP-Series
o (se muestran los cilindros eléctricos MPAI-Bxxxx)

@l] Motores lineales LDLfSeries““

- o ) (se muestra el motor lineal LDL-xxxxxxxx)
Cilindros eléctricos MP-Series

(se muestra el cilindro eléctrico MPAR-Bxxxx)

Propulsores lineales LDAT-Series
(solamente propulsores lineales LDAT-Sxxoxxx-xBx)
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Sistema Kinetix 6000 (sin médulo LIM)

Alimentacién
de entrada trifdsica
I I I Dispositivo
desconectador
delinea
Fusible
de entrada
Alimentacién de
control monofdsica ) \
(ontactor it de nea de CA
Gti iltro de linea de
magnetico 2090-XXLF-xoox Sistema servovariador multiejes Kinetix 6000
requerido para CE)
b P 1 1 1 Médulo de derivacién
N g T ! ! ! 2004-B5P2
- > 1 1 1 '
- b (componente opcional)
Ag e \u|
Médulo IAM 2094-xCor-Mxx-S E Médulo de tapa ciega
Bl H 2094-PRF
e B B g B (requerido para llenar
|as ranuras no usadas)
Linea de alimentacion g g % @ g
Conexiones de E/S eléctrica 2094-PRSx L] o
an ~~ ~ [es
A sensores de entrada | I |
y cadena de control | \ N Médulos de eje 2094-xMxx-S (5)
| I |
J | 1 |
| | |
Juegos de conectores de bajo perfil 2090-K6CK-Dxxx
Cables de retroalimentacion de motor para £/S, retroalimentacin de motor y ! Cables de alimentacdn eléctrca de motor
Boletin 2090 | retroa\llmenta(lonlaux. | : Boletin 2090
Motores rotativos MP-Series y TL-Series d_g E ——=w = =
(se muestran los motores MPL-xxxx) |l Etapas lineales integradas MP-Series
= @ e (se muestra el tornillo de bolas MPAS-B9xxx)

Motores lineales LDC-Series
(se muestra el motor lineal LDC-Corxxxx)

o Cilindros eléctricos para aplicaciones severas MP-Series
:Sl o (se muestran los cilindros eléctricos MPAI-Bxyxx)

:ﬂ;-ﬁgfgﬂﬁ u Cilindros eléctricos MP-Series
= (se muestra el cilindro eléctrico MPAR-Bxxxx)
[Iﬂ Propulsores lineales LDAT-Series

(solamente propulsores lineales LDAT-Sxxxxxx-xBx) ‘ &

Motores lineales LDL-Series
(se muestra el motor lineal LDL-xxxxxxxx)
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Servovariadores multiejes Kinetix 6000

En esta configuracién de sistema, el médulo IAM guia se conecta al médulo IAM seguidor mediante el bus comun de CC. Al
planear la configuracién de panel, se debe calcular la capacitancia de bus total del sistema de bus comun de CC para
asegurarse de que el médulo IAM guia sea del tamafio adecuado para precargar todo el sistema. Consulte el documento
Servovariadores multiejes Kinetix 6000 — Manual del usuario, publicacion 2094-UMO001, cuando haga este calculo.

IMPORTANTE Sila capacitancia de bus total de su sistema excede la clasificacién de precarga del médulo IAM guia, el
indicador de estado de siete segmentos del médulo IAM muestra el cédigo de error E90 (fallo de

tiempo limite de precarga) si esté aplicada la alimentacion eléctrica de entrada.
Para corregir esta condicion, debe reemplazar el médulo IAM gufa por un médulo de mayor capacidad

o reducir la capacitancia de bus total retirando modulos de eje.

Sistema Kinetix 6000 (bus comun de CC)
Filtro de linea de CA

Alimentacién
de entrada trifdsica

2090-XXLF-xex
(requerido para CE)

% & & &

™ ¢ ¥ %

Alimentacién de control de 115/230V

<

o] |

TTLITT
s [ ] =

Mddulo de interface de linea
2094-xxxS
(componente opcional)

IAM 2094-xCox-Mxx-S

2094-PRSX
Linea de alimentacién eléctrica

Bus comdn de (C

Sequidor de bus comdn de modulo i
|AM 2094-xCox-Mxx-S

2094-PRSx

]
L [=3]

Guia de bus comdn de médulo

Médulo de derivacion
Sistema servovariador multiejes Kinetix 6000 2094-BSP2
/_ (componente opcional)
_ _ Médulo de tapa ciega
2004-PRF
§ § g § g g )
(requerido para llenar

Kinatx 8000

Kwtix 0000

|as ranuras no usadas)

Kt 8000 Hwtix 0000

O [

n@*

3 _AQ

Médulos de eje 2094-xMxx-S (5)

=oiEm)

il Médulo de tapa ciega 2094-PRF
(requerido para llenar
as ranuras no usadas)

Linea de alimentacion eléctrica

AN N

ﬂ©"

Médulos de eje 2094-xMxx-S (5)

Los motores y demas detalles comunes a ambas configuraciones trifasicas de CA y de bus comun de CC han sido retirados.
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Configuraciones tipicas de comunicacion

En este ejemplo se muestran las longitudes de cable Sercos de variador a variador y los nimeros de catdlogo de los
variadores Kinetix 6000 y cuando hay modulos variadores Kinetix 6000 y Kinetix 6200 en la misma linea de alimentacion
eléctrica.

Comunicacion de variador Kinetix 6000 (Sercos)

Red de programacidn del controlador Logix 5000™

Médulo de interface Sercos Logix 5000

(Contro\adtor L(l)%ix iO?E) ) Software RSLogix 5000 o
se muestra el (ontrollogix) aplicacion Studio 5000 Logix Designer

(able de fibra dptica Sercos 2090-SCxx-x

0.1m (5.1pulg.)
(ables Sercos de variador a variador Kinetix 6000

Modulo 1AM 2004-xCr-Mux-S.

2094-PRSX
Linea de alimentacién eléctrica

Médulos de eje 2094-xMxx-S (5)

o | 7 Conectores Sercos

(onectores Sercos RX  TX
_ Of| ry Kinetix 6200 (vista superior)

Kinetix 6000 (vista superior) [Glig

0.2m 0.1m
(7.1pulg.)  (5.7pulg.)

s B
Mddulo IAM de ancho estandar Mddulo IAM de doble ancho Kinetix 6000

Kinetix 6000 2094-BCox-Mxx-S
2094-BOox-Mxx-S

=[fm)]

Kietix 6000

|

AT

A A
Mddulos AM de doble ancho 2094-BMxx-S J

Médulos de alimentacion eléctrica AM de ancho esténdar Médulos AM de ancho estandar 2094-BMxx-S
2094-BMxx-M con mddulos de control 2094-SE02F-M00-Sx

Méddulos AM de ancho estandar 2094-BMxx-S
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Especificaciones de rendimiento del control de

movimiento rotativo

Estas familias de motores rotativos son compatibles con los servovariadores Kinetix 6000.

Familia de motores rotativos

Pdgina

Motores de baja inercia MP-Series (Boletin MPL)

131

Motores de mediana inercia MP-Series (Boletin MPM)

134

Motores aptos para la industria alimenticia MP-Series (Boletin MPF)

Motores de acero inoxidable MP-Series (Boletin MPS)

Motores de baja inercia TL-Series (Boletin TLY)

Para consultar combinaciones de sistemas variadores Kinetix 6000 que incluyan seleccion de nimeros de catalogo de
cables y curvas de par/velocidad, consulte el documento Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide,
publicacion KNX-RMO003.

IMPORTANTE Estas combinaciones de sistemas no incluyen todas las combinaciones posibles de motor/variador.
Consulte Motion Analyzer para verificar la compatibilidad. Para obtener acceso a Motion Analyzer, visite:
motionanalyzer.rockwellautomation.com.

https:

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPL con variadores Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 200 V)

N de cat Velocidad Velocidad Corriente de paro Parde paro continuo | Corriente de paro | Par de paro pico Salida nominal Variadores
dé mf)tc:r : nominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema del sistema del motor Kinetix 6000
pm rpm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) kw clase 200V
MPL-A1510V 8000 8000 1.05 0.26(23) 3.40 0.77 (6.8) 0.16 2094-AMP5-S
MPL-A1520U 7000 7000 1.80 0.49(43) 6.10 1.58(13.9) 0.27 2094-AMP5-S
MPL-A1530U 7000 7000 282 0.90(8.0) 10.1 2.82(24.9) 0.39 2094-AMP5-S
MPL-A210V 8000 8000 3.09 0.55(4.8) 10.2 1.52(134) 0.37 2094-AMP5-S
10.5 3.45(30.0) 2094-AMP5-S
MPL-A220T 6000 6000 454 1.61(14.2) 0.62 —
15.5 4.74(419) 2094-AM01-S
17.0 8.0(70.8) 2094-AM01-S
MPL-A230P 5000 5000 540 210(18.6) 0.86 —
23.0 8.2(73.0) 2094-AM02-S
MPL-A310F 3000 3000 3.24 1.58(14.0) 9.30 361(319) 0.46 2094-AMP5-S
10.5 2.90(25.6) 2094-AMP5-S
MPL-A310P 4750 5000 491 1.58 (14.0) 0.73 —
14.0 361(319) 2094-AM01-S
17.0 7.13(63.0) 2094-AM01-S
MPL-A320H 3500 3500 6.10 3.05(27.0) 1.0 —
19.3 7.91(70.0) 2094-AM02-S
8.50 2.88(25.5) 17.0 5.07 (44.8) 2094-AM01-S
MPL-A320P 5000 5000 13 —
9.00 3.05(27.0) 29.5 7.91(70.0) 2094-AM02-S
30.0 9.10(80.5) 2094-AM02-S
MPL-A330P 5000 5000 120 4.18(37.0) 18 —
380 11.1(98.2) 2094-AM03-S
30.0 9.67(85.5) 2094-AM02-S
MPL-A420P 5000 5000 129 479(423) 20 —
46.0 13.6(119) 2094-AM03-S
30.0 13.9(123) 2094-AM02-S
MPL-A430H 3500 3500 122 6.21(55.0) 18 —
45.0 19.8(175) 2094-AM03-S
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Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 200 V) (continuacion)

N.° de cat Velocidad Velocidad Corriente de paro Parde paro continuo | Corriente de paro | Par de paro pico Salida nominal Variadores
dé mzt(oar : nominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema del sistema del motor Kinetix 6000
pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) kw clase 200V
150 535(47.3) 300 9.99(88.3) 2094-AM02-S
MPL-A430P 5000 5000 49.0 15.4(136) 22 2094-AM03-S
16.80 599(529)
67.0 19.8(175) 2094-AMO5-S
300 15.8(139) 2094-AM02-S
MPL-A4530F 2800 2800 13.40 836 (74.0) 19 T —
420 203(179) 2094-AM03-S
49.0 17.0(150) 2094-AM03-S
MPL-A4530K 4000 4000 19.50 8.13(71.9) 25 —
62.0 203(179) 2094-AMO5-S
8.50 9.15(80.9) 170 16.9(150) 2094-AM01-S
MPL-A4540C 1500 1500 15 —
9.55 1030 (91.1) 29.0 27.1(239) 2094-AM02-S
49.0 23.6(208) 2094-AM03-S
MPL-A4540F 3000 3000 18.40 10.19(90.1) 26 —
580 27.1(239) 2094-AMO5-S
49.0 27.0(239) 2094-AM03-S
MPL-A4560F 3000 3000 20 14.1(125) 30 —
66.0 34.4(305) 2094-AMO5-S
49.0 19.3(171) 2094-AM03-S
MPL-A520K 3500 4000 15.0 10.77(95.2) 35
65.0 24.2(214) 2094-AMO5-S
MPL-A540K 4000 4000 415 19.42(171) 734 313Q77) 55 2094-AMO5-S
MPL-A560F 3000 3000 420 27.39(242) 734 39.6 (350) 53 2094-AMO5-S

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V)

N.° de cat. d Velocidad Velocidad Corriente de paro Par de paro continuo | Corriente de paro | Par de paro pico Salidanominal Variad Jase 400V
~dect.de | yominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema del sistema del motor arladores cfase
motor - ) Kinetix 6000
pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ibpulg.) kw
MPL-B1510V 8000 8000 0.95 0.26(23) 310 0.77 (6.8) 0.16 2094-BMP5-S a 150%
590 153(133) 2094-BMP5-S a 150%
MPL-B1520U 7000 7000 1.80 0.49 (43) 0.27 —
6.10 1.58(13.9) 2094-BMP5-S a 250%
590 234(20.7) 2094-BMP5-S a 150%
MPL-B1530U 7000 7000 20 0.90(8.0) 039 —_—
720 282(249) 2094-BMP5-S a 250%
MPL-B210V 8000 8000 1.75 0.55(49) 580 1.52(13.4) 037 2094-BMP5-S a 150%
9.90 4.12(36.4) 2094-BMP5-S a 250%
MPL-B220T 6000 6000 330 161(14.2) 062 —
13 474(419) 2094-BM01-S a 150%
9.90 7.24(64.0) 2094-BMP5-S a 250%
MPL-B230P 5000 5000 260 2.10(18.6) 0.86 —
13 8.20(73.0) 2094-BM01-S a 150%
590 32(28) 2094-BMP5-S a 150%
MPL-B310P 5000 5000 24 1.6(14) 0.77 —_—
7.10 36(32) 2094-BMP5-S a 250%
130 7.5 (66) 2094-BM01-S a 150%
MPL-B320P 5000 5000 45 3.10(27) 15 —
140 82(72.5) 2094-BM01-S a 250%
130 8.0(71) 2094-BM01-S a 150%
MPL-B330P 5000 5000 6.1 4.18(37) 18 —
190 11.1(98) 2094-BM01-S a 250%
216 13.1(116) 2094-BM01-S a 250%
MPL-B420P 5000 5000 63 474 (42) 218 134(118) 19 2094-BM02-S a 150%
20 13.5(119) 2094-BM02-S a 250%
218 144(127) 2094-BM02-S a 150%
MPL-B430P 5000 5000 9.2 6.55 (58) 22 —
320 19.8(175) 2094-BM02-S a 250%
130 139(123) 2094-BM01-S a 150%
MPL-B4530F 3000 3000 6.7 836 (74) 21 —
210 20.3 (180) 2094-BM01-S a 250%
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Servovariadores multiejes Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V) (continuacion)

Velocidad

Velocidad

Corriente de paro

Par de paro continuo

Corriente de paro

Par de paro pico

Salidanominal

N.o de cat. de nominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema del sistema del motor Vgriagiores clase 400V
motor - ) Kinetix 6000
pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ib+pulg.) kw
218 15.5(137) 2094-BM02-S a 150%
MPL-B4530K 4000 4000 9.9 8.25(73) 26 —
310 20.3(179) 2094-BM02-S a 250%
218 21.4(189) 2094-BM02-S a 150%
MPL-B4540F 3000 3000 9.1 10.20 (90) 26 —
290 27.1(240) 2094-BM02-S a 250%
218 23.3(206) 2094-BM02-S a 150%
MPL-B4560F 3000 3000 138 14.0(124) 32 —
36.0 34.4(304) 2094-BM02-S a 250%
218 17.0(150) 2094-BM02-S a 150%
MPL-B520K 3500 4000 15 10.7 (95) 35 —
330 23.2(205) 2094-BM02-S a 250%
218 388 (343) 2094-BM02-S a 150%
MPL-B540D 2000 2000 105 194(172) 34 —
230 410 (362) 2094-BM02-S a 250%
450 38.1(337) 2094-BM03-S a 150%
MPL-B540K 4000 4000 204 19.4(171) 54 —
60.0 48.6 (430) 2094-BM03-S a 250%
450 49.3 (436) 2094-BM03-S a 150%
MPL-B560F 3000 3000 206 26.8(237) 55 —
68.0 67.8 (600) 2094-BM03-S a 250%
75.0 74.6 (660) 2094-BM03-S a 250%
MPL-B580F 3000 3000 260 34.0(300) 734 73.5(650) 71 2094-BM05-S a 150%
94.0 87.0 (770) 2094-BM05-S a 200%
734 66.6 (589) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B580) 3800 3800 320 34.0(301) 79 —
94.0 81.0(716) 2094-BM05-S a 200%
34.4(304) 450 50.4 (446) 2094-BM03-S a 150%
300 —
MPL-B640F 2000 3000 344(304) 6.1 2094-BM03-S a 250%
65.0 72.3 (640) —
320 36.7 (325) 2094-BM05-S a 150%
734 81.0(716) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B660F 2000 3000 385 48.0 (425) 6.1 —
9.0 101 (895) 2094-BM05-S a 200%
300 55.4 (490) 750 125(1105) 2094-BM03-S a 250%
MPL-B680D 2000 2000 734 124 (1098) 93 2094-BM05-S a 150%
340 62.8 (556) —
94.0 152 (1350) 2094-BM05-S a 200%
734 85.4(755) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B680F 2000 3000 479 60.0(531) 75 —
9.0 108 (960) 2094-BM05-S a 200%
MPL-B680H 2000 3500 489 58.0(513) 97.8 107 (947) 75 2094-BMO05-S a 200%
734 120 (1065) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B860D 2000 2000 473 83.0(735) 125 —
95.5 152 (1350) 2094-BM05-S a 200%
734 157 (1387) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B880C 1500 1500 47.5 110(973) 126 —
97.5 203 (1800) 2094-BM05-S a 200%
MPL-B380D 2000 2000 489 79.9 (706) 9.0 147 (1300) 126 2094-BM05-M
734 190 (1684) 2094-BM05-S a 150%
MPL-BI60B 1200 1200 425 130 (1150) 127 —
94.0 231/(2050) 2094-BM05-S a 200%
734 235 (2077) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B980B 1000 1000 40.0 162 (1440) 152 —
94.0 278 (2460) 2094-BM05-S a 200%

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Publicacién de Rockwell Automation KNX-SG001D-ES-P - Mayo 2018



Servovariadores multiejes Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPM con variadores
Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 200 V)

. . . Corriente de paro | Par de paro Corriente de Par de paro . . .
N.o de cat. \lzglst;cldad :ﬁmﬁd \I:le;:cldad continua del continuo del paro pico del pico del 3::ldmaort\g:mnal x‘:’"'at‘.iog?oo
de motor ’ sistema sistema sistema sistema KW clla:]see 3(00 v
fpm pm fpm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ib=pulg.)
300 6.5(57.5) 2094-AM02-S
MPM-AT15TM | 4500 5000 6000 7.65 23(203) 0.90 S —
305 6.6 (58.4) 2094-AM03-S
300 9.9(87.6) 2094-AM02-S
MPM-AT152F | 3000 4000 5000 11.93 47 (41.6) 140 S —
44.8 13.5(119) 2094-AM03-S
6.0 (53.1) 300 10.7 (94.7) 2094-AM02-S
MPM-AT153F | 3000 4000 5000 16.18 1.45 O SE—
6.5 (57.5) 49.0 16.1(142) 2094-AM03-S
49.0 13.2(117) 2094-AM03-S
MPM-AT302F | 3000 4000 4500 17.28 6.6 (58.4) 1.65 —
50.2 13.5(119) 2094-AM05-S
76(67.2) 300 13.2(117) 2094-AM02-S
MPM-AT304F | 3000 3500 4000 19.65 220 S E—
9.2(814) 483 193 (171) 2094-AM03-S
93(823) 49.0 15.2(134) 2094-AM03-S
MPM-AT651F | 3000 3000 5000 30.96 250 S —E—
107 (947) 734 203(179) 2094-AM05-S
11.0(973) 49.0 19.7 (174) 2094-AM03-S
MPM-AT652F | 3000 3500 4000 3354 403 S ——
134(119) 734 27.7(245) 2094-AMO05-S
11.7(103) 49.0 21.1(187) 2094-AM03-S
MPM-AT653F | 3000 3000 4000 424 510 —_—
18.6 (165) 734 29.6 (262) 2094-AMO05-S

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V)

. " . Corriente de paro | Par de paro Corrientede | Par de paro Salida .
N.° de cat. \;:I;:adad XZL‘:?:gald \ﬁélzﬂdad continua del continuo del paro pico del | pico del nominal del Vlarla(‘i‘(()]r(;e\s’
de motor : sistema sistema sistema sistema motor I((ianS:ﬁx 6000
pm pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico | Nem (Ibepulg.) | kW

59 43(38.0) 2094-BMP5-S a 150%

MPM-B1151F | 3000 4000 5000 271 23(203) 0.75 —
99 6.6 (58.4) 2094-BMP5-S a 250%
13.0 4.1(363) 2094-BM01-S a 150%

MPM-B1151T | 6000 5000 7000 5.62 23(203) 0.90 —
205 58(513) 2094-BM01-S a 250%
59 7.2(63.7) 2094-BMP5-S a 150%

MPM-B1152C | 1500 2500 3000 361 50(442) 100 11.3(100) 1.20 2094-BMP5-S a 250%
124 13.5(119) 2094-BM01-S a 150%
130 9.0(79.6) 2094-BM01-S a 150%

MPM-B1152F | 3000 4000 5200 6.17 5.0(44.2) 140 —
211 13.3(118) 2094-BM01-S a 250%
218 85(75.2) 2094-BM02-S a 150%

MPM-B1152T | 6000 4000 7000 .02 5.0(44.2) 140 —
36.5 13.1(116) 2094-BM02-S a 250%
215 13.0(119) 2094-BM01-S a 150%

MPM-B1153E | 2250 3000 3500 6.21 6.5(57.5) 140 —
216 19.7 (174) 2094-BM01-S a 250%
218 144(127) 2094-BM02-S a 150%

MPM-B1153F | 3000 4000 5500 9.20 6.4 (56.6) 140 —_—
320 19.7 (174) 2094-BM02-S a 250%

MPM-B1153T | 6000 4000 7000 15.95 6.4 (56.6) 450 145(128) 145 2094-BM03-S a 150%
130 89(78.38) 2094-BM01-S a 150%

MPM-B1302F | 3000 4000 4500 8.57 6.6(58.4) 1.65 —
215 13.0(119) 2094-BM01-S a 250%
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Servovariadores multiejes Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V) (continuacion)

