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Kinetix-Achssteuerung

Ubersicht

Thema Inhalt Seite

Kinetix-Achssteuerung Eine Einflihrung zu Kinetix® Integrated Motion, Verfahren zur Verwendung dieser Auswahlanleitung und Informationen iiber weitere 5
Ressourcen zur Produktauswahl und -spezifikation.

Vergleich der Produktmerkmale Produktvergleichstabellen fiir Rotationsmotoren, Linearmotoren, Linearaktoren und Servoantriebe. 23

Kinetix 5700-Servoantriebe Mehrachsige Servoantriebsfamilie mit gemeinsamem DC-Bus, Integrated Motion tiber EtherNet/IP™-Netzwerk und Zubehérteile fiir Antriebe | 33

der Serie 2198. Zu den Leistungsmerkmalen fiir die funktionale Sicherheit gehdren:
« Zertifiziert durch TUV Rheinland: PL e, Kat. 3 (150 13849) und SILCL3 (IEC 61508, IEC 61800-5-2 und IEC 62061)
« Ein- und zweiachsige Umrichter 2198-xuxx-ERS3 und 2198-xxxx-ERS4
— Festverdrahtetes und integriertes Safe Torque-Off
« Fiigen Sie fiir ein- und zweiachsige 2198-xux-ERS3-Umrichter (Serie B) Folgendes hinzu:
— Integrierter (antriebshasierter) zeitgesteuerter SS1
«Fiigen Sie fiir ein- und zweiachsige 2198-xxx-ERS4-Umrichter Folgendes hinzu:
— Integrierter (antriebsbasierter) zeitgesteuerter SS1, Uberwachter SS1
— Integrierter (steuerungsbasierter) SS1, 552, sicherer Betriebshalt, sicher begrenzte Geschwindigkeit, sicher begrenzte Position, sichere
Bewegungsrichtung, SFX, sichere Bremsenansteuerung

Kinetix 5500-Servoantriebe Ein- oder mehrachsige Servoantriebsfamilie mit gemeinsamem AC/DC-Bus, Integrated Motion Giber EtherNet/IP-Netzwerk und Zubehtrteile | 63
fiir Antriebe der Serie 2198. Bietet eine Steuerung mit sicherer Drehmomentabschaltung (Safe Torque-0ff — STO).
+ 2198-Hxx-ERS-Servoantriebe: Festverdrahtete STO-Steuerung, PLd, Kat. 3 (150 13849) und SILCL2 (IEC 61508, IEC 61800-5-2 und IEC

62061)

+ 2198-Huox-ERS2-Servoantriebe: Integrierte STO-Steuerung, PLe, Kat. 3 (IS0 13849) und SILCL3 (IEC61508, IEC 61800-5-2 und IEC 62061)
Modulare Kinetix 6200- Mehrachsen-Servoantriebssysteme mit integrierter Achssteuerung iiber die SERCOS-Schnittstelle Das Antriebssystem umfasst 99
Servoantriebe Leistungsmodule der Serie 2094 und Steuermodule fiir sichere Drehzahl oder sichere Drehmomentabschaltung.
Modulare Kinetix 6500- Modulare, mehrachsige Servoantriebsfamilie mit Integrated Motion tiber EtherNet/IP-Netzwerk. Das Antriebssystem umfasst Leistungsmodule
Servoantriebe der Serie 2094 und Steuermodule fiir sichere Drehzahl oder sichere Drehmomentabschaltung.
Kinetix 6000-Mehrachsen- Mehrachsen-Servoantriebssysteme mit integrierter Achssteuerung tiber die SERCOS-Schnittstelle Das Antriebssystem umfasst IAM (Wandler)- | 121
Servoantriebe und AM (Umrichter)-Moduler sowei eine Safe-Off-Steuerung.
Kinetix 300-EtherNet/IP-Index- Einachsige Indexantriebsfamilie fiir EtherNet/IP-Netzwerke und Zubehdrteile fiir Antriebe der Serie 2097. Bietet eine Steuerung mit sicherer | 155
Servoantriebe Drehmomentabschaltung.
Einachsige Kinetix 350- Einachsige Antriebsfamilie mit Integrated Motion tiber EtherNet/IP-Netzwerk und Zubehrteile fiir Antriebe der Serie 2097. Bietet eine
EtherNet/IP-Servoantriebe Steuerung mit sicherer Drehmomentabschaltung.
Kinetix 3- Einachsige Antriebsfamilie mit Indexierungskomponenten und Zubehdrteile fiir Antriebe der Serie 2071. 185

Komponentenservoantriebe

Rockwell Automation bietet zusatzliche Produkte und Optionen, die nicht in dieser Auswahlanleitung beschrieben sind.
Weitere Produktinformationen finden Sie (iber die Dokumentationsverweise auf der Vorderseite, in der Ubersicht zur
Auswahl auf Seite 3, Gber die Links im Abschnitt Weitere Informationen auf Seite 22 und in dieser Auswahlanleitung.

Kinetix-Achssteuerungsprodukte, die nicht in dieser Auswahlanleitung aufgefiihrt sind, die jedoch durch
Produktspezifikationen, Auswahlbeispiele und Systemleistungskurven unterstitzt werden, sind unter anderem:

« Kinetix 2000-Mehrachsen-Servoantriebe
« Kinetix 7000-Servoantriebe mit hoher Leistung

Wenn Sie Unterstltzung bei der Produktauswahl bendtigen und diese validieren méchten, verwenden Sie das Tool
Integrated Architecture® Builder, das unter folgender Adresse zur Verfigung steht:

http.//www.rockwellautomation.com/global/support/configuration.page.

Weitere Produktoptionen stehen tber Encompass™ zur Verfligung, unser Referenzprogramm fur Produkte anderer
Hersteller. Weitere Informationen zum Encompass-Programm finden Sie unter

http//www.rockwellautomation.com/global/sales-partners/complementary-products/overview.page.
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Kinetix-Achssteuerung

Kinetix-Achssteuerung — Auswahlanleitung

Alle Publikationen dieser Reihe erfillen einen bestimmten Zweck. Diese Auswahlanleitung unterstitzt Sie bei den ersten
Entscheidungen fur die Achssteuerungsprodukte, die fir Ihre Systemanforderungen am besten geeignet sind. Diese
Publikation enthilt einen Uberblick Giber Kinetix-Servoantriebe, Motoren, Aktoren und Achssteuerungszubehér. Mithilfe der
folgenden Informationen kénnen Sie nach Publikationen suchen, die ausfihrliche Produktspezifikationen, Systembeispiele,
Kabelkombinationen und Leistungskurven fur Ihr Achssteuerungssystem enthalten.

Produktspezifikationen?

Diese Publikationen mit technischen Daten enthalten Abmessungen, Zertifizierungen sowie Spezifikationen zur Elektrik, zu
Umgebungsbedingungen und zu Gewichten.

Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data,
Publikation KNX-TD001

« Kinetix VP-Servomotoren (Serie VPL, VPF und VPS)

« MP-Series™-Servomotoren (Serie MPL, MPM, MPF und MPS)

Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data,
Publikation KNX-TD002

+ Integrierte Linearantriebe der LDAT-Series

« Lineareinheiten der MP-Series (Serie MPAS und MPMA)

« Integrierte Kinetix 6000M-Antriebs-Motorsysteme (Serie MDF) “mmeme— | o Flektrozylinder der MP-Series (Serie MPAR)
;—T « Servomotoren der RDD-Series™ mit Direktantrieb S : — | « Hochbelastbare Elektrozylinder der MP-Series (Serie MPAI)
E « Asynchrone Servomotoren der HPK-Series™ o « Linearmotoren der L DC-Series™ mit Eisenkern
o B « Servomotoren der TL-Series™ - === |« Linearmotoren der LDL-Series™ ohne Eisenkern

Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data,
Publikation KNX-TD003

«  Kinetix 5700-Servoantriebe

«  Kinetix 5500-Servoantriebe

« Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe
« Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

« Kinetix 300- und Kinetix 350-EtherNet/IP-Servoantriebe
« Kinetix 3-Komponentenservoantriebe

«  Kinetix 2000-Mehrachsen-Servoantriebe

« Kinetix 7000-Servoantriebe mit hoher Leistung

Kinetix Motion Accessories Specifications Technical Dat:
Publikation GMC-TD004

« Motor- und Schnittstellenkabel

« Kombinationen aus Antriebs- und Motor-/Aktorkabeln
«Anschlusssdtze und Anschlusskomponenten

« Leistungskomponenten

Systembezogene Bestellnummern, Beispiele und Leistungskurven?

Publikationen mit Anleitungen zur Systementwicklung unterstltzen Sie bei der Auswahl der erforderlichen
(antriebsspezifischen) Bestellnummern fur Antriebsmodule, Stromversorgungszubehdrteile, Anschlusssatze, Motorkabel
und Schnittstellenkabel fur Ihr jeweiliges Antriebs- und Motor-/Aktor-Achssteuerungssystem. Aullerdem enthalt das
Handbuch Systemleistungsspezifikationen und Drehmoment/Drehzahl-Kurven (Drehbewegung) sowie Kraft/
Geschwindigkeits-Kurven (lineare Bewegung).

Publikationen mit Anleitungen zur Entwicklung von Antriebsfamiliensystemen
+ Kinetix 5700 Drive System Design Guide, Publikation KNX-RM010
+ Kinetix 5500 Drive System Design Guide, Publikation KNX-RM009
Kinetix 5700 Drive Systems + Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide, Publikation KNX-RM003
AR R RS R e — Umfasstintegrierte Kinetix 6000M-Antriebs-Motorsysteme
+ Kinetix 300/350 Drive Systems Design Guide, Publikation KNX-RM004

+ Kinetix 3 Drive System Design Guide, Publikation GMC-RM005
+ Kinetix 2000 Drive System Design Guide, Publikation GMC-RM006
+ Kinetix 7000 Drive System Design Guide, Publikation GMC-RMO07

Design Guide: @ Allen-Bradley

Inhalt der einzelnen Publikationen
« Bestimmung Ihrer Anforderungen (Bestellnummern)
— Antriebskomponenten
— FErforderliche Zubehdrteile
— Optionale Zubehdrteile
« Beispiele fiir Antriebssysteme
« Kombinationen aus Motor-/Aktorkabeln
it et ATFOTRSTION « Drive and motor/actuator performance data and performance curves
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Notizen:
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Kinetix Integrated Motion

Die Kinetix® Integrated Motion-Angebote sind Teil des Integrated Architecture®-Systems von Rockwell Automation®. Das
Integrated Architecture-System vereint eine Vielzahl leistungsstarker Produkte, die in die Software RSLogix 5000° und in die
Anwendung Studio 5000 Logix Designer® integriert sind und sowohl den Aufbau, den Betrieb als auch die Wartung Ihrer
Maschinen verbessern und erleichtern.

Integrated Motion Uber EtherNet/IP™-Netzwerk nutzt CIP Motion™-, CIP Sync™- und CIP Safety™-Technologie von ODVA Inc.
— alles auf der Grundlage des Common Industrial Protocol (CIP™). Weltweite Industrienormen helfen, die Konstanz und
Interoperabilitdt beizubehalten. Das -standardmaBige, unveranderte Ethernet-Netzwerk ermdglicht eine effiziente
Verwaltung von Echtzeitsteuerung und Informationsfluss und sorgt damit fur eine verbesserte, werksweite Optimierung,
fundiertere Entscheidungen und eine bessere Geschaftsentwicklung. Die Zeitsynchronisierung von Antrieben, E/A und
anderen EtherNet/IP-konformen Geraten sorgt fir die Leistung, die Sie fur die anspruchsvollsten Anwendungen bendtigen.

Bei Integrated Motion tber SERCOS (Serial Real-time Communications System) wird eine Steuerungs-/Antriebs-
Schnittstelle eingesetzt, die stérungsunempfindliche Lichtwellenleiterkabel verwendet. Ein einziger LWL-Ring dient als
alleinige Schnittstelle zwischen Steuerung und Antrieb. Er ersetzt die teure Befehls- und Feedbackverdrahtung und sorgt
flr kiirzere Installationszeiten sowie niedrigere Verdrahtungskosten. Uber die SERCOS-Schnittstelle stehen erweiterte
Diagnose- und Verfahrensberichte zur Verfligung.

Mit Kinetix Integrated Motion profitieren Sie von einer nahtlosen Integration von Allen-Bradley® Logix 5000™-Steuerungen
(ControllLogix®, GuardLogix® und CompactLogix™), Hochleistungsnetzwerken (EtherNet/IP und SERCOS) sowie einer
groBen Auswahl an Allen-Bradley-AC- und Servoantrieben, Linear- und Rotationsmotoren sowie optionalen Linearaktoren.
Die Software RSLogix 5000 und die Anwendung Logix Designer stellen eine Vielzahl erweiterter Achssteuerungstools zur
Unterstltzung von Programmierung, Konfiguration, Inbetriebnahme, Diagnose und Instandhaltung bereit. Die
bestellnummernabhangige Konfiguration macht die Inbetriebnahme von Achssteuerungssystemen schnell und einfach.
Darlber hinaus sorgt eine umfangreiche Bibliothek an Achssteuerungsbefehlen fur die richtige Funktionalitat der
unterschiedlichsten Anwendungen.

Kinetix Integrated Motion bietet eine grol3e Auswahl an Servoantriebs-, Motor- und Aktorfamilien fir ein- und mehrachsige
Anwendungen. Diese Systeme bieten folgende Vorteile:

« Leistungsbereiche von Servoantrieben von 50 W bis 138 kW
- Kinetix 5700-Servoantriebsfamilie
- Kinetix 5500-Servoantriebsfamilie
- Einachsige Kinetix 350-EtherNet/IP-Servoantriebsfamilie

- Mehrachsige Servoantriebe des Typs Kinetix 6000 und Kinetix 6200 (Sercos-Interface) und Kinetix 6500 (EtherNet/
IP-Netzwerk)

« Auswahl an Sercos-Interface- oder EtherNet/IP-Netzwerken

« Eine Vielzahl von Rotationsmotoren, Rotationsmotoren mit Direktantrieb, Linearmotoren und Linearaktoren/-
einheiten.

- Die Motoren bieten ein Dauerdrehmoment von nur 0,10 Nm (0,85 Ib in) bis maximal 955 Nm (8452 Ib in)
- Die Linearaktoren bieten Spitzenkrafte von bis zu 14 679 N

« Automatische Erkennung von Motoren fUr eine schnelle und komfortable Konfiguration und Inbetriebnahme dank
Smart Motor-Technologie

« Nutzung eines einzelnen Softwarepakets, RSLogix 5000- oder Studio 5000°-Umgebung, fur die umfassende
Unterstlitzung der Konfiguration, Programmierung, Inbetriebnahme, Diagnose und Instandhaltung von Antrieben

« Leistungsstarke Online-Tools zur Achssteuerung wie ein Programm zur Trenderstellung aus Echtzeitdaten, ein
grafischer PCAM- und TCAM-Profileditor, Moglichkeiten zur automatischen und manuellen Antriebsoptimierung
sowie erweiterte Antriebsdiagnosefunktionen

« Gerdteaustausch ohne Neukonfiguration zur Untersttzung von Plug-and-Run-Antrieben/-Motoren/-Aktoren

« Software Motion Analyzer fur die umfassende Dimensionierung von Achssteuerungsanwendungen sowie zur
Analyse, Optimierung, Auswahl und Validierung lhres Kinetix-Achssteuerungssystems
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Connected Components-Plattform

Als Teil des Rockwell Automation-Maschinenldsungsangebots ist Connected Components eine bevorzugte
Steuerungslésung fur Maschinenbauer, die eigenstandige Maschinen zu niedrigen Preisen anbieten. Mit Connected
Components erhalten Sie genau das richtige Mal3 an Steuerungsfunktionen, um die Anforderungen von Maschinenbauern
und Endkunden zufriedenzustellen, wahrend gleichzeitig die Betriebseffizienz verbessert wird. Engineering- und
Anwendungstools ermoglichen die komfortable Entwicklung und Installation mit der bevorzugten Interoperabilitat der
zahlreichen Produkte der Komponentenklasse.

Der Kinetix 3-Komponenten-Servoantrieb ist eine Achssteuerungsldsung fir Maschinenbauer, die kostengtinstige Anlagen
mit hohen Stiickzahlen herstellen. Mit dem Komponenten-Servoantrieb steht das richtige Mal$ an Steuerungsfunktionen
fur die Anwendung zur Verfligung, ohne dabei die Komplexitdt zu erhdhen. Systeme kdnnen serielle Befehle von
MicroLogix™- oder Micro800™-Steuerungen umfassen. Alternativ ist auch eine diskrete Verdrahtung direkt zum Sensor oder
zur Steuerung mit Motoren der TL-Series™ mit geringer Eigentrdgheit maglich.
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Neuerungen

Die neuen Kinetix-Achssteuerungsprodukte bieten folgende Leistungsmerkmale.

Achssteuerungsprodukte

Beschreibung

Siehe

Ccams
&

&

Kinetix 5700 DC-Bus-Stromversorgung,
Ein- und zweiachsiger Umrichter

Der Kinetix 5700-Antriebsfamilie erweitert den Nutzen von integrierter Achssteuerung und integrierter Sicherheit
{iber EtherNet/IP-Netzwerk auf groBe kundenspezifische Maschinenbauanwendungen. Der Leistungsbereich der
Kinetix 5700-Antriebe wurde fiir Maschinen mit hohen Achszahlen und hohem Leistungsbedarf konzipiert. Ein- und
zweiachsige Umrichter sind mit den Sicherheitsfunktionen des integrierten und festverdrahteten Safe Torque-Off
(STO) und Sicherer Stopp 1(SS1) verfiighar.

Breiter, fiir Maschinen mit hohen Achszahlen konzipierter Leistungsbereich

DC-Bus-Netzteil, 480 V dreiphasiger Betrieb

— Mehrere Achsen, gemeinsamer DC-Bus, erweiterter gemeinsamer DC-Bus

Zertifiziert durch TUV Rheinland: PLe, Kat. 3, SIL 3

Ein- und zweiachsige Umrichter 2198-xxxx-ERS3 und 2198-xxxx-ERS4

- Festverdrahtetes und integriertes Safe Torque-Off

Fiigen Sie fiir ein- und zweiachsige 2198-xxxx-ERS3-Umrichter (Serie B) Folgendes hinzu:

— Integrierter (antriebsbasierter) zeitgesteuerter SS1

Fiigen Sie fiir ein- und zweiachsige 2198-xxxx-ERS4-Umrichter Folgendes hinzu:

— Integrierter (antriebshasierter) zeitgesteuerter SS1 und tiberwachter SS1

- Integrierte (steuerungsbasierte) SS1, SFX, S2, sicherer Betriebshalt, sicher begrenzte Geschwindigkeit, sicher
begrenzte Position, sichere Bewegungsrichtung, sichere Bremsenansteuerung

Ein- und zweiachsige Umrichter

— Unterstiitzt DSL-Encoder-Riickfiihrung von der Kinetix VP-Motorfamilie

- Unterstiltzt Hiperface- und Inkremental-Encoder-Riickfiihrung von Allen-Bradley-Motoren und -Aktoren

Frequenzsteuerung fiir asynchrone Motoren, Steuerung mit geschlossenem Regelkreis und adaptive

Feinabstimmung

Integrierte Achssteuerung und integrierte Sicherheit im EtherNet/IP-Netzwerk

« Seite 15 — Flussdiagramm, um zu
bestimmen, ob die Kinetix 5700-
Antriebsfamilie fiir Ihre Anwendung
geeignet ist.

« Seite 33 — Ubersicht der
Leistungsmerkmale von Kinetix 5700-
Servoantrieben.

« Seite 47 — Leistungspezifikationen fiir
Kinetix 5700-Antriebe mit kompatiblen
Drehbewegungsprodukten.

- Seite 56 — Leistungspezifikationen fiir
Kinetix 5700-Antriebe mit kompatiblen
Linearbewegungprodukten.

Kinetix VP (Serie VP()
Servomotoren fiir den Dauerbetrieb

Die Kinetix VP-Servomotoren (Serie VPC) fiir Dauerleistung sind mit den optimierten Leistungswerten und
Leistungsmerkmalen des Kinetix 5700-Antriebssystems fiir Anwendungen mit Anforderungen fiir hohe
Drehmomente und Geschwindigkeiten erhaltlich. Dieser Motor bietet dank verbesserter Encoder-Angebote,
Einzelkabelfdhigkeit und eines vor Ort austauschbaren Liifterbausatzes signifikant hihere Funktionalitat und Leistung
bei gleichbleibend geringen Systemkosten.

Entwickelt fiir eine optimierte Systemdimensionierung und Leistung mit den Kinetix 5700-Antrieben
(400 V-Klasse)

Technologie mit internem Permanent-Magnet

VPC-Bxxxx-Q-Motoren mit Hiperface DSL, SIL 2 (PL d)-Encoderprotokoll

VPC-Bxxxx-S-Motoren mit Hiperface-Encoderprotokoll

VPC-Bxxxx-Y-Motoren mit EnDat-Encoderprotokoll

Liifter fiir erhthten Ausgangsstrom

IE4-Nennenergieeffizienz

« Seite 11— Ubersicht iiber alle Allen-
Bradley-Rotationsmotorfamilien.

«  Seite 23 — Vergleich der
Leistungsmerkmale und Spezifikationen
von Motorfamilien der Serien VPL, VPC,
V/PF und VPS.

« Seite 39 — Ubersicht iiber die
Riickfiihrungsverbindungen von
Encodern der Serie VPC.

«  Seite 49 — Leistung der Kinetix 5700-
Antriebe mit Servomotoren der Serie
VPCfiir den Dauerbertrieb.

B
Tr

|23 o
LU
Encoder-Ausgangsmodul
2198-ABQE

Das Allen-Bradley-Encoder-Ausgangsmodul ist ein auf einer DIN-Schiene montiertes, netzwerkbasiertes,
eigenstandiges EtherNet/IP-Modul, das in verschiedenen Encoder-Protokollen Ausgangsimpulse fir ein vom Kunden
bereitzustellendes Peripheriegerat erzeugt (z. B. Zeilenkameras fiir Bilderfassungssysteme). Das Encoder-
Ausgangsmodul unterstiitzt physische und virtuelle Achsen fiir Systeme, die Integrated Motion diber EtherNet/IP-
Netzwerk verwenden.

Synchronisierung von Geréten anderer Hersteller mit unserem Integrated Motion-System
Konfiguration und Programmierung mit der Anwendung Studio 5000 Logix Designer

Durch den Schaltschrankeinbau eriibrigt sich die Montage von Encodern an der Maschine
Synchronisierung mit samtlichen Bewegungsachsen Keine Begrenzung auf nachstgelegene Achse
Konfigurierbarer Ausgang: Quadratur oder Impulsfolge

Duale Ethernet-Ports unterstiitzen zahlreiche Netzwerktopologien

« Seite 40 — Beispiele fiir Systeme mit
Kinetix 5700-Servoantrieben und
Encodermodulen.

- Seite 71— Beispiele fiir Systeme mit
Kinetix 5500-Servoantrieben und
Encodermodulen.

« Seite 107 — Beispiele fiir Systeme mit
Kinetix 6500-Servoantrieben und
Encodermodulen.

« Seite 160 — Beispiele fiir Systeme mit
Kinetix 350-Servoantrieben und
Encodermodulen.

Rockwell Automation-Publikation KNX-SG001D-DE-P - Mai 2018



Kinetix-Achssteuerung

Auswabhl eines Kinetix-Achssteuerungssystems

Typische Achssteuerungssysteme erfordern die Auswahl aus verschiedenen Kategorien der Allen-Bradley-

Achssteuerungsprodukte.

ST o T M =) Kinetix Servoantriebe
i (Abbildung zeigt Kinetix 5700-Antriebssystem) ~ Motorkabel,
— oooo ||| o | Schnittstellenkabel und weiteres
Antriebszubehdr
Lineare Bewegung

. Einzelmotorkabel der Serie 2090
Dreh =
rehbewegung \:4 —

-

Verwendung von Motion Analyzer

¥ T=k=

Leistungs-/Brems- und Riickfiihrungskabel

— Y | (] =

fiir 2090-Series-Motor

Die Software Motion Analyzer ist ein umfassendes Dimensionierungstool fir die Analyse, Optimierung, Auswahl und
Validierung lhres Kinetix-Achssteuerungssystems. Ganz gleich, um welchen Antrieb bzw. welchen kompatiblen Motor/
Aktor es sich handelt, stellt Ihnen die Software Motion Analyzer die Daten zur Verfiigung, die Sie zum Bestimmen des
optimalen Antriebs und der optimalen Motor/Aktor-Kombination fur Ihre Anwendung bendtigen.

Dieses Drehmoment-Drehzahl-Tool bietet einen schnellen Zugang zu entsprechenden Leistungskurven fiir jede beliebige

Kombination an Motoren/Aktoren und Antrieben.

Average Current:
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.
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g . Drive
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]
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Selected Solution (2 Available)

L

VPL-BO633M-o00000

Motor- und Antriebs-

Torque/Speed Power/Speed Thermal Summary A/ Spezmkanonen

>
- |~ Ausgewdhlter Motor

Size Up >

76.8%
22 4%

2% a
522% | Ausgewahiter

- / Antrieb

2198-D020-ERS3

Size Up »

18.7%
18.7%
14.2%

197%

Rufen Sie folgende Website auf, um auf Motion Analyzer zuzugreifen: https.//motionanalyzer.rockwellautomation.com.
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Leistungsmerkmale von Motion Analyzer

Motion Analyzer erleichtert die Maschinenentwicklung und den Untersuchungsprozess, da er die Vorgange beschleunigt,
vereinfacht und praziser macht. Dartiber hinaus bietet Motion Analyzer eine faktenbasierte Entscheidungshilfe sowie ein

Konzept zur Designoptimierung, sodass Maschinenbauer von folgenden Vorteilen profitieren:
« Geringere Risiken bei der Entwicklung von Achssteuerungssystemen.
« \Verkilrzung der Zeit von der Maschinenentwicklung bis zum Versand.
«  Optimierung von Kosten und GroRe des Achssteuerungssystems.

« Verbesserung der Maschinenleistung und -zuverlassigkeit.

o Erstellen einer Stlckliste.

Die Software Motion Analyzer umfasst alle Kinetix-Achssteuerungsprodukte und -Leistungsmerkmale.

Kinetix-Servoantriebe — Motion Analyzer umfasst die neuesten Antriebs- und Motor-/Aktorfamilien von Rockwell

Automation, einschlief3lich der Kinetix 5700-Antriebe.

select select

&

e m % &
Kinetix 5700 Servo Kinetix 5500 Servo
Drive Drive
14 Sizes Available 6 Sizes Available

Allen-Bradley-Rotations- und Linearmotoren

select select

Kinetix VP
Continuous Duty Kinetix VP Low Inertia
Servo Motor Servo Motor
19 Sizes Available 64 Sizes Available

select select

Kinetix 6000 Servo Kinetix 6500 Servo
Drive Drive
20 Sizes Available 10 Sizes Available

select select

LDAT-Series Integrated

MP-Series Low Inertia
Linear Thruster

Servo Motor

59 Sizes Available 510 Sizes Available

Encompass Partner-Produkte — Wir bieten die Spezifikationen und Nennwerte fir einen breiten Produktbereich im
Rockwell Automation PartnerNetwork™-Programm, sodass Sie Ihr gesamtes System in einem einzelnen Tool erstellen
koénnen. Suche und manuelle Eingabe von Daten entfallen. Sie missen einfach nur Ihr Produkt eingeben und kénnen

schon loslegen.

CAMCO %“; STOBER

A\ O

WITTENSTEIN

349> SICMEMOTORI

A Ndsier Group Company

SHIMPO ~All for dreams

APEX DYNAMICS, USA

@ Nnook
STolomatic
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Kinetix-Achssteuerung

Kabelauswahltool — Damit finden Sie fiir jeden Motor und Cable Selector
Jeden Ant”eb das rlChtIge I_e|StU ngs_ u nd RUCkfu h ru ngSka be' Need to get plugged-in? Find the cables you need for the equipment you have
MOTOR PRODUCT NUMBER DRIVE PRODUCT NUMBER

CABLE LENGTH

Vorhersage der Motorwarmeleistung — Unter
Beriicksichtigung der Umgebungstemperatur des Motors wird dessen
Leistung bei extremer Hitze Gberprift.

Zusammenarbeit und Freigabe — Motion Analyzer ermdglicht eine Freigabe
Ihrer Projekte flir andere Benutzer in einer sicheren Umgebung. Sie haben die
komplette Kontrolle Gber Lese- und Schreibberechtigungen bzw. dariber, wer
Kopien Ihres Projekts erstellen darf.

Altitude (above
sealevel)

Ambient Temp.

0 [ Choose Length Preset v

CABLE TYPE, Choose Cable Type 0

CONNECTOR TYPE | Chooss ComacorType v
SITE

-
“ L

i

OWNER

B e K

MOTIONANALYZERSUPPORT@RA.ROCKWELL.COM

SHARED USERS

This item is not being shared.

Close

Add User

Dokumentation - Motion Analyzer erstellt eine Stlickliste, die die Kabel, Anschlisse und sonstigen Zubehorteile umfasst,
die Sie bendétigen. Darlber hinaus erstellt Motion Analyzer auch eine professionelle Berichtsdatei, die Sie speichern und zu

Belegzwecken ausdrucken kénnen.

Rockwell
Automation

Motion Analyzer

TYPE CATALOGNUMBER  DESCRIPTION

Product [ Kinetix 5700 60% less wiring.