. " . Corriente de paro | Par de paro Corrientede | Parde paro Salida .
N.o de cat. X:I;:eqdad lerzﬂg?d \r:]egzcldad continua del continuo del paro picodel | pico del nominal del Vlarla(‘i‘%roe\s,
de motor : sistema sistema sistema sistema motor Ic(i;:lseetix 6000
o fpm fpm Amperes 0-pico Nem (Ib=pulg.) Amperes 0-pico | Nem (Ib-pulg.) | kW
218 9.9(87.6) 2094-BM02-S a 150%
MPM-B1302M | 4500 4000 6000 1257 6.6 (58.4) 1.65 —_—
324 13.3(118) 2094-BM02-5 a 250%
6.0 (53.1) 365 11.8(104) 2094-BM02-S a 250%
MPM-B1302T | 6000 4000 7000 16.83 1.65 —
6.7 (59.3) 434 13.3(118) 2094-BM03-5 a 150%
13.0 17.6 (156) 2094-BM01-S a 150%
MPM-B1304C | 1500 1870 2750 7.00 10.3(91.1) 2.00 —_—
215 26.4(233) 2094-BM01-5 a 250%
218 19.0 (168) 2094-BM02-5 a 150%
MPM-B1304E | 2250 3500 4000 10.75 10.2(90.3) 2.0 —_—
342 27.1(240) 2094-BM02-5 a 250%
450 21.5(190) 2094-BM03-S a 150%
MPM-B1304M | 4500 3500 6000 19.02 10.4(92.0) 2.0 —
60.6 27.1(240) 2094-BM03-5 a 250%
218 194(172) 2094-BM02-5 a 150%
MPM-B1651C | 1500 3000 3500 10.21 11.4(101) 2.50 —
29.2 23.2(205) 2094-BM02-5 a 250%
450 216 (191) 2094-BM03-5 a 150%
MPM-B165TF | 3000 3000 5000 17.75 11.4(101) 250 —
509 23.2(205) 2094-BM03-5 a 250%
450 18.8 (166) 2094-BM03-5 a 150%
MPM-B165TM | 4500 3000 5000 2246 11.3(100) 250 —
56.8 214(189) 2094-BM03-S a 250%
218 287 (254) 2094-BM02-5 a 150%
MPM-B1652C | 1500 2500 2500 1151 16.4(145) 3.80 —
336 40.2 (356) 2094-BM02-S a 250%
450 38.4(340) 2094-BM03-S a 150%
MPM-B1652E | 2250 3500 3500 2094 21.1(187) 430 —
60.5 43.0 (425) 2094-BM03-S a 250%
734 41.1(364) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B1652F | 3000 3500 4500 2874 21.1(187) 430 —_—
84.1 43.0 (424) 2094-BM05-S a 200%
450 55.0 (487) 2094-BM03-S a 150%
MPM-B1653C | 1500 2000 2500 20.05 26.7 (236) 4.60 —
592 67.7 (599) 2094-BM03-5 a 250%
450 425 (376) 2094-BM03-S a 150%
MPM-B1653E | 2250 3000 3500 27.00 26.8(237) 5.10 —_—
729 62.0 (549) 2094-BM03-5 a 250%
734 47.8 (423) 2094-BM05-5 a 150%
MPM-B1653F | 3000 3000 4000 3494 31.0(274) 5.10 —_—
93 56.0 (495) 2094-BM05-S a 200%
450 60.3 (534) 2094-BM03-5 a 150%
MPM-B2152C | 1500 2000 2500 274 36.7(329) 5.60 —
554 722 (639) 2094-BM03-5 a 250%
734 56.2 (497) 2094-BM05-5 a 150%
MPM-B2152F | 3000 2500 4500 43.54 34.1(302) 590 —_—
97.8 72.3 (495) 2094-BM05-5 a 200%
734 51.0(451) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B2152M | 4500 2500 5000 44.58 34.1(302) 590 —_—
763 52.9 (468) 2094-BM05-5 a 200%
450 80.0 (708) 2094-BM03-5 a 150%
MPM-B21538 | 1250 1750 2000 24.06 48.0 (425) 6.80 —
60.0 101 (894) 2094-BM03-5 a 250%
734 79.4(703) 2094-BM05-5 a 150%
MPM-B2153E | 2250 2000 3000 39.63 479 (424) 7.20 —
97.8 101 (894) 2094-BM05-S a 200%
734 75.0 (664) 2094-BM05-5 a 150%
MPM-B2153F | 3000 2000 3800 43.86 45.6 (403) 7.20 —
97.8 99.0 (875) 2094-BM05-S a 200%
734 121 (1071) 2094-BM05-5 a 150%
MPM-B21548 | 1250 1750 2000 3546 62.7 (555) 6.90 —
97.8 154 (1362) 2094-BMO05-S a 200%
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Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V) (continuacion)

. " . Corriente de paro | Par de paro Corrientede | Parde paro Salida .
N.o de cat. X:qudad ‘r:gmﬂndaald ‘:;;c'dad continua del continuo del paro picodel | pico del nominal del \Ilarla(it()):)e\s’
de motor : sistema sistema sistema sistema motor Ic(i;:lseetix 6000
o fpm fpm Amperes 0-pico Nem (Ib=pulg.) Amperes 0-pico | Nem (Ib-pulg.) | kW

734 87.7 (776) 2094-BM05-5 a 150%

MPM-B2154E | 2250 2000 3000 43.68 55.9(495) 7.50 —_—
97.8 112(990) 2094-BM05-S a 200%
734 78.8(697) 2094-BM05-5 a 150%

MPM-B2154F | 3000 2000 3300 44.40 56.2 (497) 7.50 —
836 88.0(778) 2094-BM05-S a 200%

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPF con variadores Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 200 V)

. . Corriente de paro Par de paro . X . . .
N de cat. Velogldad Ve!ocldad continua del continuo del Cgrrlente_de paro | Par qe paro pico Salida nominal V.ana(.ioreS
nominal max. N N pico del sistema del sistema del motor Kinetix 6000
de motor sistema sistema A Oooi Nern (Ib-pul) W dase 200V
fpm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Mperes U-pico M {1b-pulg.
10.5 291(257) 2094-AMP5-S
MPF-A310P 4750 5000 450 1.58 (14.0) 073
140 361(319) 2094-AM01-S
170 6.97 (61.6) 2094-AM01-S
MPF-A320H 3350 3500 6.10 3.05(27.0) 10
193 7.91(70.0) 2094-AM02-S
8.50 2.88(25.9) 170 507 (44.8) 2094-AM01-S
MPF-A320P 4750 5000 13
9.00 3.05(27.0) 295 7.91(70.0) 2094-AM02-S
300 8.47(74.9) 2094-AM02-S
MPF-A330P 5000 5000 120 3.85(340) 16
380 1032(912) 2094-AM03-S
300 13.20 (117) 2094-AM02-S
MPF-A430H 3500 3500 122 6.21(55.0) 18
450 19.82 (175) 2094-AM03-S
49.0 1536 (136) 2094-AM03-S
MPF-A430P 5000 5000 16.80 594 (52.5) 19
67.0 19.80 (175) 2094-AM05-S
49.0 17.01(150) 2094-AM03-S
MPF-A4530K 4000 4000 19.50 8.08(71.4) 23
62.0 2030(179) 2094-AM05-S
49.0 23.56(208) 2094-AM03-S
MPF-A4540F 3000 3000 18.40 10.15 (89.7) 25
580 27.10(239) 2094-AM05-S
245 11.40 (100) 49.0 21.68(192) 2094-AM03-S
MPF-A540K 4000 4000 41
415 19.42 (171) 73.4 31.55(279) 2094-AM05-S
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Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V)

Neo de cat Velocidad Velocidad Corriente de paro rzrr\t(:sl?:?el Corriente de paro | Par de paro pico Salida nominal Variadores
- de cat. nominal max. continua del sistema | _. pico del sistema | del sistema del motor case 400V
de motor Ameres 0-pico sistema Amperes 0-pico Nem (Ibepulg.) KW Kinetix 6000
pm pm p p! Nem (Ib-pulg) p p puig.

590 32(28) 2094-BMP5-S a 150%

MPF-B310P 5000 5000 230 1.6(14) 0.77 —
7.10 36(32) 2094-BMP5-5 2 250%

400 2.90(26) 590 39(34) 2094-BMP5-S a 150%
MPF-B320P 5000 5000 130 7.5 (66) 15 2094-BM01-S a 150%
4.24 3.10(27) —

140 7.8(69) 2094-BM01-S a250%
13.0 8.2(72) 2094-BM01-S a 150%

MPF-B330P 5000 5000 570 418 (37) 1.6 T SEE—
190 11.1(98) 2094-BM01-S 2 250%
218 14.2(125) 2094-BM02-S a 150%

MPF-B430P 5000 5000 9.20 6.55 (58) 20 —
320 19.8(175) 2094-BM02-S 2 250%
218 15.4(136) 2094-BM02-S a 150%

MPF-B4530K 4000 4000 9.90 8.25(73) 24 —
310 20.3(179) 2094-BM02-5 a 250%
218 21.4(189) 2094-BM02-S a 150%

MPF-B4540F 3000 3000 9.10 10.20 (90) 25 —
290 27.1(240) 2094-BM02-S a 250%
450 37.9(339) 2094-BM03-S a 150%

MPF-B540K 4000 4000 205 19.4(171) 4.1 —
60.0 48.6 (430) 2094-BM03-S a 250%

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPS con variadores Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 200 V)

N.° de cat Velocidad Velocidad fgrr.rtiﬁ::.t: g; paro Parde paro continuo | Corriente de paro | Par de paro pico Salida nominal Variadores
dé meot(:r ' nominal max. sistema del sistema pico del sistema | del sistema del motor Kinetix 6000
pm pm Amperes O-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ib+pulg.) kW clase 200V
8,50 3.10(27) 170 5.80(51) 2094-AMO1-S
MPS-A330P 5000 5000 300 930(82) 13 2094-AM02-S
9.80 3.60(320)
380 11.10(98) 2094-AM03-S
300 15.9(140) 2094-AM02-S
MPS-A4540F 3000 3000 144 8.1(72) 49.0 24.2(214) 14 2094-AM03-S
56.0 27.1(240) 2094-AM05-S
Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V)
. . Corriente de paro Par de paro . . . . .
N.° de cat. Veloqdald Ve!oqdad continua del continuo del (pmsnlte.dte paro zalr qetparo pico Zalllda rtlomlnal Vlanadores
de motor nomina max. sistema sistema pico del sistema el sistema el motor dase flOOV
pm pm Amperes O-pico Nern (b-pulg) Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) kW Kinetix 6000
13.0 82(725) 2094-BM01-S a 150%
MPS-B330P 5000 5000 49 3.60(32) 13 ST E——
19.0 11.0(97.2) 2094-BM01-S a 250%
215 22.8(202) 2094-BM01-S a 250%
MPS-B4540F 3000 3000 7.1 8.1(72) 218 23.2(205) 14 2094-BM02-S a 150%
260 27.1(240) 2094-BM02-S a 250%
450 49.2 (435) 2094-BM03-S a 150%
MPS-BS60F 3000 3000 17.0 21.5(190) 35 —
68.0 67.8 (600) 2094-BM03-S a 250%

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Especificaciones de rendimiento de motores Boletin TLY con variadores Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento (sin freno) con variadores Kinetix 6000

No° de cat Velocidad Velocidad Corriente de paro Par de paro continuo | Corriente de paro | Parde paropico | Salidanominaldel | Variadores
dé mf)tc:r ’ nominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema | del sistema motor Kinetix 6000
pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib=pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) kW clase 200V
TLY-AT10T 5000 0.55 0.096 (0.85) 1.50 0.20 (1.75) 0.041 2094-AMP5-S
TLY-A120T 5000 1.03 0.181(1.60) 2.50 036 (3.20) 0.086 2094-AMP5-S
TLY-A130T 5000 6000 1.85 0.325(2.88) 490 0.76 (6.70) 0.14 2094-AMP5-S
TLY-A220T 5000 3.50 0.836(7.40) 7.90 148 (13.1) 0.35 2094-AMP5-S
5.20 1.23(10.9) 105 2.07(183) 2094-AMP5-S
TLY-A230T 5000 0.44 —_—
5.50 130(11.9) 155 3.05(27.0) 2094-AM01-S
8.50 2.20(19.5) 17.0 4.18(37.0) 2094-AM01-S
TLY-A2530P 4400 0.69 —_—
5000 10.0 2.60(23.0) 210 5.20(46.0) 2094-AM02-S
8.50 248(220) 17.0 4.97 (44.0) 2094-AM01-S
TLY-A2540P 4575 0.86 —
10.0 2.94(26.0) 248 7.10(63.0) 2094-AM02-S
TLY-A310M 4000 4500 10.0 361(319) 30.0 9.0(79.6) 0.95 2094-AM02-S
Especificaciones de rendimiento (con freno) con variadores Kinetix 6000
N de cat Velocidad Velocidad Corriente de paro Par de paro continuo | Corriente de paro | Parde paropico | Salida nominal Variadores
dé mi::r : nominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema | del sistema del motor Kinetix 6000
rpm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) kw clase 200V
TLY-AT10T 5000 0.50 0.086 (0.76) 1.50 0.20 (1.75) 0.037 2094-AMP5-S
TLY-A120T 5000 093 0.163 (1.44) 2.50 036 (3.20) 0.077 2094-AMP5-S
TLY-A130T 5000 1.67 0.293 (2.59) 490 0.76 (6.70) 0.13 2094-AMP5-S
6000
TLY-A220T 5000 315 0.757 (6.70) 7.90 148(13.1) 0.24 2094-AMP5-S
4.95 1.16 (10.3) 105 2.07(183) 2094-AMP5-S
TLY-A230T 4250 0.32
4.95 1.16(10.3) 155 3.05(27.0) 2094-AM01-S
8.50 2.20(19.5) 17.0 418(37.0) 2094-AM01-S
TLY-A2530P 3650 0.55
10.0 260(23.0) 210 5.20(46.0) 2094-AM02-S
5000
8.50 248(220) 17.0 497 (44.0) 2094-AM01-S
TLY-A2540P 3750 0.66
10.0 2.94(26.0) 248 7.10(63.0) 2094-AM02-S
TLY-A310M 3900 4500 10.0 3.61(319) 30.0 9.0(79.6) 0.90 2094-AM02-S

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y

voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Especificaciones de rendimiento de control de
movimiento lineal

Estas familias de control de movimiento lineal son compatibles con los servovariadores Kinetix 6000.

Familia de movimiento lineal Pagina
Propulsores lineales integrados LDAT-Series 140
Etapas lineales integradas MP-Series (Boletin MPAS) 147
Cilindros eléctricos MP-Series (Boletin MPAR) 148
Cilindros eléctricos para aplicaciones severas MP-Series (Boletin MPAI) 149
Motores lineales con nicleo de hierro LDC-Series 151
Motores lineales sin hierro LDL-Series 153

Para consultar combinaciones de sistemas variadores Kinetix 6000 que incluyan seleccién de nimeros de catalogo de
cables y curvas de fuerza/velocidad, consulte el documento Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design

Guide, publicacion KNX-RMQO03.

IMPORTANTE Estas combinaciones de sistemas no incluyen todas las combinaciones posibles de accionador/variador.
Consulte Motion Analyzer para verificar la compatibilidad. Para obtener acceso a Motion Analyzer, visite:
https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.
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Servovariadores multiejes Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento de LDAT-Series con variadores Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento (estructura 30) con variadores Kinetix 6000 (clase 200 V)

N.° de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal Variadores
;o Slgzr-lineeal 230VCA continua del sistema del sistema pico del sistema | pico del sistema | 230 VCA Kinetix 6000
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw clase 200V
LDAT-5031010-DBx 24 0.20
L DAT-5031020-DBx 3.1 0.25
48 81(18) 122 168 (38) 2094-AMO1-S
LDAT-5031030-DBx 35 0.29
LDAT-5031040-DBx 38 031
LDAT-5032010-DBx 31 0.44
L DAT-5032020-DBx 41 0.52
74 243 2094-AM02-S
LDAT-5032030-DBx 47 0.59
L DAT-5032040-DBx 50 0.63
126 (28) 336 (76)
LDAT-5032010-EBx 31 0.40
L DAT-5032020-EBx 41 0.47
37 122 2094-AMO1-S
LDAT-5032030-EBx 47 0.52
L DAT-5032040-EBx 50 0.55
LDAT-5033010-DBx 35 0.67
| DAT-5033020-DBx 47 0.88
111 36.5 2094-AM03-S
LDAT-5033030-DBx
50 0.95
LDAT-5033040-DBx
190 (43) 504 (113)
LDAT-5033010-EBx 35 0.55
LDAT-5033020-EBx
37 122 2094-AMO1-S
LDAT-5033030-EBx 44 0.65
LDAT-5033040-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Especificaciones de rendimiento (estructura 50) con variadores Kinetix 6000 (clase 200 V)

N.° de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal Variadores
;0 slzzr.lineeal 230VCA continua del sistema del sistema pico del sistema | pico del sistema | 230 VCA Kinetix 6000
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw clase 200V
LDAT-5051010-DBx 28 031
LDAT-5051020-DBx 37 038
LDAT-5051030-DBx 41 31 119(27) 14 363 (82) 042 2094-AMP5-S
LDAT-5051040-DBx 44 0.44
LDAT-5051050-DBx 47 0.46
LDAT-5052010-DBx 37 079
LDAT-5052020-DBx 48 097
LDAT-5052030-DBx 62 27 2094-AMO1-S
LDAT-5052040-DBx 5.00 251 (56) 727 (163) 101
LDAT-5052050-DBx
LDAT-5052010-EBx
. 26 31 114 0.50 2094-AMP5-S
LDAT-5052050-EBx
LDAT-5053010-DBx 41 131
L DAT-5053020-DBx 50 153
94 342 2094-AM02-S
L DAT-5053030-DBx
e 50 378(85) 1093 (246) 153
LDAT-5053050-DBx
L DAT-5053010-EBx
. 17 3.1 114 047 2094-AMP5-S
L DAT-5053050-EBx
LDAT-5054010-DBx 44 187
LDAT-5054020-DBx 124 455 2094-AM02-S
e 50 2.05
LDAT-5054050-DBx 509 (114) 1453 (327)
LDAT-5054010-EBx
26 6.2 27 102 2094-AMO1-S

LDAT-S054050-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y

voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento (estructura 70) con variadores Kinetix 6000 (clase 200 V)

N.° de cat. de Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal Variadores
;o ul sor.lineal 230VCA continua del sistema del sistema picodel sistema | pico del sistema | 230 VCA Kinetix 6000
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw clase 200V
LDAT-5072010-DBx
. 35 6.0 220 1.03 2094-AM01-S
LDAT-5072070-DBx
364(82) 1055 (237)
LDAT-5072010-EBx
. 17 30 11.0 047 2094-AMP5-S
LDAT-5072070-EBx
LDAT-5073010-DBx
. 35 9.0 328 157 2094-AM02-S
LDAT-5073070-DBx
554(125) 1576 (354)
LDAT-S073010-EBx
1.2 30 109 041 2094-AMP5-S

LDAT-S073070-E8x
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Especificaciones de rendimiento (estructura 70) con variadores Kinetix 6000 (clase 200 V) (continuacion)

N.° de cat. de Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal Variadores
;0 ulsor.lineal 230VCA continua del sistema del sistema pico del sistema | pico del sistema | 230VCA Kinetix 6000

prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw clase 200V
LDAT-5074010-DBx
e 35 11.9 435 208 2094-AM02-S
LDAT-5074070-DBx

730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EBx
e 18 6.0 217 095 2094-AMO1-S
LDAT-5074070-EBx
LDAT-5076010-DBx
. 35 182 66.4 317 2094-AM03-S
LDAT-5076070-DBx

1122(252) 3189 (717)
LDAT-5076010-EBx
. 18 9.1 332 145 2094-AM02-S
LDAT-5076070-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento (estructura 100) con variadores Kinetix 6000 (clase 200 V)

Moo de cat. de Velocidad, méx. | Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal Variadores
;0 uIsor.IineaI 230VCA continua del sistema del sistema pico del sistema | pico del sistema | 230 VCA Kinetix 6000

prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw clase 200V
LDAT-5102010-DBx
. 26 57 210 096 2094-AMO1-S
LDAT-S102090-DBx

456 (103) 1289 (290)
LDAT-5102010-EBx
. 13 29 10.5 042 2094-AMP5-S
LDAT-S102090-EBx
LDAT-5103010-DBx
. 27 86 315 1935 (435) 147 2094-AM02-S
LDAT-5103090-DBx

702 (158)
LDAT-5103010-EBx
. 09 29 105 1388 (312) 030 2094-AMP5-S
LDAT-5103090-EBx
LDAT-5104010-DBx
e 27 15 420 207 2094-AM02-S
LDAT-5104090-DBx

929 (209) 2578 (580)
LDAT-S104010-EBx
e 13 57 210 0.86 2094-AMO1-S
LDAT-5104090-EBx
LDAT-5106010-DBx
. 27 173 63.0 294 2094-AM03-S
LDAT-5106090-DBx

1403 (319) 3871 (870)
LDAT-5106010-EBx
. 13 8.6 315 1.28 2094-AM02-S
LDAT-5106090-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Especificaciones de rendimiento (estructura 150) con variadores Kinetix 6000 (clase 200 V)

N.° de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal Variadores
o sl;a»r'n neeal 230VCA continua del sistema del sistema pico del sistema | pico del sistema | 230 VCA Kinetix 6000
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw clase 200V
L DAT-5152010-DBx
o 18 53 19.5 1799 (404) 0.87 2094-AM01-S
LDAT-5152090-DBx
643 (145)
L DAT-5152010-EBx
o 0.9 2.7 9.8 1679 (377) 0.34 2094-AMP5-S
LDAT-5152090-EBx
L DAT-5153010-DBx
o 18 8.0 978 (220) 291 2680 (602) 133 2094-AM02-S
L DAT-5153090-DBx
LDAT-5154010-DBx
o 18 10.7 39.1 3597 (809) 178 2094-AM02-S
L DAT-5154090-DBx
1306 (294)
LDAT-S154010-EBx
. 0.9 53 19.5 3383 (761) 0.70 2094-AM01-S
[ DAT-5154090-EBx
LDAT-5156010-DBx
o 18 163 59.4 5469 (1229) 2.71 2094-AM03-S
[ DAT-5156090-DBx
1997 (449)
LDAT-S156010-EBx
o 0.9 8.1 19.8 5110 (1149) 1.05 2094-AM02-S
LDAT-S156090-EBx
Especificaciones de rendimiento (estructura 30) con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V)
N de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua Cg::)lerilgs g:l Fuerzade paro | Salida nominal Variadores
p;op:I:zr-Ii:eal 460 VCA continua del sistema del sistema Z st erl:1 a pico del sistema | 460 VCA clase 400V
m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kW Kinetix 6000
L DAT-5031010-DBx 24 0.20
L DAT-5031020-DBx 31 0.25
48 81(18) 122 168 (38) 2%951(‘)7‘5’\/‘0175
L DAT-5031030-DBx 35 0.29 a 0
L DAT-5031040-DBx 38 0.31
L DAT-5032010-DBx 31 0.40
L DAT-5032020-DBx 41 0.52
74 243
L DAT-5032030-DBx 4.7 0.59
L DAT-5032040-DBx 50 0.63
126 (28) 336 (76) 2%951(‘)7‘5 o
L DAT-5032010-EBx 31 0.40 a 0
L DAT-5032020-EBx 41 0.52
3.7 122
L DAT-5032030-EBx 4.7 0.59
LDAT-5032040-EBx 50 0.63
L DAT-5033010-DBx 35 0.67
LDAT-5033020-DBx 47 " ” 0.88 2094-BMOLS
LDAT-S033030-DB al30%
50 0.95
LDAT-5033040-DBx
190 (43) 504 (113)
L DAT-5033010-EBx 35 0.67
LDAT-S033020-EBx 47 . . 0.87 2094-BMO1S
LDAT-S033030-EB a150%
50 0.91
LDAT-5033040-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacin adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Especificaciones de rendimiento (estructura 50) con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V)