TYPE CATALOGNUMBER  DESCRIPTION

Product  xocoo/VPL 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 bestin class power density in its single and dual axis servos designs,
2198-D020-ERS3  snap fit bus systems thereby simplifying installation, and Single Cable Technology resulting in

1 0

QUANTITY  ACCESSORIES

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

Drives, supporting Integrated Motion on EtherNetIP™. Based on proven MP-Series motor

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

leverage high volume production. The motors use a single cable for providing feedback, motor
VPL-BOB33M- brake, and motor power - helping reduce installation and commissioning time, simplify wiring,

ACTION

View

Detail

ACTION

View
Detail

Rufen Sie folgende Website auf, um auf Motion Analyzer zuzugreifen: https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.
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Auswahl einer Produktfamilie fiir Drehbewegung

Kinetix VP-Servomotoren

« Entwickelt fiir eine optimierte Systemdimensionierung im
Leistungsbereich der Kinetix 5500- und Kinetix 5700-Antriebe

«  Ein-Kabel-Technologie

« Motoren der 200-V- und 400-V-Klasse

« Gewindebohrung am Wellenende

+ Hochauflosende Multi-Turn- und Single-Tumn-Encoder mit
absoluter Position

Kinetix VP-Servomotoren (Serie VPL) mit geringer Eigentragheit basieren auf der bewahrten
Technologie der MP-Series fiir dynamische Leistungsfahigkeit, hthere Zuverlassigkeit und eine
Produktion mit groBen Stiickzahlen.

+ Seltene-Erden-Magnete mit hoher Energie

« SIL2 (PL d)-Nennencoderoptionen

« SpeedTec-DIN-Anschluss, drehbar um 325°

« P66 mit optionaler Wellendichtung und vor Umgebungseinfliissen geschiitztem,
gekapseltem Steckverbinder

« 0,46 bis 33 Nm (4 bis 292 Ib in) Dauerstillstandsmoment

Kinetix VP-Servomotoren (Serie VPC) fiir den Dauerbetrieb sind fiir
Anwendungen konzipiert, die hohe Drehmomente und
Geschwindigkeiten erfordern.

«  Entwickeltfiir eine optimierte Systemdimensionierung und Leistung  }
mit den Kinetix 5700-Antrieben (400 V-Klasse) f

«  Interne Permanentmagnet-Technologie mit hochenergetischen
Magneten aus seltenen Erden

«  Hiperface-, Hiperface DSL- und EnDat-Encoderprotokolle

« P65 mit Wellendichtung und vor Umgebungseinfliissen
geschiitztem, gekapseltem Steckverbinder

o 17,6bis 191 Nm (156 bis 1691 b in) Dauerstillstandsmoment

Servomotoren

VPC-Bxxxx-Q-Servomotoren mit Einzelkabelanschluss.

+ Multi-Tun-Hiperface DSL-Absolut-Encoderprotokoll
« Optional: Encoder mit SIL 2 (PL d)-Klassifizierung

VPC-Bxooxx-S- und VPC-Bxxxx-Y-Servomotoren mit Anschliissen
fiir Motorleistungs-/Brems- und Riickfiihrungskabel.

« Single-Turn (-5)-Hiperface-Absolut-Encoderprotokoll

« Multi-Turn (-Y)-EnDat-Absolut-Encoderprotokoll VPC-Brooc-5/-4-

Servomotoren

Kinetix VP-Servomotoren (Serie VPF) fiir die Lebensmittelindustrie sind fiir die anspruchsvollen
Umgebungen in der Lebensmittelindustrie geeignet, da sie mit lebensmittelechten Lacken und
Wellendichtungen sowie mit nicht korrodierenden Befestigungselementen und einer Welle aus
Edelstahl ausgestattet sind.

« Konfigurierbare Wicklungsoptionen, Bremsen und Encoder-Riickfiihrung

«  Fiir die Lebensmittelindustrie geeignete Epoxidbeschichtung

« SIL2 (PLd)-Nennencoderoptionen

«  |P66/IP67 mit Wellendichtung (Standard) und Verwendung eines Kabelanschlusses,
der vor Umgebungseinfliissen geschiitzt ist

+0,93bis 19Nm (8 bis 172 Ib in) Dauerstillstandsmoment

.

Kinetix VP-Edelstahimotoren (Serie VPS) fiir Umgebungen mit Hochdruckreinigung.

« Speziell fiir Hygieneumgebungen entwickelt und fiir den Einsatz in Anwendungen
geeignet, die mit hochatzenden Flissigkeiten gereinigt werden

« Die AuBenseite besteht aus einem glatten, passivierten Edelstahlzylinder der 300-Reihe

« Konform mit der NSF/ANSI-Norm 169

« Kabelverlangerungen, 5 m

« [P69K fiir Hochdruckreinigung von Motoren bis 1200 psi, IP66/1P67-Wellendichtung
(Standard) und Anschluss, der vor Umgebungseinfliissen geschiitzt ist

o 8,1bis 21,0 Nm (72 bis 186 Ib in) Dauerstillstandsmoment

v

-

Servomotoren der MP-Series

« Motoren der 200-V- und 400-V-Klasse

« Gewindebohrung am Wellenende

«  Hochauflosende Multi-Turn-und Single-Turn-Encoder
mit absoluter Position

Motoren der MP-Series (Serie MPL) mit geringer Eigentragheit bieten kleinere Motorgroen,
wahrend sie gleichzeitig ein erheblich hoheres Drehmoment bereitstellen, um die
anspruchsvollen Anforderungen leistungsstarker Achssteuerungssysteme erfiillen zu konnen.

+ Seltene-Erde-Magnete mit hoher Energie

+ P66 mit optionaler Wellendichtung und vor Umgebungseinfliissen geschiitzten,
gekapselten Steckverbindern

« 0,26 bis 163 Nm (2,3 bis 1440 Ib in) Dauerstillstandsmoment

~

Motoren der MP-Series (Serie MPF) fiir die Lebensmittelindustrie sind fiir die anspruchsvollen
Umgebungen in der Lebensmittelindustrie geeignet, da sie mit lebensmittelechten Lacken und
Wellendichtungen sowie mit nicht korrodierenden Befestigungselementen und einer Welle aus
Edelstahl ausgestattet sind.

+ Konfigurierbare Wicklungsoptionen, Bremsen und Encoder-Riickfiihrung

« Fiir die Lebensmittelindustrie geeignete Epoxidbeschichtung

«  IP66/IP67 mit Wellendichtung (Standard) und Verwendung von Kabelanschliissen, die vor
Umgebungseinfliissen geschiitzt sind

o 1,6bis 19,4 Nm (14 bis 172 Ib in) Dauerstillstandsmoment

Motoren der MP-Series (Serie MPM) mit mittlerer Eigentragheit fiir Anwendungen
mit hoherer Tragheit.

« Mehrere optionale Wicklungsgeschwindigkeiten

«  Seltene-Erde-Magnete mit hoher Energie

« P66 mit optionaler Wellendichtung und vor Umgebungseinfliissen geschiitzten,
gekapselten Steckverbindern

«2,18bis 62,8 Nm (19,3 bis 556 Ib in) Dauerstillstandsmoment

Edelstahimotoren der MP-Series (Serie MPS) fiir Umgebungen mit Hochdruckreinigung.

«  Die AuBenseite besteht aus einem glatten, passivierten Edelstahlzylinder der 300-Reihe
« [ertifiziert und aufgelistet gemals NSF/ANSI-Norm 169
« Kabelverldngerungen, 3 m

Anschliissen
o 3,6bis 21,5 Nm (32 bis 190 Ib in) Dauerstillstandsmoment

« Speziell fiir Hygieneumgebungen entwickelt und fiir den Einsatz in Anwendungen geeignet, die mit hochatzenden Fliissigkeiten gereinigt werden

+ IP69K fiir Hochdruckreinigung von Motoren bis 1200 psi, IP66/1P67-Wellendichtung (Standard) und vor Umgebungseinfliissen geschiitzten
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/Asynchrone Servomotoren der HPK-Series : \

Asynchrone Servomotoren der HPK-Series sind mit der bewahrten Induktionsmotortechnologie ausgestattet, die fiir die
Leistung von Servosystemen optimiert ist. 3 B°

« Hohe Leistung, groBe Lasttrdgheit
« 400- und 460-V-Wicklungen, Nenndrehzahlen von 1500 und 3000 U/min D 1

« Schutzklasse IP54
« 96 bis 955 Nm (849 bis 8452 Ib in) Dauerstillstandsmoment i |
« Hochauflosende Multi-Turn- und Single-Turn-Hiperface-Encoder mit absoluter Position

N J

Servomotoren der TL-Series
Leistungsstarke Servomotoren der Serie TL und TLY kombinieren kompakte GroRe mit hoher Drehmomentdichte, um eine mdglichst
hohe Leistung auf kleiner Flache zu ermdglichen.

« Kompakte GroBe, hohe Drehmomentdichte, Seltene-Erden-Magnete mit hoher Energie

« 230-V-Wicklungen in metrischen und NEMA-BaugroBen

« IP65 mit optionaler Wellendichtung

0,086 bis 5,42 Nm (0,76 bis 48 Ib in) Dauerstillstandsmoment

«Hochauflosende Absolutpositions- oder Inkremental-Encoder-Optionen, Multi-Turn (batteriegepuffert)

Einen Vergleich der Leistungsmerkmale der verschiedenen Motorfamilien finden Sie unter Rotationsservomotoren auf
Seite 23. Produktspezifikationen finden Sie in der Publikation KNX-TDOQ1, Kinetix Rotary Motion Technical Data.
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Auswahl einer Produktfamilie fiir lineare Bewegung

Integrierte Linear-Thruster der LDAT-Series

Die Linearantriebe der LDAT-Series bestehen aus einem zuverlssigen, linearen Aktor mit hoher Drehzahl und einer integrierten linearen
Fiihrung, mit der die Last gedriickt, gezogen oder getragen werden kann.

«  Erhohte Zuverlassigkeit aufgrund der Direktantriebstechnologie mit einer einzelnen linearen Filhrung, nur einem Verschleiteil, g
linearen Kéfig-Kugel-Lagern und durch den Wegfall von VerschleiGteilen im Zusammenhang mit der Umwandlung von £ 3
Drehbewegungen in lineare Bewegungen Bl e o o o ==

« Integriertes lineares Lager ermdglicht das Tragen einer Last ohne die Montage und Ausrichtung externer Lager :ﬂ o 09 o 09 E:

= Mehrere Montagefldchen und Methoden fiir eine einfachere Montage auf Ihrer Maschine

« Wird direkt mit dem Element gekoppelt, das bewegt werden muss

« Hohe Geschwindigkeiten bis zu 5 m/s (16 ft/s) und eine Beschleunigung von 49 m/s? (160 ﬁ/sz) sind Standard
« Spitzenkrafte von 168 bis 5469 N

- /

Integrierte Lineareinheiten der MP-Series P —
Integrierte Lineareinheiten der Serie MPAS erweitern die Leistung und Zuverldssigkeit der Servomotortechnologie der MP-Series um lineare U
Schiebeaktoren mit Kugelrollspindel und Direktantrieb. .

K
L

Integrierte Mehrachs-Lineareinheiten der Serie MPMA erweitern das Allen-Bradley-Aktorangebot um vordefinierte und vormontierte ﬁ:%
Mehrachs-Konfigurationen fiir eine Vielzahl von Produktionsanforderungen. L

« Betrieb mit 200/230 V und 400/460 V (200/230 VV nur bei BaugrdBe 150 mm mit Direktantrieb)
« Magnete (seltene Erden) mit hoher Energie

« Schlitten- und Sockelmontage erméglicht die Stapelung der Baugroen 200 mm und 250 mm
«  IP30-Einstufung mit einzigartigem, langlebigem Dichtleistensystem

« 83 bis 521 N Dauerstillstandskraft

- /

Einen Vergleich der Leistungsmerkmale der verschiedenen Linearaktorfamilien finden Sie unter Linearaktoren auf Seite 27.

4 N

Elektrozylinder der MP-Series

Mit Elektrozylindern der Serie MPAR und TLAR konnen Sie Ihre Anwendungen mit flexiblen Servomotorsteuerungen ausstatten, die sich
optimal fiir Ldsungen eignen, in denen Kréfte schnell aufgebaut und Positionen exakt erreicht werden miissen. Diese langlebigen, leisen und
energiesparenden, nicht rotierenden Aktoren mit Edelstahlkolben sind in drei 150 15552-Baugrofen (32, 40 und 63 mm) der Pneumatikklasse
verflighar und stellen eine herausragende Erweiterung fiir Pneumatiksysteme dar.

«  Betrieb mit 200/230 V und 400/460 V

« Modernes Design mit Kugelrollspindel und Rollengewinde, angetrieben von Motoren der MP-Series (Serie MPL)

« \olistandig montierte und montagebereite Zylinder vereinfachen das Engineering der mechanischen Komponenten sowie die Verdrahtung und verkiirzen die Inbetriebnahmezeit

«Volistandige Einheit mit IP40-Einstufung (Serie MPAR), IP66 (Serie MPAR) fiir elektronische Komponenten bei Verwendung von vor Umgebungseinfliissen geschiitzten Kabelanschliissen (Serie 2090)
« 240bis 2000 N Dauerstillstandskraft

N

-

/ Hochbelastbare Elektrozylinder der MP-Series \
Bei den hochbelastbaren Elektrozylindern der Serie MPAI handelt es sich um kompakte, ultrastarke Aktoren mit geringem Gewicht, die als kostengiinstige Alternative zu hydrostatisch
angetriebenen Ldsungen verwendet werden kdnnen.

« Betrieb mit 200/230 V und 400/460 V

« Modernes Design mit Kugelrollspindel und Rollengewinde, angetrieben von Motoren der MP-Series (Serie MPL)

«Volistandig montierte und montagebereite Zylinder vereinfachen das Engineering der mechanischen Komponenten sowie die Verdrahtung und verkiirzen die Inbetriebnahmezeit

«  Verfiigbar mit Standardmontage (Fldchen- und Zapfenmontage an der Vorderseite) sowie mit fiir die Lebensmittelindustrie geeigneter Lackierung und entsprechender Montage mit
(Flachenmontage an der Vorderseite und Lastdsenmontage an der Riickseite)

«  |P67-Einstufung bei Verwendung von vor Umgebungseinfliissen geschiitzten Kabelanschliissen (Serie 2090)

\ « Verfiighar in den BaugroBen 64, 83, 110 und 144 mm mit 706 bis 13 122 N Dauerstillstandskraft /

Einen Vergleich der Leistungsmerkmale der verschiedenen Elektrozylinderfamilien finden Sie unter Linearaktoren auf
Seite 27.
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-

Linearmotoren der LDC-Series mit Eisenkern

Die Linearmotortechnologie der LDC-Series bietet kostenginstige Optionen fiir einen verbesserten Maschinendurchsatz bei reduzierten
Wartungs- und Ausfallzeiten.

« Betrieb mit 200/400 V und 460 \V AC (LDC-Series)

« Rastmoment <5 % der Dauerkraft (LDC-Series)

« Geschwindigkeiten von bis zu 10 m/s fiir eine hohere Maschinenproduktivitat
« IP65-Einstufung und RoHS-konform

«  74bis 2882 N Dauerstillstandskraft (LDC-Series)

. v

Linearmotoren der LDL-Series ohne Eisenkern

Die Linearmotortechnologie der LDL-Series bietet kostenginstige Optionen fiir einen verbesserten Maschinendurchsatz bei reduzierten
Wartungs- und Ausfallzeiten.

« Betrieb mit 230 V AC (LDL-Series)

« Technologie ohne Rastmoment fiir ruckfreie Bewegungen (LDL-Series)

« Geschwindigkeiten von bis zu 10 m/s fiir eine hohere Maschinenproduktivitat
«  |P65-Einstufung und RoHS-konform

63 bis 596 N Dauerstillstandskraft (LDL-Series)

. v

Einen Vergleich der Leistungsmerkmale der verschiedenen Linearmotorfamilien finden Sie unter Lineare Servomotoren auf
Seite 26. Produktspezifikationen finden Sie in der Publikation KNX-TD0Q2, Kinetix Linear Motion Technical Data.
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Auswahl eines Servoantriebssystems

-

(T

Integrated Motion mit RSLogix
5000-Software, Version 18.00 oder
héher, oder Anwendung Studio
5000 Logix Designer, Version 21.00
oder hoher.

Bendtigen Sie eine
integrierte
Achssteuerung?

« Umfassende Bibliothek mit Achssteuerungsbefehlen
ermdglicht eine koordinierte Antriebssteuerung

o Zeit-und Positionskurvenscheiben (TCAM, PCAM)

«  Lineare und kreisformige Interpolation

%

Niedrige Achsenanzahl

Welche Leistungsmerkmale
bendtigt lhre Anwendung?

Hohe Leistung bei kleinerem
Befestigungsmal mit Kinetix VP-Motoren
und anderen kompatiblen Allen-Bradley-
Motoren und -Aktoren.

Wie viele Achsen bendtigt
Ihr Servoantriebssystem?

Integrated Motion Uber EtherNet/IP-Netzwerk
Niedrige Achsenanzahl

Einfachheit bei geringen Kosten

mit einer groBen Auswahl kompatibler
Allen-Bradley-Motoren und -Aktoren
(umfasst keine Kinetix VP-Motoren). .

it w  Kinetix 5500-Antriebe

Eine Achse

Integrierte Achssteuerung und integrierte

Sicherheit iber EtherNet/IP-Netzwerk
Steuerung mit sicherer
Drehmomentabschaltung

240V, ein- und dreiphasig
Dreiphasiger Betrieb mit 480 V
Unterstitzung fiir asynchrone Motoren
- Frequenzsteuerung

- Adaptive Feinabstimmung

Seite 63

~

Hohe Achsenanzahl

Integrierte
sichere
Drehmomentabsc
haltung

sichere
Drehmomentabsc

/

4 N

Kinetix 350-Antriebe

haltung

Fahren Sie
mitKomponenten- und
Indexierungs-Servoantriebe

auf Seite 18 fort.

Fahren Sie mit ,Integrated
Motion tiber EtherNet/IP-
Netzwerk — Hohe
Achsenanzahl” auf Seite 16

|- 7seEN2T

fort.

/Compact GuardLogix-Steue- \

rungsplattform (program-
mierbare
Automatisierungssteuerung)
5370- und 5580-Steuerungen mit
integrierter
Bewegungsunterstiitzung
GuardLogix-
Steuerungsplattform (PAC)
5570- und 5580-Steuerungen mit

« 1756-EN2TR

| Festverdrahtete

\e 1756-EN3TR /
(¢

ompactLogix-
Steuerungsplattform (PAC)
5370- oder 5580-Steuerungen
mit integrierter
Bewegungsunterstiitzung

ControlLogix-
Steuerungsplattform
(programmierbare
Automatisierungssteuerung)
5570- oder 5580-Steuerungen mit
o 1756-EN2T

L Einachsig, skalierbare Achssteuerung
= 3f + Integrated Motion tiber EtherNet/
a P-Netzwerk
i + Sichere Drehmomentabschaltung
E (fest verdrahtet)
+ Ein- und dreiphasiger Betrieb mit
- 120/240/480V

Seite 155

/

« 1756-EN2TR
- 1756-EN3TR

Eine kurze Beschreibung der Steuerungsplattformen
und Links zu Publikationen mit ausfiihrlichen
Informationen finden Sie unter auf Seite 20.

Einen Vergleich der Leistungsmerkmale der verschiedenen Servoantriebsfamilien finden Sie unter Servoantriebe ab
Seite 29. Produktsperzifikationen finden Sie in der Publikation KNX-TDQ03, Kinetix Servo Drives Technical Data.

Kompatible Produkte fir Dreh- und Linearbewegung finden sie unter Kompatible Rotationsmotoren auf Seite 19.
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Integrated Motion Uber EtherNet/IP-Netzwerk — Hohe Achsenanzahl

¢

-

inetix 5700-Antriebssysteme

DC-Bus-Netzteil, 480 V dreiphasiger Betrieb

— Mehrere Achsen, gemeinsamer DC-Bus, erweiterter gemeinsamer DC-Bus

Funktionale Sicherheit zertifiziert durch TUV Rheinland: PLe, Kat. 3; SIL 3

Ein- und zweiachsige Umrichter 2198-xux-ERS3 und 2198-xxxx-ERS4

— Festverdrahtetes und integriertes Safe Torque-Off

Fiigen Sie fiir ein- und zweiachsige 2198-xxxx-ERS3-Umrichter (Serie B) Folgendes hinzu:

- Integrierter (antriebsbasierter) zeitgesteuerter SS1

Fiigen Sie fiir ein- und zweiachsige 2198-xuxx-ERS4-Umnrichter Folgendes hinzu:

- Integrierter (antriebsbasierter) zeitgesteuerter 551, Uberwachter 51

—Integrierter (steuerungsbasierter) SS1, 552, sicherer Betriebshalt, sicher begrenzte
Geschwindigkeit, sicher begrenzte Position, sichere Bewegungsrichtung, SFX, sichere

Bremsenansteuerung
Ein- und zweiachsige Umrichter

- Unterstiitzt DSL-Encoder-Riickfiihrung von der Kinetix VP-Motorfamilie
- Unterstiitzt Hiperface- und Inkremental-Encoder-Riickfiihrung von Allen-Bradley-

Motoren und -Aktoren

Unterstiitzung fiir asynchrone Motoren
- Frequenzsteuerung

- Steuerung mit geschlossenem Regelkreis

—Adaptive Feinabstimmung

Integrierte Achssteuerung und integrierte Sicherheit im EtherNet/IP-Netzwerk

START
Sichere
Drehmomentabschaltung
Integrated Motion
Welches {iber EtherNet/IP Welche
Netzwerk Sicherheitsfunktionen
bendtigen Sie? bendtigen Sie?
Integrated Motion Giber die
SERCOS-Schnittstelle
Fahren Sie mitintegrated Sicherheitsgerichtete
Motion tiber SERCOS- Drehzahliiberwachung
Schnittstelle auf Seite 17 fort. oder sichere
Drehmomentabschaltung

/Kinetix 5500-Antriebe

Mehrere Achsen, gemeinsamer AC/DC-Bus
240V, ein- und dreiphasig
Dreiphasiger Betrieb mit 480 V

Integrierte Achssteuerung und integrierte Sicherheit

{iber EtherNet/IP-Netzwerk

Steuerung mit sicherer Drehmomentabschaltung (Safe |20

Torque-0ff, STO)
Festverdrahtetes STO mit Verbindungen zu
Sicherheitseingdngen

Integriertes STO mit Verbindungen zur Sicherheitssteuerung
Unterstiitzt DSL- und Hiperface-Encoder-Riickfiihrung

Unterstiitzung fiir asynchrone Motoren
— Frequenzsteuerung
— Adaptive Feinabstimmung

Seite 63

)

Gmpact GuardLogix-Steue- \
rungsplattform
(programmierbare Automatisie-
rungssteuerung)

5370- und 5580-Steuerungen mit
integrierter Bewegungsunterstiitzung
GuardLogix-
Steuerungsplattform (PAC)
5570- und 5580-Steuerungen mit
o 1756-EN2T

1756-EN2TR

K 1756-EN3TR

)

N

/(ompactlogix-
Steuerungsplattform (PAC)
5370- oder 5580-Steuerungen
mit integrierter
Bewegungsunterstiitzung

ControlLogix-

Steuerungsplattform
(programmierbare
Automatisierungssteuerung)
5570- oder 5580-Steuerungen mit
+  1756-EN2T
«  1756-EN2TR
k 1756-EN3TR

Eine kurze Beschreibung der Steuerungsplattformen und Links zu
Publikationen mit ausfiihrlichen Informationen finden Sie unter

-

N

Kinetix 6500-Antriebe

Mehrere Achsen

Integrated Motion tiber EtherNet/IP-Netzwerk
Sicherheitsgerichtete Drehzahliiberwachung
Sichere Drehmomentabschaltung (fest
verdrahtet)

Dreiphasiger Betrieb der 400-V-Klasse
Unterstiitzung eines gemeinsamen DC-Busses

auf Seite 20.

( CompactLogix- \

Steuerungsplattform (PAC)
5370~ oder 5580-Steuerungen
mit integrierter
Bewegungsunterstiitzung

ControlLogix-
Steuerungsplattform
(programmierbare
Automatisierungssteuerung)
5570- oder 5580-Steuerungen mit
o 1756-EN2T

«  1756-EN2TR

\» 1756-EN3TR )

Einen Vergleich der Leistungsmerkmale der verschiedenen Servoantriebsfamilien finden Sie unter Servoantriebe ab
Seite 29. Produktspezifikationen finden Sie in der Publikation KNX-TDQQ3, Kinetix Servo Drives Technical Data.
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Kinetix-Achssteuerung

Integrated Motion tGiber SERCOS-Schnittstelle

Welche
Sicherheitsfunktionen

Sichere Drehmomentabschaltung .

bendtigen Sie?

Steuerung mit sicherheitsgerichteter
Drehzahliiberwachung oder sicherer
Drehmomentabschaltung

/Kinetix 6000-Antriebe

Mehrere Achsen

Integrierte Achssteuerung iiber die
Sercos-Interface

Sichere Drehmomentabschaltung
(fest verdrahtet)

200/400-V-Klasse, dreiphasig ‘
Unterstitzung eines gemeinsamen
DC-Busses Seite 121

/(ompactlogix—Steuerung \
(programmierbare

/ Kinetix 6200-Antriebe
+ Mehrere Achsen

« Integrierte Achssteuerung iiber die
Sercos-Interface

« Sicherheitsgerichtete
Drehzahliiberwachung

« Sichere Drehmomentabschaltung (fest
verdrahtet)

« Dreiphasiger Betrieb der 400-V-Klasse
Unterstiitzung eines gemeinsamen

Automatisierungssteuerung)
Steuerung 1768-L4x oder 1768-L4xS mit
1768-MO4SE
ControlLogix-Steuerungsplattform
(programmierbare
Automatisierungssteuerung)
5570-Steuerung mit

«  1756-MO3SE

o

Seite 9

\. DC-Busses

« 1756-MO8SE

v 1756-M165E /

Eine kurze Beschreibung der Steuerungsplattformen
und Links zu Publikationen mit ausfiihrlichen
Informationen finden Sie unter auf Seite 20.

Einen Vergleich der Leistungsmerkmale der verschiedenen Servoantriebsfamilien finden Sie unter Servoantriebe ab
Seite 29. Produktspezifikationen finden Sie in der Publikation KNX-TD0Q3, Kinetix Servo Drives Technical Data.
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Kinetix-Achssteuerung

Komponenten- und Indexierungs-Servoantriebe

4 N

Kinetix 300-Antriebe
+ Einachsig, Indexierung

Nein Bendtigen Sie Ja = EtherNet/IP-Vernetzung
EtherNet/IP-Vernetzung? B « Sichere Drehmomentabschaltung
8 (fest verdrahtet)
g b +  Ein-und dreiphasiger Betrieb mit
=0 120/240/480 V
\ Seite 155 /

s . Micro800-
Kinetix 3-Antriebe Steuerungsplattform
- Einachsig, Komponente (SPS)
« E/A-Steuerung oder Modbus-RTU .« Micro830°
« 200-V-Klasse, ein- und .« Micro850°

dreiphasiger-Betrieb

Eine kurze Beschreibung der Steuerungsplattformen und Links zu
Publikationen mit ausfiihrlichen Informationen finden Sie unter

Seite 185 Auswahl einer Steuerungsplattform auf Seite 20.

MicroLogix-

Steuerungsplattform
(SPS)
« MicroLogix 1000
MicroLogix 1100

MicroLogix 1200
MicroLogix 1400
MicroLogix 1500

Micro850-Steuerun
o ’ J

~

ControlLogix-
Steuerungsplattform
(programmierbare
Automatisierungssteuerung)
Steuerung 5570 oder 5580 mit
1756-ENxT

CompactLogix-

Steuerungsplattform (PAC)

« Steuerungen 5370 oder 5380
mitintegriertem Dualanschluss

« 1769-L3x-Steuerungen mit
integriertem Einzelanschluss

«  Steuerungen 1768-L4x und
1768-L4xS mit 1768-ENBT

MicroLogix-
Steuerungsplattform (SPS)
+ MicroLogix 1100

« MicroLogix 1400

Micro800-
Steuerungsplattform
(SPS)

Einen Vergleich der Leistungsmerkmale der verschiedenen Servoantriebsfamilien finden Sie unter Servoantriebe ab
Seite 29. Produktspezifikationen finden Sie in der Publikation KNX-TDOQ3, Kinetix Servo Drives Technical Data.
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Kinetix-Achssteuerung

Kompatible Rotationsmotoren

(=3 (=3 o (=3 (=3
o o o (=4 (=3 (=] (=3
3 2 3 S g g 2 m
Drehbewegung = = = = = = X X
k] k5] k5] k] k] k] k] k]
= = = = = £ = £
< < < < < > = =
Kinetix VP (Serie VPL) X X - - - - - -
Kinetix VP (Serie VPC) X - - - - - - -
Kinetix VP (Serie VPF) X X - - - - - -
Kinetix VP (Serie VPS) X X - - - - - -
MP-Series (Serie MPL) X X X X X X X -
MP-Series (Serie MPM) X X X X X X X -
MP-Series (Serie MPF) X X X X X X X -
MP-Series (Serie MPS) X X X X X X X -
HPK-Series X - - - - - - -
TL-Series (Serie TLY) - - - X x 0 X X X
TL-Series (Serie TL) - - - - - - - x@
(1) Nur TLY-Axxxx-H-Rotationsmotoren (Inkremental-Encoder).
(2)  Nur TL-Axxx-B-Rotationsmotoren (hochauflosende Encoder).
Kompatible Motoren und Aktoren
(=3 (=4 (=3 (=2 (=3
(=J (=3 (=3 o (=3 (=] (=3
> by 3 - 8 < 2 ~
Lineare Bewegung = = = = = = = =
x x x x x x x x
LDAT-Series x O x 0 x@ - X @ ¥ 6 @
MP-Series (Serie MPAS) x@ x© X x© X X X x©
MP-Series (Serie MPMA) X x© X x© X X X -
MP-Series (Serie MPAR) X X X X X X X -
MP-Series (Serie MPAI) X X X X X X X -
LDC-Series, Eisenkern X - X - X X X X
L DL-Series, ohne Eisenkern - - X - X X X X

1
2
3
MP-Series oder Lineareinheiten mit Direktantrieb.
Nur Lineareinheiten der MP-Series (Kugelrollspindel).
Nur Lineareinheiten der MP-Series (Direktantrieb).

5
6

T =

) Nur LDAT-Sxxxxxx-xDx-Linear-Thruster (hochauflosende Absolut-Encoder).

) Nur LDAT-Sxxxoxx-xBx-Linear-Thruster (hochaufldsende Absolut-Encoder).

) Linear-Thruster LDAT-Sxxoo-xBx (Inkremental) oder LDAT-Sxxxxxx-xDx (hochauflasend Absolut).
)

)

)
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Kinetix-Achssteuerung

Auswahl einer Steuerungsplattform

FUr eine koordinierte Achssteuerung sind entweder ControlLogix-, GuardLogix- oder CompactLogix-Steuerungen
erforderlich.

Programmierbare Automatisierungssteuerungen

/

ControlLogix-Steuerungsplattform

Die programmierbaren ControlLogix- und GuardLogix-

anspruchsvollsten Anwendungen geeignet sind. Die Module werden in die
Steckplatze des ControlLogix-Chassis eingesetzt.
(ontrolLogix-Chassis
+ Integrierte Achssteuerung im EtherNet/IP-Netzwerk
Integrierte Sicherheitssteuerungen
+ Integrierte Achssteuerung iiber die Sercos-Interface
Indexierung im EtherNet/IP-Netzwerk

o

Automatisierungssteuerungen (PAC) sind modulare Systeme, die auch fiir hre

\

/ CompactLogix-Steuerungsplattform

Die programmierbaren CompactLogix- und Compact GuardLogix-
Automatisierungssteuerungen (PAC) sind modulare Systeme, die
wirtschaftliche Steuermdglichkeiten fiir kleinere Anwendungen bieten.
Die Module rasten nebeneinander auf einer DIN-Schiene ein.

«  CompactLogix-DIN-Schiene

« Integrierte Achssteuerung im EtherNet/IP-Netzwerk

« Integrierte Sicherheitssteuerungen

«Integrierte Achssteuerung diber die Sercos-Interface

- Indexierung im EtherNet/IP-Netzwerk

Programmierbare Logiksteuerungen

MicroLogix-Steuerungsplattform

) 5

Okl O < 0

Die speicherprogrammierbaren MicroLogix-Logiksteuerungen
(SPS) mit Modbus-RTU- oder Impulsfolgeausgangssignalen
bieten einfache, SPS-basierte Achssteuerungslosungen.

+ Indexierung im EtherNet/IP-Netzwerk

«  Impulsfolgeausgang (PTO)

. v

o

\

4 N

Micro800-Steuerungsplattform

.
|-fpossosmaseod

izl
o
]

Die speicherprogrammierbaren Micro800-Logiksteuerungen
(SPS) mit E/A-Steuerung oder Modbus-RTU-Signalen bieten
einfache, SPS-basierte Achssteuerungsldsungen mit dem
Kinetix 3-Komponentenservoantrieb.

+ Indexierung im EtherNet/IP-Netzwerk

«  Impulsfolgeausgang (PTO)

. /

Weitere Informationen zu Steuerungsplattformen und zu den Schnittstellen/Netzwerkmodulen, die fur
Achssteuerungsanwendungen erforderlich sind, finden Sie in den Publikationen, die in der folgenden Tabelle
aufgelistet sind.

Steuerungsplattform

Ressource

ControlLogix

ControlLogix Selection Guide, Publikation 1756-5G001

EtherNet/IP-Kommunikationsmodule

1756 ControlLogix Communication Modules Specifications, Publikation 1756-TD003

Sercos-Interface-Module

Analoge Servomodule

1756 ControlLogix Integrated Motion Modules Specifications, Publikation 1756-TD004

CompactlLogix

CompactLogix-System — Auswahlanleitung, Publikation 1769-5G001

Sercos-Interface-Module

1768 CompactLogix Integrated Motion Module Specifications, Publikation 1768-TD001

MicroLogix

MicroLogix Programmable Controllers Selection Guide, Publikation 1761-5G001

Micro800

Familie der speicherprogrammierbaren Steuerungen Micro800 — Auswahlanleitung, Publikation 2080-5G001

20
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Kinetix-Achssteuerung

Auswahl von Zubehorteilen fiir Servoantriebe

/Motor- und Schnittstellenkabel \ Anschlusssatze, Wandlersatze und Anschlusskomponenten \
«  Ein-Kabel-Technologie fiir Kinetix VP-Rotationsmotoren «  Anschlusssatze fiir Motor-Feedback, E/A und
« Leistungs- und Riickfiihrungskabel fiir Ihren Motor/Aktor Sicherheitssignale
« Schnittstellenkabel fiir Sercos- und Ethernet-Kommunikationsmodule « Hiperface/DSL- und EnDat/Hiperface-
« Schnittstellenkabel fiir E/A-Steuerung und Kaskadierung von Signalen fiir die Feedback-Wandlersitze
sichere Abschaltung von Antrieb zu Antrieb « Anschlusskomponenten fiir Motor-Feedback
und E/A-Signale

; « Safe-Off-Komponenten fiir von Antrieb zu Antrieb
! H ‘ H@gﬂ kaskadierende Safe-Off-Signale

% « Anschlusssétze der Serie 2198 mit gemeinsam genutztem Bus U
I - O, T F : ..E//;
X . i

38 [T 1

Encoder-Ausgangsmodul2198-ABQE \
Das Allen-Bradley-Encoder-Ausgangsmodul ist ein auf einer DIN-Schiene montiertes, netzwerkbasiertes, eigenstandiges 51

EtherNet/IP-Modul, das in verschiedenen Encoder-Protokollen Ausgangsimpulse fiir ein vom Kunden bereitzustellendes IE2)
Peripheriegerdt erzeugt (z. B. Zeilenkameras filr Bilderfassungssysteme). Das Encoder-Ausgangsmodul unterstiitzt physische
und virtuelle Achsen fiir Systeme, die Integrated Motion @iber EtherNet/IP-Netzwerk verwenden.
« Synchronisierung von Gerdten anderer Hersteller mit unserem Integrated Motion-System

+ Konfiguration und Programmierung mit der Software Studio 5000 Logix Designer

+ Durch den Schaltschrankeinbau eriibrigt sich die Montage von Encodern an der Maschine o ores
« Synchronisierung mit samtlichen Bewegungsachsen Keine Begrenzung auf néchstgelegene Achse E \
« Konfigurierbarer Ausgang: Quadratur oder Impulsfolge I =
+ Duale Ethernet-Ports unterstiitzen zahlreiche Netzwerktopologien =4

Leistungskomponenten m

« Stromschiene der Serie 2094, Bremsmodul oder Steckplatzblindmodul fiir Kinetix 6000-,
Kinetix 6200-, Kinetix 6500-Antriebe

(O

« Versorgungsmodul der Serie 2094, entwickelt, um viele der gemeinsamen B
Leistungsaufnahmegerate zu ersetzen, die fiir [hr Servoantriebssystem erforderlich sind
« AC-Netzfilter der Serie 2198 und 2090
T + Externe Bremsmodule der Serie 2198, 2090 und 1394
——

2 8 8 &

Weitere Informationen zu Zubehorteilen finden Sie in der Publikation KNX-TDQ03, Kinetix Servo Drives Specifications
Technical Data, und der Publikation KNX-TD004, Motion Control Accessories Specifications Technical Data.

AR )

. /

Rockwell Automation-Publikation KNX-SG001D-DE-P - Mai 2018 21


http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/td/knx-td003_-en-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/td/knx-td004_-en-p.pdf

Kinetix-Achssteuerung

Verifizieren von Systemkombinationen und Zubehorteilen

Die folgenden Publikationen konzentrieren sich jeweils auf eine Antriebsfamilie und enthalten die Bestellnummern der
Zubehorteile fur ein bestimmtes System. Die in den Publikationen aufgefiihrten Tabellen und Beispiele informieren Gber
die erforderlichen Motor-/Aktorkabel, Schnittstellenkabel und Anschlusssétze, die fur ein System erforderlich sind.
AuBerdem enthalten die Publikationen Tabellen mit Leistungsspezifikationen sowie Drehmoment/Drehzahl-Kurven
(Drehbewegung) und Kraft/Geschwindigkeits-Kurven (lineare Bewegung) fir eine optimale Antriebs-/Motor- oder
Antriebs-/Aktor-Kombination. Mithilfe der Publikationen zu Antriebssystemen und der Publikation zu
Achssteuerungszubehdr kdnnen Sie Ihre Stucklisten zusammenstellen.

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

Weitere Informationen

Diese Dokumente enthalten zuséatzliche Informationen zu verwandten Produkten von Rockwell Automation.

Dokument

Beschreibung

Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, Publikation KNX-TD0O1

Enthalt Produktspezifikationen fiir die Rotationsmotoren Kinetix VP, MP-Series, TL-Series und HPK-Series.

Kinetix Linear Motion Specifications, Publikation KNX-TD002

Produktspezifikationen fiir Lineareinheiten der Serie MPAS und MPMA, Elektrozylinder der Serie MPAR und MPAI sowie
Linearmotoren der LDC-Series und LDL-Series.

Kinetix Servo Drives Specifications, Publikation KNX-TD003

Enthalt Produktspezifikationen fiir Kinetix Integrated Motion Giber das EtherNet/IP-Netzwerk, Integrated Motion tber die
Sercos-Schnittstelle, EtherNet/IP-Vernetzung und Komponenten der Servoantriebsfamilie.

Kinetix Motion Accessories Specifications, Publikation KNX-TD004

Technische Daten fiir die Motor- und -Schnittstellenkabel der Serie 2090, Low-Profile-Steckverbindersatze,
Antriebsleistungskomponenten und weitere Zubehdrteile fiir Servoantriebe.

Kinetix 5700 — Sicherheitsgerichtete Uberwachungsfunktionen,
Sicherheitsrefernzhandbuch, Publikation 2198-RM001

Enthalt Beschreibungen der integrierten Stoppfunktionen und sicherheitsgerichteten Uberwachungsfunktionen von
Logix 5000-Steuerungen und Kinetix 5700-Servoantrieben.

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

Enthalt Informationen zur Verdrahtung, Konfiguration und Fehlerbehebung der Funktionen zur sicheren
Geschwindigkeitsiiberwachung Ihrer Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Antriebe.

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

Enthalt Informationen zur Verdrahtung, Konfiguration und Fehlerbehebung der Safe Torque-off-Funktionen Ihrer
Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Antriebe.

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

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

Ethernet-Medien fiir den industriellen Einsatz, Publikation 1585-BR00T

Enthalt Informationen zur Ermittlung des geeigneten Ethernet-Kabels der Serie 1585 fiir Ihre Anwendung sowie
Produktspezifikationen, die Ihnen bei der Auswahl der richtigen Komponenten helfen kénnen.

Rufen Sie folgende Website auf, um auf Motion Analyzer zuzugreifen:
https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.

Umfassendes Dimensionsierungstool fiir Achssteuerungsanwendungen, das fiir die Analyse, Optimierung, Auswahl und
Validierung Ihres Kinetix-Achssteuerungssystems eingesetzt werden kann.

Rockwell Automation®-Produktauswahl Website:
http://www.rockwellautomation.com/global/support/selection.page

Stellt Online-Tools zur Produktauswahl und Systemkonfiguration sowie AutoCad-Zeichnungen (DXF) zur Verfiigung.

Unter http://www.rockwellautomation.com/global/literature-library/overview.page stehen Publikationen zur Ansicht und

zum Download bereit. Wenn Sie die gedruckte Version einer technischen Dokumentation anfordern méchten, wenden Sie

sich an Ihren Distributor von Allen-Bradley oder an Ihren Vertriebsbeauftragten von Rockwell Automation.
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http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/rm/gmc-rm001_-en-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/br/1585-br001_-en-p.pdf
http://www.rockwellautomation.com/global/literature-library/overview.page
http://www.rockwellautomation.com/global/support/selection.page
https://motionanalyzer.rockwellautomation.com

Vergleich der Produktmerkmale

Rotationsservomotoren

Rotationsmotoren (mit Ausnahme der TL-Series™) sind Komponenten mit UL-Zulassung gemaf den anwendbaren UL- und
CSA-Normen. CE-Konformitét fur alle geltenden Richtlinien. Weitere Informationen finden Sie unter
http://ab.rockwellautomation.com.

Kinetix VP-Servomotoren

Motormerkmale

Kinetix VP-Motoren (Serie VPL)
mit geringer Eigentragheit

Kinetix VP-Motoren (Serie VP()
fiir den Dauerbetrieb

Kinetix VP-Motoren (Serie VPF)
fiir die Lebensmittelindustrie

Kinetix VP-Motoren (Serie VPS)
aus Edelstahl

Hauptmerkmale

Entwickelt fiir eine optimierte
Systemdimensionierung im
Leistungsbereich des Kinetix® 5500~
Antriebs und des zweiachsigen
Kinetix 5700-Umrichters
Ein-Kabel-Technologie

GroRes Verhaltnis von Drehmoment
2u Grofe

Geringe Rotortrdgheit

Entwickelt fiir eine optimierte

Systemdimensionierung und Leistung der

Kinetix 5700-Antriebe

Design mit internem Permanent-Magnet

Liifter fiir erhthten Ausgangsstrom
Erhdhte maximale Drehzahlen
Ein-Kabel-Technologie

Hohes Dauerdrehmoment

Entwickelt fiir Kinetix® 5500-Antriebe
und zweiachsige Kinetix 5700-
Umrichter

Konfigurierbare Wicklungsoptionen,
Bremsen und Encoder-Riickfiihrung
Werte fiir optimierte
Systemdimensionierung
Ein-Kabel-Technologie

Geringe Rotortragheit

Entwickelt fiir Kinetix® 5500-Antriebe
und zweiachsige Kinetix 5700-
Umrichter

Speziell fiir Hygieneumgebungen
entwickelt und fiir den Einsatzin
Anwendungen geeignet, die mit
hochdtzenden Fliissigkeiten gereinigt
werden-

Ein-Kabel-Technologie

Geringe Rotortragheit

Wicklungen fiir die 200- und 400-V-
Klasse

Seltene-Erden-Magnete mit hoher
Energie

Wicklungen der 400-V-Klasse
|E4-Nennenergieeffizienz
Gewindebohrung am Wellenende

SpeedTec-DIN-Anschluss, drehbar um

Fiir die Lebensmittelindustrie
geeignete Epoxidbeschichtung
Wicklungen fiir die 200- und
400-V-Klasse
Seltene-Erden-Magnete mit hoher

Die AuBenseite besteht aus einem
glatten, passivierten Edelstahlzylinder
der 300-Reihe

Konform mit der NSF/ANSI-Norm 169
Wicklungen der 400-V-Klasse

Leistungsmerkmale Gewindebohrung am Wellenende 325° Energie :
SpeedTec-DIN-Anschluss, drehbar GroBere Lager fiir Iangere Lebensdauer Gewindebohrung am Wellenende Esmﬁgﬁgihmg aen:] V;/ﬂevr;enqd&m
um 325° Integrierte Fumontage SpeedTec-DIN-Anschluss, drehbar um m S(hutzgdes A?B(Hlusses
Montageabmessungen gemas der Montageabmessungen gemaR der 315° Montageabmessunaen qemit der
Industrienorm IEC 72-1 Industrienorm IEC72-1 Montageabmessungen gemaR der Industrgienorm IFC 7%71 g

Industrienorm IEC72-1

Motortyp [S%rr\;herone AL-Servomotoren ofine Synchrone AC-Servomotoren ohne Bilrste Synchrone AC-Servomotoren ohne Biirste | Synchrone AC-Servomotoren ohne Biirste
Min. IP50, ohne Wellendichtung IP66/1P67 mit Wellendichtung [P66/1P67 mit Wellendichtung
(Standard) (Standard) und Verwendung eines (Standard) und Verwendung eines
1P66 mit optionaler Wellendichtun 1P65 mit Wellendichtung (Standard) und Kabelanschlusses, der vor Kabelanschlusses, der vor

Schutzklassen p 9 Verwendung eines Kabelanschlusses, der vor Umgebungseinfliissen geschiitzt ist '

und Verwendung eines
Kabelanschlusses, der vor
Umgebungseinfliissen geschiltzt ist

Umgebungseinfliissen geschiitzt ist

Fiir die Lebensmittelindustrie
geeignetes Fett auf der
Wellendichtung

Umgebungseinfliissen geschiitzt ist
IP69K, Motor spritzwassergeschiitzt
bis 1200 psi

Dauerstillstandsmoment

0,46 bis 33 Nm (4 bis 292 Ib in)

17,6 bis 191,1 Nm (156 bis 1691 bin)

0,93 bis 19 Nm (8 bis 172 Ib in)

8,1und 21,0 Nm (72 bis 186 Ib in)

Spitzenstillstandsmoment

1,33 bis 79 Nm (12 bis 702 b in)

40,3 bis 327,8 Nm (357 bis 2901 b in)

2,69 bis 49 Nm (24 bis 430 b in)

27,1und 67,8 Nm (240 bis 600 Ib in)

Nenndrehzahl Bis zu 8000 U/min 1000, 1500 und 3000 U/min Bis zu 8000 U/min 3000 U/min
gAOmrbeme““”gs‘em“” 0,19'bis 7,16 kW 40bis 30kW 0,34 bis 4,18 kKW 1.4und 33 kKW
Hochauflosende Multi- und Single-Turn-
Multi-Turn, hochaufldsend, absolute Absolut-Encoder Multi-Turn, hochaufldsend, absolute
Feedbackontionen Position Optional: Encoder mit SIL 2 (PL d)- Position Multi-Turn, hochaufldsend, absolute
p Single-Turn, hochauflosend, Klassifizierung Single-Turn, hochauflosend, absolute | Position
absolute Position Optional: EnDat-Digital-Encoder mit hoher Position
Genauigkeit
24-V-DC-Bremse 24-V-DC-Bremse 24-V-DC-Bremse Wellendichtungssatz mit
Motoroptionen Wellendichtungssatz Wellendichtungssatz Wellendichtungssatz Olschleuderring
Nutlose Welle Nutlose Welle Positiver Luftdruckbausatz Positiver Luftdruckbausatz
. . Kinetix 5700 - Kinetix 5700 Kinetix 5700
Kompatible Antriebe Kinetix 500 Kinetix 5700 Kinetix 5500 Kinetix 5500
Lebensmittelverpackung Fleisch und Gefliigel
Verpackung Volumenbefiillung Schneiden und Abfiillen von
Produktveredelung E;?J(ilkjktveredelung Formen, Filllen, VerschlieBen Lebensmitteln
Typische Anwendungen Fordertechnik Lebensmittelhandhabung Handhabung roher Lebensmittel

Elektronikmontage
Automobilindustrie

Materialbahnverarbeitung
Fordertechnik

Fiir Anwendungen in der Fleisch- und
Gefliigelindustrie werden Kinetix VP-
Edelstahimotoren empfohlen

Verarbeitung
Biowissenschaften
Konsumgtiter
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Vergleich der Produktmerkmale

Servomotoren der MP-Series

Motormerkmale

Motoren der MP-Series (Serie
MPL) mit geringer Eigentragheit

Motoren der MP-Series (Serie
MPM) mit mittlerer Eigentragheit

Motoren der MP-Series (Serie
MPF) fiir die
Lebensmittelindustrie

Motoren der MP-Series (Serie
MPS) aus Edelstahl

Hauptmerkmale

« GroBes Verhdltnis von Drehmoment

7u GroBe
+ Smart Motor-Technologie
+ Geringe Rotortrdgheit

« GrofBes Verhaltnis von Drehmoment
2u Grofe

+ Smart Motor-Technologie

« Mittlere Rotortrégheit

« FEinfache Migration von 1326AB-
Motoren

« Konfigurierbare
Wicklungsoptionen, Bremsen und
Encoder-Riickfiihrung

«  Geringe Rotortrdgheit

« Speziell fiir Hygieneumgebungen
entwickelt und fiir den Einsatz in
Anwendungen geeignet, die mit
hochdtzenden Fliissigkeiten
gereinigt werden

« Geringe Rotortrégheit

Leistungsmerkmale

« Wicklungen fiir 230 V und 460 V

+ Seltene-Erden-Magnete mit hoher

Energie
«Gewindebohrung am Wellenende
+ DIN-Anschliisse, drehbar um 180°

+ Montageabmessungen gemdf3 der

Industrienorm IEC72-1

+ Wicklungen fiir 230 V und 460 V

+ Mehrere optionale
Wicklungsgeschwindigkeiten

+ Seltene-Erden-Magnete mit hoher
Energie

« Gewindebohrung am Wellenende

« SpeedTec-fahige DIN-Anschliisse,
drehbar um 180°

« Montageabmessungen gemaf der
Industrienorm IEC 72-1

«  Fiir die Lebensmittelindustrie
geeignete Epoxidbeschichtung

+ Wicklungen fiir 230 V und 460 V

« Gewindebohrung am Wellenende

« SpeedTec-fahige DIN-Anschliisse,
drehbar um 180°

« Montageabmessungen gemafs
der Industrienorm IEC72-1

« Die AuBenseite besteht aus einem
glatten, passivierten
Edelstahlzylinder der 300-Reihe

« [ertifiziert und aufgelistet gemdf3
NSF/ANSI-Norm 169

« Wicklungen fiir 230 V und 460 V

+ Gewindebohrung am Wellenende

« Kabelverlangerungen, 3 m

«  Montageabmessungen gemdf3
der Industrienorm IEC 72-1

Motortyp Synchrone AC-Servomotoren ohne Biirste
« Min.IPS0, ohne Wellendichtung « Min.IPS0, ohne Wellendichtung « IP66/IP67 mit Wellendichtung « IP66/IP67 mit Wellendichtung
(Sta'ndard,) (Stahdardl) (Standard) und Verwendung von (Standard) und Verwendung von
+ P66 mit optionaler Wellendichtung | « IP67 mit optionaler Wellendichtung Eabelabnschlugs%n., die vor hi Eabelabnschlug(ar_w_, die vor hi
Schutzklassen und Verwendung von und Verwendung von mgebungseintllissen geschitzt mgebungseintllissen geschitzt
Kabelanschliissen, die vor Kabelanschliissen, die vor . ;?rddie Lebensmittelindustrie . ISF"E%K Motor
Umgebungseinfliissen geschiitzt Umgebungseinfliissen geschiitzt ) Fett auf d Y hiitzt b
ind ind geeignetes Fett auf der spritzwassergeschiitzt bis
‘ ' Wellendichtung 1200 psi
Dauerdrehmoment | 0,26 bis 163 Nm (2,3bis 1440 b in) 2,18 bis 62,8 Nm (19,3 bis 556 b in) 1,6 bis 19,4 Nm (14 bis 172 1b in) 3,6 bis 21,5 Nm (32 bis 190 Ib in)
Spitzendrehmoment | 0,74 bis 278 Nm (6,6 bis 2460 b in) 6,6 bis 154,2 Nm (58 bis 1365 Ib in) 3,61bis 48,6 Nm (32 bis 430 Ib in) 11,1 bis 98 Nm (67,8 bis 600 Ib in)
Geschwindigkeit Bis zu 8000 U/min Bis zu 7000 U/min Bis zu 5000 U/min 3000 und 5000 U/min
g‘ﬁ;‘gbeme“””gs‘“ 0,16bis 18,6 kW 0,75 bis 7,50 kW 073bis 41 kW 1,3bis35 kW

Feedbackoptionen 0

« Multi-Turn, hochauflosend,
absolute Position

« Single-Tumn, hochauflgsend,
absolute Position

« Inkremental-Encoder

+ Resolver

« Multi-Turn, hochaufldsend,
absolute Position

+ Single-Turn, hochauflsend,
absolute Position

« Resolver

« Multi-Turn, hochaufldsend, absolute Position
« Single-Turn, hochaufldsend, absolute Position

Motoroptionen

o 24-V-D(-Bremse

« Wellendichtungssatz

« Nutlose Welle (begrenzte
Baugrofen)

o 24-V-D(-Bremse
+ Wellendichtungssatz
« Positiver Luftdruckbausatz

o 24-V-DC-Bremse
« Wellendichtungssatz
« Positiver Luftdruckbausatz

o 24-V-DC-Bremse

« Wellendichtungssatz mit
Olschleuderring

« Positiver Luftdruckbausatz

Kompatible e

«  Kinetix 5700
+ Kinetix 5500
« Kinetix 6200/Kinetix 6500
«  Kinetix 6000

« Kinetix 5700
« Kinetix 5500
«  Kinetix 6200/Kinetix 6500

Antriebe + Kinetix 7000 « Kinetix 6000
+ Kinetix 300/350 « Kinetix 300/350
+ Kinetix 2000 + Kinetix 2000
+ Powerflex® 755
’ Lebensmltte!yerpackung « Fleisch und Gefliigel
+ Volumenbefiillung X )
« Verpackung , ) « Schneiden und Abfiillen von
+ Druck « Formen, Filllen, VerschlieRen .
. « Produktveredelung . . . Lebensmitteln
Typische . Fordertechnik « Materialbahnverarbeitung + Lebensmittelhandhabung «_Handhabung roher Lebensmittel
Anwendungen « Produktveredelung « Fir Anwendungen in der Fleisch-

« Elektronikmontage
« Automobilindustrie

« Automobilindustrie

und Gefliigelindustrie werden
Edelstahimotoren der MP-Series™
empfohlen

« Verarbeitung
« Biowissenschaften
« Konsumgiiter

(1) Nicht alle Antriebsfamilien unterstiitzen Inkremental- und Resolver-Feedbackoptionen.
(2)  Spezifikationen fiir Kinetix 2000-Antriebe finden Sie unter Weitere Informationen auf Seite 22. Uber die Links dort gelangen Sie zu den relevanten Publikationen mit technischen Daten und

Konstruktionsanleitungen.
(3)  Spezifikationen zum PowerFlex 755-Antrieb finden Sie in der Publikation PFLEX-5G002, PowerFlex-Niederspannungsantriebe — Auswahlanleitung.
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Vergleich der Produktmerkmale

Asynchrone Servomotoren der HPK-Series

Motormerkmale

Asynchrone Servomotoren der HPK-Series

Hauptmerkmale

Hohe Leistung
GroBe Lasttrégheit

Wicklungen fiir 230 V und 460 V
DIN-Anschliisse, drehbar um 180°

Leistungsmerkmale Geblasegekiht

|EC-Flansch- oder FuBmontage
Motortyp Asynchrone Motoren
Schutzklasse P54
Dauerdrehmoment 96 bis 955 Nm (849 bis 8452 I in)
Spitzendrehmoment 165 bis 1927 Nm (1460 bis 17 054 b in)
Geschwindigkeit Bemessungsdrehzahlen von 1500 und 3000 U/min

Motorbemessungsleistung

17,1bis 150 kW

Feedbackoptionen

Multi-Turn, hochaufldsend, absolute Position
Single-Turn, hochauflésend, absolute Position

Motoroptionen

Mehrere Montagepositionen fiir den Anschlusskasten

Haltebremse, 380 bis 460 V
HPK-xxoo-ENC-xx-Encoder-Bausatz

Kompatible Antriebe

Kinetix 5700
Kinetix 7000

Typische Anwendungen

Verpackung mit hohem Leistungsbedarf
Produktveredelung
Wickeln/Abwickeln/Zuriickwickeln

Querschneider
Schlagmesser
Fordertechnik

Servomotoren der TL-Series mit geringer Eigentragheit

Motormerkmale

Motoren der TL-Series (Serie TL und TLY)

Hauptmerkmale

Kompakte GriRe, hohe Drehmomentdichte
Metrische und NEMA-Baugroen

Smart Motor-Technologie
Geringe Rotortrdgheit

230-V-Wicklungen

Kabelverlangerungen, 1m

Leistungsmerkmale Magnete (seltene Erden) mit hoher Energie Serielle Kommunikation, 17 Bit
Motortyp Synchrone AC-Servomotoren ohne Bilrste

Schutzklasse |P65 mit optionaler Wellendichtung

Dauerdrehmoment 0,086 bis 5,42 Nm (0,76 bis 48 Ib in)

Spitzendrehmoment 0,22 bis 13 Nm (1,94 bis 115 Ibin)

Geschwindigkeit 4500, 5000 und 6000 U/min

Motorbemessungsleistung

0,037 und 2,0 kW

Feedbackoptionen

Multi-Turn, (batteriegepuffert) hochauflosend, absolute Position

Inkremental (2000 Pulse)

Motoroptionen

24-V-DC-Bremse
Wellendichtungssatz

Kompatible Antriebe L

Kinetix 6000 (Serie TLY)
Kinetix 300/350 (Serie TLY)
Kinetix 3 (Serie TLund TLY)
Kinetix 2000 (Serie TLY)

Typische Anwendungen

Robotik
Fordertechnik
X-Y-Tische
Sondermaschinen

Halbleiterherstellung
Medizinische/Laborgerdte
Leichtverpackungsmaschinen
Biiromaschinen

(1) Spezifikationen fiir Kinetix 2000-Antriebe finden Sie unter Weitere Informationen auf Seite 22. Uber die Links dort gelangen Sie zu den relevanten Publikationen mit
technischen Daten und Konstruktionsanleitungen.
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Vergleich der Produktmerkmale

Lineare Servomotoren

Linearmotoren sind Komponenten mit UL-Zulassung gemals den anwendbaren UL- und CSA-Normen. CE-Konformitat fir
alle geltenden Richtlinien. Weitere Informationen finden Sie unter http://ab.rockwellautomation.com.