N de cat. d Velocidad, mdx. | Corriente de paro Fuerza de paro continua Cg::)ieril‘t:z g:l Fuerzadeparo | Salida nominal Variadores
;0 :I:zr.li:eal 460 VCA continua del sistema del sistema EI st elf] a pico del sistema | 460 VCA clase 400V
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes O-pico N (Ib) kw Kinetix 6000

LDAT-5051010-DBx 28 0.34
LDAT-5051020-DBx 37 0.43
LDAT-S051030-DB 41 3 119.27) 114 363(82) 049 LSS
LDAT-5051040-DBx 44 0.53
LDAT-5051050-DBx 47 0.55
LDAT-5052010-DBx 37 0.92
L DAT-5052020-DBx 48 1.20
2094-BM01-S
LDAT-5052030-DBx 6.2 227 2150%
L DAT-5052040-DBx 50 1.24
LDAT-5052050-DBx
251(56) 727 (163)
LDAT-5052010-EBx 37 0.80
LDAT-5052020-EBx 46 0.98
2094-BMP5-S
LDAT-5052030-EBx 31 11.4 3150%
LDAT-5052040-EBx 46 1.02
LDAT-5052050-EBx
LDAT-5053010-DBx 41 1.56
LDAT-5053020-DBx o ) 2094-BM02-S
LDAT-5053030-DB 50 187 ato0%
e 378(85) 1093 (246)
LDAT-5053050-DBx
LDAT-5053010-EBx
. 35 3 114 104 L PSS
LDAT-5053050-E8x ’
LDAT-5054010-DBx 44 2.26
y ! 2094-BM02-S
LDAT 5054020-DBx o 124 45.5 353 a150%
LDAT-5054050-DBx
509 (114) 1453 (327)
LDAT-5054010-EBx 44 187
2094-BM01-S
L DAT-5054020-EBx " 6.2 227 208 2150%
LDAT-5054050-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Especificaciones de rendimiento (estructura 70) con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V)

N.° de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua (g::)ierilgs g:l Fuerzadeparo | Salida nominal Variadores
p;opslzzr.lineeal 460 VCA continua del sistema del sistema ; st e[':l a pico del sistema | 460 VCA clase 400V
m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw Kinetix 6000
LDAT-5072010-DBx 39 137
LDAT-5072020-DBx 00 0 2004-BMOT-S
LDAT-5072030-DBx 50 164 a150%
LDAT-5072070-DBx 364 (82) 1055 (237)
LDAT-S072010-EBx
2094-BMP5-S
LDAT-5072020-EB 35 30 10 103 a150%
LDAT-5072070-EBx
LDAT-5073010-DBx 44 2.27
X N 2094-BM02-S
LDAT 5073020-DBx " 9.0 328 750 a150%
LDAT-5073070-DBx 554(125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EBx
. 24 30 109 101 20 PSS
LDAT-5073070-EBx 0
LDAT-5074010-DBx 4.7 305
2094-BM02-S
'LI')‘AT—SOMOZO—DBX 0 19 435 330 a150%
LDAT-S074070-DBx 730 (164) 2088 (469)
LDAT-S074010-EBx
. 35 60 07 208 L TS
LDAT-S074070-EBx ’
LDAT-S076010-DBx
2094-BM03-S
‘LI.).AT»SO76020—DBX 50 18.2 66.4 5.02 a150%
LDAT-5076070-DBx 1122 (252) 3189(717)
LDAT-5076010-EBx
35 91 32 318 2094-BM02-5
a150%

LDAT-S076070-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento (estructura 100) con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V)

N.° de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua Cg:’ieri\:s g:l Fuerzade paro | Salida nominal Variadores
p;opﬁlgzr.lineeal 460 VCA continua del sistema del sistema fl sten':a pico del sistema | 460 VCA clase 400V
m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes O-pico N (Ib) kw Kinetix 6000
LDAT-5102010-DBx 34 1.44
LDAT-5102020-DBx 44 1.74
LDAT-5102030-DBx 5 i, 2094-BMO1-S
LDAT-5102040-DBx al0%
— 50 456 (103) 1289 (290) 191
LDAT-5102050-DBx
LDAT-5102090-DBx
LDAT-5102010-EBx
. 26 29 105 09 2000 PSS
LDAT-5102090-EBx 0
LDAT-5103010-DBx 38 241
LDAT-5103020-DBx i s 2004-BM02-S
LDAT-5103030-DB 50 293 ats0%
e 702 (158) 1935 (435)
LDAT-5103090-DBx
LDAT-5103010-EBx
2094-BMP5-S
18 29 10.5 0.92 2150%

LDAT-5103090-EBx
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Especificaciones de rendimiento (estructura 100) con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V) (continuacion)

N de cat. d Velocidad, mdx. | Corriente de paro Fuerza de paro continua Cg:}ierilgs g:l Fuerzadeparo | Salida nominal Variadores
;0 :I:zr.li:eal 460 VCA continua del sistema del sistema ':I st erlr)1 a pico del sistema | 460 VCA clase 400V
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes O-pico N (Ib) kw Kinetix 6000

LDAT-5104010-DBx 4.1 376
LDAT-5104020-DB s i 2094-BM2-S
LDAT-5104030-DBx 5.0 429 a150%
.. 929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104090-DBx
LDAT-5104010-EBx
. 27 57 210 207 2000 SN0
LDAT-5104090-EBx 0
LDAT-5106010-DBx 45 541
y ] 2094-BM03-S
LDAT-5106020-DBx " 173 63.0 587 a150%
LDAT-5106090-DBx 1403 (315) 3871(870)
LDAT-5106010-EBx
2094-BM02-S
2.7 8.6 315 2.94 3150%

LDAT-5106090-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y

voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento (estructura 150) con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V)

N de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua (::Lier;ct: gzl Fuerzadeparo | Salida nominal Variadores
p;opﬁlgzr.li:eal 460 VCA continua del sistema del sistema Ei st enﬁ a pico del sistema | 460 VCA clase 400V
m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes O-pico N (Ib) kW Kinetix 6000
LDAT-5152010-DBx 3.2 1.76
2094-BM01-S
'LI-).AT—SBZOZO—DBX s 53 19.5 10 2150%
LDAT-5152090-DBx 643 (145) 1799 (404)
LDAT-5152010-EBx ” . 08 . 094-BMP5=S
LDAT-5152090-EB a150%
L DAT-5153010-DBx
. 36 80 1 287 L TS
LDAT-5153090-DBx °
978 (220) 2680 (602)
L DAT-5153010-EBx - ) o] - 2094-BMP5-S
LDAT-5153090-EBr a150%
[ DAT-5154010-DBx
. 35 107 91 383 2 0z
LDAT-5154090-DBx °
1306 (294) 3597 (809)
[ DAT-5154010-EBx
. 18 53 195 178 2 0TS
LDAT-5154090-EBx °
LDAT-5156010-DBx
. 36 163 594 585 L 035
LDAT-5156090-DBx 0
1997 (449) 5469 (1229)
LDAT-5156010-EBx
18 81 198 271 2094-BI0T-S
a150%

LDAT-5156090-E8x

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y

voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores multiejes Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento de Boletin MPAS con variadores Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 200 V)

. . Clasificacion de .
: Velocidad mix. (orn'ente de paro Fuerga de paro (grrlente'de paro Fgerza dg paro potencia de Vgrlaqores
N. de cat. de etapa lineal s (pulg.) continua del sistema | continua del sistema | pico del sistema | pico del sistema salida del motor Kinetix 6000
mm/s (pulg./s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) W clase 200V
MPAS-Axon1-VO5SxA 200(7.9) 3.09 51(M7) 6.10 1212(272) 037 2094-AMP5-S
MPAS-Axoor2-V205xA 1124 (44.3) 454 462 (104) 9.10 968 (218) 062 2094-AMP5-S
MPAS-A6XxxB-ALMO2C 53 105(23.6) 158 359 (80.7) 032 2094-AMO1-S
MPAS-A6xxB-ALMS2C 47 83.0(18.7) 142 312(70.1) 029 2094-AMO1-S
17.0 417(93.7) 2094-AMO1-S
MPAS-A8XxxE-ALMO2C 70 189 (42.5) 053 —
185 456 (103) 2094-AM02-S
5000 (200) ¥
MPAS-A8XxxxE-ALMS2C 6.3 159(35.7) 16.7 399 (89.7) 048 2094-AMO1-S
17.0 630 (142) 2094-AMO1-S
MPAS-A9xxxK-ALMO2C 6.7 285 (64.1) 0.77 —
183 680 (153) 2094-AM02-S
MPAS-A9xxxK-ALMS2C 6.1 245 (55.1) 16.5 601 (135) 0.69 2094-AMO1-S

(1) Para una longitud de carrera de 900 mm, la velocidad mdxima es 176 mm/s (6.9 pulg./s). Para una longitud de carrera de 1020 mm, la velocidad mdxima es 143 mm/s (5.6 pulg./s).

(2)  Paraunalongitud de carrera de 780 mm, la velocidad maxima es 889 mm/s (35.0 pulg./s). Para una longitud de carrera de 900 mm, la velocidad mdxima es 715 mm/s (28.2 pulg./s). Para una longitud de carrera
de 1020 mm, la velocidad mdxima es 582 mm/s (22.9 pulg./s).

(3)  Debido al corto recorrido de muchas de estas etapas y a la distancia necesaria para alcanzar una velocidad mdxima de 5000 mm/s (200 pulg./s), la velocidad méxima de estas etapas generalmente es menor que
5000 mm/s (200 pulg./s). Para obtener informaci6n sobre la velocidad mdxima de cada etapa lineal de acuerdo con la longitud de carrera, consulte el documento Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data,
publicacién KNX-TD002.

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V)

. . Clasificacion de
. . Corriente de paro Fuerza de paro Corriente deparo | Fuerza de paro : .
N.° de cat. de etapa lineal Veloddad méx. continua del sistema | continua del sistema | pico del sistema | pico del sistema potenda de Vgnat.iores clase 400V
mm/s (pulg./s) ) ) salida del motor | Kinetix 6000
Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) W
MPAS-Byoxx1-VO5SXA 200 (7.9) 0 175 521(117) 3.50 1212(272) 0.37 2094-BMP5-S a 150%
5.90 865 (194) 2094-BMP5-S a 150%
MPAS-Broo2-V205xA 243?330 462 (104) 062
6.60 968 (218) 2094-BMP5-S a 250%
5.90 281(63.2) 2094-BMP5-S a 150%
MPAS-B8xuxF-ALMO2C 3.50 189 (42.5) 0.527
9.30 456 (103) 2094-BMP5-S a 250%
5.90 272(61.1) 2094-BMP5-S a 150%
MPAS-B8xuxF-ALMS2C 315 159(35.7) 0.475
8.37 399 (89.7) 2094-BMP5-S a 250%
5000 (200) ©
590 433(973) 2094-BMP5-S a 150%
MPAS-B9xux-ALMO2C 340 285 (64.1) 0.768
9.10 680 (153) 2094-BMP5-S a 250%
590 424(953) 2094-BMP5-S a 150%
MPAS-B9ux-ALMS2C 3.03 245 (55.1) 0.69
8.19 601(135) 2094-BMP5-S a 250%

(1) Parauna longitud de carrera de 900 mm, la velocidad mdxima es 176 mm/s (6.9 pulg./s). Para una longitud de carrera de 1020 mm, la velocidad méxima es 143 mm/s (5.6 pulg./s).

(2)  Parauna longitud de carrera de 780 mm, la velocidad méaxima es 889 mm/s (35.0 pulg./s). Para una longitud de carrera de 900 mm, la velocidad méxima es 715 mm/s (28.2 pulg./s). Para una longitud de carrera de
1020 mm, la velocidad mdxima es 582 mm/s (22.9 pulg./s).

(3)  Debido al corto recorrido de muchas de estas etapas y a la distancia necesaria para alcanzar una velocidad maxima de 5000 mm/s (200 pulg./s), la velocidad mdxima de estas etapas generalmente es menor que
5000 mm/s (200 pulg./s). Para obtener informacion sobre la velocidad méxima de cada etapa lineal de acuerdo con la longitud de carrera, consulte el documento Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data,
publicacién KNX-TD002.

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Publicacién de Rockwell Automation KNX-SG001D-ES-P - Mayo 2018 147


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

Servovariadores multiejes Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento de Boletin MPAR con variadores Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 200 V)

(lasificacion de

ieate || SR | O e || Wt |pebicaies | (o
- Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) W clase 200V
MPAR-ATxuB 150 115 240 (53.9) 135 300 (67.4) 0.036 2094-AMP5-S
MPAR-ATxrE 500 2.16 280 (62.9) 248 350(78.7) 0.140 2094-AMP5-S
MPAR-A2xxC 250 242 420 (94.4) 2.72 525(118) 0.105 2094-AMP5-S
MPAR-A2xxF 640 4.54 640 (144) 54 800 (180) 0.410 2094-AM01-S
MPAR-A3xxxE 500 10.33 2000 (450) 12.34 2500 (562) 1.00 2094-AM02-S
MPAR-A3x0xH 1000 12.20 1300 (292) 16.40 1625 (365) 1.30 2094-AM02-S
Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V)
. < Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro Fuerza de paro pico aniﬁ(.a(ié" de. Variadores
?ii‘i,n(iier;aetl.é(::rico ﬁ:;:'g;?g’;‘;x' continua dgl sistema | continua del sistema | pico del sistgma del sistema ggltf:;'tz;‘e salida c[ase flOO v
- Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) W Kinetix 6000
MPAR-B1xxxB 150 1.15 240(53.9) 135 300 (67.4) 0.036 2094-BMP5-5 a 150%
MPAR-BLxxxE 500 1.49 280 (62.9) 171 350 (78.7) 0.140 2094-BMP5-5a 150%
MPAR-B2xxxC 250 1.67 420 (94.4) 1.90 525(118) 0.105 2094-BMP5-S a 150%
MPAR-B2xxxF 640 3.29 640 (144) 393 800 (180) 0.410 2094-BMP5-S a 150%
MPAR-B3xxxE 500 5.16 2000 (450) 6.17 2500 (562) 1.00 2094-BM01-5 a 150%
MPAR-B3xxxH 1000 6.13 1300 (292) 6.79 1625 (365) 1.30 2094-BM01-Sa 150%

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores multiejes Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento de Boletin MPAI con variadores Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento (tornillo de bolas) con variadores Kinetix 6000 (clase 200 V)

Fuerza de paro continua P
Ne° de cat. d Velocidad Corriente de paro del sistema Corriente de paro | Fuerza de paro cl)atselﬁziaa(g? de Variadores
dlin der;ael.éc:rico max. continua del sistema N (Ib) pico del sistema | pico del sistema Eali dadelmotor | Kinetix 6000
mm/s (pulg./s) | Amperes 0-pico Amperes 0-pico N (Ib) W clase 200V
25°C(77°F) 40°C(104°F)
MPAI-A2076(V1 1.80 890 (200) 706 (159) 450 0.22
MPAI-A2150CV3 305(12) 1446 (325) 2094-AMP5-S
—_— 247 1446 (325) 1147 (258) 6.20 0.25
MPAI-A2300CV3
MPAI-A3076CM1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
2.68 8.90 0.27 2094-AM01-S
MPAI-A3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-A3150CM3
—_— 29(1)
MPAI-A3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 840 4448 (1000)
MPAI-A3450CM3 188 (7.3)
561 0.39 2094-AMO1-S
MPAI-A3150EM3
— 559(22)
MPAI-A3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 14.14 4003 (900)
MPAI-A3450EM3 376 (15)
MPAI-A4150CM3
— 29(11)
MPAI-A4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 17.07 8896 (2000)
MPAI-A4450CM3 245 (9.5)
10.89 0.43 2094-AM02-S
MPAI-A4150EM3
— 559(22)
MPAI-A4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 27.44 7784 (1750)
MPAI-A4450EM3 491(19)
MPAI-ASxxxCM3 200(7.8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 16.70 13,345 (3000)
13.25 0.5 2094-AM03-S
MPAI-ASxxEM3 400 (15.6) 6562 (1475) 5208 (1171) 33.40 13,122 (2950)
Especificaciones de rendimiento (tornillo de rodillos) con variadores Kinetix 6000 (clase 200 V)
Fuerza de paro continua P
N.o de cat. d Velocidad Corriente de paro del sistema Corriente de paro | Fuerza de paro clf:é'g:;fg’: de Variadores
ciiin der;iel-éc:rico max. continua del sistema N (Ib) pico del sistema | pico del sistema gali da del motor Kinetix 6000
mm/s (pulg./s) | Amperes 0-pico Amperes 0-pico N (Ib) W clase 200V
25°C(77°°F) 40°C(104°F)
MPAI-A3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
287 8.90 0.27 2094-AM01-S
MPAI-A30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-A3150RM3
— 29(1)
MPAI-A3300RM3 3781 (850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-A3450RM3 176 (6.9)
561 14.14 0.39 2094-AM01-S
MPAI-A31505M3
— 559(22)
MPAI-A33005M3 1891 (429) 1499 (337) 3781 (850)
MPAI-A34505M3 353(14)
MPAI-A4150RM3
—_—79(M)
MPAI-A4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-A4450RM3 196 (7.6)
10.89 2744 0.43 2094-AM02-S
MPAI-A4150SM3
— 559(22)
MPAI-A43005M3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-A4450SM3 393(15)

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con accionador a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de
50°C (122 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores multiejes Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento (tornillo de bolas) con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V)

Fuerza de paro continua

. . . Corriente de Fuerza de paro | Clasificacion de
N.° de cat. de xle;;ﬂdad fg:lrt'ien':lt: ((iieel ‘s)?srt(;m a del sistema paro pico del pico del potencia de Variadores clase 400 V
cilindro eléctrico mn /; (oula/s) | Amperes 0-pico N (1b) sistema sistema salida del motor | Kinetix 6000
pug. p P 25°C (77°F) 40°C (104°F) Amperes 0-pico N (Ib) kw
MPAI-B2076CV1 0.90 890 (200) 706 (159) 2.30 0.22
MPAI-B2150CV3 305(12) 1446 (325) 2094-BMP5-S a 150%
_——— 1.29 1446 (325) 1147 (258) 3.25 0.25
MPAI-B2300CV3
MPAI-B3076(M1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000) 2094-BMP5-S a 150%
135 457 0.27
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578) 2094-BMP5-S a 250%
MPAI-B3150CM3
_—29(M)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 430 4448 (1000) 2094-BMP5-S a 150%
MPAI-B3450CM3 188(7.3)
281 0.39
MPAI-B3150EM3
— 1 559(22)
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 7.07 4003 (900) 2094-BMP5-S a 250%
MPAI-B3450EM3 376 (15)
MPAI-B4150CM3
—_—1279(17)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8.68 8896 (2000) 2094-BM01-S a 150%
MPAI-B4450CM3 245(9.5)
561 043
MPAI-B4150EM3
—1559(22)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 14.14 7784 (1750) 2094-BM01-S a 250%
MPAI-B4450EM3 491(19)
MPAI-B5xxx(CM3 200 (7.8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 8.48 13,345 (3000) 2094-BM01-S a 150%
6.62 0.55
MPAI-B5xxxEM3 400 (15.6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16.70 13,122 (2950) 2094-BM01-S a 250%
Especificaciones de rendimiento (tornillo de rodillos) con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V)
Fuerza de paro continua Corriente de Clasificacion de
Velocidad Corriente de paro del sistema ] Fuerza de paro : .
N.odecat.de MaX. continua del sistema N () paro pico del pico del sistema potencia de Variadores dlase 400 V
cilindro eléctrico mm/s (pulg/s) | Amperes O-pico sistema N () salida del motor | Kinetix 6000
pulg. P P 25°C (77°F) 40°C (104°F) Amperes 0-pico kW
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
1.45 457 0.27 2094-BMP5-S a 250%
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3
—_—1279(1)
MPAI-B3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176 (6.9)
AES— 281 7.07 039 2094-BMP5-S a 250%
MPAI-B31505M3
—1559(22)
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-B3450SM3 353 (14)
MPAI-B4150RM3
—_—1279(1)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 19 (7.6)
561 14.14 0.43 2094-BM01-5 a 250%
MPAI-B41505M3
— 1 559(22)
MPAI-B4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B44505M3 393(15)

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con accionador a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C
(122 °F) y voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores multiejes Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento de LDC-Series con variadores Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 200 V)

. . Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerzade paropico | Salidanominal del | Variadores
&';t‘:; ff.:é:f Ve/lo(clda/d)max. continua del sistema " | del sistema (! pico del sistema del sistema motor lineal Kinetix 6000
/S {IEs/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kW clase 200V
LDC-C030100-DHT 41...6.1 74 11(17...25) 121 188 (42) 0.37...0.55 2094-AM01-S
LDC-C030200-DHT 10.0(32.8) 8.1...122 243 2094-AM02-S
_— 148...222(33...50) 375 (84) 0.74..1M —
LDC-(030200-EHT 41...61 121 2094-AM01-S
LDC-C050100-DHT 39...59 119...179(27...40) 11.7 302 (68) 0.59...0.89 2094-AM01-S
1DC-(050200-DHT 79...11.8 233 2094-AM02-S
S — 240...359(54...81) 600 (135) 120...1.79 —
L DC-C050200-EHT 10.0(32.8) 39...59 11.6 2094-AMP5-S
LDC-C050300-DHT 118...177 359 2094-AM03-S
S 363...544(82...122) 941(212) 181...2.72 —
LDC-C050300-EHT 39...59 12.0 2094-AMP5-S
LDC-C075200-DHT 77..115 229 2094-AM02-S
_— 348...523(78...117) 882 (198) 1.74...261 —
LDC-C075200-EHT 38...57 115 2094-AMP5-S
LDC-C075300-DHT 11.5...172 356 2094-AM03-S
— 1 100(328) 523...784(117...176) 1368 (308) 261...3.92 —
LDC-C075300-EHT 38...57 11.9 2094-AM01-S
LDC-C075400-DHT 153...230 474 2094-AM03-S
—_— 697...1045 (157...239) 1824.(410) 348...5.22 —
LDC-C075400-EHT 77...115 237 2094-AM02-S
LDC-C100300-DHT 11.1...167 343 2094-AM03-S
_— 674...1012(152...227) 1767 (397) 3.37...5.06 —
LDC-C100300-EHT 37...56 114 2094-AM01-S
LDC-C100400-DHT 10.0(32.8) 148...222 457 2094-AM03-S
—_——— 899...1349 (202...303) 2356 (530) 449...6.74 —
LDC-C100400-EHT 74...111 228 2094-AM02-S
LDC-C100600-DHT 22.2...333 1349...2023 (303...455) | 68.5 3534 (794) 6.74...10.1 2094-AMO05-S
LDC-C150400-DHT 141..211 1281...1922(288...432) | 45.2 3498 (786) 6.40...9.61 2094-AM03-S
——— 110003298
LDC-C150600-DHT 210,317 1922...2882 (432...648) | 67.8 5246 (1179) 9.61...1441 2094-AM05-S

(1) Los valores representan el rango entre una configuracin sin enfriamiento (valor bajo) y una configuracién con enfriamiento de agua (valor alto).