Lineare Servomotoren der LDC-Series und LDL-Series

Leistungsmerkmale der

Lineare Servomotoren der LDC-Series

Lineare Servomotoren der LDL-Series

Linearmotoren
«Technologie ohne Rastmoment fiir absolut ruckfreie Bewegungen
« GrofBes Verhdltnis von Schubkraft zu Kosten fiir giinstigere Ldsungen ’ \?Srhzlntelg ?]?}2ﬁtﬁz?:;\emEzggg;\gﬁ;lea?‘gp:!igrwemin;mﬁ
Hauptmerkmale « Rastmoment <5 % der Dauerkraft g , gunstig g

« Betrieb mit 230/400 V ACund 460 VAC

« Kein externes magnetisches Feld, das in magnetisch sensiblen
Anwendungen abgeschirmt werden muss
+ 230-V-AC-Betrieb

Leistungsmerkmale

« Geschwindigkeiten von bis zu 10 m/s fiir eine hohere Maschinenproduktivitdt

» Direktantriebstechnologie fiir ultrakurze Servoansprechzeiten

«  Hohere Maschinenproduktivitat, da ein geringerer Wartungsaufwand erforderlich ist und keine VerschleiGteile ausgetauscht werden miissen
« StandardmaBige Leistungs- und Feedbackanschliisse fiir Motoren der MP-Series lassen sich problemlos mit Verlangerungskabeln und flexiblen Kabeln

von Allen-Bradley® kombinieren

Motortyp Eisenkernspule und Magnetfiihrung Spule ohne Eisenkern und Magnetkanal
Schutzklasse IP65- und RoHS-konform
Dauerkrafte 74 bis 2882 N 63 bis 596 N
Spitzenkrafte 188 bis 5246 N 209 bis 1977 N
Spitzengeschwindigkeit 10m/s 10m/s
Rastmoment <5 % der Dauerkraft Null

« Kihlplatten

Vor Ort installierbares Zubehdr

« Anschlusssatz mit Kabeldurchfiihrung

« Encoder-Anschlusssatz

« Hall-Sensor fiir Spule mit Anschluss
«Hall-Sensor fiir Spule mit freiliegenden Litzendrahten

« Anschlusssatz mit Kabeldurchfiihrung

« Encoder-Anschlusssatz
«Hall-Sensor fiir Spule mit Anschluss
«Hall-Sensor fiir Spule mit freiliegenden Litzendrahten

Kompatible Antriebe M

« Kinetix 5700

« Kinetix 6200/6500
« Kinetix 6000

« Kinetix 300

« Kinetix 3

« Kinetix 2000

« Kinetix 6000
« Kinetix 300
« Kinetix 3

« Kinetix 2000

Typische Anwendungen

« Form-, Fiill- und VerschlieBmaschinen in der Verpackungsindustrie

« GroBformatige Kranportale (Aufnehmen, Platzieren, Beschriften und
Palettieren)

« Fordertechnik (Palettentransport und Fensterglas)

«  Plasma-, Laser- und Wasserstrahl-Schneidmaschinen

« Werkzeugmaschinen

« Schneidmaschinen mit fliegenden Messem

«  Koordinatenmessmaschinen

« GroBformatrouter

« GroBformatdrucker (Schrittachse)

« Schneiden, Handhabung und Markierung von Wafern

« Maschinen fiir die digitale Druckplattenbelichtung

« GroBformatdrucker (Druckkopfachse)

« Beschriftung von Solarkollektoren und Flachbildschirmen
(Beschriftungskopfachse)

« Achsen, die eine dulerst ruckfreie Bewegung mit konstanter
Geschwindigkeit erfordern

(1) Spezifikationen fiir Kinetix 2000-Antriebe finden Sie unter Weitere Informationen auf Seite 22. Uber die Links dort gelangen Sie zu den relevanten Publikationen mit technischen Daten und

Konstruktionsanleitungen.
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Vergleich der Produktmerkmale

Linearaktoren

Aktoren sind Komponenten mit UL-Zulassung gemals den geltenden UL- und CSA-Normen und weisen CE-Konformitdt mit
allen geltenden Richtlinien auf. Weitere Informationen finden Sie unter http://ab.rockwellautomation.com.

Integrierte Linearaktoren

Leistungsmerkmale der
Aktoren

Integrierte Lineareinheiten,
MP-Series (Serie MPAS)

Integrierte Mehrachs-Lineareinheiten,
MP-Series (Serie MPMA)

Integrierte Linear-Thruster
der LDAT-Series

Hauptmerkmale

Robuste Lineareinheiten mit integriertem
Direktantriebs-Linearmotor oder
Kugelrollspindel beim Servomotor der
MP-Series

Verfiigbar in drei BaugroRe
(Sockelbreiten) fiir die
unterschiedlichstenLastanforderungenin
der allgemeinen
Automatisierungstechnik

Intelligente Motortechnologie
(Kugelrollspindel)

Sehr hohe lineare Geschwindigkeiten
(Direktantrieb)

Werkseitige Ausrichtung mit 30 Bogensekunden

Vor Ort austauschbare Kabelverlequng fiir den schnellen
Kabelaustausch und eine einfachere Instandhaltung
Kdfig-Kugel-Linearfiihrungen mit Dauerschmierung fiir
eine ldngere Lebensdauer der Lager und niedrigere
Storpegel

Absolut-Encoder auf Kugelrollspindelachse und
Inkremental-Encoder auf Linearmotorachsen mit
Direktantrieb-

Leistungs- und Feedbackanschliisse bei Motoren der
MP-Series fiir Verbindungen mit Allen-Bradley-
Verlangerungskabeln und -Antrieben
Lugriffsoffnungen fiir eine bequeme Schmierung

Prazise, lineare Hochgeschwindigkeitsaktoren mit Eisenkern und
einer integrierten linearen Fiihrung. Als vorgefertigte Losung
bieten die integrierten Linearantriebe folgende Vorteile:
« Verkiirzung des Zeitaufwands fiir das Engineering, die
Konstruktion und die Dokumentierung
Verringerung der Anzahl von Mechanismen und
Komponenten, die zum Bau einer angepassten Ldsung
erforderlich sind
Verkiirzung der Zeit bis zum Installieren der Achse in einer
Maschine
Erhdhen der Zuverldssigkeit aufgrund der
Direktantriebstechnologie mit einer einzelnen linearen
Fiihrung, nur einem VerschleiRteil, linearen Kafig-Kugel-
Lagern und durch den Wegfall von VerschleiBteilen im
Zusammenhang mit der Umwandlung von
Drehbewegungen in lineare Bewegungen

Betrieb mit 200/230 V und 400/460 V (230 V nur bei BaugrdBe 150 mm mit Direktantrieb)

Magnete (seltene Erden) mit hoher Energie

Hochbelastbare Anschliisse

Integriertes lineares Lager ermdglicht das Tragen einer Last
ohne die Montage und Ausrichtung externer Lager
Optimale Leistenabdeckung fiir zusatzlichen Schutz des
Lagers in rauen Umgebungen

Leistungsmerkmale Betrieb ohne End- und Referenzpositions-Schalter E L
Schlitten- und Sockelmontage ermdglicht die Stapelung der BaugrdBen 200 mm und 250 mm mgp{ggxﬁmgﬂ&gzsmgd Methoden fir ine einfachere
StandardmaBige Netz- und Feedbackanschliisse bei Motoren der MP-Series S X
Optionaler Bausatz fiir Luftspiilung sorgt fir zusdtzlichen Schutz vor Fremdkdrpern mgsd\rekt mit dem Element gekappelt, das bewegt werden
Aktort Lineareinheit mit Direktantrieb Linearer Direktantrieb
» Lineareinheit mit Kugelrollspindelantrieb BaugroRen 30, 50, 75, 100 und 150 mm
Das einzigartige, langlebige Dichtleistensystem bietet Schutzklasse P30, um das Eindringen von - '
Schutzasse Fremdkdrpern mit einer GroBe von mehr als 2,5 mm in die Lineareinheit zu verhindern IP30 (mit optionaler Leistenabdeckung)
Dauerkrdfte 83 bis 521N 81bis 1997 N
Spitzenkrafte 312 bis 1212N 168 bis 5469 N
- ; ] 7
Spitzengeschwindigheiten 200 bis 5000 rm/s E&zu 5m/s (16 ft/s) und Beschleunigung 49 m/s* (160 ft/s*)
Hubléngen M 120 bis 1940 mm (4,7 bis 76,4 Zoll) 100 bis 900 mm (4,0 bis 35,0 Zoll)
Inkrementale magnetische Skala mit einer Auflésung von
Feedbackoptionen Multi-Turn, hochauflosend, absolute Position (Kugelrollspindel) 5um

Inkrementaler, magnetischer Linear-Encoder (Direktantrieb) mit einer Auflésung von 5 Mikrometer

Absolute, magnetische Skala, Hiperface, nur mit Kinetix 300-
Servoantrieben kompatibel

Vor Ort installierbares Zubehdr

Austauschkit fiir Kabelfiihrungsmodul
Austauschkit fiir Dichtleisten

Obere Abdeckung

Seitliche Abdeckung

Kupplung

T-Muttern-Satz (10 Stiick)
FuBhalterungssatz (10 Stiick)
Fettpistolensatz

Ersatz-Fettkassette

Austauschkit fiir Kabelfiihrungsmodul

Austauschkit fiir Dichtleisten

Bausdtze fiir obere Abdeckung (nur fiir Y- oder Z-Achse)
Bausitze filr seitliche Abdeckung

Kupplungssatze (nur fiir Y- oder Z-Achse)
T-Muttern-Satz (10 Stiick)

T-Muttern-Leistensatz

Fettpistolensatz

Ersatz-Fettkassette

Drehender Servomotor (nur fiir Y- oder Z-Achse)

Montagebefestigungen:
FuBmontage
Lastosenflansch (Stecker)
Lastdsen-Schwenkflansch (Buchse)
Befestigungen am Schieberende:
« Stangendsen-Satz
Stangenlastdsen-Satz
Stangenkupplungs-Satz
Montagehalterung fiir horizontale Tragkraft
Gegengewicht-Satz

Kinetix 5700

Kinetix 5500 (nur Kugelrollspindel) Kinetix 5700 Kinetix 5700
Kinetix 6000 und Kinetix 6200/6500 Kinetix 5500 (nur Kugelrollspindel) Kinetix 5500
Kompatible Antriebe @ Kinetix 300 (Kugelrollspindel und Kinetix 6000 und Kinetix 6200/6500 Kinetix 6000 und Kinetix 6200/6500
P Direktantrieb) Kinetix 300 (Kugelrollspindel und Direktantrieb) Kinetix 300
Kinetix 350 (nur Kugelrollspindel) Kinetix 350 (nur Kugelrollspindel) Kinetix 3
Kinetix 3 (nur Direktantrieb) Kinetix 2000 Kinetix 2000
Kinetix 2000
Elektronikmontage Fordertechnik ' - ' A
. 3 - ) Anwendungen, die derzeit einen speziell angefertigten
Eg;t;(ekrungs /Mantageautomaten Eggfbﬁggs /Montageautomaten Riemenaktor oder ein Verbindungsgerdt verwenden, das die
. Drehbewegung in eine lineare Bewegung umwandelt, z. B.
Typische Anwendungen Et?iggluecrnﬁgg égﬁanssttlé'&%mng Kartonierer, Stapler, Kartonsammelpacker, Kisten- und
Dosierung Contoning Fachformer, Ein-Aus-Vorschubsysteme, Separatoren, Auswerfer,

Mikro-Anordnung

Formschnitt mit fliegenden Messern

Schranken und horizontale Férderbander.

(1) Gilt fiir Lineareinheiten der Serie MPAS. Nicht alle Hubldngen (Verfahrwege) fiir Serie MPAS sind mit Mehrachs-Lineareinheiten der Serie MPMA erhdltlich.
(2)  Spezifikationen fiir Kinetix 2000-Antriebe finden Sie unter Weitere Informationen auf Seite 22. Uber die Links dort gelangen Sie zu den relevanten Publikationen mit technischen Daten und

Konstruktionsanleitungen.
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Vergleich der Produktmerkmale

Elektrozylinder der MP-Series

Leistungsmerkmale der
Aktoren

Elektrozylinder der
MP-Series (Serie MPAR)

Hochbelastbare Elektrozylinder der
MP-Series (Serie MPAI)

Hauptmerkmale

Modernes Design mit Kugelrollspindel, angetrieben von Servomotoren der MP-Series
(Serie MPL)

Modernes Design mit Kugelrollspindel und Rollengewinde, angetrieben von
Servomotoren der MP-Series (Serie MPL)

Zylinder fiir Flanschmontage an der Vorderseite, Zapfenmontage an der Vorderseite
und Lastosenmontage an der Riickseite

Optionale Ausfiihrung fiir die Lebensmittelindustrie (lackiert) mit
Befestigungselementen sowie Zubehtr aus epoxidbeschichtetem und
korrosionshestandigem Edelstahl

Vollstandig montierte und montagebereite Zylinder vereinfachen das Engineering der mechanischen Komponenten sowie die Verdrahtung und verkiirzen die

Inbetriebnahmezeit
Smart Motor-Technologie
«  Sehrhohe lineare Geschwindigkeiten

Betrieb mit 200/230 V und 400/460 V

Absolute, hochaufldsende Feedbackoptionen in Ubereinstimmung mit den Servomotoren der MP-Series

StandardmaBige Netz- und Feedbackanschliisse bei Motoren der MP-Series

Leistungsmerkmale Ausgeleqt fiir einen Arbeitszyklus von 100 % und fiir die wiederholbare, reproduzierbare Leistung wahrend der gesamten Nutzungsdauer des Aktors
Absolut-Feedback ermdglicht den Betrieb ohne End- und Referenzpositions-Schalter
Keine Installation von Rohren, Ventilen, Luft- oder Olversorgung erforderlich
BaugrdRen 32,40 und 63 mm der Pneumatikklasse gemdl 150 15552 BaugroBen 64, 83, 110 und 144 mm
Aktortyp Elektrozylinder mit Kugelrollspindel Elektrozylinder mit Kugelrollspindel und Rollengewinde
1P40 (gesamte Einheit) umfasst Gelenkkopfdichtung und Nachlaufbohrung ' o "
Schutzklasse P66 fiir elektronische Komponenten bei Verwendung von vor IP66 und P67 bei Verwendung von vor Umgebungseinflissen geschiitzten

Umgebungseinfliissen geschiitzten Kabelanschliissen (Serie 2090)

Kabelanschliissen (Serie 2090)

Dauerstillstandskraft 240 bis 2000 N 706 bis 13 122N

Max. Vorschubkraft 300 bis 2500 N 1446 bis 14679N

Spitzengeschwindigkeiten 0,15bis 1,0 m/s 176 bis 610 mm/s

Hublingen (! 100 bis 800 mm (4,0 bis 32,0 Zoll) 076,150,300, 450 mm (3,0, 6,0, 12,0, 18,0 Zoll)

Optionale Ausriistung

24-V-DC-Haltebremsen

24-V-D(-Haltebremsen

Vor Ort installierbares Zubehdr

FuBmontage

Flanschmontage

Bausatz fiir Zapfenmontage

Zapfenhalterung

Montagebefestigungen (Schwenkflansch, Zapfen)
Kolbenstangenbefestigungen (Stangendse, Stangenlastdse, Stangenkupplung)
Fiihrungsstange

Montageplatten

Flanschmontage an der Vorderseite
Lastosenmontage an der Riickseite
Gelenkkopfzubehor (Stangendse, Stangenlastdse)
Optionale Drehsicherung

Kompatible Antriebe @

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

Typische Anwendungen

Fordertechnik (Beladen, Entladen, Anheben, Bestiickung, Separatoren, Transport, Kranportale)
Volumenbefiillung und Prozesssteuerung (Bahnfiihrungen, Ventil-, Diisen-, Wagen- und Gate-Positionierung)
Produktion (Anpassungen fiir Maschinenfénger und Schneidwerkzeuge, Anlagenausrichtung)

Driicken, Ziehen, Auswerfen, Pressen oder Klemmen von Teilen
Verpackung (Konsumgiiter-, Automobil-, Pharmaindustrie)
Elektronikmontage

Einlegesysteme

Untersuchungs- und Testvorrichtungen

(1) Esstehen nicht alle Hublangen (Verfahrwege) mit allen BaugrdBen zur Verfiigung.
(2)  Sperifikationen fiir Kinetix 2000-Antriebe finden Sie unter Weitere Informationen auf Seite 22. Uber die Links dort gelangen Sie zu den relevanten Publikationen mit technischen Daten und

Konstruktionsanleitungen.
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Vergleich der Produktmerkmale

Servoantriebe

Servoantriebe sind CE-konform und bieten eine UL-Auflistung gemal3 den Sicherheitsnormen in den USA und in Kanada.
Weitere Informationen finden Sie unter http://ab.rockwellautomation.com.

Servoantriebe mit Integrated Motion tiber EtherNet/IP-Netzwerk

Antriebsmerkmale

Kinetix 5700

Kinetix 5500

Hauptmerkmale

Entwickelt fiir Maschinen mit vielen Achsen, Starkstromanforderungen und
hohem-Leistungsbedarf

200 A DC-Bus mit DC-Bus-Verbindungen

Einzelnes Motorkabel, SpeedTec-Anschluss mit DSL-Anschlusssatz auf der Antriebsseite
Digitales Riickfiihrungsgerat (DSL) und 15-polige (Sinus/Kosinus) Hiperface-Riickfiihrung
Maglichkeit zum Betreiben von Servo- und asynchronen Motoren

Hohe Leistung bei einem kleineren Befestigungsmal und einer
optimierten Leistungsdichte

Eingangswechselstrom und gemeinsamer 24 V DC-
Leistungsaufnahmebus

Einzelnes Motorkabel, SpeedTec-Anschluss mit Litzenanschliissen
auf der Antriebsseite

Digitales Riickfiihrungsgerat (DSL) stellt der Steuerungsschaltung
Motorleistungsdaten in Echtzeit zur Verfiigung

Maglichkeit zum Betreiben von Servo- und asynchronen Motoren

Integrierte Achssteuerung und Sicherheit iber EtherNet/IP™-Netzwerk

Zertifiziert durch TUV Rheinland: PLe, Kat. 3, SIL 3

Ein- und zweiachsige 2198-xxxx-ERS3-Umrichter

— Festverdrahtetes und integriertes Safe Torque-Off

Ein- und zweiachsige 2198-xuxx-ERS3-Umnrichter (Serie B)

— Integrierter (antriebsbasierter) zeitgesteuerter SS1

Ein- und zweiachsige 2198-xxxx-ERS4-Umrichter

— Festverdrahtetes (antriebsbasiertes) STO .

— Integrierter (antriebsbasierter) zeitgesteuerter SS1, Uberwachter 551

- Integriertes (steuerungsbasiertes) STO, S51, SS2, sicherer Betriebshalt, sicher begrenzte
Geschwindigkeit, sicher begrenzte Position, sichere Bewegungsrichtung, SFX, sichere
Bremsenansteuerung

Safe Torque-Off (STO)-Steuerung, zertifiziert durch TUV Rheinland
2198-Hxxx-ERS: Festverdrahtete STO, PLd, Kat. 3, SIL 2
2198-Hxxx-ERS2: Integrierte STO, PLe, Kat. 3, SIL 3

Mehrachsige Konfigurationen, die einen gemeinsamen Bus nutzen

Einachsiger Betrieb fiir kostengiinstige, einfache Anwendungen

Antriebskonfiguration ) . Mehrachsige Konfigurationen mit gemeinsamem Bus (AC, DC, AC/
DC-Bus und erweiterter gemeinsamer DC-Bus DC, AC/DC_Hybrid)
195 bis 264 V AC, einphasig
Eingangsspannung 324 bis 528 VAC, dreiphasig 195 bis 264 V AC, dreiphasig
324bis 528 VAC, dreiphasig
Eingangsspannung des Folgeantriebs ) )
mit gemeinsame Bus 458 bis 747V DC 276 bis 747V DC
. 0,2 bis 1,0 kW (195 bis 264 V, einphasiger Eingang)
Rf&éiﬁ;‘:ﬁiﬂ?:f’f‘“““g 1,7 bis 60,1 kW 0,3 bis 7,2 KWW (195 bis 264 V, dreiphasiger Eingang)
0,6 bis 14,6 kW (324 bis 528 V, dreiphasiger Eingang)
Dauerausgangsstrom (Wechselrichter) | 2,5 bis 85,0 A effektiv 1,0 bis 23,0 A effektiv

DC-Bus-Stromversorgung: 2 konfigurierbare Eingénge (4 Funktionen)

Referenzposition/Registrierung 1 (duale Funktion)

Digitale Antrebseingange Ein- und zweiachsige Umrichter: 4 konfigurierbare Eingange (10 Funktionen) Hochgeschwindigkeitsregistrierung (1)
Digitale Antriebsausgénge Relaisausgang Motorbremse (mit Unterdriickung)
Anwendung Studio 5000 Logix Designer® ‘ R
» 2198-xxxx-ERS3-Antriebsmodule: Version 26.00.00 oder hoher nggr%dzuwngg Buodg%g?gghfrg\x Designer
Programmierung 2198-x0x-ERS3 (Serie B) und 2198-xxxx-ERS4-Antriebsmodule: Version 31.00.00 oder hoher o

Kontaktplanlogik, strukturierter Text und sequenzielle Funktionsdiagramme

Logix 5000™-Modulkompatibilitat

EtherNet/IP-Module 1756-EN2T, 1756-EN2TR, 1756-EN3TR mit ControlLogix® 5570- und 5580-Steuerungen oder GuardLogix® 5570- und

5580-Sicherheitssteuerungen

CompactLogix™ 5370- und CompactLogix 5380-Steuerungen oder Compact GuardLogix 5370- oder 5380-Sicherheitssteuerungen

E/A-Steuerung

Ethernet/IP-Netzwerk

Feedback

Hochauflosende Multi-Turn- oder -Single-Turn-Absolut-Encoder-DSL-Riickfiihrung
Unterstiitzung von Hiperface- und Inkremental-Encodern mit Anschlusssatz 2198-K57CK-
D15M

Optionen zur Unterstiitzung von Nur-Feedback, Master-Feedback und Last-Feedback

Hochauflosende Multi-Turn- oder -Single-Turn-Absolut-Encoder-
DSL-Riickfiihrung

Unterstiitzung von Hiperface-Encodern mit Wandlersatz 2198-
H2DCK

Achse ausschlieRlich fiir Feedback mit Encodern der Serie 842HR, 844D, 847H und 8477

Achse ausschlieflich fiir Feedback mit Encodern der Serie 842E-CM

Kompatibilitat der Rotationsmotoren

Kinetix VP (Serie VPL/VPC/VPE/VPS)

MP-Series (Serie MPL/MPM/MPE/MPS) HPK-Series™

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

Kompatibilitét der Linearmotoren

LDC-Series™, Eisenkern

-

Kompatibilitat der Linearaktoren

Integrierte Linear-Thruster LDAT-Sxxox-xDx und -xBx
Elektrozylinder der MP-Series (Serie MPAR/MPAI)
Lineareinheiten der MP-Series (Serie MPAS und MPMA)

Integrierte Linear-Thruster LDAT-Sxxxxxx-xDx und -xBx
Elektrozylinder der MP-Series (Serie MPAR/MPAI)

Lineareinheiten der MP-Series (nur Kugelrollspindel, Serie MPAS und
MPMA)

Unterstiitzung fiir asynchrone Motoren

Frequenzsteuerung tber grundlegende Volt/Hertz, Liifter/Pumpe V/Hz oder sensorlosen
Vektor mit offenem Regelkreis
Steuerung mit geschlossenem Regelkreis

Frequenzsteuerung tber grundlegende Volt/Hertz, Liifter/Pumpe V/Hz
oder sensorlosen Vektor mit offenem Regelkreis
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Vergleich der Produktmerkmale

Servoantriebe mit Integrated Motion tiber EtherNet/IP-Netzwerk (Fortsetzung)

Antriebsmerkmale

Kinetix 6500

Kinetix 350

Kompatibilitét der Zubehorteile

Kondensatormodul 2198-CAPMOD-2240

« Erweiterungsmodul 2198-CAPMOD-DCBUS-I0

« 2198-AC-Netzfilter (EMV)

« 2198-Encoder-Ausgangsmodul

« 2198-Anschlusssatze mit gemeinsam genutztem Bus
Externe, passive 2198-Bremswiderstande
1321-Netzdrossel

« Kondensatormodul 2198-CAPMOD-1300

« 2198-AC-Netzfilter (EMV)

« 2198-Encoder-Ausgangsmodul

« 2198-Anschlusssatze mit gemeinsam genutztem Bus
Externe, passive 2097-Bremswiderstande

« Mehrachsige integrierte Achssteuerung, optimiert fiir wenige oder
viele Achsen

« Unterstiitzt den gesamten Befehlssatz filr die Achssteuerung

+  Gemeinsamer Bus

+ Modularer Aufbau

« FEinachsige, integrierte Achssteuerung, optimiert fiir wenige Achsen

« Unterstiitzt den gesamten Befehlssatz fiir die Achssteuerung

+ Modelle mit 120-V-Eingang treiben 240-V-Motoren mit voller
Drehzahl an (Bestellnummemn 2097-V31PRx)

«  Einphasige 240-V-Eingangsmodule umfassen einen integrierten
AC-Netfilter (Bestellnummern 2097-V32PRx)

Hauptmerkmale « Speichermodul fiir Gerdteaustausch ohne Neukonfiguration

Integrierte Achssteuerung im EtherNet/IP-Netzwerk

) S\cherhensggnchtete Drehzzhliberwachung « Steuerung mit sicherer Drehmomentabschaltung

* Steverung miticherer Drehmomentabschaliung - Zertifiziert durch TOV Rheinland: PLd, Kat. 3, SIL 2

« Zertifiziert durch TUV Rheinland: PL e, Kat. 4, SIL 3 o
Antriebskonfiguration 1bis 8 Achsen bei Stromschiene der Serie 2094 Eine Achse

« 120/240VAC, einphasig

Eingangsspannung 324 bis 528 VA, dreiphasig (400-V-Klasse) 240V AC, dreiphasig

« 480V AC, dreiphasig

Eingangsspannung des Folgeantriebs mit
gemeinsamem Bus

458 bis 747 V DC (400-V-Klasse)

-

Dauerausgangsleistung (Wechselrichter)

1,8 bis 22 kW (400-V-Klasse)

0,4bis 1,7 kW (einphasiger Eingang)
0,5 bis 3,0 kW (einphasiger oder dreiphasiger Fingang)
1,0 bis 3,0 kW (dreiphasiger Fingang)

Dauerausgangsstrom (Wechselrichter)

2,8 bis 34,6 A effektiv (400-V-Klasse)

2,0bis 12,0 A effektiv

« Aktivierung, Referenzfahrt und Nachlauf +

« Aktivierung, Referenzfahrt und Nachlauf +

Digitale Antribseingange + Hochgeschwindigkeitsregistrierung (2/Achse) « Hochgeschwindigkeitsregistrierung (1)
Digitale Antriebsausgange Relaisausgang Motorbremse (mit Unterdriickung)

Software RSLogix 5000®
Programmierung Version 18.00.00 oder hoher Version 20.00 oder hoher

Kontaktplanlogik, strukturierter Text und sequenzielle Funktionsdiagramme

Logix 5000-Modulkompatibilitat

«  EtherNet/IP-Module 1756-EN2T, 1756-EN2TR, 1756-EN3TR mit ControlLogix 5570- und 5580-Steuerungen oder

GuardLogix 5570- und 5580-Sicherheitssteuerungen

« CompactLogix 5370- und 5380-Steuerungen oder Compact GuardLogix 5370- oder 5380-Sicherheitssteuerungen

E/A-Steuerung

EtherNet/IP

Feedback

+ Hochauflosender Multi-Turn- oder Single-Turn-Absolut-Encoder-
+ Inkremental-Encoder
+ EnDat 2.1-und 2.2-Encoder

+ Hochauflosender Multi-Turn- oder Single-Turn-Absolut-Encoder
+ Inkremental-Encoder

Zusdtzliche Achse ausschlieflich fiir Feedback

Achse ausschlieBlich fiir Feedback mit Encodern der Serie 842E-CM

Kompatibilitdt der Rotationsmotoren

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

« MP-Series (Serie MPL/MPM/MPF/MPS)
o TL-Series (Serie TLY)