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores multiejes Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 6000 (clase 400 V)

N.° de cat. d Velocidad Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corrientedeparo | Fuerza de paro Salida nominal Variad Jase 400V
rr{otoel' flan éale max. continua del sistema ™ | del sistema ' pico del sistema | pico del sistema | del motor lineal Kiar:Ieal:i)?;%S()i)ase
m/s (pies/s) Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw

LDC-C030100-DHT 41...6.1 74..111(17...25) 121 188 (42) 037...055 2094-BM01-S a 150%

LDC-C030200-DHT 10.0(32.8) 8.1...122 243 2094-BM02-S a 250%
—_— 148...222 (33...50) 375 (84) 0.74...1.11

1DC-C030200-EHT 41...6.1 121 2094-BM01-S a 150%

LDC-C050100-DHT 39...59 119...179(27...40) 11.7 302 (68) 0.59...0.89 2094-BM01-S a 150%

LDC-C050200-DHT 79..18 233 2094-BM02-S a 250%
_ 240...359(54...81) 600 (135) 1.20...1.79

LDC-C050200-EHT 10.0(32.8) 39...59 116 2094-BM01-S a 150%

LDC-C050300-DHT 18...177 359 2094-BM02-S a 250%
_ 363...544(82...122) 941(212) 181...272

LDC-C050300-EHT 39...59 120 2094-BM01-S a 150%

LDC-C075200-DHT 77...115 229 2094-BM02-S a 250%
_ 348...523(78...117) 882(198) 1.74...261

LDC-C075200-EHT 38...57 115 2094-BM01-S a 150%

LDC-C075300-DHT 15...172 356 2094-BM02-S a 250%
—1100(328) 523...784(117...176) 1368 (308) 261...392

LDC-C075300-EHT 38...57 19 2094-BM01-S a 150%

LDC-C075400-DHT 153...230 474 2094-BM03-S a 250%
—_— 697...1045 (157...235) 1824 (410) 348...522

LDC-C075400-EHT 77..115 237

2094-BM02-S a 250%

LDC-C100300-DHT 1n.1...16.7 343
_— 674...1012(152...227) 1767 (397) 337...5.06

LDC-C100300-EHT 37...56 14 2094-BM01-S a 150%

LDC-C100400-DHT 148...222 457 2094-BM03-S a 250%
———1100(328) 899...1349 (202...303) 2356 (530) 449...6.74

LDC-C100400-EHT 74..111 238 2094-BM02-S a 250%

LDC-C100600-DHT 222...333 68.5 2094-BM03-S a 250%
_ 1349...2023 (303...455) 3534(794) 6.74...10.11

LDC-C100600-EHT 1.1...16.7 343 2094-BM02-S a 250%

LDC-C150400-DHT 14.1..211 452 2094-BM03-S a 150%
_— 1281...1922(288...432) 3498 (786) 6.40...9.61

LDC-C150400-EHT 70...106 26 2094-BM02-S a 250%
—1100(328)

LDC-C150600-DHT 211...317 67.8 2094-BM03-S a 250%
_— 1922...2882 (432...648) 5246 (1179) 961...144

LDC-C150600-EHT 106...15.8 339 2094-BM02-S a 250%

(1) Los valores representan el rango entre una configuracion sin enfriamiento (valor bajo) y una configuracién con enfriamiento de agua (valor alto).

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores multiejes Kinetix 6000

Especificaciones de rendimiento de LDL-Series con variadores Kinetix 6000

. . Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro Fuerza de paro pico | Salida nominal del | Variadores
m;ti(: flant é:|e Ve/lo(cllda/d)max. continua del sistema ™ | del sistema pico del sistema del sistema motor lineal Kinetix 6000
ms {piesfs Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw clase 200V
LDL-N030120-DHT 30 63 (14) 99 209 (47) 031 2094-AMP5-S
LDL-N030240-DHT 6.0 199 2094-AMO1-S
_ 126 (28) 417 (94) 063 —
LDL-N030240-EHT 30 9.9 2094-AMP5-S
—110.0(328)
LDL-T030120-DHT 30 72(16) 99 239 (54) 036 2094-AMP5-S
LDL-T030240-DHT 6.0 199 2094-AMO1-S
S — 144(32) 479 (108) 0.72 —
LDL-T030240-EHT 30 99 2094-AMP5-S
LDL-N050120-DHT 27 96 (22) 9.1 317(7) 048 2094-AMP5-S
LDL-N050240-DHT 55 18.1 2094-AMO1-S
_ 191(43) 635 (143) 095
LDL-N050240-EHT 27 9.1 2094-AMP5-S
LDL-N050360-DHT 82 272 2094-AM02-S
_ 287 (65) 952 (214) 143
LDL-N050360-EHT 27 9.1 2094-AMP5-S
LDL-N050480-DHT 109 363 2094-AM03-S
_ 383 (86) 1269 (285) 191 —
LDL-NO50480-EHT 100(328) 55 18.1 2094-AMO1-S
LDL-T050120-DHT 27 110(25) 9.1 364 (82) 0.55 2094-AMP5-S
LDL-T050240-DHT 55 18.1 2094-AMO1-S
_— 220 (49) 728 (164) 1.10 —
LDL-T050240-EHT 27 9.1 2094-AMP5-S
LDL-T050360-DHT 82 329 (74) 272 1093 (246) 164 2094-AM02-S
LDL-T050480-DHT 109 363 2094-AM03-S
_ 439(%9) 1457 (327) 219 —
LDL-T050480-EHT 55 18.1 2094-AMO1-S
LDL-N075480-DHT 99 328 2094-AM03-S
_— 519(117) 1723 (387) 2.59 ESEEEEEE—
LDL-NO75480-EHT 49 164 2094-AMO1-S
—1100(328)
LDL-T075480-DHT 99 328 2094-AM03-S
_ 596 (134) 1977 (444) 298 ST —
LDL-T075480-EHT 49 16.4 2094-AMO1-S

(1) Los valores representan el rango entre una configuracion sin enfriamiento (valor bajo) y una configuracién con enfriamiento de agua (valor alto).

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Notas:
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y

Kinetix 350

i o n
[ T !
Servovariador \ i @

Kinetix 300

.. Il
e “'f - o0 i !

iﬁ a Servovariador

Kinetix 350

El variador de indexado EtherNet/IP™ Kinetix® 300 ofrece una solucién de
un solo eje eficaz en cuanto a costos para aplicaciones de control de
movimiento con un nimero reducido de ejes. El servovariador

Kinetix 300 esta disefiado para conectarse y funcionar con controladores
CompactlLogix™ compatibles con controladores MicroLogix™ o
Integrated Architecture® para lograr soluciones de movimiento con
componentes. Al usar una red EtherNet/IP estandar para una maquina
completa, que incluye movimiento, control, E/S y HMI (interface
operador-maquina) se simplifica el cableado, se reducen los costos de
configuracion de paneles y se facilita la integracién con sistemas de
fabricacion y administracion empresarial. Ademas, la funcionalidad de
desconexion de par segura ayuda a proteger al personal, a la vez que
aumenta la productividad de la maquina.

El servovariador de un solo eje Kinetix 350 EtherNet/IP se desarroll6 para
proporcionar capacidad de escalado al sistema de control de
movimiento, lo que simplifica la integracion de la solucién de control
completa en una red. El servovariador Kinetix 350 esta disefiado para
conectarse y funcionar con los controladores ControlLogix® y
CompactlLogix compatibles con el movimiento integrado en la red
EtherNet/IP. Combinados como un sistema, pueden proporcionar una
solucion de control de movimiento eficaz en cuanto a costos, que ofrezca
el alto rendimiento y la capacidad de escalado que usted necesita para
competir actualmente en la industria. Con su diseflo compacto, Kinetix
350 requiere menos espacio de panel y se conecta facilmente. Ademas,
permite reducir el tiempo de instalacion y puesta en marcha al poderse
reutilizar el codigo en los productos integrados de toda la cartera de su
maquina.

Caracteristicas de los servovariadores Kinetix 300 y

Kinetix 350

« Solucion de un solo eje para aplicaciones de movimiento de baja complejidad

« Arquitectura de control flexible para control

analdgico simple, PTO o de indexado EtherNet/IP (variadores Kinetix 300)

« Movimiento integrado en la red EtherNet/IP (variadores Kinetix 350)

« Integracion simplificada de toda la solucidn de control en una red, incluidos HMI, PAC, E/S y movimiento

«  Modulo de memoria para reemplazo automatico de dispositivos (ADR)

« Certificacion TUV Rheinland: PL d, Cat. 3, seguin ISO 13849 y SIL CL2 segun IEC 61508, IEC 61800-5-2 e IEC 61062

- Control de desconexién de par segura

« Versatil rango de voltajes de entrada de CA:

- (lase 100y 200 VCA, monofasico
- Clase 200 V monofasico y trifasico
— Clase 400 VCA, trifasico

o L0s 2097-V31PRx (modelos clase 100 V) manejan motores clase 200 V a velocidad plena
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Los 2097-V32PRx (modelos clase 200 V) incluyen filtro de linea de CA (EMC) integrado

Retroalimentaciéon de encoder absoluto de alta resolucion, de multiples vueltas y de una sola vuelta, eje auxiliar para
el modo de engranaje maestro

Para conocer las caracteristicas distintivas de los servovariadores Kinetix 300 y Kinetix 350, consulte la pagina 156.

Caracteristicas del variador de indexado Kinetix 300 EtherNet/IP

Indexado

- Cinco tipos de indexado

— Curva en Sy movimientos trapezoidales

- Capacidad de 32 indexados

Control comandado a través de EtherNet/IP

- Velocidad y corriente

- Posicién absoluta e incremental con o sin registro
Posicionamiento por engranamiento electrénico
Control de entrada analdgica

Control de paso y direccion

Controlador programable de automatizacién (PAC) ControlLogix 5570 y 5580 con modulo Ethernet 1756-ENxT

Controladores (PAC) CompactLogix 5370, 5380 o 1769-L3x con software RSLogix 5000° y perfil Add-On Profile para
solucién Integrated Architecture

Controladores (PAC) Compactlogix 1768-L4x 0 1768-L4xS con médulos Ethernet 1768-ENBT

Controlador légico programable (PLC) MicroLogix 1100 o 1400 con servidor de web incorporado para configuracion
y diagndsticos

Controlador (PLC) Micro850° con software Connected Components Workshop

Caracteristicas del variador Kinetix 350 EtherNet/IP de un solo eje

Red EtherNet/IP con tecnologfa CIP Motion™ de ODVA, todo construido con base en el protocolo industrial comun
(CIP™), para disponer de control de movimiento de lazo cerrado en tiempo real en una red Ethernet estandar

Totalmente compatible con la topologia de configuracion lineal y en estrella

Aproveche las ventajas del control de movimiento integrado Kinetix con los controladores ControlLogix 5570 y 5580
Controladores CompactLogix 5370 y 5380 compatibles con movimiento integrado en la red EtherNet/IP y

software RSLogix 5000 (versién 20.00.00 o posterior) o la aplicacién Studio 5000 Logix Designer®

Software RSLogix 5000 o aplicacion Logix Designer para programacion (Iégica de escalera, texto estructurado y
diagramas de funciones secuenciales)

Para comparar las caracteristicas de las diversas familias de variadores, consulte Servovariadores a partir de la pagina 29.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Componentes de los servovariadores Kinetix 300 y
Kinetix 350

Los sistemas servovariadores Kinetix 300 y Kinetix 350 constan de estos componentes requeridos:
« Unvariador 2097-V3xxxx (Kinetix 300) o un variador 2097-V3xxxx-LM (Kinetix 350)
« Un servomotor o accionador lineal
« Un cable de alimentacion eléctrica del motor y de retroalimentaciéon del motor

« Unjuego de conectores de bajo perfil 2090-K2CK-D15M (requerido para los cables de retroalimentacion con
conductores libres)

« Un bloque de expansion de terminales de E/S 2097-TB1
« (Cable Ethernet 1585J-M8CBJM-x (blindado)

Los sistemas servovariadores Kinetix 300 y Kinetix 350 también pueden incluir cualquiera de estos componentes
opcionales:
« Un filtro de linea de CA 2097-Fx 0 2090-XXLF-TC116

« Una resistencia de derivacién 2097-Rx
Los sistemas servovariadores Kinetix 350 pueden incluir el médulo de salida de encoder 2198-ABQE.

Para obtener informacion sobre los requisitos detallados de los sistemas variadores Kinetix 300 y 350, consulte el
documento Kinetix 300 and 350 Drive Systems Design Guide, publicaciéon KNX-RM004.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Seleccion de los servovariadores Kinetix 300 y
Kinetix 350

N.o de cat. de N.° de cat. de Potencia de salida en Corriente de salida en
variadores Kinetix | variadores Kinetix | Voltaje de entrada régimen continuo régimen continuo Caracteristicas
300 350 kW Amperes 0-pico
2097-V31PRO 2097-V31PRO-LM 0.40 28 « Modo duplicador de
120/240 VCA rms, monofasico U 120V ind
2097-V31PR2 2097-V31PR2-LM 0.80 57 » Desconexidn de par
sequra
2097-V32PR0O 2097-V32PRO-LM 0.40 28 « Filtro de linea de CA
2007-V32PR2 2007-V32PR2-LM | 240 VICA rms, monofésico " 0.0 57 integado
« Desconexién de par
2097-V32PR4 2097-V32PR4-LM 1.70 13 sequra
2097-V33PR1 2097-V33PR1-LM 0.50 28
2097-V33PR3 2097-V33PR3-LM 120 VCA rms, monofdsico, 1.00 57
240 VICA rms, monofasico V),
2097-V33PR5 2097-V33PRS-LM | 240 VCA rms, rifésico 200 13
2097-V33PR6 2097-V33PR6-LM 3.00 17.0 Desconexidn de par sequra
2097-V34PR3 2097-V34PR3-LM 1.00 28
2097-V34PR5 2097-V34PR5-LM 480 VCA rms, trifsico 2.00 57
2097-V34PR6 2097-V34PRo-LM 3.00 8.5

(1) Puede esperar el mismo rendimiento de motor con la entrada de 240 V monofdsica que obtiene de la entrada de 240 V trifdsica (consulte la tabla a continuacion).

Operacién de los variadores Kinetix 300 y Kinetix 350 con voltaje de entrada de 240 V

Operacion trifasica con

Operacion monofasica con entrada de 240V

Corriente de salida en
régimen continuo

Corriente de salida pico

entrada de 240V AmpeesO-ico Amperes 0-pico
2097-V33PR1-xx 2097-V32PRO-xx 2097-V31PRO-xx 28 8.5
2097-V33PR3-xx 2097-V32PR2-xx 2097-V31PR2-xx 57 17.0
2097-V33PR5-xx 2097-V32PR4-xx N/A 1.3 339

Para consultar las especificaciones del médulo variador Kinetix 300 y Kinetix 350 no incluidas en esta publicacion, consulte
el documento Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, publicacion KNX-TD003.
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Configuracion tipica de hardware

Esta configuracion tipica de hardware ilustra el uso de servovariadores, motores, accionadores y accesorios de control de
movimiento disponibles para los sistemas variadores Kinetix 300 y Kinetix 350.

Sistemas variadores Kinetix 300/350

Dispositivo
desconectador  Proteccion
de linea de circuito

Alimentacien ”—©
de entrada trifisica >0
0

Servovariador Kinetix 300 2097-V3xxxx

il

0 —4  Resistencia de derivacion 2097-Rx
iador Kinetix 350 2097-V3xxxx-LM (equipo opcional)
o e miesa dharadorkietics0n) | =3 Fito de inea de CA 2090-YXLF-TC116 0 2097-Fx
- gi (equipo opcional)

Se muestra el filtro 2097-F1

Fuente de alimentacién
eléctrica de respaldo de control
de 24 V(C

(equipo opcional) %

I i ' | Etapas lineales integradas MP-Series
Juego de conector de perfl bajo 2090-K2CK-D15M @ Oq (se muestra el tornillo de bolas MPAS-B9xxx)
U

(ables de alimentacion

i i6 eléctrica de motol ) .
(ables de retroahmemacgnl dte n;gtgo(; Bo\etiln 00 r Motores lineales LDL-Series™
oletin

Bloque de expansién de
terminales 2097-TB1

dl

Motores rotativos MP-Series™ y H ;
TL-Series™  [F—— P:I Motores lineales LDC-Series™ (7
(se muestran los motores =——— | (se muestra el motor lineal LDC-Cxxxxxxx)

MPL-Bxxx)

B Cilindros eléctricos para aplicaciones severas MP-Series ) 0

. (se muestran los cilindros eléctricos MPAI-Bxuxx) Propulsores lineales LDAT-Series

(propulsores lineales LDAT-Sxxxxxx-xBx or To e g BTy
" LDAT-Sxoo00-xDx) - —

Cilindros eléctricos MP-Series
(se muestran los cilindros eléctricos MPAR-Bxxxx)

(1) Los motores lineales LDC-Series y LDL-Series y los propulsores lineales LDAT-Series solo son compatibles con los servovariadores Kinetix 300.
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Configuraciones tipicas de comunicacion

Los servovariadores Kinetix 300 y Kinetix 350 usan la red EtherNet/IP para configurar el médulo Logix 5000™.

Sistema variador Kinetix 300 con controlador CompactLogix (PAC)

Terminal de pantalla Panel View™
Plus Compact

Adaptador EtherNet/IP
1734-AENT POINT I/0™

[@]a9]
(OO D)

Terminal de pantalla
PanelView™ Component

Switch Stratix® 2000
1783-US05T

Sistema controlador CompactLogix 5370
(se muestra el controlador 1769-L33ER)

(able Ethernet 1585)-M8CBJM-x (blindado) o
1585)-M8UBJM-x (blindado y altamente flexible)

Servovariador Kinetix 300 2097-V3xxxx

o

1783-US05T

Software RSLogix 5000
(versién 17.00.00 o posterior) 0
la aplicacién Studio 5000 Logix Designer

Sistema controlador MicroLogix 1400

[ . 9 (se muestra el controlador 1766-L320x)
B Swich Satx 2000 o < 0
j 6 @

(able Ethemnet 1585J-M8CBIM-x (blindado) o
1585)-M8UBJM-x (blindado y altamente flexible)

Servovariador Kinetix 300 2097-V3xxxx
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Sistema variador Kinetix 350 con plataforma de controlador (PAC) CompactLogix

m = Wj\ Sistema controlador CompactLogix
[ Se muestra 1769-L33ERM

= Switch Stratix 2000 -
1783-US08T == ]
) (able Ethernet 1585J-M8CBIM-x (blindado) o
Terminal de pantalla B ,
PanelView Plus Compact 11585J-M8UBIM-x (blindado y altamente flexible)
gq%%{fsg;a‘.‘da de encoder Software RSLogix 5000

(versién 20.00.00 o posterior) o
la aplicacion Studio 5000 Logix Designer

Variador 2097-V3xxxx-LM

—

= (<2
Adaptador EtherNet/IP .y [;]g:
1734-AENT POINT I/0 "fr’ =

(dmaras de escan |
delineas |

/YT

Sistema variador Kinetix 350 con plataforma de controlador ControlLogix (PAC)

Médulo EtherNet/IP 1756-ENxT

“dm. | Controlador ControlLogix

— s:.iii —
=] Switch Stratix 2000 ————omo=—=
| 1783-US08T =
Terminal de pantalla PanelView Cable Ethernet 1585)-MSCBIM-x (blindado) o
Plus Compact 11585)-MBUBIM-x (bindado y altamente flexible) —=
=]
T o Médulo de salida de encoder Software RSLogix 5000
3;3 & 2198-ABQE (version 20.00.00 o posterior) o
=EE la aplicacion Studio 5000 Logix Designer
1= )
HE Variador 2097-V3xxxx-LM
Adaptador EtherNet/IP
1734-AENT POINT I/0

(émaras de escan
delineas

AT AT
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento del control de
movimiento rotativo

Estas familias de motores rotativos son compatibles con los servovariadores Kinetix 300/350.

Familia de motores rotativos Pagina
Motores de baja inercia MP-Series (Boletin MPL) 162
Motores de mediana inercia MP-Series (Boletin MPM) 164
Motores aptos para la industria alimenticia MP-Series (Boletin MPF) 165
Motores de acero inoxidable MP-Series (Boletin MPS) 164
Motores de baja inercia TL-Series (Boletin TLY) 166

Para consultar combinaciones de sistemas variadores Kinetix 300/350 que incluyan seleccion de nimeros de catélogo de
cablesy curvas de par/velocidad, consulte el documento Kinetix 300 and Kinetix 350 Drive Systems Design Guide,
publicacion KNX-RM004.

IMPORTANTE Estas combinaciones de sistemas no incluyen todas las combinaciones posibles de motor/variador.
Consulte Motion Analyzer para verificar la compatibilidad. Para obtener acceso a Motion Analyzer, visite:

https://motionanalyzerrockwellautomation.com.

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPL con variadores
Kinetix 300/350

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300/350 (clase 200 V, monofasicos)

. : Corriente de paro Par de paro : . : : Variadores
N. de cat. de Xeoll?]ﬂ:?ld \!:;zcdad continua del continuo del c?:;'gzltii‘:tee‘:go s:{ gi(set':;:: plco 3::'dmaort'§:“ nal | rhonofésicos
motor rotativo ’ sistema sistema X O-Di Nern (Ib-oul W Kinetix 300/350
Pm pm Amperes 0-pico Nem (Ibpulg.) mperes (0-pico) m (b-puig) clase 200V
MPL-A1510V 8000 8000 1.05 0.26(2.3) 340 0.77 (6.8) 0.16 2097-V33PR1-xx
2097-V32PR0-xx
MPL-A1520U 7000 7000 1.80 0.49(4.3) 6.10 1.58(13.9) 0.27 2097-V31PRO-xx
MPL-A1530U 7000 7000 282 0.90(8.0) 10.1 2.82(24.9) 0.39
2097-V33PR3-xx
MPL-A210V 8000 8000 3.09 0.55(4.8) 10.2 1.52(13.5) 0.37 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
MPL-A220T 6000 6000 4.54 1.61(14.2) 15.5 474(419) 0.62
2097-V33PR5-xx
MPL-A230P 5000 5000 540 2.10(18) 230 8.2(725) 0.86 2097-V32PRA-x¢
MPL-A310F 3000 3000 3.20 1.58 (14) 93 361(32) 0.46 2097-V33PR3-xx
2097-V32PR2-xx
MPL-A310P 4750 5000 485 1.58(14) 14 361(32) 0.73 2097-V31PR2-xx
MPL-A32OH | 3350 3500 6.1 3.05(27) 193 791(70) 10 2097-V33PRSx
MPLA32OP | 4750 5000 90 305(27) 295 791 (70) 13 2097-\32PRé-x

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300/350 (clase 200V, trifasicos)

Corriente de paro Par de paro

Velocidad Velocidad N . Corriente de paro | Parde paropico | Salidanominal | Variadores trifasicos
N.o de cat. nominal max. c?"t'"ua del c9nt'"u° del pico del sistema del sistema del motor Kinetix 300/350
de motor sistema sistema A (0-pico) Nern (b-pulg) W dase 200V
fpm fpm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) mperes (-pico m {b-puig.
MPL-AT510V 8000 8000 1.05 0.26(23) 340 0.77 (6.8) 0.16
2097-V33PR1-xx
MPL-A1520U 7000 7000 1.80 049 (43) 6.10 1.58(13.9) 0.27
MPL-A1530U 7000 7000 282 0.90(8.0) 101 2.82(24.9) 0.39
MPL-A210V 8000 8000 3.09 0.55(4.8) 10.2 1.52(13.5) 0.37 2097-V33PR3-xx
MPL-A220T 6000 6000 4.54 161(14.2) 155 474(419) 0.62
MPL-A230P 5000 5000 540 2.10(18) 23.0 8.2(72.5) 0.86 2097-V33PR5-xx
MPL-A310F 3000 3000 3.20 1.58 (14) 93 361(32) 0.46
2097-V33PR3-xx
MPL-A310P 4750 5000 485 1.58(14) 14 361(32) 0.73
MPL-A320H 3350 3500 6.1 3.05(27) 193 7.91(70) 1.0
2097-V33PR5-xx
MPL-A320P 4750 5000 9.0 3.05(27) 29.5 7.91(70) 13
MPL-A330P 5000 5000 120 4.18 (37) 38 11.1(98) 18
MPL-A420P 5000 5000 127 474(42) 46 13.5(120) 20
MPL-A430H 3500 3500 122 6.21(55) 45 19.8 (175) 18
2097-V33PR6-xx
MPL-A430P 5000 5000 16.8 599 (53) 51 15.7(139) 22
MPL-A4530F 2800 2800 134 8.36 (74) 4 203 (180) 19
MPL-A4540C 1500 1500 9.4 10.2(90) 29 27.1(240) 15
Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300/350 (clase 400 V)
. . Corriente de paro Par de paro . ] . . Variadores
N.° de cat. Velogldad Ve!ocldad continua del continuo del ((.)mente‘de paro | Par qe paropico | Salida nominal trifésicos
nominal max. - . pico del sistema | del sistema del motor
de motor mn n sistema sistema Amperes (0-pico) Nem (bepulg) W clase 400V
P P Amperes (0-pico) Nem (Ib+pulg.) peres (U-pi pulg. Kinetix 300/350
MPL-B1510V 8000 8000 0.95 0.26(23) 3.10 0.77 (6.80) 0.16
MPL-B1520U 7000 7000 1.80 049 (43) 6.10 1.58(13.9) 0.27
2097-V34PR3-xx
MPL-B1530U 7000 7000 20 0.90(8.0) 7.20 2.82(249) 0.39
MPL-B210V 8000 8000 175 0.55(4.8) 5.80 1.52(13.9) 0.37
MPL-B220T 6000 6000 330 161(14.2) 13 474(419) 0.62
2097-V34PR5-xx
MPL-B230P 5000 5000 2.60 2.10(18.6) 1.3 8.20(73.0) 0.86
MPL-B310P 5000 5000 24 1.58 (14) 7. 3.61(32) 0.77 2097-V34PR3-xx
MPL-B320P 5000 5000 45 294 (26) 140 791(70) 15 2097-V34PR5-xx
MPL-B330P 5000 5000 6.1 418 (37) 19.0 11.1(98) 18
MPL-B420P 5000 5000 0.4 4.74(42) 220 13.5(120) 19 2097-V34PR6-xx
MPL-B4530F 3000 3000 6.7 836 (74) 210 20.3(180) 21

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Publicacién de Rockwell Automation KNX-SG001D-ES-P - Mayo 2018



Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPM con variadores

Kinetix 300/350
Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300/350 (clase 200 V)
. Corriente de .
. . . Corriente de paro | Par de paro : Par de paro . . Variadores
N.o de cat. \;:Is(;qdad Xﬁﬁ?ﬁd \l:‘eggcldad continua del continuo del Eii:grg:o del pico del 3::'?02::" inal trifasicos
de motor * sistema sistema A 0 sistema W Kinetix 300/350
fpm fpm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) piTOp)ETES g Nen (Ib-pulg.) dase 200V
MPM-AT15TM | 4500 5000 6000 7.65 23(203) 305 6.6 (58.4) 0.90 2097-V33PR5-xx
MPM-A1152F 3000 4000 5000 1193 47 (416) 448 13.5(119) 1.40 2097-V33PR6-xx
Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300/350 (clase 400 V)
Velocidad Velocidad Velocidad Comiente deparo | Par de paro ((;::)ieri](t: g:l Par de paro Salida nominal Variadores
N.° de cat. base nominal max continua del continuo del fi stenp;a pico del del motor trifasicos
de motor : sistema sistema A 0 sistema W clase 400V
rpm rpm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg) piTOF;efQS - Nem (Ib-pulg) Kinetix 300/350
MPM-B1151F 3000 4000 5000 271 23(203) 9.9 6.6(58.4) 0.75 2097-V34PR5-xx
MPM-B1151T 6000 5000 7000 5.62 23(203) 205 58(513) 0.90 2097-V34PR6-xx
MPM-B1152C 1500 2500 3000 3.61 50(44.2) 124 13.5(119) 1.20 2097-V34PR5-xx
MPM-B1152F 3000 4000 5200 6.17 50(442) 211 13.3(118) 1.40
MPM-B1153E 2250 3000 3500 6.21 6.5(57.5) 216 19.7 (174) 1.40
2097-V34PR6-xx
MPM-B1302F 3000 4000 4500 8.57 6.6(58.4) 220 13.2(117) 1.65
MPM-B1304C 1500 1870 2750 7.0 103(91.1) 223 27.1(240) 2.00

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPS con variadores

Kinetix 300/350
Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300/350 (clase 200 V)
N.° de cat Velocidad Velocidad Corriente de paro Par de paro continuo | Corriente de paro | Par de paro pico Salida nominal Variadores trifasicos
dé mztc:r : nominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema del sistema del motor Kinetix 300/350
pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes (0-pico) Nem (Ib-pulg.) kW clase 200V
339 10.1(89.4) 2097-V33PR5-xx
MPS-A330P 5000 5000 9.80 3.60(32) 13
38.0 11.1(98.2)
2097-V33PR6-xx
MPS-A4540F 3000 3000 14.4 8.1(72) 509 24.8(219) 14
Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300/350 (clase 400 V)
Neo de cat Velocidad Velocidad Corriente de paro Par de paro continuo | Corriente de paro | Par de paro pico Salida nominal Variadores trifasicos
dé mgtc:r : nominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema del sistema del motor clase 400V
pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes (0-pico) N-m (Ib-pulg.) kw Kinetix 300/350
16.9 10.1(89.4) 2097-V34PR5-xx
MPS-B330P 5000 5000 490 36(32) 13
19.0 11.1(98.2)
2097-V34PR6-xx
MPS-B4540F 3000 3000 71 8.1(72) 254 263(233) 14

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin MPF con variadores

Kinetix 300/350
Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300/350 (clase 200 V, monofasicos)
Neo de cat Velocidad Velocidad Corriente de paro Par de paro continuo | Corriente de paro | Par de paro pico Salida nominal del Variadfqrgs
- de cat. nominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema | del sistema motor monofasicos
de motor ) ) clase 200V
pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib+pulg.) Amperes (0-pico) Nem (Ib+pulg.) kW Kinetix 300/350
2097-V33PR3-xx
MPF-A310P 4750 5000 485 1.58(14) 14 36132 0.73 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
MPF-A320H | 3350 3500 6.1 3.05(27) 193 7.91(70) 10 2097-V33PRS
MPF-A320P | 4750 5000 90 305(27) 295 791(70) 13 2097-V32PRd-xx

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300/350 (clase 200V, trifasicos)

N de cat Velocidad Velocidad Corriente de paro Par de paro continuo | Corriente de paro | Parde paropicodel | Salida nominal del llg;i,ac.iores
- de cat. nominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema sistema motor fitasicos
de motor - . clase 200V
pm pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) Amperes (0-pico) Nem (Ib-pulg.) kw Kinetix 300/350
MPF-A310P 4750 5000 485 1.58(14) 14 361(32) 0.73 2097-V33PR3-xx
MPF-A320H 3350 3500 6.1 3.05(27) 19.3 7.91(70) 1.0 2097-V33PR5-xx
MPF-A320P 4750 5000 9.0 3.05(27) 295 7.91(70) 13 2097-V33PR5-xx
MPF-A330P 5000 5000 120 4.18(37) 38 11.1(98) 1.6 2097-V33PR6-xx
MPF-A430H 3500 3500 122 6.21(55) 45 19.8 (175) 18 2097-V33PR6-xx
Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300/350 (clase 400 V)
. . . . . . . . Variadores
Velocidad Velocidad Corriente de paro Par de paro continuo | Corriente de paro | Par de paro pico Salida nominal del P
N. de cat. : " : h " . . : trifésicos
nominal max. continua del sistema | del sistema pico del sistema del sistema motor
de motor ) ) clase 400V
pm pm Amperes (0-pico) Nem (Ib=pulg.) Amperes (0-pico) Nem (Ib=pulg.) kW Kinetix 300/350
MPF-B310P 5000 5000 2.30 1.58 (14) 71 361(32) 0.77 2097-V34PR3-xx
MPF-B320P 5000 5000 4.24 3.05(27) 14.0 7.34(65) 15 2097-V34PR5-xx
16.9 10.0 (88) 2097-V34PR5-xx
MPF-B330P 5000 5000 570 418 (37) 1.6 —
19.0 11.1(98) 2097-V34PRo-xx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin TLY con variadores

Kinetix 300/350
Especificaciones de rendimiento (sin freno) con variadores Kinetix 300/350 (clase 200 V)
. . Corriente de paro Par de paro Corriente de . . . . -
N.ode cat.de | Velocidad Velocidad continua del continuo del aro ico del Par de paro pico | Salidanominal | Variadores monofasicos o
motor nominal max. ist ist P " P del sistema del motor trifasicos clase 200V
rotativo pm pm ssiema sstema sistema Nem (Ib-pulg.) kw Kinetix 300/350
Amperes 0-pico Nem (Ib=pulg.) Amperes 0-pico :
2097-V33PR1-xx
TLY-AT10x 5000 0.55 0.096 (0.85) 1.50 0.20(1.75) 0.041 2097-V32PRO-x
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-AT20x 5000 1.03 0.181(1.60) 2.50 0.36(3.20) 0.086 2097-V32PR0x
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-A130x 5000 6000 1.85 0.325(2.88) 4.90 0.76 (6.70) 0.14 2097-V32PR0x
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-A220x 5000 3.50 0.836 (7.40) 7.90 1.48(13.1) 0.35 2097-V32PR00¢
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR3-xx
TLY-A230x 5000 5.50 130(11.5) 15.5 3.05(27.0) 0.44 2097-V32PR2-1x
2097-V31PR2-xx
2097-V33PR5-xx
TLY-A2530P 4400 100 2.60(23.0) 210 5.20 (46.0) 0.69
2097-V32PR4-xx
5000
2097-V33PR5-xx
TLY-A2540P 4575 10.0 2.94(26.0) 248 7.10(63.0) 0.86
2097-V32PR4-xx
2097-V33PR5-xx
TLY-A310M 4000 4500 10.0 361(319) 300 9.0(79.6) 0.95
2097-V32PR4-xx

(1) Seaplica a los motores TLY-AxxxT-H con retroalimentacién incremental. Los motores TLY-AxxxT-B con encoders absolutos de alta resolucién estdn clasificados para 5000 rpm.

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.

Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento (con freno) con variadores Kinetix 300/350 (clase 200 V)

. . Corriente de paro Par de paro Corriente de . . . . -
N.° de cat. de Velogldad Ve!oqdad continua del continuo del paro pico del Parc!e paro pico | Salida nominal Vqr[agiores monofasicos o
motor nominal max. ist ist ist del sistema del motor trifasicos clase 200V
rotativo pm pm ssiema sstema sistema Nem (Ib-pulg.) kw Kinetix 300/350
Amperes 0-pico Nem (Ib=pulg.) Amperes 0-pico "

2097-V33PR1-xx
TLY-AT10x 5000 0.50 0.086 (0.76) 1.50 0.20(1.75) 0.037 2097-V32PRO-kx

2097-V31PRO-xx

2097-V33PR1-xx
TLY-A120x 5000 093 0.163 (1.44) 250 0.36(3.20) 0.077 2097-V32PRO-xx

2097-V31PRO-xx

2097-V33PR1-xx

M

TLY-A130x 5000 6000 1.67 0.293 (2.59) 490 0.76 (6.70) 0.13 2097-V32PRO-kx

2097-V31PRO-xx

2097-V33PR1-xx
TLY-A220x 5000 3.15 0.757 (6.70) 7.90 148(13.1) 0.24 2097-V32PR0-x¢

2097-V31PRO-xx

2097-V33PR3-xx
TLY-A230x 4250 495 1.16(10.3) 15.5 3.05(27.0) 032 2097-V32PR)—xx

2097-V31PR2-xx

2097-V33PR5-xx
TLY-A2530P 3650 10.0 2.60(23.0) 210 5.20 (46.0) 0.55

2097-V32PRA-xx

5000

2097-V33PR5-xx
TLY-A2540P 3750 10.0 2.94(26.0) 248 7.10(63.0) 0.66

2097-V32PRA-xx

2097-V33PR5-xx
TLY-A310M 3900 4500 10.0 361(319) 300 9.0(79.6) 0.90

2097-V32PRA-xx

(1) Seaplica a los motores TLY-AxxxT-H con retroalimentacién incremental. Los motores TLY-AxxxT-B con encoders absolutos de alta resolucién estdn clasificados para 5000 rpm.

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento de control de
movimiento lineal

Estas familias de control de movimiento lineal son compatibles con los servovariadores Kinetix 300/350.

Familia de movimiento lineal Pdgina
Propulsores lineales integrados LDAT-Series 169
Etapas lineales integradas MP-Series (Boletin MPAS) 175
Cilindros eléctricos MP-Series (Boletin MPAR) 176
Cilindros eléctricos para aplicaciones severas MP-Series (Boletin MPAI) 177
Motores lineales con nicleo de hierro LDC-Series 180
Motores lineales sin hierro LDL-Series 182

Para consultar combinaciones de sistemas variadores Kinetix 300/350 que incluyan seleccién de nimeros de catalogo de
cables y curvas de fuerza/velocidad, consulte el documento Kinetix 300 and Kinetix 350 Drive Systems Design Guide,
publicacion KNX-RM004.

IMPORTANTE Estas combinaciones de sistemas no incluyen todas las combinaciones posibles de accionador/variador.
Consulte Motion Analyzer para verificar la compatibilidad. Para obtener acceso a Motion Analyzer, visite:
https.//motionanalyzer.rockwellautomation.com.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento de LDAT-Series con variadores Kinetix 300

Especificaciones de rendimiento (estructura 30) con variadores Kinetix 300 (clase 200 V)

LDAT-5033040-Exx

Velocidad, méx Corriente de paro Fuerza de paro (g::)ie?ct: c(Ii:I Fuerza de Salida Variadores Kinetix 300 (clase 200 V)
N.o de cat. de 7% | continua del continua del parop paropicodel | nominal
propulsor lineal 23/0 VeA sistema sistema :\lstema 0 sistema 230VCA Operacion monofssica | Operacion trifésica
mss Amperes 0-pico N (Ib) pi’g‘op“s "I N(b) kw

LDAT-5031010-Dxx | 24 0.20
LDAT-5031020-Dxx | 3.1 0.25 2097-V33PR3

48 81(18) 122 168 (38) 2097-V32PR2 2097-V33PR3
LDAT-5031030-Dxx | 3.5 0.29 2097-V31PR2
LDAT-5031040-Dxx | 3.8 031
LDAT-5032010-Dxx | 3.1 0.44
LDAT-5032020-Dxx | 4.1 052 2097-V33PRS

74 243 5097-V32PRa 2097-V33PR5
LDAT-5032030-Dxx | 4.7 0.59
LDAT-5032040-Dxx | 5.0 063

126 (28) 336 (76)

LDAT-5032010-Bxx | 3.1 0.40
LDAT-5032020-Bxx | 4.1 047 2097-V33PR3

37 122 2097-V32PR2 2097-V33PR3
LDAT-5032030-Bxx | 47 0.52 2097-V31PR2
LDAT-5032040-Exx | 5.0 0.55
LDAT-5033010-Dxx | 3.5 0.67
LDAT-5033020-Dxx | 4.7 0.83

111 36.5 2097-V33PR6 2097-V33PR6
LDAT-5033030-Dxx

— 150 095
L DAT-5033040-Dxx
190 (43) 504 (113)
LDAT-5033010-Bxx | 3.5 0.55
LDAT-5033020-Exx 2097-V33PR3
_ 37 122 2097-V32PR2 2097-V33PR3

LDAT-5033030-Exx | 44 0.65 2097-V31PR2

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.

Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento (estructura 50) con variadores Kinetix 300 (clase 200 V)

Velocidad, méx Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de Fuerza de Salida Variadores Kinetix 300 (clase 200 V)
N.o de cat. de 230 VCA * | continua del continua del paro picodel | paropicodel | nominal
propulsor lineal sistema sistema sistema sistema 230VCA 0 » fasi 0 i6n trifsi
m/s Amperes 0-pic N () Amperes O-pico | N () W peracion monofasica | Operacion trifasica
LDAT-5051010-Dxx | 2.8 0.31
L DAT-5051020-Dxx | 3.7 0.38
2097-V33PR3
LDAT-5051030-Dxx | 4.1 31 119(27) 114 363(82) 0.4 2097-V32PR2 2097-V33PR3
2097-V31PR2
LDAT-S051040-Dxx | 4.4 0.44
LDAT-5051050-Dxx | 4.7 0.46
[ DAT-5052010-Dxx | 3.7 0.79
LDAT-5052020-Dxx | 4.8 0.97
2097-V33PR5
L DAT-5052030-Dxx 6.2 22.7 2097-V32PR4 2097-V33PR5
LDAT-5052040-Dxx | 5.00 251(56) 727 (163) 1.01
L DAT-5052050-Dxx
L DAT-5052010-Exx 2097-V33PR3
e 26 31 114 0.50 2097-V32PR2 2097-V33PR3
LDAT-5052050-Exx 2097-V31PR2
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento (estructura 50) con variadores Kinetix 300 (clase 200 V) (continuacion)

Velocidad, méx Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de Fuerza de Salida Variadores Kinetix 300 (clase 200 V)
N.o de cat. de 230VCA 7% 1 continua del continua del paro picodel | paropicodel | nominal
propulsor lineal sistema sistema sistema sistema 230VCA - - o
m/s Amperes 0-pico N () Amperes 0-pico | N (1) m Operacion monofésica | Operacion trifasica
LDAT-5053010-Dxx | 4.1 131
[ DAT-5053020-Dxx | 5.0 1.53
94 342 ey 2097-V33PRS
[ DAT-5053030-Dxx B
o 50 378 (85) 1093 (246) 1.53
L DAT-5053050-Dxx
L DAT-5053010-Exx
17 31 114 0.47 N/A 2097-V33PR3
L DAT-5053050-Exx
L DAT-5054010-Dxx | 4.4 1.87
L DAT-5054020-Dxx 124 455 2097-V33PR6 2097-V33PR6
o 50 2.05
L DAT-5054050-Dxx 509 (114) 1453 (327)
| DAT-5054010-Exx
26 62 27 102 2097-V330R5 2097-V33PRS

LDAT-S054050-Exr

2097-V32PR4

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.

Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento (estructura 70) con variadores Kinetix 300 (clase 200 V)

Velocidad, méx Corriente de paro Fuerza de paro cg:[)ieli‘:sgsl Fuerza de Salida Variadores Kinetix 300 (clase 200 V)
N.o de cat. de 230 VCA F | continua del continua del fl st er'1)1a paropicodel | nominal
propulsorineal m/s ;Irsnt: e':: 0-pico ;ls(lt;)ma éin(woperes 0- ;ls(lts)ma ﬁ/o VeA Operacién monofésica | Operacion trifasica
LDAT-S072010-Dix
. 35 60 20 103 ety 2097-V33PRS
LDAT-S072070-Dxx
364 (82) 1055 (237)
LDAT-S072010-Exe 2007-V33PR3
. 17 30 110 047 2097-V320R2 2097-V330R3
LDAT-S072070-Ex 2097-V31PR2
LDAT-S073010-Dix
. 35 90 328 157 e 2097-V330RS
LDAT-S073070-Dux
554 (125) 1576 (354)
LDAT-S073010-Exe
. 12 30 109 041 N/A 2097-V330R3
LDAT-S073070-Bxe
LDAT-S074010-Dix
. 35 119 85 208 2097-V33PR6 2097-V33PR6
LDAT-S074070-Dix
730 (164) 2088 (469)
LDAT-S074010-Exx
. 18 60 217 095 e 2097-V33PRS
LDAT-S074070-Exe
LDAT-S076010-Exx
18 91 122252) 32 39T | 145 2097-V33P5 2097-V339RS

LDAT-S076070-Exx

2097-V32PR4

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.

Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento (estructura 100) con variadores Kinetix 300 (clase 200 V)

Corriente de

Variadores Kinetix 300 (clase 200 V)

. . | Corrientedeparo | Fuerza de paro ) Fuerza de Salida
N.o de cat. de \2’%)\(,'3: d, max. continua del continua del Eiizgrﬂ;o del paro pico del nomiréal
propulsor lineal sistema sistema sistema 230VCA i - sl
m/s Amperes 0-pico N (i) /;iToperes 0 N ) m Operacién monofasica | Operacion trifasica
LDAT-5102010-Dxx 2097-V33PR3
. 26 57 210 096 2097-V32PR2 2097-V33PR3
LDAT-5102090-Dxx 2097-V31PR2
456 (103) 1289 (290)
LDAT-5102010-Exx
. 13 29 105 042 N/A 2097-V33PR3
LDAT-5102090-Exx
LDAT-5103010-Dxx
. 27 86 315 1935435) | 147 oAy 2097-V33PR5
LDAT-5103090-Dxx
702 (158)
LDAT-5103010-Exx
. 09 29 105 1388 (312) 030 N/A 2097-V33PR3
LDAT-5103090-Exx
LDAT-5104010-Dxx
. 27 15 420 207 2097-V33PRe 2097-V33PR6
LDAT-5104090-Dxx
929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104010-Exx
. 13 57 210 0.86 N/A 2097-V33PR3
LDAT-5104090-Exx
LDAT-5106010-Exx
13 8.6 1403 (315) 315 3871(870) 1.28 N/A 2097-V33PR5

LDAT-S106090-Exr

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento (estructura 150) con variadores Kinetix 300 (clase 200 V)

Corriente de

Variadores Kinetix 300 (clase 200 V)

" .. | Corriente de paro Fuerza de paro N Fuerza de Salida
N.° de cat. de Velocidad, max. continua del continua del paro pico del paro picodel | nominal
propulsor lineal 23/0 VA sistema sistema /s;stemao sistema 230VCA Operacién monofasica | Operacién trifasica
m/s Amperes 0-pico N (Ib) pir;woperes B N (Ib) kw P P
L DAT-5152010-Dxx 2097-V33PR3
o 18 53 19.5 1799 (404) 0.87 2097-V32PR2 2097-V33PR3
L DAT-5152090-Dxx 2097-V31PR2
643 (145)
LDAT-5152010-Exx
o 0.9 2.7 9.8 1679 (377) 0.34 N/A 2097-V33PR1
LDAT-5152090-Exx
LDAT-5153010-Dxx
. 18 80 978 (220) 9. 2680(60) | 133 s 2007-V33PRS
L DAT-5153090-Dxx
LDAT-5154010-Dxx
. 18 107 39, 3597 (809) | 178 ey 2007-V33PRS
LDAT-5154090-Dxx
1306 (294)
LDAT-5154010-Exx
. 0.9 53 195 3383 (761) 0.70 N/A 2097-V33PR3
LDAT-5154090-Exx
LDAT-5156010-Dix
. 18 163 59.4 5469 (1229) 271 2097-V33PR6 2097-V33PR6
LDAT-5156090-Dix
1997 (449)
LDAT-5156010-Exx
09 8.1 19.8 5110(1149) 1.05 N/A 2097-V33PR5

LDAT-S156090-Exx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento (estructura 30) con variadores Kinetix 300 (clase 400 V)

N.° de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro Corrientedeparo | Fuerzadeparo | Salida nominal Variadores Kinetix 300
;0 slzzr.lineeal 460 VCA continua del sistema continua del sistema pico del sistema | pico del sistema | 460 VCA (clase 400 V)
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw Operacion trifasica
LDAT-5031010-Dxx 24 0.20
L DAT-5031020-Dxx 31 025
4.8 81(18) 122 168 (38) 2097-V34PR5
LDAT-5031030-Dxx 35 029
LDAT-5031040-Dxx 338 031
LDAT-5032010-Dxx 3.1 0.40
L DAT-5032020-Dxx 4.1 052
74 243 2097-V34PR6
LDAT-5032030-Dxx 47 0.59
L DAT-5032040-Dxx 50 0.63
126 (28) 336 (76)
LDAT-5032010-Exx 3.1 040
LDAT-5032020-Exx 4.1 052
37 122 2097-V34PR5
LDAT-5032030-Exx 47 0.59
LDAT-5032040-Exx 50 0.63
LDAT-5033010-Exx 35 0.67
LDAT-5033020-Exx 47 0.87
37 190 (43) 122 504 (113) 2097-V34PR5
LDAT-5033030-Exx
50 091

LDAT-5033040-Exx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento (estructura 50) con variadores Kinetix 300 (clase 400 V)

N de cat. de Xg:;)\clicd:d, max. Corri.ente de paro Fuer;a de paro continua ;::Li;?ct: gzl Fyerza dg paro | Salida nominal Variadores Kinetix 300
e e i s S L L
Amperes 0-pico
LDAT-5051010-Dxx 28 034
LDAT-5051020-Dxx 3.7 043
LDAT-5051030-Dxx 41 3.1 19(27) 4 363(82) 049 2097-V34PR5
LDAT-5051040-Dxx 44 0.53
LDAT-5051050-Dxx 47 0.55
LDAT-5052010-Dxx 3.7 0.92
LDAT-5052020-Dxx 48 1.20
LDAT-5052030-Dxx 6.2 27 2097-V34PR6
LDAT-5052040-Dxx 50 1.24
LDAT-5052050-Dxx
251(56) 727 (163)
LDAT-5052010-Exx 3.7 0.80
LDAT-5052020-Exx 46 098
LDAT-5052030-Exx 3.1 14 2097-V34PR5
LDAT-5052040-Exx 46 1.02
LDAT-5052050-Exx
LDAT-S053010-Exx
e 35 3.1 378(85) 14 1093 (246) 1.04 2097-V34PRS
LDAT-S053050-Exx
LDAT-5054010-Exx 44 1.87
LDAT-5054020-Exx 6.2 509 (114) 27 455 2097-V34PR6
50 1453 (327)

LDAT-5054050-Exx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento (estructura 70) con variadores Kinetix 300 (clase 400 V)

N.° de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerza de paro | Salida nominal Variadores Kinetix 300
;0 slgta)r.li:eal 460 VCA continua del sistema continua del sistema pico del sistema | pico del sistema | 460 VCA (clase 400 V)
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw Operacion trifasica
LDAT-5072010-Dxx 39 137
L DAT-5072020-Dxx
6.0 20 2097-V34PR6
LDAT-5072030-Dxx 50 1.64
e 364 (82) 1055 (237)
LDAT-5072070-Dxx
LDAT-5072010-Exx
e 35 30 11.0 1.03 2097-V34PRS5
LDAT-5072070-Exx
L DAT-5073010-Exx
e 24 30 554 (125) 109 1576 (354) 1.01 2097-V34PRS5
LDAT-5073070-Exx
LDAT-5074010-Exx
35 6.0 730 (164) 217 2088 (469) 208 2097-V34PR6

LDAT-S074070-Exx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento (estructura 100) con variadores Kinetix 300 (clase 400 V)

N.° de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro Corrientedeparo | Fuerzadeparo | Salidanominal Variadores Kinetix 300
;0 Slgzr.lineeal 460 VCA continua del sistema continua del sistema pico del sistema | pico del sistema | 460 VCA (clase 400 V)
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw Operacion trifasica
L DAT-5102010-Dxx 34 144
[ DAT-5102020-Dxx 4.4 174
LDAT-5102030-Dxx
5.7 210 2097-V34PR5
[ DAT-5102040-Dxx
50 456 (103) 1289 (290) 191
[ DAT-5102050-Dxx
LDAT-5102090-Dix
LDAT-5102010-Exx
o 26 29 105 0.96 2097-V34PR5
| DAT-5102090-Exx
LDAT-5103010-Dxx 38 24
L DAT-5103020-Dxx 86 315 2097-V34PR6
o 50 293
L DAT-5103090-Dxx 702 (158) 1935 (435)
L DAT-5103010-Exx
o 18 29 105 0.92 2097-V34PR5
L DAT-5103090-Exx
LDAT-5104010-Exx
o 2.7 5.7 929 (209) 210 2578 (580) 207 2097-V34PR5
LDAT-5104090-Exx
LDAT-5106010-Exx
2.7 8.6 1403 (315) 315 3871(870) 2.94 2097-V34PR6

LDAT-5106090-Exr

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento (estructura 150) con variadores Kinetix 300 (clase 400 V)

N.° de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro Corrientedeparo | Fuerzadeparo | Salidanominal Variadores Kinetix 300

;0 slzzr.lineeal 460 VCA continua del sistema continua del sistema pico del sistema | pico del sistema | 460 VCA (clase 400 V)
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw Operacion trifasica
LDAT-5152010-Dxx 32 1.76
LDAT-5152020-Dxx 53 19.5 2097-V34PR5
. 35 1.89
LDAT-5152090-Dxx 643 (145) 1799 (404)
LDAT-5152010-Exx
. 18 27 98 087 2097-V34PR3
LDAT-5152090-Exx
LDAT-5153010-Dxx
. 36 80 291 287 2097-V34PR6
LDAT-5153090-Dxx

978 (220) 2680 (602)
LDAT-5153010-Exx
e 1.2 27 9.1 0.80 2097-V34PR3
LDAT-5153090-Exx
LDAT-5154010-Exx
. 18 53 1306 (294) 195 3597 (809) 1.78 2097-V34PR5
LDAT-5154090-Exx
LDAT-5156010-Exx
18 8.1 1997 (449) 198 5469 (1229) 271 2097-V34PR6

LDAT-5156090-Exr

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento de Boletin MPAS con variadores Kinetix 300/350

IMPORTANTE Los variadores Kinetix 300 y Kinetix 350 son compatibles con las etapas MPAS-Axxxxx-VxxSxA (tornillo de
bolas). Solamente los variadores Kinetix 300 son compatibles con las etapas MPAS-Axxxxx-ALMx2C
(accion directa).

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300/350 (clase 200 V, monofasicos)

Clasificacion de Variadores
. : Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerza de paro potencia -
N.e de cat. de etapa Velocidad max. continua del sistema | continua del sistema | pico del sistema pico del sistema de salida del monofsicos
lineal mm/s (pulg./s) - ! clase 200V
Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) motor Kinetix 300/350
kw
2097-V33PR3-xx
MPAS-Axxxx1-VO5SYA 200(7.9) U 3.09 521(17) 6.10 1212(272) 0.37 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
2097-V33PR3-xx
MPAS-Axxxx2-V205xA 1124 (443) 4.54 462 (104) 9.10 968 (218) 0.62 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
MPAS-A6xxxB-ALMO2C 53 105 (23.6) 15.8 359(80.7) 0.32 2097-V33PR3-xx
2097-V32PR2-xx
MPAS-AGxxxB-ALMS2C 4.7 83.0(18.7) 14.2 312(70.1) 0.29 2097-V31PR2-xx
MPAS-A8xxxE-ALMO2C . 7.0 189 (42.5) 185 456 (103) 0.53
5000 (200)
MPAS-A8XxxE-ALMS2C 6.3 159 (35.7) 16.7 399 (89.7) 0.48 2097-V33PR5
MPAS-ASxerk-ALMO2C 67 285 (64.1) 183 680(13) 077 2097-V31PRA-x
MPAS-A9xxxK-ALMS2C 6.1 245 (55.1) 16.5 601 (135) 0.69

(1) Parauna longitud de carrera de 900 mm, la velocidad mdxima es 176 mm/s (6.9 pulg./s). Para una longitud de carrera de 1020 mm, la velocidad méxima es 143 mm/s (5.6 pulg./s).

(2)  Parauna longitud de carrera de 780 mm, la velocidad mdxima es 889 mm/s (35.0 pulg./s). Para una longitud de carrera de 900 mm, la velocidad méxima es 715 mm/s (28.2 pulg./s). Para una longitud de carrera
de 1020 mm, la velocidad maxima es 582 mm/s (22.9 pulg./s).

(3)  Debido al corto recorrido de muchas de estas etapas y a la distancia necesaria para alcanzar una velocidad mdxima de 5000 mm/s (200 pulg./s), la velocidad mdxima de estas etapas generalmente es menor que
5000 mm/s (200 pulg./s). Para obtener informacién sobre la velocidad méxima de cada etapa lineal de acuerdo con la longitud de carrera, consulte el documento Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data,
publicacién KNX-TD002.

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300/350 (clase 200 V, trifasicos)

. . Clasificacion de . oo
" ‘ Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerza de paro N " Variadores trifasicos
I':ﬁoegle cat. de etapa Velt;q(datli r;n:;x. continua del sistema | continua del sistema | pico del sistema | pico del sistema ggltf:ggf esalida | joce 200V
mm/s (pulg./s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) W Kinetix 300/350
MPAS-Axxxx1-V05SxA 200(7.9) (1) 3.09 521 (117) 6.10 1212 (272) 0.37
2097-V33PR3-xx
MPAS-Axxxx2-V205xA 1124 (443) @ 4.54 462 (104) 9.10 968 (218) 0.62
MPAS-A6xxxB-ALMO2C 53 105 (23.6) 15.8 359 (80.7) 0.32
2097-V33PR3
MPAS-A6xxxB-ALMS2C 4.7 83.0(187) 14.2 312(70.1) 0.29
MPAS-A8xxxE-ALMO2C 7.0 189 (42.5) 185 456 (103) 0.53
5000 (200) ¥
MPAS-A8xxxE-ALMS2C 6.3 159 (35.7) 16.7 399 (89.7) 0.48
2097-V33PR5
MPAS-A9xxxK-ALMO2C 6.7 285 (64.1) 183 680 (153) 0.77
MPAS-A9xxK-ALMS2C 6.1 245 (55.1) 16.5 601 (135) 0.69

(1) Parauna longitud de carrera de 900 mm, la velocidad mdxima es 176 mm/s (6.9 pulg./s). Para una longitud de carrera de 1020 mm, la velocidad méxima es 143 mm/s (5.6 pulg./s).

(2)  Para una longitud de carrera de 780 mm, la velocidad mdxima es 889 mm/s (35.0 pulg./s). Para una longitud de carrera de 900 mm, la velocidad mdxima es 715 mm/s (28.2 pulg./s). Para una longitud de carrera
de 1020 mm, la velocidad méxima es 582 mm/s (22.9 pulg./s).

(3)  Debido al corto recorrido de muchas de estas etapas y a la distancia necesaria para alcanzar una velocidad mdxima de 5000 mm/s (200 pulg./s), la velocidad mdxima de estas etapas generalmente es menor que
5000 mm/s (200 pulg./s). Para abtener informaci6n sobre la velocidad mdxima de cada etapa lineal de acuerdo con la longitud de carrera, consulte el documento Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data,
publicacién KNX-TD002.

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

IMPORTANTE Los variadores Kinetix 300 y Kinetix 350 son compatibles con las etapas MPAS-Bxxxxx-VxxSxA (tornillo de
bolas). Solo los variadores Kinetix 300 son compatibles con las etapas MPAS-Bxxxxx-ALMx2C (accién
directa).
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300/350 (clase 400 V)

. . Corriente de paro Fuerza de paro Corrientedeparo | Fuerza de paro CIaﬂﬁcgaon de Variadores trifasicos
. Velocidad max. N N : . . A . . potencia de

N.° de cat. de etapa lineal /5 (pulg /s) continua del sistema | continua del sistema | pico del sistema | pico del sistema salida del motor clase 400V

mm/s (pulg./s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) W Kinetix 300/350
MPAS-Bxxxx1-VO5SxA 200(7.9) 0 175 521(17) 3.50 1212(272) 0.37 2097-V34PR3-xx
MPAS-Bxxxx2-V20SxA 1124 (44.3) 330 462 (104) 6.60 968 (218) 0.62 2097-V34PR5-xx
MPAS-B8xxF-ALMO2C 3.50 189 (42.5) 9.30 456 (103) 0.527
MPAS-B8xuxF-ALMS2C 315 159 (35.7) 8.37 399(89.7) 0.475

5000 (200) @ 2007-V34PR5
MPAS-BIixL-ALMO2C 340 285 (64.1) 9.10 680 (153) 0.768
MPAS-BIuxL-ALMS2C 3.03 245 (55.1) 8.19 601 (135) 0.69

(1) Parauna longitud de carrera de 900 mm, la velocidad mdxima es 176 mm/s (6.9 pulg./s). Para una longitud de carrera de 1020 mm, la velocidad méxima es 143 mm/s (5.6 pulg./s).

(2)  Paraunalongitud de carrera de 780 mm, Ia velocidad maxima es 889 mm/s (35.0 pulg./s). Para una longitud de carrera de 900 mm, la velocidad mdxima es 715 mm/s (28.2 pulg./s). Para una longitud de carrera
de 1020 mm, la velocidad mdxima es 582 mm/s (22.9 pulg./s).

(3)  Debido al corto recorrido de muchas de estas etapas y a la distancia necesaria para alcanzar una velocidad maxima de 5000 mm/s (200 pulg./s), la velocidad mdxima de estas etapas generalmente es menor que
5000 mm/s (200 pulg./s). Para obtener informaci6n sobre la velocidad mdxima de cada etapa lineal de acuerdo con la longitud de carrera, consulte el documento Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data,
publicacién KNX-TD002.

Especificaciones de rendimiento de Boletin MPAR con variadores Kinetix 300/350

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300/350 (clase 200 V, monofasicos)

Corriente de paro Fuerza de paro . . Clasificacion de Variadores
N.o de cat. de Velocidad max. continua del continua del c?::;gf;g:e',fam zléf:f:tg:]gam pico potenciadesalida | monofasicos
cilindro eléctrico mm/s (pulg./s) sistema sistema z 0ol N () del motor clase 400V
Amperes 0-pico N (Ib) Mmperes b-pico kw Kinetix 300/350
MPAR-ATxxxB 150 115 240(53.9) 135 300 (67.4) 0.036
2097-V33PR1-xx
MPAR-ATxxxE 500 2.16 280 (62.9) 248 350(78.7) 0.140 2097-V32PRO-xx
2097-V31PRO-xx
MPAR-A2xxxC 250 242 420 (94.4) 272 525(118) 0.105
2097-V33PR3-xx
MPAR-A2xxxF 640 4.54 640 (144) 541 800 (180) 0.410 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
2097-V33PR5-xx
MPAR-A3xxxE 500 1033 2000 (450) 1234 2500 (562) 1.00 2097-V32PRA-x
Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300/350 (clase 200V, trifasicos)
Corriente de paro Fuerza de paro . . Clasificacion de . oo
N.o de cat. de Velocidad max. continua del continua del :?:;'S:f;g&‘:;o zzf:ﬁg’engam pico potencia de salida \cllaarsl:(;t())roe\sltrlfasmos
cilindro eléctrico mm/s (pulg./s) sistema sistema ! del motor N
Amperes 0-pico N (b) Amperes 0-pico N (Ib) W Kinetix 300/350
MPAR-ATxxxB 150 115 240(53.9) 135 300 (67.4) 0.036
MPAR-ATxxxE 500 2.16 280 (62.9) 248 350(78.7) 0.140 2097-V33PR1-xx
MPAR-A2xxxC 250 242 420 (94.4) 272 525(118) 0.105
MPAR-A2xxxk 640 454 640 (144) 541 800 (180) 0410 2097-V33PR3-xx
MPAR-A3xxxE 500 1033 2000 (450) 1234 2500 (562) 1.00 2097-V33PR5-xx
MPAR-A3xxxH 1000 12.20 1300 (292) 16.40 1625 (365) 130 2097-V33PR6-xx
Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300/350 (clase 400 V)
Corriente de paro Fuerza de paro . . Clasificacion de . oo s
N.° de cat. de Velocidad max. continua del continua del c?:;';:f;g& 'r:?aro zﬁf;%:tgrengam pico potencia de salida \Ilarla(‘i‘t())r;‘sltrlfasmos
dlindro eléctrico | mm/s (pulg /s sistema sistema Rmpetes o N (b) del motor Kinetix 3007350
Amperes 0-pico N (Ib) mperes 0-pico kw
MPAR-B1xxxB 150 115 240(53.9) 135 300 (67.4) 0.036
MPAR-BTxxxE 500 149 280 (62.9) 171 350(78.7) 0.140 2097-V34PR3-xx
MPAR-B2exxC 250 1.67 420 (94.4) 1.90 525(118) 0.105
MPAR-B2xxF 640 3.29 640 (144) 393 800 (180) 0.410
2097-V34PR5-xx
MPAR-B3xxxE 500 5.16 2000 (450) 6.17 2500 (562) 1.00
MPAR-B3xxxH 1000 6.13 1300 (292) 6.79 1625 (365) 130 2097-V34PR6-xx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento de Boletin MPAI con variadores Kinetix 300/350
(clase 200 V)

Especificaciones de rendimiento (tornillo de bolas) con variadores Kinetix 300/350 (clase 200 V, monofasicos)

Fuerza de paro continua [P, :
N.° de cat. d Velocidad Corriente de paro del sistema Corriente de paro | Fuerza de paro cLatse'EE;“(;’e" de Varladfqrgs
. de cat. de. max. continua del sistema N (Ib) pico del sistema | pico del sistema pot monotasicos
cilindro eléctrico s (pulg ) | Amperes O-pico Amperes 0-pico N (1) salida del motor | clase 200V
" 25°C(77°F) 40°C (104°F) kw Kinetix 300/350
MPAI-A2076CV1 1.80 890 (200) 706 (159) 4.50 0.22
_ 2097-V33PR1-xx
MPAI-A2150CV3 305(12) 1446 (325) 2097-V32PRO-xx
_ 247 1446 (325) 1147 (258) 6.20 0.25 2097-V31PRO-xx
MPAI-A2300CV3
MPAI-A3076(M1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000) 2097-V33PR3-xx
2.68 8.90 0.27 2097-V32PR2-xx
MPAI-A3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578) 2097-V31PR2-xx
MPAI-A3150CM3
—_—1279(M)
MPAI-A3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 8.40 4448 (1000)
MPAI-A3450CM3 188 (7.3) 2097-V33PR3-xx
561 0.39 2097-V32PR2-xx
MPAI-A3150EM3 2097-V31PR2-xx
—1559(22)
MPAI-A3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 14.14 4003 (900)
MPAI-A3450EM3 376 (15)
MPAI-A4150CM3
—_—1279(M)
MPAI-A4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 17.07 8896 (2000)
MPAI-A4450CM3 | 245 (9.5) 2097-V33PR5-1x
1089 043 2007-V32PRé
MPAI-A4150EM3 ISR
—1559(22)
MPAI-A4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 27.44 7784 (1750)
MPAI-A4450EM3 491(19)
Especificaciones de rendimiento (tornillo de rodillos) con variadores Kinetix 300/350 (clase 200 V, monofasicos)
Fuerza de paro continua Py .
Nee de cat. d Velocidad Corriente de paro del sistema Corriente de paro | Fuerza de paro cl)atzgz;cg? de Varladfqrgs
\.” de cat. de. max. continua del sistema N (Ib) pico del sistema | pico del sistema pot monotasicos
cilindro eléctrico s (pulg/s) | Amperes O-pico Amperes 0-pico N (1) salida del motor | clase 200V
" 25°C (77°F) 40°C (104°F) kW Kinetix 300/350
MPAI-A3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093) 2097-V33PR3-xx
2.87 8.90 0.27 2097-V32PR2-xx
MPAI-A30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547) 2097-V31PR2-xx
MPAI-A3150RM3
—_—1279(M)
MPAI-A3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-A3450RM3 176 (6.9) 2097-V33PR3-xx
5.61 14.14 0.39 2097-V32PR2-xx
MPAI-A3150SM3 2097-V31PR2-xx
—1559(22)
MPAI-A3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-A34505M3 353 (14)
MPAI-A4150RM3
—_1279(M)
MPAI-A4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-A4450RM3 196 (7.6) 2097-V33PR5 ¢
10.89 2744 0.43 9097-V32PRé
MPAI-A41505M3 Vs
— 1 559(2)
MPAI-A4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-A44505M3 393 (15)

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.

Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento (tornillo de bolas) con variadores Kinetix 300/350 (clase 200 V, trifasicos)

Fuerza de paro continua P .
N de cat. d Velocidad Corriente de paro del sistema Corriente de paro | Fuerza de paro (I:tselt:zaa(g)g de llq;llagiores
.. de cat. de méx. continua del sistema N (Ib) pico del sistema | pico del sistema pot titasicos
cilindro eléctrico mm/s (pulg./s) | Amperes 0-pico Amperes 0-pico N (Ib) salida del motor (I_alse 200V
" 25°C (77°F) 40°C (104°F) kW Kinetix 300/350
MPAI-A2076CV1 1.80 890 (200) 706 (159) 450 0.22 2097-V33PR1-xx
MPAI-A2150CV3 305(12) 1446 (325)
—_———— 247 1446 (325) 1147 (258) 6.20 0.25 2097-V33PR3-xx
MPAI-A2300CV3
MPAI-A3076(M1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
2.68 8.90 0.27 2097-V33PR3-xx
MPAI-A3076EM1 610 (24) 814 (183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-A3150CM3
_—279(M)
MPAI-A3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 8.40 4448 (1000)
MPAI-A3450CM3 188(7.3)
561 0.39 2097-V33PR3-xx
MPAI-A3150EM3
—1559(22)
MPAI-A3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 14.14 4003 (900)
MPAI-A3450EM3 376 (15)
MPAI-A4150CM3
—_—1279(M)
MPAI-A4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 17.07 8896 (2000)
MPAI-A4450CM3 245(9.5)
10.89 0.43 2097-V33PR5-xx
MPAI-A4150EM3
—1559(22)
MPAI-A4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 27.44 7784 (1750)
MPAI-A4450EM3 491(19)
MPAI-AS5xxCM3 200 (7.8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 16.70 13,345 (3000)
13.25 0.55 2097-V33PR6-xx
MPAI-ASxxxEM3 400 (15.6) 6562 (1475) 5208 (1171) 33.40 13,122 (2950)
Especificaciones de rendimiento (tornillo de rodillos) con variadores Kinetix 300/350 (clase 200 V, trifasicos)
Fuerza de paro continua Py .
Nee de cat. d Velocidad Corriente de paro del sistema Corriente de paro | Fuerza de paro c'ﬁi&‘ﬂ‘ de :quagiores
. de cat. de. max. continua del sistema N (Ib) pico del sistema | pico del sistema pot rifasicos
cilindro eléctrico s (pulg/s) | Amperes O-pico Amperes 0-pico N (1) salida del motor | clase 200V
: 25°C (77°F) 40°C (104°F) kW Kinetix 300/350
MPAI-A3076RM1 305 (12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
287 8.90 0.27 2097-V33PR3-xx
MPAI-A30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-A3150RM3
—_1279(M)
MPAI-A3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-A3450RM3 176 (6.9)
5.61 14.14 0.39 2097-V33PR3-xx
MPAI-A31505M3
—1559(22)
MPAI-A3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-A34505M3 353 (14)
MPAI-A4150RM3
_1279(M)
MPAI-A4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-A4450RM3 196 (7.6)
10.89 2744 0.43 2097-V33PR5-xx
MPAI-A41505M3
—1559(22)
MPAI-A4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-A44505M3 393(15)

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento de Boletin MPAI con variadores Kinetix 300/350
(clase 400 V)

Especificaciones de rendimiento (tornillo de bolas) con variadores Kinetix 300/350 (clase 400 V, trifasicos)

Fuerza de paro continua o
N.° de cat. d Velocidad Corriente de paro del sistema Corriente de paro | Fuerza de paro (I;\tself:g(:;): de Variadores trifasicos
ciiin der;ael.éc:rico max. continua del sistema N (Ib) pico del sistema | pico del sistema Eali da del motor clase 400V
mm/s (pulg./s) | Amperes 0-pico Amperes 0-pico N (Ib) W Kinetix 300/350
25°C(77°F) 40°C(104°F)
MPAI-B2076(V1 0.90 890 (200) 706 (159) 2.30 0.22
MPAI-B2150CV3 305(12) 1446 (325) 2097-V34PR3-xx
_— 1.29 1446 (325) 1147 (258) 3.25 0.25
MPAI-B2300CV3
MPAI-B3076(M1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
135 4.57 0.27 2097-V34PR3-xx
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-B3150CM3
—_279(N)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 430 4448 (1000)
MPAI-B3450CM3 188(7.3)
2.81 0.39 2097-V34PR5-xx
MPAI-B3150EM3
—1559(22)
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 7.07 4003 (900)
MPAI-B3450EM3 376 (15)
MPAI-B4150CM3
—_279(1)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8.68 8896 (2000)
MPAI-B4450CM3 245(9.5)
561 0.43 2097-V34PR5-xx
MPAI-B4150EM3
—559(22)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 14.14 7784 (1750)
MPAI-B4450EM3 491(19)
MPAI-B5xxxCM3 200 (7.8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 8.48 13,345 (3000)
6.62 0.55 2097-V34PR6-xx
MPAI-BSxxxEM3 400 (15.6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16.70 13,122 (2950)

Especificaciones de rendimiento (tornillo de rodillos) con variadores Kinetix 300/350 (clase 400V, trifasicos)

Fuerza de paro continua (lasificacién de
Ne° de cat. d Velocidad Corriente de paro del sistema Corriente de paro | Fuerza de paro otendia de Variadores trifasicos
ciiin der;ael-écterico max. continua del sistema N (Ib) pico del sistema | pico del sistema Eali da del motor clase 400V
mm/s (pulg./s) | Amperes 0-pico Amperes 0-pico N (Ib) W Kinetix 300/350
25°C(77°°F) 40°C(104°F)
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
1.45 457 0.27 2097-V34PR3-xx
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3
—_— 29 (M)
MPAI-B3300RM3 3781 (850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176 (6.9)
281 7.07 0.39 2097-V34PR5-xx
MPAI-B3150SM3
—1 559(22)
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-B3450SM3 353(14)
MPAI-B4150RM3
—_—29(N)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 19 (7.6)
561 14.14 043 2097-V34PR5-xx
MPAI-B4150SM3
—1 559(22)
MPAI-B4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B4450SM3 393(19)

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento de LDC-Series con variadores Kinetix 300

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300 (clase 200 V, monofasicos)

: : : : Variadores
. . Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal del P
N.o de a@t. de VeIochIad MaX. | continua del sistema ™ | continua del sistema (" pico del sistema pico del sistema motor lineal monofasicos
motor lineal m/s (pies/s) A 0-i N (Ib) A O-oi N (Ib) W clase 200V
mperes 0-pico mperes 0-pico Kinetix 300 @
2097-V33PR3
[DC-C030100-DHT 41...6.1 74...111(17...25) 121 188 (42) 0.37...0.55 2097-V32PR2
2097-V31PR2
10.0(32.8)
LDC-C030200-DHT 81...122 23 TSR
148...222 (33...50) 375 (84) 0.74...11
LDC-C030200-EHT 41...6. 121 2097-V33PR3
2097-V32PR2
LDC-C050100-DHT 39...59 119...179(27.. .40) 1.7 302 (68) 0.59...0.89 2097-V31PR2
LDC-C050200-DHT 79...118 83 SR
10.0(32.8) 240...359 (54...81) 600 (135) 120...1.79
LDC-(050200-EHT 39...59 116 2097-V33PR3
EEEEE—— 2097-V32PR2
LDC-C050300-EHT 39...59 363...544(82...122) 120 941(212) 181...272 2097-V31PR2
2097-V33PR5
[DC-C075200-DHT 77...115 229
348....523 (78....117) 882(198) 174...261 2097-V32PR4
[DC-C075200-EHT 38...57 15 2097-V33PR3
— 100629 2097-V32PR2
[DC-C075300-EHT 38...57 523...784(117...176) 19 1368 (308) 261...392 2097-V31PR2
LDC-C075400-EHT 77..15 697...1045(157...235) | 237 1824 (410) 348...5.22 2097-V33PRS
LDC-C100300-DHT 11.0...167 343 2097-V32PR4
674...1012(152...227) 1767 (397) 3.37...5.06 2097-V33PR3
LDC-C100300-EHT 100328) 3.7...56 114 2097-V32PR2
A 2097-V31PR2
2097-V33PR5
LDC-C100400-EHT 74.. .11 899...1349(202...303) | 22.8 2356 (530) 449...6.74 2097-V30PR4

(1) Los valores representan el rango entre una configuracion sin enfriamiento (valor bajo) y una configuracién con enfriamiento de agua (valor alto).
(2)  Los variadores seleccionados son para motores sin enfriamiento.

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300 (clase 200 V, trifasicos)

. ‘ Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerzadeparopico | Salida nominal Variadores trifasicos
mt‘f)er fiantégle Ve/lo(uq a;i)max. continua del sistema " | del sistema pico del sistema del sistema del motor lineal " | dlase 200V
/s (ples/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw Kinetix 300

LDC-C030100-DHT 41...6.1 74..111(17...25) 121 188 (42) 037...055 2097-V33PR3

LDC-C030200-DHT 10.0(32.8) 8.1...122 243 2097-V33PRS5
—_— 148...222(33...50) 375 (84) 0.74...1M

LDC-C030200-EHT 41...6.1 121 2097-V33PR3

LDC-C050100-DHT 39...59 119...179(27.. .40) 11.7 302 (68) 059...0.89 2097-V33PR3

LDC-C050200-DHT 79..118 233 2097-V33PRS5
_— 240...359 (54...81) 600 (135) 1.20...1.79

LDC-C050200-EHT 10.0(32.8) 39...59 116 2097-V33PR3

LDC-C050300-DHT 118...17.7 359 2097-V33PR6
_ 363...544(82...122) 941(212) 181...2.72

LDC-C050300-EHT 39...59 120 2097-V33PR3

LDC-C075200-DHT 77...115 29 2097-V33PRS5
_— 348...523(78...117) 882 (198) 1.74...261

LDC-C075200-EHT 38...57 15 2097-V33PR3

LDC-C075300-DHT 15...172 356 2097-V33PRe
—1100(328) 523...784(117...176) 1368 (308) 261...392

LDC-C075300-EHT 38...57 119 2097-V33PR3

LDC-C075400-DHT 153...230 474 2097-V33PRe
S EEEE— 697...1045(157...235) 1824 (410) 348...5.22

LDC-C075400-EHT 77..115 237 2097-V33PR5

LDC-C100300-DHT 1.1...16.7 343 2097-V33PRS5
_— 674...1012(152...227) 1767 (397) 337...5.00

LDC-C100300-EHT 37...56 114 2097-V33PR3
—1100(329)

LDC-C100400-DHT 148...222 457 2097-V33PRe
_ 899...1349 (202...303) 2356 (530) 449...6.74

LDC-C100400-EHT 74,111 238 2097-V33PRS5

LDC-C150400-DHT 10.0(32.8) 141211 1281...1922(288...432) | 45.2 3498 (786) 6.40...9.61 2097-V33PRe

(1) Los valores representan el rango entre una configuracion sin enfriamiento (valor bajo) y una configuracién con enfriamiento de agua (valor alto).
(2)  Los variadores seleccionados son para motores sin enfriamiento.

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300 (clase 400 V, trifasicos)

. : . . . . Variadores
. < Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro Fuerza de paro pico | Salida nominal del P
N.o de at, de Velocl_dad MaX. | continua del sistema ™ | del sistema pico del sistema del sistema motor lineal trifasicos
motor lineal m/s (pies/s) . ) clase 400V
Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw Kinetix 300

LDC-C030100-DHT 41...6.1 74..111(17...25) 121 188 (42) 037...0.55 2097-V34PRS5

[DC-C030200-DHT 10.0(32.8) 8.1...122 243 2097-V34PR6
RS SSE— 148...222(33...50) 375 (84) 074...1.11

LDC-C030200-EHT 41...6.1 121 2097-V34PRS5

LDC-C050100-DHT 39...59 119...179(27...40) 17 302 (68) 059...0.89 2097-V34PR5

LDC-C050200-DHT 79...118 233 2097-V34PRe6
_ 240...359(54...81) 600 (135) 120...1.79

LDC-C050200-EHT 10.0(32.8) 39...59 116 2097-V34PR5

LDC-C050300-DHT 118...17.7 359 2097-V34PRe6
R E— 363...544(82...122) 941(212) 181...272

LDC-C050300-EHT 39...59 120 2097-V34PRS5

LDC-C075200-DHT 77..115 229 2097-V34PR6
RS E— 348...523(78...117) 882 (198) 1.74...261

LDC-C075200-EHT 38...57 115 2097-V34PRS5
———— 11000329

LDC-C075300-EHT 38...57 523...784(117...176) 1.9 1368 (308) 261...392 2097-V34PR5

LDC-C075400-EHT 77..115 697...1045(157...235) | 237 1824 (410) 348...52 2097-V34PR6

LDC-C100300-EHT 37...56 674...1012(152...227) | 14 1767 (397) 3.37...506 2097-V34PR5
— 100329

LDC-C100400-EHT 74..111 899...1349(202...303) | 228 2356 (530) 449...6.74 2097-V34PRe

LDC-C150400-EHT 10.0(32.8) 70...10.6 1281...1922(288...432) | 226 3498 (786) 6.40...9.61 2097-V34PR6

(1) Los valores representan el rango entre una configuracion sin enfriamiento (valor bajo) y una configuracién con enfriamiento de agua (valor alto).

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento de LDL-Series con variadores Kinetix 300
(clase 200 V)

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300 (clase 200 V, monofasicos)

N.° de cat. de motor
lineal

Velocidad méx.
m/s (pies/s)

Corriente de paro
continua del sistema
Amperes 0-pico

Fuerza de paro
continua del sistema
N (Ib)

Corriente de paro
pico del sistema
Amperes 0-pico

Fuerza de paro pico
del sistema
N (Ib)

Salida nominal del
motor lineal
kw

Variadores
monofasicos
clase 200V
Kinetix 300

LDL-N030120-DHT

LDL-N030240-DHT

LDL-N030240-EHT
LDL-T030120-DHT

LDL-T030240-DHT

LDL-T030240-EHT

10.0(32.8)

30

63 (14)

99

209 (47)

031

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

6.0

30

126 (28)

19.9

9.9

0.63

30

72(16)

99

0.36

2097-V33PR5
2097-V32PR4

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

6.0

30

144 (32)

19.9

9.9

479(108)

0.72

2097-V33PR5
2097-V32PR4

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

LDL-N050120-DHT

LDL-N050240-DHT

LDL-N050240-EHT

LDL-N050360-DHT

LDL-N050360-EHT

LDL-N050480-EHT

LDL-T050120-DHT

LDL-T050240-DHT

LDL-T050240-EHT

LDL-T050360-DHT

LDL-T050480-EHT

10.0(32.8)

27

96 (22)

317(1)

0.48

2097-V33PR1
2097-V32PRO
2097-V31PRO

55

27

191 (43)

18.1

9.1

635 (143)

0.95

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

2097-V33PR1
2097-V32PRO
2097-V31PRO

8.2

27

287 (65)

272

9.1

952 (214)

2097-V33PR5
2097-V32PR4

2097-V33PR1
2097-V32PRO
2097-V31PRO

383 (86)

1269 (285)

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

27

110 (25)

364 (82)

0.55

2097-V33PR1
2097-V32PRO
2097-V31PRO

55

27

220 (49)

18.1

9.1

728 (164)

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

2097-V33PR1
2097-V32PRO
2097-V31PRO

8.2

329(74)

272

1093 (246)

2097-V33PR5
2097-V32PR4

55

439 (99)

1457 (327)

219

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

LDL-NO75480-DHT

LDL-N075480-EHT

LDL-T075430-DHT

LDL-T075480-EHT

10.0(32.8)

9.9

49

519(117)

328

16.4

1723 (387)

259

2097-V33PR5
2097-V32PR4

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

9.9

49

596 (134)

328

16.4

1977 (444)

298

2097-V33PR5
2097-V32PR4

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.

Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Especificaciones de rendimiento con variadores Kinetix 300 (clase 200 V, trifasicos)

. : : . Variadores
. . Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal L
N.e de cat. de motor Vequdad max. continua del sistema | continua del sistema | pico del sistema pico del sistema del motor lineal trifdsicos
lineal m/s (pies/s) . ) clase 200V
Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kW Kinetix 300
[DL-N030120-DHT 30 63 (14) 99 209 (47) 031 2097-V33PR3
LDL-N030240-DHT 6.0 199 2097-V33PRS5
_ 126 (28) 417 (94) 0.63
LDL-N030240-EHT 30 99 2097-V33PR3
— 1 100(328)
LDL-T030120-DHT 30 72(16) 99 239 (54) 036 2097-V33PR3
LDL-T030240-DHT 6.0 199 2097-V33PR5
_ 144 (32) 479 (108) 0.72
LDL-T030240-EHT 30 99 2097-V33PR3
LDL-N050120-DHT 27 96 (22) 9.1 317(71) 0.48 2097-V33PR1
LDL-N050240-DHT 55 18.1 2097-V33PR3
_ 191 (43) 635 (143) 0.95
LDL-N050240-EHT 27 9.1 2097-V33PR1
LDL-N050360-DHT 8.2 272 2097-V33PR5
_ 287 (65) 952 (214) 143
LDL-N050360-EHT 27 9.1 2097-V33PR1
LDL-N050480-DHT 10.9 363 2097-V33PR6
_ 383 (86) 1269 (285) 191
LDL-N050480-EHT 10.0(328) 55 18.1 2097-V33PR3
LDL-T050120-DHT 27 110 (25) 9.1 364 (82) 0.55 2097-V33PR1
LDL-T050240-DHT 55 18.1 2097-V33PR3
_ 220 (49) 728 (164) 1.10 —
LDL-T050240-EHT 27 9.1 2097-V33PR1
LDL-T050360-DHT 8.2 329(74) 272 1093 (246) 1.64 2097-V33PRS5
LDL-T050480-DHT 109 363 2097-V33PR6
_ 439(99) 1457 (327) 219
LDL-T050480-EHT 55 181 2097-V33PR3
LDL-N075480-DHT 99 328 2097-V33PR5
_ 519(17) 1723 (387) 259
LDL-NO75480-EHT 49 16.4 2097-V33PR3
——1100(328)
LDL-T075480-DHT 99 328 2097-V33PRS5
_ 596 (134) 1977 (444) 298
LDL-T075480-EHT 49 16.4 2097-V33PR3

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a 40 °C (104 °F) y variador a 40 °C (104 °F) de temperatura ambiente, y voltaje de linea nominal.
Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores EtherNet/IP Kinetix 300 y Kinetix 350

Notas:
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Servovariadores de componentes Kinetix 3

El servovariador de componentes Kinetix® 3 ofrece una solucién de
control de movimiento eficaz para aplicaciones pequefas con bajo
nudmero de ejes. Al proporcionar la capacidad de aplicar el nivel de

descargable y reconocimiento automatico de motor, el servovariador
ideal para una variedad de aplicaciones, incluidas tablas de indexado,

fabricacion de productos médicos, equipos de automatizacion de
laboratorio y procesamiento de semiconductores.

Caracteristicas del servovariador Kinetix 3

« Soluciéon de un solo eje para aplicaciones de movimiento de baja complejidad, con o sin PLC.

« E/Sdigitales, analdgicas, velocidad preseleccionada e interfaces de comando de tren de impulsos

+ Realiza indexado en hasta 64 puntos mediante comunicacién en serie o E/S digitales

e 170...264 VCA, (clase 200 V) monofasico o trifasico

« Configuracién de variador mediante software Ultraware descargable gratuitamente

« Control Modbus-RTU con Connected Components Building Blocks (CCBB)

« Controlador l6gico programable (PLC) MicroLogix™ 1100 o 1400 con software RSLogix 500°

« Controlador l6gico programable (PLC) Micro830° o Micro850° con software Connected Components Workshop

Componentes de los servovariadores Kinetix 3

Los sistemas servovariadores Kinetix 3 constan de estos componentes requeridos:
« Un servovariador 2071-Axxxx
« Un motor rotativo, motor lineal o accionador lineal
« Un cable de alimentacion eléctrica del motor y de retroalimentacion del motor
« Una tarjeta de transicion 2071-TBMF (requerida para los cables de retroalimentacion con conductores libres)

Los sistemas servovariadores Kinetix 3 también pueden incluir cualquiera de estos componentes opcionales:
« Una tarjeta de transicién 2071-TBIO para interface de control (acceso mediante 24 pines)
« Un cable de transicion 2090-DAIO-D50xx (acceso mediante 50 pines)
« Cables en serie de control y configuracién Boletin 2090
« Filtro de linea de CA Boletin 2090-XXLF-TCxxx

Para comparar las caracteristicas de las diversas familias de variadores, consulte Servovariadores a partir de la pagina 29.
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control apropiado para la aplicacion, junto con software de configuracién

Kinetix 3 ofrece una solucién de control de movimiento facil de usar a un
costo minimo. Su tamafo compacto y bajos rangos de potencia lo hacen



Servovariadores de componentes Kinetix 3

Seleccion de servovariadores Kinetix 3

Potencia de salida en (or!iente de s_alida en
N.c de cat. Voltaje de entrada régimen continuo régimen coptlnuo
Amperes 0-pico

2071-APO 50W 0.85

2071-AP1 100 W 1.56
——————————1 240 VCA rms, monofdsico

2071-AP2 200W 240

2071-AP4 400W 467

2071-AP8 240 VCA rms, monofésico o trifasico 800w 7.07

2071-A10 1.0 kW 9.90
— 240 VCArms, trifésico

2071-A15 1.5kW 13.99

Para consultar las especificaciones del médulo variador Kinetix 3 no incluidas en esta publicacion, consulte el documento
Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, publicacion KNX-TDQO3.