Kompatibilitat der Linearmotoren

LDC-Series, Eisenkern

-

Kompatibilitat der Linearaktoren

« Lineareinheiten der MP-Series (Serie MPAS/MPMA)
« Integrierte Linear-Thruster LDAT-Sxxxxor-xBx
«  Elektrozylinder der MP-Series (Serie MPAR/MPAI)

«  Elektrozylinder der MP-Series (Serie MPAR/MPAI)
+ Lineareinheiten der MP-Series
(nur Kugelrollspindel, Serie MPAS und MPMA)

Kompatibilitat der Zubehorteile

« 2094-Versorgungsmodul (LIM)

« 2198-Encoder-Ausgangsmodul

« 2090-Widerstandsbremsmodule (RBM)
« Externe, passive 1394-Bremswiderstande

+ 2097-E/A-Klemmen-Erweiterungsblock
«2097-Speichermodulprogrammiergerat
« 2097-AC-Netzfilter (EMV)

« Externe, passive 2097-Bremswiderstande
« 2198-Encoder-Ausgangsmodul
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Vergleich der Produktmerkmale

Integrated Motion iiber Servoantriebe mit SERCOS-Schnittstelle

Antriebsmerkmale Kinetix 6200 Kinetix 6000
Mehrere Achsen Mehrere Achsen
Gemeinsamer Bus Gemeinsamer Bus
Modularer Aufbau Bessere Spitzenleistung

Hauptmerkmale

Integrierte Achssteuerung iiber die Sercos-Interface

Sicherheitsgerichtete Drehzahliiberwachung
Steuerung mit sicherer Drehmomentabschaltung
Zertifiziert durch TUV Rheinland: PLe, Kat. 4, SIL 3

Steuerung mit sicherer Drehmomentabschaltung
Zertifiziert durch TUV Rheinland: PLe, Kat. 3, SIL 3

Antriebskonfiguration

1bis 8 Achsen bei Stromschiene der Serie 2094

Eingangsspannung

324 bis 528 V AC, dreiphasig (400-V-Klasse)

195 bis 265 V AC, dreiphasig (200-V-Klasse)

324bis 528 V AC, dreiphasig (400-V-Klasse)

Eingangsspannung des Folgeantriebs
mit gemeinsamem Bus

458 bis 747V DC (400-V-Klasse)

275 bis 375 V DC (200-V-Klasse)

458 bis 747 V DC (400-V-Klasse)

Dauerausgangsleistung (Wechselrichter)

1,8 bis 22 kW (400-V-Klasse)

1,2 bis 11 KW (200-V-Klasse)

1,8 bis 22 kKW (400-V-Klasse)

Dauerausgangsstrom (Wechselrichter)

2,8 bis 34,6 A effektiv (400-V-Klasse)

3,7 bis 34,6 A effektiv (200-V-Klasse)

2,8 bis 34,6 A effektiv (400-V-Klasse)

Aktivierung, Referenzfahrt und Nachlauf +

Digtale Antriebseingange Hochgeschwindigkeitsregistrierung (2/Achse)

Digitale Antriebsausgange Relaisausgang Motorbremse (mit Unterdriickung)

DPI-Anschluss -/- ‘ Software DriveExplorer oder DPI-Bedieneinheit
Software RSLogix 5000

Programmierung

Version 17.00.00 oder hoher

‘ Version 11.00.00 oder hoher

Kontaktplanlogik, strukturierter Text und sequenzielle Funktionsdiagramme

Logix 5000-Modulkompatibilitt

ControlLogix-Kommunikationsmodule 1756-MO3SE, 1756-MO8SE, 1756-M16SE

ControlLogix-Kommunikationsmodul 1768-M04SE

E/A-Steuerung

LWL Sercos

Hochauflosender Multi-Turn- oder Single-Turn-Absolut-Encoder
Inkremental-Encoder

Hochauflosender Multi-Turn- oder Single-Turn-Absolut-Encoder
Inkremental-Encoder
Unterstiitzung von EnDat 2.1- und 2.2-Encodem mit

Feedback EnDat 2.1- und 2.2-Encoder 2090-K6CK-KENDAT-Modul
Resolver
Zusatzliche Achse ausschlieRlich fiir Feedback
) ) MP-Series (Serie MPL/MPM)
Kompatibilitat der Rotationsmotoren MP-Seris (Serie MPL/MPM) MP-Series (Serie MPF/MPS)

MP-Series (Serie MPF/MPS)

TL-Series (Serie TLY-Axxxx-H)

Kompatibilitét der Linearmotoren

LDC-Series, Eisenkern

LDC-Series, Eisenkern
LDL-Series™, ohne Eisenkern

Kompatibilitat der Linearaktoren

Lineareinheiten der MP-Series (Serie MPAS)

Integrierte Linear-Thruster LDAT-Sxoexxx-xBx
Mehrachs-Lineareinheiten der MP-Series (Serie MPMA)
Elektrozylinder, MP-Series (Serie MPAR und MPAI)

MP-Series (Serie MPAS)

Integrierte Linear-Thruster LDAT-Sxooxxx-xBx
MP-Series (Serie MPMA)

MP-Series (Serie MPAR und MPAI)

Kompatibilitat der Zubehdrteile

2094-Leistungsschnittstellenmodul (IPIM)
2094-Versorgungsmodul (LIM)
2090-Widerstandsbremsmodule (RBM)
Externe, passive 1394-Bremswidersténde

2094-Leistungsschnittstellenmodul (IPIM)
2094-Versorgungsmodul (LIM)
2090-Widerstandsbremsmodule (RBM)
Externe, passive 1394-Bremswidersténde
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Vergleich der Produktmerkmale

Indexierungs- und Komponenten-Servoantriebe

Antriebsmerkmale

Kinetix 300

Kinetix 3

Hauptmerkmale

Einachsige Ldsung fiir Achssteuerungsanwendungen mit niedriger Komplexitat
Flexible Steuerungsarchitektur fiir einfache Analog-, Impulsfolgeausgangs-
oder EtherNet/IP-Indexsteuerung

Modelle mit 120-V-Eingang treiben 240-V-Motoren mit voller Drehzahl an
(Bestellnummern 2097-V31PRx)

Einphasige 240-V-Eingangsmodule umfassen einen integrierten AC-Netfilter
(Bestellnummern 2097-V32PRx)

Speichermodul fiir Gerateaustausch ohne Neukonfiguration

Einachsige Losung fiir Achssteuerungsanwendungen mit niedriger Komplexitat
(mit oder ohne SPS)

Indexierungs-, Analog-, Geschwindigkeitssollwert- und Impulsfolgebefehle
Ausfiihrung der Indexierung an bis zu 64 Punkten

Kostengiinstige EtherNet/IP-Netzwerkldsung

Modbus-RTU- oder E/A-Steuerung

Steuerung mit sicherer Drehmomentabschaltung
Zertifiziert durch TUV Rheinland: PL d, Kat. 3, SIL 2

/-

Antriebskonfiguration Eine Achse
120/240 V AC, einphasig .
) AT 170 bis 264 VAC, (230 V nom.)
Eingangsspannung igg wg’ gggﬂ;z:g einphasig oder dreiphasig
0,4bis 1,7 kW (einphasiger Eingang)
Dauerausgangsleistung 0,5 bis 3,0 kW (einphasiger oder dreiphasiger Eingang) 50 W bis 1,50 kW
1,0 bis 3,0 kKW (dreiphasiger Eingang)
Dauerausgangsstrom 2,0bis 12,0 A effektiv 0,61 bis 9,90 A effektiv
Aktivierung, Referenzfahrt und Nachlauf = Impulsfolge- und Analogeingénge
Digitale Antriebseingange Hochgeschwindigkeitsregistrierung (1) Dedizierter Not-Halt-Fingang
Acht konfigurierbare Eingdnge Zehn konfigurierbare Eingange
. ) 5 Bereit Servoalarm
Digitale Antriebsasgange Vier konfigurierbare Ausgange Sechs konfigurierbare Ausgénge
) . N ) Software Ultraware (Version 1.80 oder hoher) zur Antriebskonfiguration
Integrierter Web-Server fiir Konfiguration und Diagnose e : AT '
Programmierung Software RSLogix 5000, Ausfiihrung 17.00.00 oder hoher Software RSLogix 500°, wenn eine Modbus-RTU-Steuerung verwendet wird

(Kontaktplanlogik, strukturierter Text und sequenzielle Funktionsdiagramme)

Software Connected Components Workshop, wenn Micro800™-Steuerungen
verwendet werden

Logix 5000-Modul/

Steuerung ControlLogix 5570 oder 5580 mit 1756-ENxT
Steuerung CompactLogix 5370 oder 5380 mit integriertem Dualanschluss
1769-L3x-Steuerungen mit integriertem Einzelanschluss

MicroLogix 1000, 1100, 1200, 1400, 1500

Steuerungskompatbiltt Steuerungen 1768-L4vund 1768-L4¢5 mit 1768-ENBT Yo
MicroLogix™ 1100 und 1400
Micro850®

E/A-Steuerung EtherNet/IP Digitaleingange

Feedback

Hochauflosender Multi-Turn- oder Single-Turn-Absolut-Encoder
Inkremental-Encoder

Zusdtzliche Achse fiir Master-Getriebemodus

/-

Kompatibilitat der Rotationsmotoren

MP-Series (Serie MPL/MPM/MPF/MPS)
TL-Series (Serie TLY)

TL-Series (Serie TL und TLY)

Kompatibilitét der Linearmotoren

LDC-Series, Eisenkern
LDL-Series, ohne Eisenkern

LDC-Series, Eisenkern
LDL-Series, ohne Eisenkern

Kompatibilitat der Linearaktoren

Elektrozylinder der MP-Series (Serie MPAR)

Hochbelastbare Elektrozylinder der MP-Series (Serie MPAI)
Lineareinheiten der MP-Series (Serie MPAS und MPMA)

Integrierte Linear-Thruster LDAT-Sxxxxxx-xBx (Inkremental-Encoder)
Integrierte Linear-Thruster LDAT-Sxxexxx-xDx (hochauflosende Absolut-
Encoder)

Lineareinheiten der MP-Series (nur Direktantrieb der Serie MPAS)
Integrierte Linear-Thruster LDAT-Sxxxxxx-xBx (Inkremental-Encoder)

Kompatibilitét der Zubehorteile

Anschlusssatz LDAT-CONKIT-DSL fiir Linear-Thruster LDAT-Sxxexxx-xDx
2097-E/A-Klemmen-Erweiterungsblock
2097-Speichermodulprogrammiergerat

2097-AC-Netzfilter (EMV)

2097-Bremswiderstande

2071-E/A-Anschlussplatine
2090-E/A-Anschlusskabel
2071-Anschlussplatine fiir Motor-Feedback
2090-Steuerungs- und Konfigurationskabel

32
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Der Kinetix® 5700-Servoantrieb erweitert den Nutzen von Integrated
Motion on EtherNet/IP™ auf grof3e kundenspezifische
Maschinenbauanwendungen. Antriebsmodule werden mithilfe der
Steuerungen ControlLogix® 5570 und 5580, GuardLogix® 5570 und 5580,
CompactlLogix™ 5370 und 5380 oder Compact GuardlLogix 5370 und
5380 angeschlossen und bedient.

Mit der Anwendung Logix Designer als einzigem Steuerungsmodul und
einer Designumgebung - Studio 5000° — erhalten Maschinenbauer jetzt
mehr Flexibilitdt beim Skalieren, Konstruieren und Steuern ihrer
Anwendungsanforderungen. Kinetix 5700-Servoantriebe verkirzen die
Inbetriebnahmezeiten und steigern die Maschinenleistung. Sie bieten
Vereinfachung, Leistung und Platzersparnis, um lhre Maschinen schneller
in Betrieb zu nehmen.

Kinetix 5700-Servoantriebe sind fur Maschinen mit vielen Achsen und
hohem Leistungsbedarf konzipiert. Ein- und zweiachsige Umrichter sind
mit integrierter und festverdrahteter funktionaler Sicherheit verflgbar.

Leistungsmerkmale des Kinetix 5700-
Antriebssystems

Entwickelt fir Maschinen mit vielen Achsen, Starkstromanforderungen und hohem Leistungsbedarf
AC-Eingangsspannungsbereich: 324 bis 528 V effektiv, dreiphasig

DC-Bus-Netzteil, 480 V dreiphasiger Betrieb

- Mehrachsig, mit gemeinsamem DC-Bus

- Erweiterter gemeinsamer DC-Bus

Ein- und zweiachsige Umrichter

- 1,7 bis 60,1 kW Dauerausgangsleistung

- 3,5bis 120,2 A, 0-Spitze, Dauerausgangsstrom

- Unterstitzt Hiperface DSL-Encoder-Ruckflihrung von Servomotoren der Kinetix VP-Familie

- Unterstltzt Hiperface Multi- und Single-Turn-Encoder-Rickfihrung von kompatiblen Allen-Bradley®-Motoren
und -Aktoren

- Unterstutzt Digital AgB, Digital AgB mit UVW, Sinus/Kosinus und Sinus/Kosinus mit UVW-Master-Feedbacktypen.
Funktionale Sicherheit zertifiziert durch TUV Rheinland: PL e, Kat. 3; SIL 3

Ein- und zweiachsige Umrichter 2198-xxxx-ERS3 und 2198-xxxx-ERS4

- Festverdrahtetes und integriertes Safe Torque-Off

Fugen Sie fUr ein- und zweiachsige 2198-xxxx-ERS3-Umrichter (Serie B) Folgendes hinzu:

- Integrierter (antriebsbasierter) zeitgesteuerter SS1

Flgen Sie fUr ein- und zweiachsige 2198-xxxx-ERS4-Umrichter Folgendes hinzu:

- Integrierter (antriebsbasierter) zeitgesteuerter SS1, Uberwachter SS1

- Integrierter (steuerungsbasierter) SS1, SS2, sicherer Betriebshalt, sicher begrenzte Geschwindigkeit, sicher
begrenzte Position, sichere Bewegungsrichtung, SFX, sichere Bremsenansteuerung

Einkabeltechnologie fir Kinetix-VP-Motoren; DSL-Anschlussbausatz (antriebsseitig) und SpeedTec-Anschluss

(motor--seitig)

Kondensatormodul der Serie 2198, Erweiterungsmodul und passive Bremswiderstande fir Verwaltung der
Energieabsorption

UnterstUtzung flr PermanentmagnetServomotoren und Aktoren

Unterstltzung fUr asynchrone Motoren mit Frequenzsteuerung mit offenem Regelkreis oder Steuerung mit
geschlossenem Regelkreis

Integrierte Achssteuerung und integrierte Sicherheit im EtherNet/IP-Netzwerk

Einen Vergleich der Leistungsmerkmale der verschiedenen Antriebsfamilien finden Sie unter Servoantriebe ab Seite 29.
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Komponenten desKinetix 5700-Antriebsmoduls

Kinetix 5700-Servoantriebssysteme bestehen aus den folgenden erforderlichen Komponenten:
o 2198-Pxxx DC-Bus-Netzteile (bis zu drei parallel verdrahtete Module sind moglich)
« Ein- und zweiachsige Umrichter
- Erweiterte Antriebssysteme sind mit Kondensatormodulen der Serie 2198 moglich
« Kinetix VP-Servomotoren-(400-V-Klasse)

- Verwenden Sie 2090-CSxM1DE-Kabel (der 2198-KITCON-DSL-Feedbackanschlusssatz ist enthalten) oder 2090-
CSxM1DG-Kabel mit Litzenanschluss (2198-KITCON-DSL-Anschlusssatz separat bestellen)

« Servomotoren und Aktoren der MP-Series™ (400-V-Klasse-), Linear-Thruster der LDAT-Series, Linearmotoren der LDC-
Series™ oder asynchrone Rotationsmotoren der HPK-Series™

- Verwenden Sie 2090-CPxM7DF-Leistungs-/Bremskabel und 2090-CFBM7DF-RuckfUhrungskabel mit 2198-K57CK-
D15M-Universal-Feebackanschlusssatzen

« Unterstitzt asynchrone Motoren mit Frequenzsteuerungsmethoden Uber grundlegende Volt/Hertz, Lifter/Pumpe
V//Hz oder sensorlosen Vektor mit Regelkreis oder Motorrickfihrungsmaoglichkeiten mit geschlossenem Regelkreis

o 1606-XLxxx-24 V-Netzteile flr Steuerung und Motorbremsspannung
« Ethernet-Kabel 1585J-M8CBJM-x (abgeschirmt)

Kinetix 5700-Servoantriebssysteme kdnnen auch die folgenden optionalen Komponenten umfassen:
o 2198-CAPMOD-2240-Kondensatormodule
o 2198-CAPMOD-DCBUS-IO-Erweiterungsmodule
« Encoder-Ausgangsmodul 2198-ABQE
« Ein 2198-DBxx-F-AC-Netfilter
o 2198-Rxxx externe passive Bremswiderstande
« Netzdrosseln der Serie 1321 (bei zwei oder drei 2198-P208 DC-Bus-Netzteilen erforderlich)
o 24V DC-Leistungsaufnahme-Anschlusssystem mit gemeinsamem Bus der Serie 2198

Ausfuhrliche Informationen zu den Anforderungen der Kinetix 5700-Antriebssysteme finden Sie in der Publikation
KNX-RMQ10, Kinetix 5700 Drive Systems Design Guide.

Kinetix 5700-Antriebsmodul - Auswahl

Modulbreite | Dauerausgangsleistung Dauerausgangsstrom Dauerausgangsstrom
Kinetix 5700-Antriebsmodule | Modul Bestellnr. " zu Bus
mm kw ) A0-Sp.
AD( effektiv
2198-P031 55 7 10,5
D(-BUS-SUOmVerSOrgUng 2198-P070 17 25]5
(324 bis 528 V AC effektiv, -I-
dreiphasige Leistungsaufnahme) 2198-P141 85 31 46,9
2198-P208 46 69,2
2198-D006-ERS3 | 2198-D006-ERS4 17 35
2198-D0T2-ERS3 | 2198-D012-ERS4 55 34 7,0
Tweiachsige Unnrichter 2198-D020-ERS3 | 2198-D020-ERS4 55 i 13
2198-D032-ERS3 | 2198-D032-ERS4 89 18,3
2198-D057-ERS3 | 2198-D057-ERS4 | 85 159 325
2198-5086-ERS3 | 2198-S086-ERS4 8 29,7 60,8
Einachsige Uichter 2198-S130-ERS3 | 2198-5130-ERS4 449 - 919
2198-S160-ERS3 | 2198-S160-ERS4 | 100 60,1 120,2

(1) Inder gesamten Publikation bedeutet bei einer auf -ERSx endenden Bestellnummer fiir den Kinetix 5700-Umrichter, z. B. 2198-D057-ERSx, die Variable (x), dass die Bestellnummer des Umrichters -ERS3 oder -
ERS4 sein kann.

Spezifikationen der Kinetix 5700-Antriebsmodule, die nicht in dieser Publikation enthalten sind, finden Sie in der
Publikation KNX-TD0O03, Kinetix Servo Drives Technical Data.
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Typische Hardwarekonfigurationen

Die dreiphasige Leistungsaufnahme der Kinetix 5700-Servoantriebssysteme wird Uber ein einzelnes DC-Bus (Wandler)-
Netzteil versorgt. Um zuséatzliche Ausgangsleistung (kW) zu erhalten, kdnnen Sie jedoch zwei oder drei 2198-P208-Netzteile
oder ein 8720MC-RPS-Active Front End installieren. Zusatzlich kénnen Sie den DC-Bus mit Kondensatormodulen auf eine

weitere Umrichtergruppe erweitern.

Konfiguration des DC-Bus-Netzteils

In diesem Beispiel mit vielen Achsen wird die AC-Leistungsaufnahme in das DC-Bus (Wandler)-Netzteil gespeist. Ein
einachsiges (Umrichter)-Modul und zwei zweiachsige (Umrichter)-Module unterstitzen finf Bewegungsachsen

Digitaleingange an den IOD-Anschlissen sind mit den Sensoren und dem Steuerstromkreis verdrahtet. Das DC-Bus-
Netzteil wird beim Auftreten von Fehlerzustanden, die zum Abschalten fiihren, durch die Schitzaktivierung geschitzt.

Bremsmodul der
Serie 2198
(optionale Komponente) v

Kinetix 5700 Servoantriebssystem
(Draufsicht)

ki

Gemeinsam genutzter Gleichstrom (DC-Bus) der Serie 2198

Gemeinsam genutztes 24 V-Netz der Serie 2198

1606-XLxx-

(Steuerspannungseingang)

24-V-DC-Steuerung, Digitaleingdnge I[= [
und Motorbremsspannung (vom Kunden o [T Y O3
bereitzustellen)
DC-Bus  Einachsiger  Zweiachsige Kondensator-
AC-Eingangsleistung Netzteil Umrichter — Umrichter modul
[ O b e éz =1 Anschlusssystem mit gemeinsam genutztem Bus

Kinetix 5700 Servoantriebssystem

(Ansicht von vorne)

Digitaleingénge des Wandlers \

Steuerungsstrang des Schiitzes mit magnetischem Antrieb (M1) 3

Dreiphasige Eingangsleistung
324 bis 528 VAC

fiir DC-Bus und 24 V DC Steuerspannung.

| Digitaleingdnge des Wechselrichters

I I I Netz-Trenn-

W schalter
D D D Schaltkreisschutz
[ [ ]
bt Schiitz mit magnetischem
Antrieb (M1)
T
= 2198-DB80-F :

AC-Netfilter
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Konfiguration von mehreren DC-Bus-Netzteilen

In diesem Beispiel empfangen drei DC-Bus (Wandler)-Netzteile AC-Leistungsaufnahme und versorgen die
Umrichtermodule, um eine hdhere Ausgangsleistung zu erzielen.

Schitzaktivierungsrelais von allen DC-Bus-Netzteilen in Reihenschaltung schiitzen das DC-Bus-Netzteil beim Auftreten von
Fehlerzustanden, die zu einer Abschaltung fihren.

Bremsmodul der Kinetix 5700 Servoantriebssystem

Serie 2198 ¢ 2] | gl cmeEE ;
(optionale Komponente) ) ) . @ (Draufsicht)
Gemeinsam genutzter Gleichstrom

(DC-Bus) der Serie 2198
T Y 9

Gemeinsam genutztes
24 V-Netz der Serie 2198
(Steuerspannungseingang)

1606-XLxxx-

24-V-DC-Steuerung, Digitaleingange
und Motorbremsspannung (vom Kunden
bereitzustellen)

Einachsiger ~ Zweiachsige  Kondensator-

AC-Eingangsleistung Unrichter — Unrichter modul
L I — - T Anschlusssystem mit gemeinsam

Kinetix 5700 Servoantriebssystem 0 =P @ | el A e Bel” ) genutztem Bus fiir DC-Bus und
(Ansicht von vorne) = [ =] =] = B ) w2|| 24V DC Steuerspannung.

] ] ] ] )=

0000 0000 [a[u]a]u] 0Doo 0000 0000 °

Steuerungsstrang des Schiitzes mit — el
magnetischem Antrieb (M1) |
0y 0

L

(o)) o} (D
324 bis 528 VAC
 Dreiphasige () () ol &=
Leistungsaufnahme
I I I 1321-3R480-8
Netz-Trenn- Netzdrosseln
‘! schalter Schaltkreisschutz ~ (erforderliche Komponenten)
Schiitz mit
magnetischem
Antrieb (M1)

i
—

| L
[ B
—- °

2198-DB290-F
AC-Netzfilter

Verdrahtete

Erdungssammelleitung [P ©©
fiir den Schaltschrank

o i
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Konfiguration des 8720MC-RPS-Netzteils

In diesem Beispiel wird das Active Front End der Serie 8720MC mit einer dreiphasigen AC-Leistungsaufnahme gespeist. Die
Spannung des 8720MC-RPS-DC-Bus versorgt den Kinetix 5700 DC-Bus tber das Kondensatormodul. Bei Verwendung des
8720MC-RPS190 ist das Erweiterungsmodul 2198-CAPMOD-DCBUS-IO erforderlich. Mit dieser Konfiguration ist eine
vollstandige Ruckspeisung vom DC-Bus mdaglich.

Dreiphasige Eingangsleistung
324 bis 528 VAC

8720MC-RFI80
AC-Netzfilter

Kinetix 5700 Servoantriebssystem

| @ (Draufsicht)
( 8720MC-HFB2 | | @/
Oberwellenfilter |
Schiitz " Gemeinsam genutzter Gleichstrom
mit magnetischem Ant’{/iﬁb | (DC-Bus) der Serie 2198
(MY 8720MC-VA-B | o— =] Gemeinsam genutztes 24 \\-Netz der Serie 2198
8720MC-LRxx teuerspannungseingan
Varistor s gseingang)
Netzdrossel |
= -
| [t} HE O
| [o — - Hnach
° o - Kmri?dsuﬂw !Jnni;(atge? Iweiachsige Umrichter
| | &= — = = = Anschlusssystem mit gemeinsam genutztem Bus
| | E c.. ml i g A ) fiir DC-Bus und 24 Y DC Steverspannung.
| ! O
| ° 0000 . . .
P @ Kinetix 5700 Servoantriebssystem
| | (Ansicht von vorne)

) "
8720MC-RPS065-BM-HV2 o ED;
Regeneratives Netzteil :

1606-XLo- —
24-V-DC-Steuerung, Digitaleingdnge P °
und Motorbremsspannung (vom
Kunden bereitzustellen) I (!

AC-Eingangsleistung

(1) Das M1-Schiitz wird vom 8720MC Active Front End gesteuert.
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Erweiterte DC-Bus-Konfiguration

In diesem Beispiel sind zwei Systemgruppen im gleichen Schaltschrank tber die gleiche DC-Bus-Spannung von 458 bis
747V angeschlossen. Kinetix 5700-Kondensatormodule stellen am Ende von Gruppe 1 und am Anfang von Gruppe 2

Anschlusspunkte fiir den DC-Bus bereit. Das Erweiterungsmodul ist nur erforderlich, wenn der
100 A Uberschreitet. Es kann einen externen DC-Bus-Strom von maximal 200 A unterstitzen.

Kondensatoy=

Systemstrom vom DC-Bus

r
Erweiterungs-

modul modul | Iweiachsige Umrichter | )
. E = = Gemeinsam genutztes Bus-
Kinetix 5700 Erweitertes Servoantriebssystem 2 AEE == ST TS TS ST ST ) Anschlusssystem fiir DC-Bus und
(Ansicht von vorne) ) = | ) w2 || =2 ]| 24V DCSteuerspannung.
(|
o 0000 0000 0000 0000

IR

]

L]

oooo

oooo

[alala]

DC-Bus-Erweiterung -

?W
)
=S

Einachsiger  Zweiachsige  qgenseor-
Umrichter ~ Umrichter ~ modl

[ 2198-P208 DC-Bus-Netzteile

; DC-Bus-Erweiterung
rweiterungs-
modu

Gemeinsam genutztes Bus-Anschlusssystem der Serie 2198

Qo

E

fiir DC-Bus und 24 V DC Steuerspannung. . .
] (I (I (I
0000 Do00 0000 [alana} 0000 [s/s/s s} °
Steuerungsstrang des Schiitzes mit magnetischem Antrieb (M1) g
;
Kinetix 5700 Servoantriebssystem 1 . -8
(Ansicht von vorne)
324 bis 528 VAC
Dreiphasige () () off ) O
Leistungsaufnahme
g P = 3T
I I I 1321-3Rx80-B
.! Nehtz‘—Trenn— Netzdrosseln
schalter i
Schaltkreisschutz (erforderliche Komponenten)

Schiitz mit magnetischem 3
Antrieb (M1) ==
o1
o
i |
1T}
2198-DB290-F —1
AC-Netzfilter —1
Verdrahtete —3

Erdungssammelleitung | @ 0 ©
fiir den Schaltschrank

38 Rockwell Automation-Publikation KNX-SG001D-DE-P - Mai 2018




Kinetix 5700-Antriebssysteme

Konfiguration von Motor- und Zusatzfeedback

Feedbackanschlisse erfolgen am 2-poligen Motor-Feedback (MF)-Anschluss und am 15-poligen Universalfeedback (UFB)-
Anschluss. Diese Beispiele veranschaulichen, wie Sie diese Anschlisse mithilfe der Anschlusssédtze der Serie 2198 herstellen

konnen.

Umrichter 2198-Dxxx-ERSx

oder 2198-Sur-ERSx

(Abbildung zeigt zweiachsige 2198-Dixx-ERS4-
Unmrichter)

1 .

Rotationsmotoren und
Rotationsinduktionsmotoren der
HPK-Series

15-polige Universal-Feedback-
anschliisse (UFB)

2-poliger Motor-Feedback-
anschluss (MF)

2090-CSBM1DG Einzelmotorkabel
w =

2090-CSBM1DE-Einzelmotorkabel

Universeller Anschlusssatz 2198-K57CK-D15M
Unterstiitzt mehrere Encoder-Riickfiihrungstypen:
« Hochauflosende Hiperface-Multi-Turn- oder Single-Turn-Absolut-Encoder

« Hochauflosende Heidenhain EnDat-Absolut-Encoder

«  AusschlieBliches Feedback, Master-Feedback oder Last-Feedback
(Single-Turn-/Multi-Turn-Absolut-Hiperface)
«  AusschlieBliches Feedback, Master-Feedback oder Last-Feedback (inkremental)

: : =k

Steckverbindersatz 2198-KITCON-DSL fiir

Motorriickfiihrung

« Unterstiitzt DSL-Motor-Feedback von Kinetix \/P-
Rotationsmotoren (Serien VPL, VPF, VPS)

+ Nur-Feedback oder Feedback mit doppeltem Regelkreis
(Last) (DSL)

Kinetix VP-Rotationsmotoren
(Serien VIPL, VPF, VPS und
Bestellnummer VPC-Bxoox-Q)

VPC-Bxoox-S-Rotationsmotoren

Rotationsmotoren der MP-Series (Serie MPL, MPM, MPF, MPS)
Asynchrone Rotationsmotoren der HPK-Serie

MP-Series (Serie MPAS Kugelrollspindel, MPAR, MPAI) Linearaktoren
Linear-Thruster der LDAT-Series

VPC-Bxxox-Y-Rotationsmotoren

Rotationsmotoren der MP-Series
(Abbildung zeigt MPL-Bxxxx-Motor)

=

[—

Wandlersatz 2198-H2DCK

Umwandlung von 15-poligem Hiperface-Feedback in 2-poliges DSL-Feedback fiir:

« VPC-Bxxxx-S-Rotationsmotoren

«Rotationsmotoren und Linearaktoren der MP-Series

« Asynchrone Rotationsmotoren der HPK-Serie

«  Linear-Thruster der LDAT-Series

« AusschlieRliches Feedback, Master-Feedback oder Last-Feedback (Single-Turn-/Multi-Turn-Absolut-Hiperface)

Linear-Thruster der LDAT-Series o ® = ‘

Linearaktoren der MP-Series % E aci

(Abbildung zeigt MPAS-B9xxx-
Lineareinheit mit Kugelrollspindel) w—w

Linearaktoren der MP-Series
(Abbildung zeigt hochbelastbaren Elektrozylinder MPAI-B3xxxx)
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Typische Kommunikationskonfigurationen

Die Kinetix 5700-Antriebe unterstitzen samtliche Ethernet-Topologien einschlieSlich der linearen, Ring- und
Sterntopologie mithilfe der Steuerungen ControlLogix, GuardLogix oder CompactLogix. In diesen Beispielen werden die
programmierbaren Automatisierungssteuerungen ControlLogix 5570 mit Unterstltzung fUr integrierte Achssteuerung und
integrierte Sicherheit Uber EtherNet/IP-Netzwerk dargestellt. Andere Allen-Bradley-Steuerungen sind ebenfalls mit den
Kinetix 5700-Servoantrieben kompatibel.

Weitere Informationen zu den Kommunikationsmodulen ControllLogix 1756-EN2T, 1756-EN2TR und 1756-EN3TR finden Sie
in ControlLogix Communication Module Specifications Technical Data, Publikation 1756-TD0Q3.

In diesem Beispiel sind alle Gerate in einer linearen Topologie verbunden. Die Kinetix 5700-Antriebsmodule verfligen tber
Dual-Port-Anschlussmaglichkeiten. Bei einer Unterbrechung der Verbindung zu einem der Gerate wird jedoch die
Kommunikation aller nachfolgenden Gerdte unterbrochen. Gerdte ohne duale Ports missen mit dem 1783-ETAP-Modul
ausgestattet sein oder am Ende der Reihe angeschlossen werden.

Lineare Kinetix 5700-Kommunikation

Programmiernetzwerk fiir ControlLogix-Steuerungen

Anwendung Studio 5000 Logix
Designer®

A

bli

(ontrolLogix 5570-Steuerung
mit Ethernet-Modul 1756-ENXTx

Kinetix 5700 Servoantriebssystem

(e S b el 1585)-M8CBIM-OM15
0,15 m Ethernet-Kabel
fiir Anschliisse von Antrieb zu Antrieb.

1585)-M8CBIM-x-
Ethernet-Kabel (abgeschirmt)

2198-ABQE 1734-AENTR POINT 1/0™

Encoder-Ausgangsmodul  ||s= J
¢lF5| EtherNet/IP-Adapter

Panel View™ Plus-
Anzeigeterminal
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

In diesem Beispiel sind die Gerdte mithilfe der Ringtopologie angeschlossen. Wird ein Gerat im Ring abgezogen, kdnnen
die verbleibenden Gerdte weiterhin kommunizieren. Damit eine Ringtopologie ordnungsgemal3 funktioniert, ist ein
Device-Level-Ring-Supervisor erforderlich (z. B. das Gerdt der Serie 1783-ETAP). DLR ist ein ODVA-Standard. Weitere
Informationen finden Sie im EtherNet/IP-Embedded Switch-Technologie Anwendungshandbuch, Publikation ENET-APQO5.

Gerdte ohne Dualanschluss, z. B. das Anzeigeterminal, erfordern zum Schlieen des Netzwerkrings ein 1783-ETAP-Modul.

Kinetix 5700 Ringkommunikation

Programmiernetzwerk fiir ControlLogix-Steuerungen

Anwendung

——| Studio 5000 Logix Designer
&I
ControlLogix 5570-Steuerung
mit Ethernet-Modul 1756-ENXTx
1783-ETAP- ‘ P Panel_\/iewP\_us—
Modul | & Anzeigeterminal
1585)-M8(BIM-x-Ethernet-Kabel
(abgeschirmt)
o R 173-AENTRPONTIO
] EtherNet/IP-Adapter
Encoder-Ausgangsmodul
2198-ABQE || J
.%‘ | N Kinetix 5700 Servoantriebssystem

: \ 1585)-MBCBIM-OM15
@]@[ 0,15 m Ethernet-Kabel

fiir Anschliisse von Antrieb zu Antrieb.
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

In diesem Beispiel wurden die Gerate Uber eine Ringtopologie verbunden. Jedes Gerét ist direkt am Switch angeschlossen.

Kinetix 5700-Antriebsmodule sind mit Dualanschlissen ausgestattet, sodass die lineare Topologie von Modul zu Modul
aufrechterhalten bleibt, das Kinetix 5700-System und andere Gerdte aber unabhdngig voneinander funktionieren. Der
Ausfall eines Gerdts beeintrachtigt so nicht den Betrieb der anderen Geréte.

Kinetix 5700 Sternkommunikation

Programmiernetzwerk fiir ControlLogix-Steuerungen
Anwendung

Studio 5000 Logix Designer

(ontrolLogix 5570-Steuerung
mit Ethernet-Modul 1756-ENxTx

Kinetix 5700 Servoantriebssystem

it Bt =3 =3 =3

I | I |

1585J-M8CBIM-x-
[s]s/sls] o0oog oooo ||] oooo oooo

Ethemnet-Kabel (abgeschirmt) p ..@..E
L1

LL1
ﬂ::

Encoder-Ausgangsmodul  ||**
2198-ABQE o (o] oD

[N\

1585J-M8CBIM-0M15

(D)
ﬂﬂl 0,15 m Ethernet-Kabel
fiir Anschliisse von Antrieb zu Antrieb.

1783-BMS
Stratix® 5700-
Switch

PanelView Plus-
Anzeigeterminal

I T

1734-AENTR POINT 1/0
EtherNet/IP-Adapter
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Konfigurationen mit funktionaler Sicherheit

Kinetix 5700-Servoantriebe kdnnen Uber festverdrahtete Verbindungen oder integriert Uber EtherNet/IP-Netzwerk die
antriebsbasierten Sicherheitsfunktionen Safe Torque-Off (STO) und Sicherer Stopp 1 (S51) bereitstellen. Zusatzlich sind auch
sicher begrenzte Geschwindigkeit (SLS) und andere steuerungsbasierte Sicherheitsbefehle maglich. Diese Beispiele zeigen
die Konfigurationsoptionen fiir funktionale Sicherheit.

Festverdrahtete Sicherheitskonfiguration

Kinetix 5700-Servoantriebe nutzen den Safe Torque-Off (STO)-Anschluss fur die Verdrahtung externer Sicherheitsgerate
und zum Kaskadieren festverdrahteter Sicherheitsverbindungen zwischen den einzelnen Antrieben.

Konfiguration mit sicherer Drehmomentabschaltung (festverdrahtet)

Kinetix 5700-Servoantriebssystem
(Draufsicht)

==
(1]

, . Anwendung Studio 5000 Logix Designer
Jede Logix 5000™-Steuerung (Version 31.0 oder haher)
(Abbildung zeigt ControlLogix 5570-Steuerung)

Moduldefinition mit
Anschluss ausschlieBlich fiir
die Achssteuerung
konfiguriert

‘ Anschliisse mit sicherer
™ Drehmomentabschaltung

= g‘@‘ Em = (Safe Torque-Off, STO)

1606-XLxxx

24-V-DC-Steuerung, Digitaleingange
und Motorbremsspannung

(vom Kunden bereitzustellen)

Sicherheitsgerdt

Kinetix 5700-Servoantriebssystem
(Ansicht von vorne)

=

AC-Eingangsleistung

1585)-M8(BIM-x-
Ethernet-Kabel (abgeschirmt)

I

[=]afala] D000

Digitaleingénge zu Sensoren und Steuerungsstrang

) oooo | [oooo

ControlLogix 5570-Steuerungen oder
GuardLogix 5570-Sicherheitssteuerungen
ControlLogix 5580-Steuerungen oder
ES GuardLogix 5580-Sicherheitssteuerungen

1
il
q/lll

CompactLogix 5370-Steuerungen oder
Compact GuardLogix 5370-Sicherheitssteuerungen
CompactLogix 5380-Steuerungen oder
Compact GuardLogix 5380-Sicherheitssteuerungen

LIl SRl
=l ST

Kinetix VP
-Servomotoren
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Konfigurationen mit integrierter Sicherheit

Die GuardLogix- oder Compact GuardLogix-Sicherheitssteuerung gibt den STO-Befehl fir sichere
Drehmomentabschaltung oder den SS1-Befehl fur einen Sicherheitsstopp Uber EtherNet/IP-Netzwerk aus und der
Kinetix 5700-Servoantrieb fihrt den jeweiligen Befehl aus.

In diesem Beispiel stellt eine einzelne GuardLogix 5570-Sicherheitssteuerung einen Achssteuerungs- und

Sicherheitsanschluss her.

IMPORTANT Wenn nur eine Steuerung in einer Anwendung mit Achssteuerungs- und Sicherheitsverbindungen
verwendet wird, muss es sich um eine GuardLogix- oder Compact GuardLogix-Sicherheitssteuerung
handeln. Weitere Informationen finden Sie in der Tabelle Unterstltzung der integrierten funktionalen
Sicherheit auf Seite 47.

Achssteuerungs- und Sicherheitskonfiguration (einzelne Steuerung)

44

Anwendung Logix
Designer
(Version 31.0 oder hher)

Moduldefinition,
konfiguriert mit
Achssteuerungs- und
Sicherheitsanschluss

&

Compact GuardLogix 5370-Steuerung,

GuardLogix 5570-Steuerung,
2] GuardLogix 5580-Sicherheitssteuerung

Stratix 5700-

i switch

g 1783-8Ms

1585)-M8CBIM-x-
Ethernet-Kabel (abgeschirmt)

)

1734-AENTR

POINT Guard 1/0™-
EtherNet/IP-Adapter

ﬁ Sicherheitsgerat

1606-XLxxx

24-V-DC-Steuerung, Digitaleingdnge
und Motorbremsspannung

(vom Kunden bereitzustellen)

AC-Eingangsleistung >

Compact GuardLogix 5380-Sicherheitssteuerung oder

(Abbildung zeigt GuardLogix 5570-Sicherheitssteuerung)

Kinetix 5700-Servoantriebssystem
(Draufsicht)

Kinetix 5700-Servoantriebssystem
(Ansicht von vorne)

Digitaleingange zu Sensoren und Steuerungsstrang >

(| (|
0000 [s/w/alu] 0000 0000
| (@ »)] (@ »)
EE— B—,
— —
=

Kinetix VP 5

-Servomotoren
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

In diesem Beispiel stellt eine Nicht-Sicherheitssteuerung die ausschlielliche Achssteuerungsverbindung her, wéhrend eine
separate GuardLogix-Sicherheitssteuerung die ausschlie3liche Sicherheitsverbindung herstellt.

IMPORTANT Wenn zwei Steuerungen in einer Anwendung mit ausschlieflichen Achssteuerungs- und

ausschliellichen Sicherheitsverbindungen verwendet werden, muss es sich bei der ausschlie3lichen
Sicherheitsverbindung um eine GuardLogix- oder Compact GuardLogix-Sicherheitssteuerung und bei

der ausschlief3lichen Achssteuerungsverbindung um eine beliebige Logix 5000-Steuerung handeln.

Weitere Informationen finden Sie in der Tabelle Unterstltzung der integrierten funktionalen Sicherheit

auf Seite 47.

Achssteuerungs- und Sicherheitskonfiguration (mehrere Steuerungen)

Jede Logix 5000-Steuerung
(Abbildung zeigt ControlLogix 5570-Steuerung)

Achssteuerungsprogramm
Moduldefinition mit Anschluss
ausschlieflich fiir die
Achssteuerung konfiguriert

Compact GuardLogix 5370-Steuerung,
Compact GuardLogix 5380-Sicherheitssteuerung oder
GuardLogix 5570-Steuerung,

GuardLogix 5580-Sicherheitssteuerung
(Abbildung zeigt GuardLogix 5570-Sicherheitssteuerung)

Sicherheitsprogramm
Moduldefinition mit Anschluss
ausschlielich fiir die Sicherheit

konfiguriert

Rockwell Automation-Publikation KNX-SG001D-DE-P - Mai 2018
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| Stratix 5700-

0500

il

1783-BMS

1585J)-M8CBIM-x-
Ethernet-Kabel (abgeschirmt)

mow 1734 ATNTR
B POINT Guard 1/0
i EtherNet/IP-Adapter

Sicherheitsgerdt

1606-XLxxx

24-V-DC-Steuerung, Digitaleingdnge
und Motorbremsspannung

(vom Kunden bereitzustellen)

AC-Eingangsleistung

Anwendung Logix Designer
Switch (Version 31.0 oder hoher)

Kinetix 5700-Servoantriebssystem
(Draufsicht)

=
O [y

Kinetix 5700-Servoantriebssystem
(Ansicht von vorne)

Digitaleingange zu Sensoren und Steuerungsstrang

Kinetix VP- I N
Servomotoren ﬁ
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Konfiguration von Sicherheitsstopp und Sicherheitsmonitor

Kinetix 5700 Servoantriebe kdnnen mithilfe von antriebs- und steuerungsbasierter integrierter Sicherheit Sicherheitsstopp-
und Sicherheitsmonitorfunktionen tber EtherNet/IP-Netzwerk bereitstellen.

IMPORTANT Bei Anwendungen mit den Sicherheitsfunktionen Sicherheitsstopp und Sicherheitsmonitor muss eine

GuardlLogix 5580- oder eine Compact GuardLogix 5380-Steuerung verwendet werden. Weitere
Informationen finden Sie in der Tabelle Unterstitzung der integrierten funktionalen Sicherheit auf

Seite 47.

In diesem Beispiel wird die SS1-Stoppfunktion in einer steuerungsbasierten Achssteuerungs- und Sicherheitskonfiguration
mit doppelter Rickfihrungsiberwachung verwendet.

Konfiguration der Uberwachung der sicheren Achssteuerung

Sicherheitssteuerung Compact GuardLogix 5380 oder
GuardLogix 5580 Safety Controller

(Abbildung zeigt GuardLogix 5580~
Sicherheitssteuerung)

¥y

S51
= Safe Stop 1

Safety Control SS1_Control SA1

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

Decel Speed Tolerance 50

Feedback SFX SFX_Control SA1

Request SS1_Request_SA1
(=
Reset S5351_Reset SA1
O«
551 Active SDA1:S0.551Activet
551 Fault  SDA1:50.851Fault1
Fault Type De
Diagnostic Code De

Beispiel fiir einen steuerungsbasierten Befehl

46

6 000 =
o w28 statixs700-
@Om Switch
= ol 1783-BMS
ES D[ij”’
- = .\
Anwendung Studio 5000 Logix Designer
1585)-M8CBIM-x- (Version 31.00 oder hdher)
Ethernet-Kabel (abgeschirmt)
01 1734-AENTR
POINT Guard /0
RR EtherNet/IP-Adapter
FP Kinetix 5700-Servoantriebssystem I

) o mit integrierten Sicherheitsfunktionen
Sicherheitsgerét

T

vV

Secondary Feedback

SIN/COS-Encoder der Serie 842HR fiir

Anwendungen mit doppelter
Riickfiihrungstiberwachung

Das DSL-Feedbackanschlusskit mit Primarfeedback vom Motor
liegt hinter dem universellen Feedbackanschlusskit mit
Sekundérfeedback vom externen Encoder und ist verdeckt.

Die Positionsriickfiihrung wird fiir die

J

Sicherheits- und die Achssteuerung
getrennt an den Antrieb gesendet.

Sekundares Feedback zum UFB-Anschluss

Primares Feedback zum MF-Anschluss

Primary Feedback

L1 -W-oder-Q-Encodem

Encodern
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Unterstiitzung der integrierten funktionalen Sicherheit

Integrierte Sicherheit im EtherNet/IP-
Netzwerk

Sicherheitsfunktion

Zweiachsige Umrichter
Bestellnummer

Einachsige Umrichter
Bestellnummer

Mindestens erforderliche ¥
Steuerung

Antriebsbasierte Stoppfunktionen

Zeitgesteuerter sicherer Stopp
1(5S1)

o 2198-Dxxx-ERS3 (Serie B)
o 2198-Dxxx-ERS4

o 2198-Sxxx-ERS3 (Serie B)
o 2198-Sxxx-ERS4

Uberwachter sicherer Stopp 1(5S1)

Steuerungsbasierte Stoppfunktionen

Uberwachter sicherer Stopp
1(SS1)
Sicherer Stopp 2 (S52)

Steverungsbasierte
Uberwachungsfunktionen

Sicherer Betriebshalt (S0S)

Sicher begrenzte Geschwindigkeit
(SLS)

Sicher begrenzte Position (SLP)
Sichere Bewegungsrichtung (SDI)

Sicherheitsfeedbackfunktion

Sicherheitsfeedbackschnittstelle
(SFX)

2198-Dxxx-ERS4

2198-Sx-ERS4

Integrierter Safe Torque-off-Modus

Safe Torque-Off (ST0)

2198-Dxxx-ERS4

2198-Sx-ERS4

+ GuardLogix 5580
« CompactLogix 5380

2198-Dxxx-ERS3

2198-Sxxx-ERS3

« (ontrolLogix 5570
« CompactLogix 5370

(1) Wenn eine ControlLogix- oder CompactLogix-Steuerung (ohne Sicherheitsfunktion) spezifiziert wird, ist eine GuardLogix- oder Compact GuardLogix-Steuerung abwartskompatibel. AuBerdem sind
GuardLogix 5580- und Compact GuardLogix 5380-Steuerungen abwartskompatibel mit GuardLogix 5570- und Compact GuardLogix 5370-Steuerungen.

Drehbewegung - Leistungsspezifikationen

Diese Rotationsmotorfamilien sind kompatibel mit Kinetix 5700-Servoantrieben.

Rotationsmotorfamilie Seite
Kinetix VP-Motoren (Serie VPL) mit geringer Eigentragheit 4
Kinetix VP-Motoren (Serie VPC) fiir den Dauerbetrieb 49
Kinetix VP-Motoren (Serie VPF) fiir die Lebensmittelindustrie 50
Kinetix VP-Motoren (Serie VPS) aus Edelstahl 51
Motoren der MP-Series (Serie MPL) mit geringer Eigentragheit 52
Motoren der MP-Series (Serie MPM) mit mittlerer Eigentragheit 53
Motoren der MP-Series (Serie MPF) fiir die Lebensmittelindustrie 54
Motoren der MP-Series (Serie MPS) aus Edelstahl 54
Asynchrone Rotationsmotoren der HPK-Serie 55

Informationen zu Kombinationen aus Kinetix 5700-Antrieben und Kinetix VP-Motoren mit einer Auswahl an
Kabelbestellnummern und Drehmoment/Drehzahl-Kurven finden Sie in der Publikation KNX-RM010, Kinetix 5700 Drive

Systems Design Guide.

IMPORTANT Diese Systemkombinationen umfassen nicht alle moglichen Motor/Antriebs-Kombinationen. Bitte
Uberpriifen Sie die Kompatibilitat mithilfe der Software Motion Analyzer. Rufen Sie folgende Website auf,
um auf Motion Analyzer zuzugreifen: https://motionanalyzer.rockwellautomation.com

Rockwell Automation-Publikation KNX-SG001D-DE-P - Mai 2018
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie VPL mit Kinetix 5700-Antrieben

Max. Still-

Spitzenbrems-

Dauerstillstands- Dauerstillstands- Motorbemes- s .
Nenndrehzahl Max. Drehzahl standsstrom moment ¥ Kinetix 5700-Antriebe
Motor Bestellnr. | |/ U/min ;t{g";) :unr(n"(l\]lf;t) des Systems | des Systems ;uwn(gu;;)elstung (480-V-AC-Eingang)
P A0-Sp. Nm (Ibin)

VPL-B0631T 8000 8000 120 046 (4,0) 420 133(120) 031(042) 2198-D006-ERSX
VPL-B0631U 8000 8000 192 046 (4,0) 6,48 133(120) 031(0,42) 2198-D006-ERSX
VPL-B0632F 4600 4600 1,20 093(8,0) 420 2,69 (24,0) 057(0,50) 2198-D006-ERSX
VPL-B0632T 8000 8000 255 093 (80) 875 2,69 (24,0) 0,54(0,72) 2198-D006-ERSX
VPL-B0633M 6500 6700 250 127(11,0) 875 4,00 (36,0) 0,57 (0,76) 2198-D006-ERSX

880 2,87 (25,0) 2198-D006-ERSK
VPL-B0633T 6500 8000 352 127 (11,0) 0,57 (0,76)

12,60 409(36,0) 2198-D012-ERSX

880 2,20(19,) 2198-D006-ERSY
VPL-BO751M 8000 8000 290 101(90) 0,54(0,72)

9,12 2,27 (200) 2198-D012-ERSX

880 4,10(36,0) 2198-D006-ERS
VPL-BO752E 4900 4900 2,70 161(140) 0,67 (0,90)

945 439(39,0) 2198-D012-ERSx
VPL-BO752F 7000 7000 380 161(140) 13,30 439(39,0) 0,80(1,07) 2198-D012-ERSX

17,60 4,10(36,0) 2198-D012-ERSx
VPL-BO752M 8000 8000 490 161(14,0) 0,81(1,09)

1890 439(39,0) 2198-D020-ERSX
VPL-BO753E 4500 4500 380 2,28(200) 13,30 7,35 (65,0) 0,81(1,09) 2198-D012-ERSX

17,60 6,55 (58,0) 2198-D012-ERSx
VPL-BO753F 4500 6600 409 2,16(19,0) 0,65 (0,87)

1890 7,02(62,0) 2198-D020-ERSX

17,60 5,13 (45,0) 2198-D012-ERSx
VPL-BO753M 6000 8000 6,12 2,28(200) 0,82(1,10)

25,34 735(65,0) 2198-D020-ERSX

880 3,22(280) 2198-D006-ERS
VPL-B100TM 6000 6000 361 193(17,0) 114(1,53)

1038 3,78 (33,0) 2198-D012-ERSX

880 6,47 (57,0) 2198-D006-ERSX
VPL-B1002E 3300 3300 344 339(300) 112(1,50)

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

17,60 6,80 (60,0) 2198-D012-ERSx
VPL-B1002M 6000 6000 624 339(300) 1,86(2,49)

2033 7,82(69,0) 2198-D020-ERSK

880 9,29 (82,0) 2198-D006-ERSK
VPL-B1003C 2500 2500 341 418(37,0) 0,96 (1,29)

1061 11,15(99,0) 2198-D012-ERSX

17,60 9,76 (86,0) 2198-D012-ERSx
VPL-B1003F 4750 4750 6,14 418(37,0) 165(2.21)

20,20 11,15.(99,0) 2198-D020-ERSX

2820 9,76 (86,0) 2198-D020-ERSK
VPL-B1003T 7000 7000 9,58 4,18(37,0) 177(237)

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

880 10,80 (95,0) 2198-D006-ERS
VPL-B1152C 250 250 313 5,10 (45,0) 1,06 (142)

1074 13,12(116) 2198-D012-ERSX

17,60 1095 (97,0) 2198-D012-ERSX
VPL-B1152F 4000 4000 6,17 5,10 (45,0) 140(1,88)

21,19 13,12(116) 2198-D020-ERSK

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

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

17,60 16,85 (149) 2198-D012-ERSx
VPL-B1153E 3200 3200 6,13 6,55 (58,0) 175(2,39)

13 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 2033 (180) 2198-D032-ERSX

17,60 1983 (175) 2198-D012-ERSx
VPL-B1303C 250 250 6,30 8,80 (78,0) 1,83 (2,49)

1847 20,72(183) 2198-D020-ERSX

2820 1985(175) 2198-D020-ERSK
VPL-B1303F 4000 4000 10,10 8,80 (78,0) 282(3,78)

310 2072 (183) 2198-D032-ERSX
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie VPL mit Kinetix 5700-Antrieben

(Fortsetzung)
. : Max. Still- Spitzenbrems-
Motor Bestellnr. Nenndrehzahl Max. Drehzahl Is)tz:g:stlllstands- Ir)nz:)l::resﬂllstands- standsstrom moment 2{‘]?]2’;2?;‘5:9 Kinetix 5700-Antriebe
| U/min U/min A (0-5p) Am (b n) des Systems des Systems KW HP) (480-V-AC-Eingang)
P A0-5p. Nm (Ibin)

17,60 22,55(199) 2198-D012-ERSx
VPL-B1304C 2150 2150 7,0 10,29 (91,0) 1,75(2,35)

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

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

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

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

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

45,90 28,50 (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

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

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

4590 18,02 (159) 2198-D032-ERSx
VPL-B1651F 4750 4750 17,60 11,43 (101) 438(5,87)

57,21 22,45(199) 2198-D057-ERSx

4590 44,78 (396) 2198-D032-ERSx
VPL-B1652C 2700 2700 16,0 19,40 (172) 4,18 (5,60)

49,88 48,60 (430) 2198-D057-ERSx
VPL-B1652F 4000 4000 18,60 17,60 (156) 60,00 43,60 (430) 4,77 (6,40) 2198-D057-ERSx

4590 55,14 (488) 2198-D032-ERSx
VPL-B1653C 2300 2300 17,75 25,76(228) 438(5,87)

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

45,90 65,38 (578) 2198-D032-ERSx
VPL-B1654B 1850 1850 15,54 32,97(292) 5,55(7,44)

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

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie VPC mit Kinetix 5700-Antrieben

. Max. Drehzahl . . Max. Still- Spitzenbrems- -
Rotationsmo- | Nenndreh- (Bus-Uiberspannungsdreh- Dauerstilistands- | Dauerstillstands- | (oo | ont Motorbemes- | Kinetix 5700-
tor Bestell- zahl 1) strom moment sungsleistung | Antriebe
nummer | Ujmi zzhl) A (0-5p) N (Ibin) desSystems | dessystems | ) (480-V-AC-Eingang)
min U/min P mfoin A0-Sp. Nm (Ibin) gang
VPC-B1652A 1500 4500 (2347) 1,2 25,5(226) 19,3 40,3 (357) 40(54) 2198-D020-ERSx
VPC-B1652D 3000 5000 (4452) 15,6 17,6 (156) 38,0 40,7 (360) 55(74) 2198-D032-ERSx
VPC-B1653A 1500 4500 (2310) 15,7 351(311) 285 60,6 (536) 55(74) 2198-D032-ERSx
VPC-B1653D 3000 5000 (4294) 214 24,0 (212) 56,3 61,4 (543) 7,5(10,1) 2198-D057-ERSx
VPC-B1654D 3000 5000 (4494) 302 351(31) 751 76,6 (678) 11,0(14,7) 2198-D057-ERSx
VPC-B21539 1000 3000 (1573) 15,6 52,5 (465) 41,6 118,8 (1051) 55(74) 2198-D032-ERSx
VPC-B2153A 1500 4500 (2325) 212 48,0 (425) 57,2 111,8 (990) 7,5(10,1) 2198-D057-ERSx
VPC-B21549 1000 3000 (1573) 20,7 72,0(637) 543 158,4 (1402) 75(10,1) 2198-D057-ERSx
VPC-B2154A 1500 4500 (2333) 308 70,1(620) 72,1 140,1 (1240) 11,0 (14,7) 2198-D057-ERSx
VPC-B2154D 3000 5000 (4294) 4,0 48,0 (425) 1201 1314 (1163) 15,0(20,1) 2198-5086-ERSx
1216 138,6 (1227) 2198-5086-ERSx
VPC-B2155D 3000 5000 (4172) 488 59,0 (522) 185(24,8)
139,5 156,7 (1387) 2198-5130-ERSx
1216 139,3(1233) 2198-5086-ERSx
VPC-B2156D 3000 5000 (4101) 57,6 70,1(620) 220(29,5) S —
1716 185,5(1642) 2198-5130-ERSx
VPC-B30029 1000 3000 (1493) 29,2 105,1(930) 56,9 183,7 (1626) 11,0(14,7) 2198-5086-ERSx
VPC-B3002A 1500 4000 (2212) 39,6 95,5 (845) 829 170,4 (1508) 15,0(20,7) 2198-5086-ERSx
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie VPC mit Kinetix 5700-Antrieben