Configuraciones tipicas de hardware

Estas configuraciones de hardware ilustran el uso tipico de servovariadores, motores, accionadores y accesorios de
movimiento disponibles para los sistemas variadores Kinetix 3.

sistema servovariador Kinetix 3

Alimentacién de
entrada trifdsica

Dispositivo I I I ]
desconectador )
de linea

Servovariador Kinetix 3 2071-Axxxx

Tarjeta de transicién
2071-TBI01/0
(equipo opcional)

Proteccidn de circuitos D D D Filtr de linea de CA 2090-XXLF-TCo
(equipo opcional)

Tarjeta de transicion
de retroalimentacién de motor 2071-TBMF

)
(©))

A - h (equipo opcional)
@ Aoy o( (able de alimentacién eléctrica de
\ A motor Boletin 2090 ! (able de retroalimentacion de motor
B o[ | ears Boletin 2090

Etapas lineales integradas MP-Series™
(se muestra la etapa de accion directa MPAS-Axxxx)

Motores rotativos TL-Series™ (7

Motores lineales LDC-Series™ =
E[[ (se muestra el motor TLY-Axxxx)

(se muestra el motor lineal LDC-Crxoxxxx)

Motores lineales LDL-Series™ Propulsores lineales LDAT-Series <
(se muestra el motor lineal LDL-xxxxxxx) (solamente propulsores lineales LDAT-Sxxxon-xBx) |E=dl, 0 o & o

(1) Los motores rotativos TL-Series (Boletin TLy TLY) requieren la tarjeta de transicién 2071-TBMF con baterfa de litio de 3.6 V (no incluida) para mantener la referencia de posicién absoluta. Otros motores y
accionadores compatibles con Kinetix 3 requieren la tarjeta de transicion para conexiones de retroalimentacién con conductores libres, pero no la baterfa.

186 Publicacién de Rockwell Automation KNX-SGO01D-ES-P - Mayo 2018


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

Servovariadores de componentes Kinetix 3

Configuraciones tipicas de comunicacion

Hay cables seriales de control y de configuracion Boletin 2090 disponibles para programar el variador y el controlador.

Configuracion de Kinetix 3 (control ASCII)

Variador Kinetix 3 2071-Axx

(able de programacién
2090-CCMPCDS-23AAxx
(solamente programacion)

Configuracion de Kinetix 3 (control Modbus)

(able de programacion 2090-CCMPCDS-23AAK |
(solamente programacion) !

Puerto de comunicacion en serie

no aislado

Software RSLogix 500

Puerto de comunicacion

ASCI(RS-23

Software Ultraware
(versién 1.80 o posterior)

o )

Controlador MicroLogix
1400 1766-L32xxx

20)

Controlador

8 oD

1 MicroLogix 1400 1766-L320 "

Terminal de pantalla

Cable Ethernet 1585J-M8CBJM-x (blindado) PanelView™ Component

(able de controlador
2090-CCMCNDS-48AAXx

—
8

S

(ables de variador a variador
2090-CCMDSDS-48AAxx

Variador Kinetix 3 2071-Axx

(1) También podria ser el controlador MicroLogix 1100 (ndmero de catdlogo 1763-L16xxx).

Variadores Kinetix 3 2071-Axx

Configuracién de Kinetix 3 (médulo de comunicacién 2080-SERIALISOL)

Variador Kinetix 3
2071-Axx

Controlador programable Micro830 2080-L30xxxx Médulo de comunicacién en serie aislado

(able de programacion 2090-CCMPCDS-23AAxx
(solamente programacién)

(able de controlador 2090-CCMCNDS-48AAxx

(se muestra el de 24 pu

=

Software Connected
Components Workshop

ntos) [ 2080-SERIALISOL

B
[

Retire el conector del cabley
los conductores libres
del médulo de comunicacién en serie.
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Servovariadores de componentes Kinetix 3

Especificaciones de rendimiento del control de
movimiento rotativo

Estas familias de motores rotativos son compatibles con los servovariadores Kinetix 3.

Familia de motores rotativos Pagina
Motores de baja inercia TL-Series (Boletin TLY) 188
Motores de baja inercia TL-Series (Boletin TL) 189

Para consultar combinaciones de sistemas variadores Kinetix 3 que incluyan seleccién de nimeros de catdlogo de cables y
curvas de par/velocidad, consulte el documento Kinetix 3 Drive Systems Design Guide, publicacion GMC-RM005.

IMPORTANTE Estas combinaciones de sistemas no incluyen todas las combinaciones posibles de motor/variador.
Consulte Motion Analyzer para verificar la compatibilidad. Para obtener acceso a Motion Analyzer, visite:

https://motionanalyzerrockwellautomation.com.

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin TLY con variadores Kinetix 3

Especificaciones de rendimiento (sin freno) con variadores Kinetix 3

wteone |0 | || ol | SOSISER | p| St| frs
pm Amperes O-pico Nern (b-pulg) Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) kW serie 200V
TLY-AT20x 5000 1.03 0.181(1.60) 2.50 036(3.20) 0.086 2071-AP1
TLY-A130x 5000 so00 1 1.85 0.325(2.88) 490 0.76 (6.70) 0.14 2071-AP1
TLY-A220x 5000 3.50 0.836 (7.40) 7.90 1.48(13.1) 035 2071-AP4
TLY-A230x 5000 5.50 1.30(11.9) 15.5 3.05(27.0) 0.44 2071-AP4
TLY-A2540P 4575 5000 10.0 2.94(26.0) 248 7.10(63.0) 0.86 2071-AP8
TLY-A310M 4000 4500 10.0 3610319 30.0 9.0 (79.6) 0.95 2071-A10
(1) Seaplica a los motores TLY-AxxxT-H con retroalimentacién incremental. Los motores TLY-AxxxP-B con encoders absolutos de alta resolucién estdn clasificados a 5000 rpm.
Especificaciones de rendimiento (con freno) con variadores Kinetix 3
T b S [l et e R e o R
pm Amperes 0-pico Nem (Ibspulg) Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) kw serie 200V
TLY-A120x 5000 0.93 0.163 (1.44) 250 036 (3.20) 0.077 2071-AP1
TLY-A130¢ 5000 60001 167 0.293 (2.59) 490 0.76 (6.70) 0.13 2071-AP1
TLY-A220x 5000 315 0.757 (6.70) 7.90 1.48(13.1) 0.24 2071-AP4
TLY-A230x 4250 495 1.16(10.3) 15.5 3.05(27.0) 0.32 2071-AP4
TLY-A2540P 3750 5000 10.0 2.94(26.0) 248 7.10(63.0) 0.66 2071-AP8
TLY-A310M 3900 4500 10.0 361(319) 30.0 9.0(79.6) 0.90 2071-A10

(1) Seaplica alos motores TLY-AxxxT-H con retroalimentacion incremental. Los motores TLY-AxxxP-B con encoders absolutos de alta resolucion estdn clasificados a 5000 rpm.

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y

voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Servovariadores de componentes Kinetix 3

Especificaciones de rendimiento de motores Boletin TL con variadores Kinetix 3

Especificaciones de rendimiento (sin freno) con variadores Kinetix 3

T o S [l et e R el
pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg) Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) kw serie 200V
TL-A120P 5000 1.03 0.181(1.60) 2.50 036 (3.20) 0.086 2071-AP1
TL-A130P 5000 1.85 0.325(2.88) 490 0.76 (6.70) 0.14 2071-AP1
TL-A220P 5000 5000 3.50 0.836 (7.40) 7.90 148 (13.1) 035 2071-AP4
TL-A230P 5000 5.50 130(11.5) 155 3.05(27.0) 0.44 2071-AP4
TL-A2540P 4575 10.0 294(26.0) 248 7.10(63.0) 0.86 2071-AP8
TL-A410M 4500 4500 155 542 (48.0) 434 13.0(115.0) 20 2071-A15
Especificaciones de rendimiento (con freno) con variadores Kinetix 3
Velocidad . ‘ (orri.ente de paro Par qe paro Corriente de paro | Parde paro Salida nominal Variadores
m;t(f)er cat.de nominal ie*oadad max. :?s't‘;ma del :?sl:zlr'rll:o del pico del sistgma pico del sistema | del motor Kin.etix 3
pm Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg) Amperes 0-pico Nem (Ib-pulg.) kw serie 200V
TL-A120P 5000 0.93 0.163 (1.44) 250 036 (3.20) 0.077 2071-AP1
TL-A130P 5000 1.67 0.293 (2.59) 490 0.76 (6.70) 0.13 2071-AP1
TL-A220P 5000 5000 315 0.757 (6.70) 7.90 1.48 (13.10) 0.24 2071-AP4
TL-A230P 4250 495 1.160(10.30) 155 3.05(27.0) 0.32 2071-AP4
TL-A2540P 3750 10.0 2.940(26.00) 248 7.10(63.0) 0.66 2071-AP8
TL-A410M 4500 4500 14.0 4.860 (43.0) 434 13.0(115.0) 1.80 2071-A15

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de control de
movimiento lineal

Estas familias de control de movimiento lineal son compatibles con los servovariadores Kinetix 3.

Familia de movimiento lineal Pagina
Propulsores lineales integrados L DAT-Series 190
Etapas lineales integradas MP-Series (Boletin MPAS) 193
Motores lineales con nicleo de hierro LDC-Series 193
Motores lineales sin hierro LDL-Series 194

Para consultar combinaciones de sistemas variadores Kinetix 3 que incluyan seleccién de nimeros de catdlogo de cables y
curvas de fuerza/velocidad, consulte el documento Kinetix 3 Drive Systems Design Guide, publicacion GMC-RMOQ5.

IMPORTANTE Estas combinaciones de sistemas no incluyen todas las combinaciones posibles de accionador/variador.
Consulte Motion Analyzer para verificar la compatibilidad. Para obtener acceso a Motion Analyzer, visite:
https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.
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Especificaciones de rendimiento de LDAT-Series con variadores Kinetix 3

Especificaciones de rendimiento (estructura 30) con variadores Kinetix 3

N.° de cat. d Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal Variadores
;o SI:zr.lineeal 230VCA continua del sistema del sistema pico del sistema | pico del sistema | 230 VCA Kinetix 3
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw clase 200V
L DAT-5031010-DBx 24 0.20
LDAT-5031020-DBx 31 0.25
48 81(18) 122 168 (38) 2071-AP8
LDAT-5031030-DBx 35 0.29
LDAT-5031040-DBx 38 031
LDAT-5032010-DBx 3.1 0.44
LDAT-5032020-DBx 41 0.52
74 243 2071-A10
LDAT-5032030-DBx 47 0.59
LDAT-5032040-DBx 50 0.63
126 (28) 336 (76)
LDAT-5032010-EBx 3.1 0.40
LDAT-5032020-EBx 41 047
37 122 2071-AP8
LDAT-5032030-EBx 47 0.52
LDAT-5032040-EBx 50 0.55
LDAT-5033010-DBx 35 0.67
LDAT-5033020-DBx 47 0.88
111 36.5 2071-A15
LDAT-5033030-DBx
50 0.95
LDAT-5033040-DBx
190 (43) 504(113)
LDAT-5033010-EBx 35 0.55
LDAT-5033020-EBx
37 122 2071-AP8
LDAT-5033030-EBx 44 0.65

LDAT-5033040-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento (estructura 50) con variadores Kinetix 3

N.o de cat. de Velocidad, max. (orri.ente de paro Fuer;a de paro continua (prriente.de paro F[Jerza dq paro Salida nominal Vgriaqores
h 230VCA continua del sistema del sistema pico del sistema | pico del sistema | 230 VCA Kinetix 3
propulsor lineal m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kW clase 200V
LDAT-5051010-DBx 28 0.31
LDAT-5051020-DBx 37 038
LDAT-5051030-DBx 41 31 119 (27) 114 363 (82) 0.42 2071-AP4
LDAT-5051040-DBx 44 0.44
LDAT-5051050-DBx 4.7 0.46
LDAT-5052010-DBx 37 0.79
L DAT-5052020-DBx 48 0.97
LDAT-5052030-DBx 6.2 227 2071-AP8
L DAT-5052040-DBx 5.00 251(56) 727 (163) 1.01
LDAT-5052050-DBx
LDAT-5052010-EBx
26 31 11.4 0.50 2071-AP4

LDAT-5052050-EBx
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Especificaciones de rendimiento (estructura 50) con variadores Kinetix 3 (continuacién)

N.o de cat. de Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal Variadores
; onuls or-lin eal 230VCA continua del sistema del sistema pico del sistema | pico del sistema | 230 VCA Kinetix 3
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico | N(Ib) kw clase 200V
LDAT-5053010-DBx 41 131
LDAT-5053020-DBx 50 153
94 342 2071-A10
LDAT-5053030-DBx
e 50 378 (85) 1093 (246) 153
LDAT-5053050-DBx
LDAT-5053010-EBx
17 31 14 0.47 2071-AP4
LDAT-5053050-EBx
LDAT-5054010-DBx 44 187
LDAT-5054020-DBx 124 455 2071-A15
. 50 205
LDAT-5054050-DBx 509 (114) 1453 (327)
LDAT-5054010-EBx
26 62 27 102 2071-AP8

LDAT-S054050-E8x

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y

voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento (estructura 70) con variadores Kinetix 3

N de cat. de Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal Variadores
;0 uIsor.IineaI 230VCA continua del sistema del sistema picodel sistema | pico del sistema | 230 VCA Kinetix 3
prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw clase 200V
LDAT-5072010-DBx
. 35 6.0 20 1.03 2071-AP8
LDAT-5072070-DBx
364 (82) 1055 (237)
LDAT-5072010-EBx
. 17 30 11.0 047 2071-AP4
LDAT-5072070-EBx
LDAT-S073010-DBx
35 9.0 328 1.57 2071-A10
LDAT-5073070-DBx
554 (125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EBx
. 12 30 109 041 2071-AP4
LDAT-5073070-EBx
LDAT-5074010-DBx
35 19 435 208 2071-A15
LDAT-S074070-DBx
730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EBx
e 18 6.0 07 0.95 2071-AP8
LDAT-5074070-EBx
LDAT-5076010-EBx
18 9.1 1122(252) 332 3189 (717) 1.45 2071-A10

LDAT-S076070-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y

voltaje de linea nominal. Para obtener informacin adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Especificaciones de rendimiento (estructura 100) con variadores Kinetix 3

N.° de cat. de Velocidad, max. | Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal Variadores
;0 ulsor.lineal 230VCA continua del sistema del sistema pico del sistema | pico del sistema | 230VCA Kinetix 3

prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw clase 200V
LDAT-5102010-DBx
26 57 210 0.96 2071-AP8
DALT-5102090-DBx

456 (103) 1289 (290)
LDAT-5102010-EBx
e 13 29 10.5 042 2071-AP4
LDAT-5102090-EBx
LDAT-5103010-DBx
e 27 8.6 315 1935 (435) 147 2071-A10
LDAT-5103090-DBx

702 (158)
LDAT-5103010-EBx
. 09 29 10.5 1388 (312) 030 2071-AP4
LDAT-5103090-EBx
LDAT-5104010-DBx
27 115 420 207 2071-A15
L DAT-5104090-DBx

929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104010-EBx
13 57 210 0.86 2071-AP8
L DAT-5104090-EBx
LDAT-5106010-EBx
13 8.6 1403 (319) 315 3871 (870) 1.28 2071-A10
LDAT-5106090-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento (estructura 150) con variadores Kinetix 3

N.° de cat. de Velocidad, méx. | Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal Variadores
;0 uIsor-IineaI 230VCA continua del sistema del sistema pico del sistema | pico del sistema | 230VCA Kinetix 3

prop m/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw clase 200V
LDAT-5152010-DBx
o 18 53 19.5 1799 (404) 0.87 2071-AP8
LDAT-5152090-DBx

643 (145)
LDAT-5152010-EBx
o 09 27 9.8 1679 (377) 0.34 2071-AP4
LDAT-5152090-EBx
L DAT-5153010-DBx
o 18 8.0 978 (220) 29.1 2680 (602) 133 2071-A10
LDAT-5153090-DBx
[ DAT-5153010-EBx
o 18 10.7 391 3597 (809) 1.78 2071-AP4
LDAT-5153090-EBx

1306 (294)
L DAT-5154010-DBx
e 0.9 53 19.5 3383 (761) 0.70 2071-A15
L DAT-5154090-DBx
LDAT-5154010-EBx
o 18 163 59.4 5469 (1229) 271 2071-AP8
L DAT-5154090-EBx

1997 (449)
LDAT-5156010-EBx
0.9 8.1 19.8 5110 (1149) 1.05 2071-A10
[ DAT-5156090-EBx

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Especificaciones de rendimiento Boletin de MPAS con variadores Kinetix 3

. . . Clasificacion de
Velocidad Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerza de paro N . NN
N.° de cat. de etapa lineal méx. continua del sistema | continua del sistema | pico del sistema | pico del sistema potendia de Var]adores Kinetix 3
: X salida del motor | serie 200V
mm/s (pulg./s) | Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico Nem (Ib+pulg.) W
MPAS-A6XxxxB-ALM02C 53 105 (23.6) 158 359(80.7) 032
MPAS-A6xxxB-ALMS2C 47 83.0(18.7) 142 312(70.1) 0.29
MPAS-A8XxxE-ALMO2C 70 189 (42.5) 185 456 (103) 053
5000 (200) 2071-AP8
MPAS-ABXxxE-ALMS2C 63 159(35.7) 16.7 399(89.7) 048
MPAS-A9xxxK-ALMO2C 6.7 285 (64.1) 183 680 (153) 0.77
MPAS-A9xxxK-ALMS2C 6.1 245 (55.1) 16.5 601 (135) 0.69

(1) Debido al corto recorrido de muchas de estas etapas y a la distancia necesaria para alcanzar una velocidad mdxima de 5000 mm/s (200 pulg./s), la velocidad mdxima de estas etapas generalmente es menor que
5000 mm/s (200 pulg./s). Para obtener informacion sobre la velocidad méxima de cada etapa lineal de acuerdo con la longitud de carrera, consulte el documento Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data,
publicacién KNX-TD002.

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacion adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.

Especificaciones de rendimiento de LDC-Series con variadores Kinetix 3

. . Corriente de paro Fuerza de paro continua | Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal . -
m;tier flant égle Ve/locl(_iad/max. continua del sistema (V| del sistema (" pico del sistema pico del sistema del motor lineal Z:rrilggg:)e\sl Kinetix 3
m/s (pies/s) Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw

[DC-C030100-DHT 41...6.1 74...111(17...25) 121 188 (42) 0.37...0.55 2071-AP4

1DC-(030200-DHT 10.0 (32.8) 8.1...122 243 2071-A10
_ 148...222 (33...50) 375 (84) 0.74...11

1DC-C030200-EHT 41...61 121 2071-AP4

LDC-C050100-DHT 39...59 119...179(27...40) 1.7 302 (68) 0.59...0.89 2071-AP4

[ DC-C050200-DHT 79..138 233 2071-A10
—_— 240...359(54...81) 600 (135) 1.20...1.79

[DC-C050200-EHT 10.0 (32.8) 39...59 11.6 2071-AP4

1DC-C050300-DHT 1n8...177 359 2071-A15
—_— 363...544(82...122) 941(212) 181...272

[ DC-C050300-EHT 39...59 120 2071-AP4

1DC-(075200-DHT 77..15 229 2071-A10
_— 348...523(78...117) 882(198) 174...261

[ DC-C075200-EHT 38...57 115 2071-AP4

1DC-C075300-DHT 1n5...172 35.6 2071-A15
— 100329 523...784(117...176) 1368 (308) 261...392

LDC-C075300-EHT 38...57 119 2071-AP4

1DC-(075400-DHT 153...230 474 2071-A15
_ 697...1045 (157...235) 1824 (410) 348...5.22

L DC-C075400-EHT 7.7..15 23.7 2071-A10

LDC-C100300-DHT 11.1...16.7 343 2071-A15
_ 674...1012(152...227) 1767 (397) 3.37...5.06

LDC-C100300-EHT 37...56 114 2071-AP4

LDC-C100400-DHT 10.0(32.8) 148...222 45.7 2071-A15
_ 899...1349 (202...303) 2356 (530) 449...6.74

LDC-C100400-EHT 74,11 228 2071-A10

[DC-C100600-DHT 222...333 1349...2023 (303...455) | 685 3534(794) 6.74...10.11 2071-A15

1DC-C150400-DHT 2071-A10
_ 141211 1281...1922(288...432) | 452 3498 (786) 6.40...9.61

[DC-C150400-EHT 10.0 (32.8) 2071-A15

LDC-C150600-DHT 211...317 1922...2882 (432...648) | 67.8 5246 (1179) 9.61...144 2071-A15

(1) Los valores representan el rango entre una configuracion sin enfriamiento (valor bajo) y una configuracion con enfriamiento de agua (valor alto).

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Especificaciones de rendimiento de LDL-Series con variadores Kinetix 3

. . Corriente de paro Fuerza de paro Corriente de paro | Fuerza de paro Salida nominal . -
m;ti(: fianté:f Ve/lo(m.iad/r;wx. continua del sistema | continua del sistema | pico del sistema pico del sistema del motor lineal Zearrilzg?):)e\sl Kinetix 3
m/s {ples/s Amperes 0-pico N (Ib) Amperes 0-pico N (Ib) kw

LDL-N030120-DHT 30 63 (14) 99 209 (47) 031 2071-AP4

LDL-N030240-DHT 6.0 199 2071-AP8
_ 126 (28) 417 (94) 0.63

LDL-N030240-EHT 30 99 2071-AP4
—1100(328)

LDL-T030120-DHT 30 72(16) 99 239 (54) 036 2071-AP4

LDL-T030240-DHT 6.0 199 2071-AP8
_ 144 (32) 479 (108) 0.72

LDL-T030240-EHT 30 99 2071-AP4

LDL-N050120-DHT 27 % (22) 9.1 317(1) 048 2071-AP4

LDL-N050240-DHT 55 18.1 2071-AP8
_— 191 (43) 635 (143) 095

LDL-N050240-EHT 27 9.1 2071-AP4

LDL-N050360-DHT 8.2 212 2071-A10
_ 287 (65) 952 (214) 143

LDL-NO50360-EHT 27 9.1 2071-AP4

LDL-N050480-DHT 109 363 2071-A15
—_— 383 (86) 1269 (285) 191

LDL-NO50480-EHT 10.0(32.8) 55 18.1 2071-AP8

LDL-T050120-DHT 27 110 (25) 9.1 364 (82) 055 2071-AP4

LDL-T050240-DHT 55 18.1 2071-AP8
_— 220 (49) 728 (164) 1.10

LDL-T050240-EHT 27 9.1 2071-AP4

LDL-T050360-DHT 8.2 329 (74) 272 1093 (246) 164 2071-A10

LDL-T050480-DHT 109 363 2071-A15
_ 439(99) 1457 (327) 219

LDL-T050480-EHT 55 18.1 2071-AP8

LDL-N075480-DHT 9.9 328 2071-A15
_— 519(117) 1723 (387) 2.59

LDL-NO75480-EHT 49 16.4 2071-AP8
—1100(328)

LDL-T075480-DHT 99 328 2071-A15
_ 596 (134) 1977 (444) 298

LDL-T075480-EHT 49 164 2071-AP8

Las curvas y los datos de especificaciones de rendimiento reflejan el rendimiento nominal de un sistema tipico con motor a temperatura ambiente de 40 °C (104 °F) y variador a temperatura ambiente de 50 °C (122 °F) y
voltaje de linea nominal. Para obtener informacién adicional sobre las condiciones de temperatura ambiente y de linea, consulte Motion Analyzer.
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Notas:
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