(Fortsetzung)
. Max. Drehzahl . . Max. Still- Spitzenbrems- -
Rotationsmo- | Nenndreh- (Bus-Uiberspannungsdreh- Dauerstilistands- | Dauerstillstands- | oo | ont Motorbemes- | Kinetix 5700-
tor Bestell- zahl 1) strom moment sungsleistung | Antriebe
nummer | Ujmi zzhl) A (05p) N (Ibin) desSystems | dessystems | ) (480-V-AC-Eingang)
min U/min P mfoin A0-Sp. Nm (Ibin) g9ang
VPC-B30039 1000 3000 (1472) 38,0 143,3 (1268) 72,2 2379 (2106) 15,0(20,1) 2198-5086-ERSx
VPC-B3003A 1500 3500 (2166) 56,3 140,3 (1242) 108,0 2448 (2167) 220(29,5) 2198-5086-ERSx
VPC-B30049 1000 3000 (1429) 46,6 176,7 (1564) 96,6 327,8(2901) 18,5(24,8) 2198-5086-ERSx
VPC-B3004A 1500 3500 (2128) 77,6 191,1(1691) 145,2 319,0(2823) 30,0 (40,2) 2198-S130-ERSx
1838 225,8(1998) 2198-5130-ERSx
VPC-B3004D 3000 4000 (4054) 76,6 95,5 (845) 30,0(40,2)
2111 257,7(2281) 2198-5160-ERSx

(1) Fiir einen Betrieb bei Drehzahlen tiber den angegebenen Wert hinaus erfordert der DC-Bus einen Uberspannungsschutz. Weitere Informationen zu Bus-Uberspannungsdrehzahl, Feldschwachungsmodus und die
erweiterte Drehzahlfunktion siehe Publikation 2198-UMO002, Kinetix 5700-Servoantriebe — Benutzerhandbuch

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie VPF mit Kinetix 5700-Antrieben

. ) ] | Max. Still- Spitzenbrems- _
Motor Bestelln. Nenndrehzahl Max. Drehzahl ISJtarg;]rstlllstands 2\1";?;;"“3"& standsstrom moment m%tos':;?::; Kinetix 5700-Antriebe
* | U/min U/min A (0.5p) Nm (bin) des Systems des Systems W (EI'-IP) 9 (480-V-AC-Eingang)
P A0-Sp. Nm (Ib in)

\IPF-B0632F 4600 4600 1,20 0,93(8,0) 4,20 2,69 (24,0) 0,34 (0,46) 2198-D006-ERSx
VPF-B0632T 8000 8000 2,5 093(8,0) 875 2,69 (24,0) 0,41(0,55) 2198-D006-ERSx
VPF-B0633M 6700 6700 2,50 1,27 (11,0) 8,75 4,09 (36,0) 0,49 (0,66) 2198-D006-ERSx

8,80 2,87 (25,0) 2198-D006-ERSx
VPF-B0633T 8000 8000 352 1,27 (1,0) 0,48 (0,64)

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

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

9,45 4,39(39,0) 2198-D012-ERSx
VPF-BO752F 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-B0752M 8000 8000 4,90 1,61(14,0) 0,77 (1,04)

18,90 4,39(39,0) 2198-D020-ERSx
VPF-B0753E 4500 4500 3,80 2,28(20,0) 1330 7,35 (65,0) 0,77 (1,04) 2198-D012-ERSx

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

28,20 9,76 (86,0) 2198-D020-ERSx
VPF-B1003T 7000 7000 9,58 418(37,0) 1,68(2,25)

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

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

2133 20,33 (180) 2198-D020-ERSx
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie VPF mit Kinetix 5700-Antrieben

(Fortsetzung)
. . Max. Still- Spitzenbrems-
Motor Bestellnr. Nenndrehzahl Max. Drehzahl ?targ;:stlllstands- zaour::es:ltllstands- standsstrom moment m%tosrll;?sr?;:- Kinetix 5700-Antriebe
* | U/min U/min A (0-5p) Nm (bin) des Systems des Systems W (gI-IP) 9 (480-V-AC-Eingang)
P A0-Sp. Nm (Ib in)

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

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

17,60 19,83 (175) 2198-D012-ERSx
VPF-B1303C 2250 2250 6,30 8,80(78,0) 1,74(2,33)

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

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

31,0 20,72 (183) 2198-D032-ERSx

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

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

28,20 25,03 (221) 2198-D020-ERSx
VPF-B1304E 3500 3500 9,44 10,29 (91,0) 240 (3,21)

33,76 28,45 (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

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie VPS mit Kinetix 5700-Antrieben

Max. Still-

Spitzenbremsmo-

Motor Nenndrehzahl | Max. Drehzahl L)ta::)lrel:stillstands- Ir)naolﬁ:!s:illstands- standsstrom ment des x]%tgsrll;?:?ﬁé K:‘::Itg)z 700-
Bestellnr. U/min U/min ) des Systems Systems NACE
A0-Sp. Nm (Ibin) A0Sp. Nm (ibin) kW (HP) (480-V-AC-Eingang)
17,6 17,9 (158) 2198-D012-ERSx
VPS-B1304D 3000 3000 71 8,1(72,0) 1,40(19) —
26,0 27,1(240) 2198-D020-ERSx
459 50,1 (443) 2198-D032-ERSx
VPS-B1653D 3000 3000 17,0 21,0(186) 3,29 (4,4) —
68,0 67,3 (600) 2198-D057-ERSx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPL mit Kinetix 5700-Antrieben

Max. Still-

Spitzenbrems-

Motor Nenndrehzahl | Max. Drehzahl L)tz:gemrstillstands- &1";::3"5““"5' standsstrom moment m;)sttt:ll:)gemessungs- ﬁ\rltiit(ie)l()zmo-
Bestellnr. U/min U/min ) des Systems des Systems N ACE:
A0-Sp. Nm (Ibin) AOSp. \m (bin) kw (480-V-AC-Eingang)
MPL-B1510V 8000 8000 0,95 0,26(23) 3,10 0,77 (6,8) 0,76 2198-D006-ERSX
MPL-B1520U 7000 7000 1,80 0,49 (4,3) 6,10 1,58 (13,9) 0,27 2198-D006-ERSX
MPL-B1530U 7000 7000 20 0,90 (8,0) 7,20 2,82(249) 0,39 2198-D006-ERSX
MPL-B210V 8000 8000 1,75 0,55(4,9) 5,80 1,52 (13,4) 0,37 2198-D006-ERSX
8,380 3,67(325) 2198-D006-ERSx
MPL-B220T 6000 6000 3,30 1,61(14,2) 0,62 —
13 4,74 (419) 2198-D012-ERSx
8,30 6,39 (56,6) 2198-D006-ERSx
MPL-B230P 5000 5000 2,60 2,10(18,6) 0,86
13 8,20(73,0) 2198-D012-ERSx
MPL-B310P 5000 5000 24 1,6 (14,1) 7,0 3,6(32) 0,77 2198-D006-ERSX
MPL-B320P 5000 5000 45 3,10(27) 14,0 8,2(725) 15 2198-D012-ERSx
17,6 10,4 (92,0) 2198-D012-ERSx
MPL-B330P 5000 5000 6,1 4,18 (37) 18
19,0 11,1(98) 2198-D020-ERSx
17,6 11,3 (100) 2198-D012-ERSx
MPL-B420P 5000 5000 6,3 4,74 (42) 19 —
220 13,5(119) 2198-D020-ERSx
28,2 17,6 (156) 2198-D020-ERSx
MPL-B430P 5000 5000 9,2 6,55 (58) 22
320 19,8 (175) 2198-D032-ERSx
17,6 17,7 (157) 2198-D012-ERSx
MPL-B4530F 3000 3000 6,/ 8,36 (74) 2]
21,0 20,3 (180) 2198-D020-ERSx
282 18,7 (166) 2198-D020-ERSx
MPL-B4530K 4000 4000 99 8,25(73) 26 —
310 20,3 (179) 2198-D032-ERSx
28,2 26,2(232) 2198-D020-ERSx
MPL-B4540F 3000 3000 91 10,20 (90) 26
29,0 27,1(240) 2198-D032-ERSx
13 13,85(123) 28,2 28,4(251) 2198-D020-ERSx
MPL-B4560F 3000 3000 3,2
11,8 14,0 (124) 36,0 34,4 (304) 2198-D032-ERSx
13 10,4 (92) 28,2 20,6 (182) 2198-D020-ERSx
MPL-B520K 3500 4000 35
11,5 10,7 (95) 33,0 23,2(205) 2198-D032-ERSx
MPL-B540D 2000 2000 10,5 194(172) 23,0 41,0(362) 34 2198-D020-ERSx
MPL-B540K 4000 4000 20,5 194 (172) 60,0 48,6 (430) 54 2198-D057-ERSx
MPL-B560F 3000 3000 20,6 26,8 (237) 68,0 67,8 (600) 55 2198-D057-ERSx
813 81,0(717) 2198-D057-ERSx
MPL-B580F 3000 3000 26,0 34,0 (301) 7
94,0 87,0(770) 2198-5086-ERSx
813 73,0 (646) 2198-D057-ERSx
MPL-B580) 3800 3800 320 34,0(301) 79
94,0 81,0(717) 2198-5086-ERSx
MPL-B640F 2000 3000 321 36,7 (325) 05,0 72,3 (640) 6,1 2198-D057-ERSx
MPL-B660F 2000 3000 385 48,0 (425) 9,0 101,1(895) 6,1 2198-5086-ERSx
MPL-B680D 2000 2000 34,0 62,8 (556) 94,0 154,2 (1365) 93 2198-5086-ERSx
MPL-B680F 2000 3000 480 60,0 (531) 9,0 108,5 (960) 75 2198-5086-ERSx
1216 130 (1150) 2198-5086-ERSx
MPL-B680H 2000 3500 51,0 60,0 (531) 75
140 146,9 (1300) 2198-5130-ERSx
MPL-B860D 2000 2000 475 83,0(735) 95,5 152,5 (1350) 125 2198-5086-ERSx
MPL-B880C 1500 1500 475 110 (973) 97,5 203 (1797) 12,6 2198-5086-ERSx
MPL-B880D 2000 2000 67,0 110 (973) 9,0 147 (1301) 12,6 2198-5130-ERSx
MPL-B960B 1200 1200 425 130 (1150) 94,0 231(2044) 12,7 2198-5086-ERSx
1216 219,8 (1945) 2198-5086-ERSx
MPL-B960C 1500 1500 55,0 1243 (1100) 14,8
125 226 (2000) 2198-5130-ERSx
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPL mit Kinetix 5700-Antrieben

Motor Nenndrehzahl | Max. Drehzahl Is)targﬁlrstillstands— gia()une:;sﬂllstands— g::dizltll!om Z:);:Yz;r:]lt)rems- m;)sttzrl:);messungs— m?.tgﬁz 700-
Bestellnr. U/min U/min AO-Sp. \m (bin) ;\i%s SSF))l.stems ;ilcne: (S‘g?;;ems W (480-V-AC-Eingang)
MPL-B960D 2000 2000 70,0 124,3 (1100) 125 226 (2000) 15,0 2198-5130-ERSx
MPL-B980B 1000 1000 40,0 162,7 (1444) 94,0 278 (2460) 152 2198-5086-ERSx
MPL-B980C 1500 1500 68,2 158,2 (1400) 140 271,2 (2400) 16,8 2198-5130-ERSx
MPL-B980D 2000 2000 79,0 158,2 (1400) 140 260 (2300) 18,6 2198-5130-ERSx
MPL-B980E 1500 2750 105 141 (1250) 216, 237(2100) 13,0 2198-5160-ERSx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPM mit Kinetix 5700-Antrieben

Bemes- . . Max. Still- Spitzenbrems- Kinetix 5700-
Motor sungsdreh- Nenndreh- | Max. Dauerstillstands- | Dauerstillstands- | - oo moment Motorbemes- Antriebe
Bestellnr. zahl Ea/hl. B;ehzahl ;t(r)o;n Nmon|1be nt) des Systems des Systems i\l;? gsleistung (480-V-AC-Ein-
U/min min min . m{lbin A0-Sp. Nin (I in) gang)

838 6,0(53,1) 2198-D006-ERSY
MPM-B1151F 3000 4000 5000 2,71 23(203) 0,75 —

99 6,6 (58,0) 2198-D012-ERSx

17,6 53(469) 2198-D012-ERSx
MPM-B1151T 6000 5000 7000 5,62 23(203) 0,90 —

20,5 59(52,.2) 2198-D020-ERSx
MPM-B1152C 1500 2500 3000 361 50(442) 124 13,5(119) 1,20 2198-D012-ERSx

17,6 11,7 (103) 2198-D012-ERSx
MPM-B1152F 3000 4000 5200 6,17 50(44,.2) 1,40 —

211 13,5(119) 2198-D020-ERSx

28,2 10,7 (94,7) 2198-D020-ERSx
MPM-B1152T 6000 4000 7000 11,02 50(44,.2) 1,40 —

379 13,5(119) 2198-D032-ERSx

17,6 16,9 (149) 2198-D012-ERSx
MPM-B1153E 2250 3000 3500 6,21 6,5(57,5) 1,40 —

216 19,8 (175) 2198-D020-ERSx

28,2 17,9 (158) 2198-D020-ERSx
MPM-BT153F | 3000 4000 5500 9,20 6,5(57,5) 1,40 _—

320 19,8 (175) 2198-D032-ERSx

459 14,8 (131) 2198-D032-ERSx
MPM-B1153T 6000 4000 7000 15,95 6,5(57,5) 1,45 S EEEE—

55,5 16,5(146) 2198-D057-ERSx
MPM-B1302F 3000 4000 4500 8,57 6,6 (58,4) 22,1 13,5(119) 1,65 2198-D020-ERSx
MPM-B1302M | 4500 4000 6000 12,57 6,6 (584) 324 13,5(119) 1,65 2198-D032-ERSx
MPM-B1302T 6000 4000 7000 16,83 6,7 (59,3) 434 13,5(119) 1,65 2198-D032-ERSx

17,6 22,8(202) 2198-D012-ERSx
MPM-B1304C 1500 1870 2750 7,00 10,3 (91,1) 2,00 EEEESEE—

215 27,1(240) 2198-D020-ERSx

28,2 23,4(207) 2198-D020-ERSx
MPM-B1304E 2250 3500 4000 10,75 10,2(90,3) 2,20 —

34,2 27,1(240) 2198-D032-ERSx
MPM-B1304M | 4500 3500 6000 19,02 10,4 (92,0) 60,6 27,1(240) 2,20 2198-D057-ERSx

28,2 22,7(201) 2198-D020-ERSx
MPM-B1651C 1500 3000 3500 10,21 11,4(101) 2,50 EEEEEEEE—

29,2 23,2(205) 2198-D032-ERSx

459 21,9(194) 2198-D032-ERSx
MPM-B165TF | 3000 3000 5000 17,75 11,4(101) 250 —

50,9 23,2 (205) 2198-D057-ERSx
MPM-B165TM | 4500 3000 5000 22,46 11,4 (101) 56,8 23,2 (205) 2,50 2198-D057-ERSx
MPM-B1652C 1500 2500 2500 N5 16,0 (142) 33,6 40,0 (354) 3,80 2198-D032-ERSx
MPM-B1652E 2250 3500 3500 20,94 21,1(187) 60,5 48,0 (425) 4,30 2198-D057-ERSx
MPM-B1652F 3000 3500 4500 28,74 21,1(187) 841 48,0 (425) 4,30 2198-D057-ERSx
MPM-B1653C 1500 2000 2500 20,05 26,7 (236) 59,2 67,8 (600) 4,60 2198-D057-ERSx
MPM-B1653E 2250 3000 3500 27,00 26,8(237) 729 62,0 (549) 510 2198-D057-ERSx
MPM-B1653F | 3000 3000 4000 34,94 31,0 (274) 943 56,1 (49) 510 2198-S086-ERSX
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPM mit Kinetix 5700-Antrieben

U/min U/min U/min A0-Sp. Nm (b in) AO-Sp. N (Ibin) kW gang)
MPM-B2152C 1500 2000 2500 27,40 36,7 (325) 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) 590 2198-5086-ERSx
MPM-B2152M | 4500 2500 5000 44,58 34,1(302) 76,3 52,9 (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

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPF mit Kinetix 5700-Antrieben

Mot Nenndreh- Max. Dauerstillstands- Dauerstillstandsmo- | Max. Stillstands- Spitzenbremsmo- | Motorbemes- Kinetix 5700-
B(;)stzlilnr zahl Drehzahl strom des Systems ment strom des Systems | ment des Systems | sungsleistung Antriebe
’ U/min U/min A0-Sp. Nm (Ibin) A0-Sp. Nm (Ibin) kW (HP) (480-V-AC-Eingang)
MPF-B310P 5000 5000 230 1,60 (14) 7,10 36(32) 077 2198-D006-ERSY
MPF-B320P 5000 5000 4,24 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 4,18 (37) 16 —
19,0 11,1(98) 2198-D020-ERSx
282 17,6 (156) 2198-D020-ERSx
MPF-B430P 5000 5000 9,20 6,55 (58) 20 TS SE—
320 19,8 (175) 2198-D032-ERSx
282 18,7 (165) 2198-D020-ERSx
MPF-B4530K 4000 4000 9,90 8,25(73) 24 —
31,0 203(179) 2198-D032-ERSx
282 26,2(232) 2198-D020-ERSx
MPF-B4540F 3000 3000 9,10 10,20 (90) 25 —
29,0 27,1(240) 2198-D032-ERSx
MPF-B540K 4000 4000 20,5 19,4 (171) 60,0 48,6 (430) 41 2198-D057-ERSx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPS mit Kinetix 5700-Antrieben

Mot Nenndreh- | Max. Dauerstillstands- Dauerstillstandsmo- ﬂ?:hs(tiigstands- Spitzenbremsmo- | Motorbemes- Kinetix 5700-
B(;)stzlilnr zahl Drehzahl strom ment Systems ment des Systems | sungsleistung Antriebe
’ U/min U/min A0-Sp. Nm (Ibin) AyO»Sp Nm (Ibin) kW (HP) (480-V-AC-Eingang)
17,6 10,5(929) 2198-D012-ERSx
MPS-B330P 5000 5000 49 3,60(32) 13
19,0 11,0(97,2) 2198-D020-ERSX
17,6 19,2(170) 2198-D012-ERSx
MPS-B4540F 3000 3000 71 8,1(72) 14
26,0 27,1(240) 2198-D020-ERSX
459 49,7 (440) 2198-D032-ERSx
MPS-BS60F 3000 3000 17,0 21,5(190) 35
68,0 67,8 (600) 2198-D057-ERSx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Leistungsspezifikationen der HPK-Serie (460 V) mit Kinetix 5700-Antrieben

Max. Stillstands-

Motor Bemessungs- | Max. Dauerstillstands- Dauerstillstandsmo- strom des Spitzenbremsmo- Motorbgmes- Kine'tix 5700-
Bestellnr. drehzahl Drehzahl strom ment . Systems ment Qes Systems | sungsleistung Antriebe ]
U/min U/min A0-Sp. Nm (Ibin) A0Sp. Nm (Ibin) kW (HP) (480-V-AC-Eingang)

HPK-B1307C 48,2 112(991) 113,0 260 (2301) 17,1(229) 2198-5086-ERSx
HPK-B1308C 59,6 141(1248) 1193 262 (2319) 21,6(289) 2198-5086-ERSx
HPK-B1310C b 0 64,9 155(1372) 1440 325 (2876) 238(319) 2198-S130-ERSx
HPK-B1613C 109,8 271(239) 2170 542 (4797) 41,7(55,9) 2198-5160-ERSx
HPK-B1307E 81,0 96,0 (849) 146,6 165 (1460) 29,8(39,9) 2198-5130-ERSx
HPK-B1308E 3000 5000 914 115(1018) 190,3 230(2036) 357 (478) 2198-5160-ERSx
HPK-B1609E 120,2 150 (1327) 2170 270(2390) 46,5(62,3) 2198-5160-ERSx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen der HPK-Series (400 V) mit Kinetix 5700-Antrieben

Max. Stillstands-

Motor Bemessungs- | Max. Dauerstillstands- Dauerstillstandsmo- strom des Spitzenbremsmo- | Motorbemes- Kinetix 5700-
Bestelln drehzahl Drehzahl strom ment Systems ment des Systems | sungsleistung Antriebe
' U/min U/min A0-Sp. Nm (Ibin) AyOfSp Nm (Ibin) kW (HP) (480-V-AC-Eingang)

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) 2338(324) 2198-5160-ERSx

HPK-E1307E 102,0 96,0 (849) 2170 202 (1788) 29,8(39,9) 2198-5160-ERSx
—1 3000 5000

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

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Linearbewegung - Leistungsspezifikationen

Diese linearen Achssteuerungsfamilien sind kompatibel mit Kinetix 5700-Servoantrieben.

Familie Seite
Integrierte Linearantriebe der LDAT-Series 56
Integrierte Lineareinheiten der MP-Series (Serie MPAS) 60
Elektrozylinder der MP-Series (Serie MPAR) 60
Hochbelastbare Elektrozylinder der MP-Series (Serie MPAI) 61

Informationen zu Kinetix 5700-Antriebssystemkombinationen mit einer Auswahl an Kabelbestellnummern und Kraft/
Geschwindigkeits-Kurven finden Sie in der Publikation KNX-RMO10, Kinetix 5700 Drive Systems Design Guide.

IMPORTANT Diese Systemkombinationen umfassen nicht alle moglichen Motor/Antriebs-Kombinationen. Bitte
Uberprifen Sie die Kompatibilitat mithilfe der Software Motion Analyzer. Rufen Sie folgende Website auf,
um auf Motion Analyzer zuzugreifen: https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.

Leistungsspezifikationen der LDAT-Serie mit Kinetix 5700-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Linear-Thrustern der Baugrof3e 30

Max. . : Max. Max. -
Linear-Thruster Geschwindigkeit Daverstillstandsstrom Daverstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang Kinetix 5700-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe
ms A0-Sp. N AOSp. N kw (480-V-AC-Eingang)
LDAT-5031010-Dxx 24 0,20
LDAT-5031020-Dxx 31 025
48 81(18) 12,2 168 (38) 2198-D012-ERSx
LDAT-5031030-Dxx 35 029
LDAT-5031040-Dxx 38 0,31
LDAT-5032010-Dxx 31 040
LDAT-5032020-Dxx 4,1 0,52
74 243 2198-D020-ERSx
LDAT-5032030-Dxx 47 059
LDAT-5032040-Dxx 50 0,63
126(28) 336 (76)
LDAT-5032010-Exx 31 040
LDAT-5032020-Exx 41 0,52
37 12,2 2198-D012-ERSx
LDAT-5032030-Exx 47 059
LDAT-5032040-Exx 50 0,63
LDAT-5033010-Dxx 35 0,67
LDAT-5033020-Dxx 47 088
1 36,5 2198-D032-ERSx
LDAT-5033030-Dxx
50 095
LDAT-5033040-Dxx
190 (43) 504 (113)
LDAT-5033010-Exx 35 0,67
LDAT-5033020-Exx 47 087
37 12,2 2198-D012-ERSx
LDAT-5033030-Exx
50 091
LDAT-5033040-Exx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

56 Rockwell Automation-Publikation KNX-SG001D-DE-P - Mai 2018


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

Kinetix 5700-Antriebssysteme

Leistungsspezifikationen mit Linear-Thrustern der Baugrof3e 50

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigheit | Dauerstlitandsstrom | Dauerstilstandskeaft | istanggstrom | stllstandskraft | Nennausgang | Kinetix 5700-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe
/s A0-Sp. N AOSp. N Kw (480-V-AC-Eingang)

LDASO51010-Dn | 28 03¢
DATSO0ST00-Dr | 37 043
DAISO51030-m | 41 31 192) 14 363 (82) 049 2198-D012-ERS«
DATSO5100-Dec | 44 053
DAISO51050-Dn | 47 055
LDAFS0S2010-0 | 37 092
DAIS052020-D0 | 48 1,20
LDAT-5052030-Dox 62 07 2198-D020-ERSx
DAIS052040-D0 | 50 1,24
LDAT-5052050-Dox

251 (56) 727 (163)
DASO052010-60 | 37 080
LDAFS05200-B | 46 098
LDAT-5052030-60¢ 31 14 2198-D012-ERS«
LDATSO052040-B | 46 102
LDAT-5052050-60¢
LDAFSOS3010-D | 4/ 1,5
LDAT-5053020-Dix

94 42 2198-D032-ERS«

LDAIS053030-D | 50 187
bi 378 (89) 1093 246)
LDAT-5053050-Dix
LDAT-5053010-b0¢
bi 35 31 14 1,04 2198-D012-ERSx
LDAT-5053050-60¢
DAIS054010-Di | 44 26
LDAT-5054020-Dix 124 85 2198-D032-ERSx
bi 500 25
LDAT-5054050-Dex

509 (114) 1453 (327)
DATSOS401080 | 44 187
LDAT-5054020-xx 62 07 2198-D020-ERSx
bi 50 205

LDAT-5054050-Exx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Leistungsspezifikationen und Linear-Thruster der Baugré3e 70

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigkeit | Daverstillstandsstrom | Dauerstilistandskraft | qyyciandostrom | Stillstandskraft | Nemnausgang | Kinetix 5700-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe
m/s A0-Sp. N A0-Sp. N kw (480-V-AC-Eingang)

LDAT-5072010-Dix 39 137
LDAT-5072020-Dxx

6,0 220 2198-D020-ERSx
LDAT-5072030-Dxx 50 1,64
bis
LDAT-5072070-Dxx 364 (82) 1055 (237)
LDAT-5072010-Exx
L DAT-5072020-Exx 35 30 11,0 1,03 2198-D012-ERSx
bis
LDAT-5072070-Exx
LDAT-5073010-Dix 44 2,27
LDAT-5073020-Dxx 9,0 328 2198-D032-ERSx
bis 50 2,50
LDAT-5073070-Dxx 554 (125) 1576 (354)
LDAT-5073010-Exx
bis 24 30 109 1,01 2198-D012-ERSx
LDAT-5073070-Exx
LDAT-5074010-Dxx 47 3,15
LDAT-5074020-Dxx 19 435 2198-D032-ERSx
bis 50 3,30
LDAT-5074070-Dxx 730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-Bxx
bis 35 6,0 2,7 2,08 2198-D020-ERSx
LDAT-5074070-Exx
LDAT-5076010-Dxx
LDAT-5076020-Dxx 50 18,2 66,4 5,02 2198-D057-ERSx
bis
LDAT-5076070-Dxx 1122(252) 3189 (717)
LDAT-5076010-Exx
bis 35 91 332 318 2198-D032-ERSx

LDAT-5076070-Exx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Leistungsspezifikationen mit Linear-Thrustern der Baugré3e 100

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigkeit Dauerstillstandsstrom Dauerstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang Kine.tix 5700-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe
Y A0-Sp. N A0-Sp. N kw (480-V-AC-Eingang)

L DAT-5102010-Dyx 34 144
L DAT-5102020-Dxx 44 1,74
L DAT-5102030-Dxx

57 210 2198-D020-ERSx
LDAT-5102040-Dyx

50 456 (103) 1289 (290) 191

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

86 315 2198-D032-ERSx
| DAT-5103030-Dxx 50 293
bis 702 (158) 1935 (435)
L DAT-5103090-Dxx
L DAT-5103010-Exx
bis 18 29 10,5 092 2198-D012-ERSx
L DAT-5103090-Exx
LDAT-5104010-Dyx 41 3,76
L DAT-5104020-Dyx

11,5 420 2198-D032-ERSx
L DAT-5104030-Dyx 50 4,29
bis 929 (209) 2578 (580)
| DAT-5104090-Dyx
L DAT-5104010-Exx
bis 27 57 210 2,07 2198-D020-ERSx
L DAT-5104090-Exx
L DAT-5106010-Dxx 45 54
| DAT-5106020-Dxx 173 63,0 2198-D057-ERSx
bis 50 587
L DAT-5106090-Dxx 1403 (315) 3871(870)
L DAT-5106010-Exx
bis 27 8,6 315 294 2198-D032-ERSx

LDAT-5106090-Exx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen mit Linear-Thrustern der Baugro3e 150

Max. : : Max. Max. _—
Linear-Thruster Geschwindigkeit Daverstilstandsstrom | Dauerstilstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft | \ennausgang Kinetix 5700-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe

ms A0-Sp. N A0Sp. N kw (480-V-AC-Eingang)
LDAT-5152010-Dxx 32 1,76
LDAT-5152020-Dxx 53 19,5 2198-D020-ERSx
bis 35 1,89
LDAT-5152090-Dxx 643 (145) 1799 (404)
LDAT-5152010-Bxx
bis 18 2,7 98 0,87 2198-D012-ERSx
LDAT-5152090-Exx
LDAT-5153010-Dix
bis 36 80 29,1 287 2198-D032-ERSx
LDAT-5153090-Dxx

978 (220) 2680 (602)

LDAT-5153010-Brx
bis 12 2,7 91 0,80 2198-D012-ERSx

LDAT-5153090-Bxx
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Leistungsspezifikationen mit Linear-Thrustern der Baugrofe 150 (Fortsetzung)

Max. . . Max. Max. -
Linear-Thruster Geschwindigkeit | D2verstillstandsstrom | Dauerstillstandskraft | giyceandcstrom | Stillstandskraft | NEW"ausgang | Kinetix 5700-
Bestellnr. 460VAC des Systems des Systems des Systems des Systems :60‘/ A ?4';;5';": CEingang)
mis A0-Sp. N A0-Sp. N W ingang
LDAT-5154010-Dxx
bis 35 10,7 391 383 2198-D032-ERSx
LDAT-5154090-Dxx
1306 (294) 3597 (809)
LDAT-5154010-Bxx
bis 18 53 19,5 1,78 2198-D020-ERSx
L DAT-5154090-Exx
LDAT-5156010-Dix
bis 36 16,3 594 585 2198-D057-ERSx
LDAT-5156090-Dxx
1997 (449) 5469 (1229)
LDAT-5156010-Exx
bis 18 8,1 19,8 2,1 2198-D020-ERSx
LDAT-5156090-Exx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAS mit Kinetix 5700-Antrieben

neeine o | D | DA, | | WS | el | (e T
AO-Sp. N AO-Sp. N kW (480-V-AC-Eingang)

MPAS-Bxoxx1-VO5SXA 200 (7,9) U 1,75 521(117) 3,50 1212(272) 0,37 2198-D006-ERSx
MPAS-Bxxxx2-V205%A 1124 (44)3) @ 3,30 462 (104) 6,60 968 (218) 0,62 2198-D006-ERSX
MPAS-B8xuxF-ALMO2C 5000 (200) 3,50 189 (42,5) 9,30 456 (103) 0,527 2198-D012-ERSx
MPAS-B8xxF-ALMS2C 5000 (200) 305 159 (35,7) 837 399 (89,7) 0,475 2198-D006-ERSX
MPAS-BIxux-ALMO02C 5000 (200) 3,40 285 (64,1) 9,10 680 (153) 0,768 2198-D012-ERSx
MPAS-BIxux-ALMS2C 5000 (200) 3,03 245 (55,1) 819 601 (135) 0,69 2198-D006-ERSX

(1) Bei einer Hublange von 900 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 176 mm/s. Bei einer Hublange von 1020 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 143 mmy/s.
(2)  Beieiner Hubldnge von 780 mm betrdgt die Hchstgeschwindigkeit 889 mm/s. Bei einer Hubldnge von 900 mm betrdgt die Hochstgeschwindigkeit 715 mm/s. Bei einer Hublange von 1020 mm
betrdgt die Hochstgeschwindigkeit 582 mm/s.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAR mit Kinetix 5700-Antrieben

g | oo | S| bttt | o ot | st | et | Kt 7
A0-Sp. N A0-Sp. N kw (480-V-AC-Eingang)

MPAR-B1xxxB 150 1,15 240 (53,9) 135 300 (67,4) 0,036 2198-D006-ERSx
MPAR-BTxixE 500 149 280 (62,9) 171 350(78,7) 0,140 2198-D006-ERSK
MPAR-B2xixC 250 167 420 (94,4) 1,90 525(118) 0,105 2198-D006-ERSK
MPAR-B2xuxF 640 329 640 (144) 393 800 (180) 0410 2198-D006-ERSK
MPAR-B3xixE 500 516 2000 (450) 6,17 2500 (562) 1,00 2198-D012-ERSx
MPAR-B3xuxH 1000 6,13 1300 (292) 6,79 1625 (365) 130 2198-D012-ERSX

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAI mit Kinetix 5700-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5700-Antrieben (Kugelrollspindel)

) . Dauerstillstandskraft des Systems | Max. Still- Max. still- .
Elektrozylinder ADA;);{RM L);:)l;rstlllstands N standsstrom standskraft xlzr:zlr:ﬁ:u:r?g Kinetix 5700-Antriebe
Bestellnr. / A0S des Systems des Systems W 9 (480-V-AC-Eingang)
mm/s P 25°C 40°C A0-Sp. N
MPAI-B2076CV1 0,90 890 (200) 706 (159) 2,30 0,22
MPAI-B2150CV3 305(12) 1446 (325) 2198-D006-ERSx
—_—— 1,29 1446 (325) 1147 (258) 3,25 0,25
MPAI-B2300CV3
MPAI-B3076CM1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
135 4,57 0,27 2198-D006-ERSx
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814 (183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-B3150CM3
—29(M)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 4,30 4448 (1000) 2198-D006-ERSX
MPAI-B3450CM3 188 (7,3)
2,81 039
MPAI-B3150EM3
— 1 559(22)
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 7,07 4003 (900) 2198-D006-ERSY
MPAI-B3450EM3 376(15)
MPAI-B4150CM3
—1279(11)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8,68 8896 (2000) 2198-D012-ERSx
MPAI-B4450CM3 245(9,5)
561 043
MPAI-B4150EM3
— 1 559(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 0,55 2198-D012-ERSx
MPAI-B5xxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16,70 13,122 (2950)
Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5700-Antrieben (Rollengewinde)
. . 3 Dauerstillstandskraft des Systems | Max. Still- Max. still- .
Elektrozylinder ,zvm' Dreh ls)ta::)lgstlllstands N standsstrom standskraft 'I;Inir:::?::u:g Kinetix 5700-Antriebe
Bestellnr. / A0S des Systems des Systems W gang (480-V-AC-Eingang)
mm/s P 25 40° A0-Sp. N
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
1,45 457 0,27 2198-D006-ERSx
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431(547)
MPAI-B3150RM3
—_279(M)
MPAI-B3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176 (6,9)
281 7,07 0,39 2198-D006-ERSX
MPAI-B3150SM3
— 559(22)
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-B3450SM3 353(14)
MPAI-B4150RM3
—_—79(M)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 19 (7,6)
561 14,14 043 2198-D0T2-ERSx
MPAI-B41505M3
—15%9(22)
MPAI-B4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B4450SM3 393 (15)

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5700-Antriebssysteme

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie LDC mit Kinetix 5700-Antrieben
(400-V-Klasse)

Bemessungslei-

. Dauerstillstands- Dauerstillstandskraft | Max. Stillstands- Max. Stillstands- o Kinetix 5700-
'é'gset::m:’tor M7x. Drehzahl strom des Systems strom des Systems | kraft des Systems ;tll.(;rt\grges Linear- Antriebe
: ms £0-5p. N £0-5p. N o (480-V-AC-Eingang)
LDC-C030100-DHT 4.6 74..011(17...25) 12,1 188 (42) 037...055 2198-D012-ERSX
LDC-C030200-DHT 100 (32,9) 81...122 243 2198-D020-ERSX
R 148...222 (33...50) 375 (84) 074...11 e

LDC-C030200-EHT 41...6 12,1 2198-D012-ERSX

LDC-C050100-DHT 39..59 19..17907..40) | 117 302 (68) 0,59...089 2198-D012-ERSX

LDC-C050200-DHT 79..118 233 2198-D020-ERSX
240...359(54...81) 600 (135) 1,20...1,79

LDC-C050200-EHT 100 (32,9) 39...59 16 2198-D012-ERSX

LDC-C050300-DHT 18...177 359 2198-D032-ERSX
363...544(82...122) 941 212) 181..272

LDC-C050300-EHT 39...59 120 2198-D012-ERSX

LDC-C075200-DHT 77..115 29 2198-D020-ERSX
348...523(78...117) 882 (198) 174...261

LDC-C075200-EHT 38...57 115 2198-D012-ERSX

LDC-C075300-DHT 15...17,2 356 2198-D032-ERSX

100(32,9) 53...784 (117...176) 1368 (308) 261..39

LDC-C075300-EHT 38...57 19 2198-D012-ERSX

LDC-C075400-DHT 153...230 474 2198-D032-ERSX
?]9577 : '1%‘55) 1824 (410) 348,522

LDC-C075400-EHT 77..115 o 37 2198-D020-ERSX

LDC-C100300-DHT 1M1...167 343 2198-D032-ERSX
674...1012 1767 (397 337...506
(152...227) (397) 2l

LDC-C100300-EHT 37...56 14 2198-D012-ERSX

LDC-C100400-DHT 148...222 699 1349 457 2198-D032-ERSX

100(329) 000, 303) 2356 (530) 449,674

LDC-C100400-EHT 74,111 - 28 2198-D020-ERSX

LDC-C100600-DHT 22..333 685 2198-D0S7-ERSX
2335‘39 e 5252)3 3534 (794) 674...10,11

LDC-C100600-EHT 1M1...167 o 343 2198-D032-ERSX

LDC-C150400-DHT 141...211 D81 19 452 2198-D032-ERSX
088, 43 3498 (786) 6,40...961

LDC-C150400-EHT 70...106 26 2198-D020-ERSX

- 1100029

LDC-C150600-DHT 211,317 678 2198-D057-ERSX
233222 : 'gfgf 5246 (1179) 961...1441

LDC-C150600-EHT 106...158 o 339 2198-D032-ERSX

(1) Die Werte stellen den Bereich zwischen keiner Kiihlung (niedriger Wert) und Wasserkiihlung (hoher Wert) dar.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspeifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Die Kinetix® 5500-Servoantriebe und Kinetix VP-Servomotoren bieten
eine effiziente Achssteuerungsldsung mit hoher Leistung und
Skalierbarkeit durch Motorwicklungen, die auf den jeweiligen
Leistungsbereich abgestimmt sind, um eine optimierte
Systemdimensionierung zu ermdéglichen.

Dieses Achssteuerungssystem erweitert das aktuelle Midrange-Portfolio
und ist fir den Anschluss an und den Betrieb mit ControlLogix® 5570-
und 5580-Steuerungen oder CompactLogix™ 5370- und 5380-
Steuerungen konzipiert. Dabei nutzt es die Studio 5000®-Umgebung
und unterstitzt Integrated Motion im EtherNet/IP™-Netzwerk.

Kinetix 5500 2198-Hxxx-ERS2-Antriebe (integrierte Sicherheit) verwenden
GuardlLogix® 5570- und 5580- oder Compact GuardLogix 5370- oder
5380-Sicherheitssteuerungen fiir Verbindungen zum dezentralen POINT
Guard I/O™-EtherNet/IP-Adapter, der SIL 3-Sicherheitssteuerungen
unterstatzt.

Mit den Vorteilen dieses Achssteuerungssystems kdnnen Sie jetzt mit nur
einem Netzwerk Achssteuerungsanwendungen auf einer einzigen
Steuerungsplattform ausfiihren — wodurch der Aufbau, Betrieb und die
Instandhaltung von Anlagen vereinfacht wird.

Kinetix 5500-Servoantrieb - Leistungsmerkmale

« Hohe Leistung bei einem kleineren Befestigungsmal3 und einer optimierten Leistungsdichte
« Ein Motorkabel, das Stromversorgung, Feedback und Bremsleiter sowie den SpeedTec-Anschluss bereitstellt
« FEinachsiger Betrieb fir kostengunstige, einfache Anwendungen
«+ Flexible LeistungsanschlUsse in mehrachsigen Konfigurationen, die einen gemeinsamen Bus nutzen
- Gemeinsam genutzte AC-, gemeinsam genutzte DC-, gemeinsam genutzte AC/DC- und Hybridkonfigurationen
« Integrierte Achssteuerung und integrierte Sicherheit im EtherNet/IP-Netzwerk
« Durch den TUV Rheinland zertifizierte Steuerung mit sicherer Drehmomentabschaltung (Safe Torque-Off, STO)

- 2198-Hxxx-ERS: Festverdrahtete Sicherheit, PL d, Kategorie 3 gemal 1SO 13849 und SIL CL2 gemal IEC 61508,
I[EC 61800-5-2 und IEC 62061

- 2198-Hxxx-ERS: Integrierte Sicherheit, PL e, Kategorie 3 gemal3 ISO 13849 und SIL CL3 gemal3 IEC 61508,
IEC 61800-5-2 und IEC 62061

« Vielseitiger AC-Eingangsspannungsbereich:
- 195 bis 264 V effektiv, einphasig
- 195 bis 264 V effektiv, dreiphasig
— 324 bis 528 V effektiv, dreiphasig

« Kinetix VP-Motorwicklungsoptionen, die auf die Leistungsbereiche der Antriebe abgestimmt sind und eine
optimierte Systemdimensionierung ermoglichen

- 0,2 bis 14,6 kW Dauerausgangsleistung
- 1,4 bis 32,5 A, 0-Spitze, Dauerausgangsstrom (Wechselrichter)
« Kondensatormodul der Serie 2198 und Bremswiderstand der Serie 2097 fiir die Verwaltung der Energieabsorption
« Digitales RuckfUihrungsgerat (DSL) stellt der Steuerungsschaltung Motorleistungsdaten in Echtzeit zur Verfigung
- Hochauflésende Hiperface DSL-Multi-Turn- oder Single-Turn-Absolut-Encoder-Rickfihrung
« Unterstltzung fur PermanentmagnetServomotoren und Aktoren
« Unterstltzung fur asynchrone Motoren mit offenem Regelkreis

Einen Vergleich der Leistungsmerkmale der verschiedenen Antriebsfamilien finden Sie unter Servoantriebe ab Seite 29.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Kinetix 5500-Servoantriebe - Komponenten

Kinetix 5500-Servoantriebssysteme bestehen aus den folgenden erforderlichen Komponenten:
o 2198-Hxxx-ERS- oder 2198-Hxxx-ERS2-Servoantriebe (umfasst Feedback-Anschlusssatz 2198-KITCON-DSL)
« Kinetix VP-Servomotoren

- Verwenden Sie freiliegende 2090-CSxM1DF- oder 2090-CSxM1DG-Litzendrahte mit dem Feedback-Anschlusssatz
2198-KITCON-DSL

« Rotationsmotoren und Linearaktoren der MP-Series™ sowie Linear-Thruster der LDAT-Series

- Verwenden Sie 2090-CPxM7DF-Leistungs-/Bremskabel und 2090-CFBM7DF-Ruckfihrungskabel mit dem
Feedback-Wandlersatz 2198-H2DCK (Serie B oder hoher)

« Asynchrone Motoren mit Frequenzsteuerungsmethoden Gber grundlegende Volt/Hertz, Lufter/Pumpe V/Hz oder
sensorlosen Vektor mit offenem Regelkreis

o Ein 24-V-Netzteil 1606-XLxxx fr Steuer- und Motorbremsspannung
« Ethernet-Kabel 1585J-M8CBJM-x (abgeschirmt)

Kinetix 5500-Servoantriebssysteme kdnnen auch die folgenden optionalen Komponenten umfassen:
« Ein Kondensatormodul 2198-CAPMOD-1300
« Encoder-Ausgangsmodul 2198-ABQE
« Ein 2198-DBxx-F-AC-NetZfilter
« Ein 2097-Rx-Bremswiderstand
« Anschlusssystem der Serie 2198 mit gemeinsam genutztem Bus

Ausfuhrliche Informationen zu den Anforderungen der Kinetix 5500-Antriebssysteme finden Sie in der Publikation
KNX-RMQQ9, Kinetix 5500 Drive Systems Design Guide.

Kinetix 5500-Servoantriebe — Auswahl

Antrieb - Bestellnr. ") | Antrieb - Bestellnr. ! " ) Dauerausgangsleistung Dauerausgangsstrom
(festverdrahtetes Safe | (integriertes Safe BaugroBe Eingangsspannung
KW A0-Sp.
Torque-off) Torque-off)
0,2kW
2198-H003-ERS 2198-H003-ERS2 03 kW 14
1 0,6 kW
195 bis 264 V effektiv, einphasig | 0,5kW
2198-H008-ERS 2198-H008-ERS? 195 bis 264 V effekiy, dreiphasig | 0,8 kW 35
324bis 528 V effektiv, dreiphasig | 1,6 kW
1,0kwW
2198-H015-ERS 2198-H015-ERS2 1,5KwW 71
3,2kW
2 24 kW
2198-H025-ERS 2198-H025-ERS2 5 TkW 13
195 bis 264 V effektiv, dreiphasig | 4,0 kW
2198-HOA0-ERS 2198-HOA0-ERS2 324 bis 528 V effektiv, dreiphasig | 8,3 kW 184
70kW
2198-H070-ERS 2198-H070-ERS2 3 146 kW 325

(1) Indergesamten Publikation bedeutet bei einer auf -ERSx endenden Bestellnummer fiir den Kinetix 5500-Antrieb, z. B. 2198-H003-ERSx, die Variable (x), dass die Bestellnummer des Antriebs -ERS oder -ERS2 sein kann.

Spezifikationen der Kinetix 5500-Antriebsmodule, die nicht in dieser Publikation enthalten sind, finden Sie in der
Publikation KNX-TDQO03, Kinetix Servo Drives Technical Data.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Typische Hardwarekonfigurationen

Diese typischen Hardwarekonfigurationen veranschaulichen die Anwendung von Servoantrieben, Motoren und
Achssteuerungszubehorteilen, die fur Kinetix 5500-Antriebssysteme verflgbar sind.

Eigenstandige Konfigurationen

In diesen Beispielen ist ein einzelner, eigenstandiger Antrieb mit und ohne das Kondensatormodul der Serie 2198
abgebildet.

Einphasige oder
dreiphasige
Eingangsleistung

Verdrahtete Erdungssammelleitung
Netz- fiir den Schaltschrank
trenn- -
schalter

2198-Hxxx-ERS-Antrieb EEE 2198-Hxxx-ERS-Antrieb (Draufsicht)
(Draufsicht) mit Kondensatormodul
2198-CAPMOD-1300

2198-DBxx-F ©—
AC-Netzfilter
(erforderlich fur CE) EE

=i

Schaltkreisschutz

AC-Eingang der Hauptversorgung ist
mit dem Standardeingangsanschluss
verdrahtet.

— T
o
— 0

AC- und 24-V-Eingdnge der
Hauptversorgung sind mit den
Standardeingangsanschliissen
verdrahtet.

d

Gemeinsam genutzter Gleichstrom
(gemeinsamer DC-Bus)

Gemeinsam genutzte 24-V-Spannung
(Steuerspannungseingang)

1606-XLowx

24-V-DC-Steuerung, Digitaleingdnge
und Motorbremsspannung

(vom Kunden bereitzustellen)

AC-Eingangsleistun
gang 9 Anschlusssystem 2198-H0x0-x-x
mit gemeinsam genutztem Bus fiir

Konfigurationen zur gemeinsamen
Busnutzung.
2198-Hxxx-ERS-Antrieb
(Draufsicht)
TUT
T 2097-hr-
. Bremswiderstand
Digitaleingange (optionale Komponente)
2u Sensoren und Steuerungsstrang —
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Gemeinsam genutzte AC-Konfigurationen

In diesem Beispiel werden dreiphasiger Wechselstrom und 24-V-Steuerspannung in einer mehrachsigen Konfiguration
gemeinsam verwendet. Alle Antriebe missen dieselbe Nennleistung aufweisen (Bestellnummer). Kondensatormodule

werden nicht unterstitzt.

Dreiphasige
Eingangsleistung

Netz- I I I Verdrahtete
trenn- Erdungssammelleitung

schalter fiir den Schaltschrank  Kinetix 5500-Servoantriebe (Draufsicht)
m (Abbildung zeigt 2198-H008-ERS-Antriebe)
2198-DBxx-F
Schaltkreisschutz ACfNetz;i(ﬁer

(erforderlich fiir CE)

—1—1
— 1

— 1

1606-XLuxx

24-V-DC-Steuerung, Digitaleingange
und Motorbremsspannung

(vom Kunden bereitzustellen)

Kinetix 5500-Servoantriebe (Ansicht von vorne)

AC-Eingangsleistung (Abbildung zeigt 2198-H008-ERSAntriebe)

Digitaleingange
zu Sensoren und Steuerungsstrang D
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Gemeinsam genutzter Wechselstrom
(AC-Eingang der Hauptversorgung)

Gemeinsam genutzte 24-V-Spannung
(Steuerspannungseingang)

Anschlusssystem mit gemeinsam
genutztem Bus fiir Konfigurationen mit
gemeinsamer Busnutzung.

U

.l

2097-Rx-
Bremswiderstand
(optionale Komponente)



Kinetix 5500-Servoantriebe

Gemeinsam genutzte AC/DC-Konfigurationen

In diesem Beispiel werden dreiphasiger Eingangswechselstrom und 24-V-Steuerspannung sowie DC-Busspannung in einer
mehrachsigen Konfiguration gemeinsam verwendet. Alle Antriebe missen Uber dieselbe Nennleistung verfligen

(Bestellnummer).

Dreiphasige
Eingangsleistung
Netz- I I I Verdrahtete
trenn- Erdungssammelleitung
schalter fiir den Schaltschrank
21987DB)_()(7F
Schaltkreisschutz AC Netflter

(erforderlich fiir CE)

Kinetix 5500-Servoantriebe (Draufsicht)
(Abbildung zeigt 2198-H015-ERS-Antriebe)

— 1
—— L1
——1

1606-XLxxx

24-V-DC-Steuerung, Digitaleingange
und Motorbremsspannung

(vom Kunden bereitzustellen)

AC-Eingangsleistung

Digitaleingange
zu Sensoren und Steuerungsstrang >

Kinetix 5500-Servoantriebe (Draufsicht)
(Abbildung zeigt 2198-H015-ERS-Antriebe)

[ - T =)

‘ Kondensatormodul 2198-CAPMOD-1300

(optional)

Gemeinsam genutzter Wechselstrom
(AC-Eingang der Hauptversorgung)
Gemeinsam genutzter Gleichstrom
(gemeinsamer DC-Bus)

Gemeinsam genutzte 24-V-Spannung
(Steuerspannungseingang)

Anschlusssystem mit gemeinsam
genutztem Bus fiir Konfigurationen mit
gemeinsamer Busnutzung.

U7

2097-Rx-
Bremswiderstand
(optionale Komponente)

=
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Konfigurationen mit gemeinsam genutztem Gleichstrom (gemeinsamer Bus)

In diesem Beispiel mit mehreren Achsen wird der filhrende Antrieb (stromliefernd) mit gemeinsamem Bus mit dreiphasiger
AC-Eingangsspannung versorgt und versorgt gleichzeitig die nachfolgenden (stromziehenden) Antriebe mit
gemeinsamem Bus mit Gleichspannung. Die Nennleistung des Hauptantriebs im gemeinsamen Bus muss mindestens so
groB sein wie die Nennleistung der einzelnen untergeordneten Antriebe.

Dreiphasige
Eingangsleistung
I I I Verdrahtete
Netz- E_{dungssammelleitung
sctrrgtgr fii den Schaltschrank Kinetix 5500-Servoantriebssystem (Draufsicht)
2198-DBx-F i M
Schaltkreisschutz AC-Netzfilter

(erforderlich fur CE)

——
— 01

— 1

Gemeinsam genutzter Gleichstrom
(gemeinsamer DC-Bus)

Gemeinsam genutzte 24-V-Spannung
(Steuerspannungseingang)

1606-XLaxx | =+

24-V-DC-Steuerung, Digitaleingdnge
und Motorbremsspannung

(vom Kunden bereitzustellen)

AC-Eingangsleistung

Anschlusssystem mit gemeinsam
genutztem Bus fiir Konfigurationen mit

—=c gemeinsamer Busnutzung.
U

Digitaleingange 3 ' 2097-Rx-
zu Sensoren und Steuerungsstrang Bremswiderstand
[iE1 (optionale Komponente)

e I

Ohn) L

2198-H008-ERS
2198-H040-ERS Fiihrende Antriebe Kon_dens‘atormodul 2198-CAPMOD-1300
Filhrender Antrieb mit mit gemeinsamem Bus (optional)

gemeinsamem Bus
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Hybridkonfiguration mit gemeinsam genutztem Wechselstrom/Gleichstrom

In diesem Beispiel mit mehreren Achsen werden zwei Wandlerantriebe mit dreiphasiger AC-Eingangsleistung versorgt. Die
Leistungsbereiche der Wandlerantriebe missen groRer oder gleich den Leistungsbereichen der Frequenzumrichter sein.
Diese parallele Wandlerkonfiguration erhoht die an die Frequenzumrichter bereitgestellte DC-Spannung.

Dreiphasige
Eingangsleistung

I I I Verdrahtete
Netz- Erdungssammelleitung

trenn- fiir den Schaltschrank o ) .
schalter Kinetix 5500-Servoantriebssystem (Draufsicht)
2198-DBx-F B
Schaltkreisschutz AC-Netfilter

(erforderlich fiir CE)

Gemeinsam genutzter Wechselstrom

(AC-Eingang der Hauptversorgung)

Gemeinsam genutzter Gleichstrom

== (gemeinsamer DC-Bus)

T Gemeinsam genutzte 24-V-Spannung
(Steuerspannungseingang)

— @0
—
—

1606-XLxx

24-V-DC-Steuerung, Digitaleingénge
und Motorbremsspannung

(vom Kunden bereitzustellen)

AC-Eingangsleistung S == E e === == == =] Anschlusssystem mit gemeinsam

genutztem Bus fiir Konfigurationen mit

gemeinsamer Busnutzung.
U]
B | 2097-Rx-
Digitaleingdnge }
Zu Sensoren und Steuerungsstrang Bremsvwderstand
(optionale Komponente)

L

_ 2198-HO40-ERS  2198-HO08-ERS Kondensatormodul 2198-CAPMOD-1300
Fiihrende Antriebe mit Fiihrende Antriebe mit (optional)

gemeinsamem Bus (Wandler) gemeinsamem Bus
(Wechselrichter)
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Motor-Feedback- und Nur-Feedback-Konfigurationen

FeedbackanschlUsse erfolgen am 2-poligen Motor-Feedbackanschluss (MF). Diese Beispiele veranschaulichen, wie Sie diese
Anschlisse mithilfe der Anschlusssatze der Serie 2198 herstellen kdnnen.

2198-Hxxx-ERSx-Antrieb
(Draufsicht)

Asynchrone Rotationsmotoren
(kein Feedback, V/Hz)

70

2-poliger Motor-Feedback-
anschluss (MF)

Einzelmotorkabel

A

9

Anschlusssatz 2198-KITCON-DSL

« Unterstiitzt DSL-Motor-Feedback von Kinetix VP-
Rotationsmotoren (Serien VPL, VPF, VPS)

« NurFeedback (DSL)

2090-CSBM1DF oder 2090-CSBM1DG

e =

=

Kinetix VP-Rotationsmotoren
(Abbildung zeigt VPL-Bxex-
Motor)

Rotationsmotoren der MP-Seri¢
(Abbildung zeigt MPL-Bxxxx-
Motor)

—
Wandlersatz 2198-H2DCK - ki - -
Unwandlung von 15-poligem Hiperface-Feedback n 2-poliges Leistungs- und Riickfiihrungskabel fiir Motoren der Serie 2090
DSL-Feedback fiir: ; — T T

Rotationsmotoren und Linearaktoren der MP-Series
«  Linear-Thruster der LDAT-Series

Ausschlieflich fiir Feedback (Single-Turn-/Multi-Turn-Absolut Hiperface)

LDAT-Sxoxooxx-xDx 5
Linear-Thiuster  [2=] o o © .

Linearaktoren der MP-Series
(Abbildung zeigt Elektrozylinder (MPAR-B3xxxx)

(Kugelrollspindel))

Linearaktoren der MP-Series
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Typische Kommunikationskonfigurationen

Die Kinetix 5500-Antriebe unterstitzen samtliche Ethernet-Topologien einschlieSlich der linearen, Ring- und
Sterntopologie mithilfe der Steuerungen ControlLogix, GuardLogix oder CompactLogix. In diesen Beispielen werden die
programmierbaren CompactLogix5370-Automatisierungssteuerungen (Serie 1769) mit Unterstitzung fur Integrated
Motion Uber EtherNet/IP-Netzwerk dargestellt. Weitere Informationen zu den CompactLogix 5370 L1-, L2- und L3-
Steuerungen finden Sie in den CompactlLogix Controllers Specifications Technical Data, Publikation 1769-TD005.

In diesem Beispiel sind alle Gerate in einer linearen Topologie verbunden. Die Kinetix 5500-Antriebe umfassen Dual-Port-
Anschlussmaoglichkeiten. Bei einer Unterbrechung der Verbindung zu einem der Geréte wird jedoch die Kommunikation
aller nachfolgenden Gerate unterbrochen. Gerate ohne duale Ports missen mit dem 1783-ETAP-Modul ausgestattet sein
oder am Ende der Reihe angeschlossen werden.

Lineare Kinetix 5500-Kommunikation

Programmiernetzwerk fiir CompactLogix-Steuerungen

Eaall | | py——] (=

1585)-M8CBIM-x-
Ethernet-Kabel (abgeschirmt)

CompactLogix 5370-Steuerung

Anwendung
Studio 5000 Logix Designer

I

Kinetix 5500 Servoantriebssystem

1585J-M8(BIM-0M3
0,15 m Ethernet-Kabel

/ fiir Anschliisse von Antrieb zu Antrieb.

\

Encoder-Ausgangsmodul
2198-ABQE

? ° . Integrated Motion-Encoder

© s

PanelView™ Plus- 1734-AENTR POINT 1/0™
Anzeigeterminal EtherNetP—Adapter
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Kinetix 5500-Servoantriebe

In diesem Beispiel sind die Gerdte mithilfe der Ringtopologie angeschlossen. Wird ein Gerat im Ring abgezogen, kdnnen
die verbleibenden Gerdte weiterhin kommunizieren. Damit eine Ringtopologie ordnungsgemal3 funktioniert, ist ein
Device-Level-Ring-Supervisor erforderlich (z. B. das Gerat der Serie 1783-ETAP). DLR ist ein ODVA-Standard.

Gerdte ohne duale Ports missen beispielsweise mit dem Modul 1783-ETAP ausgestattet sein.

Kinetix 5500 Ringkommunikation

Programmiernetzwerk fir CompactLogix-Steuerungen

T

| =

CompactLogix 5370-Steuerung Anwendung
Studio 5000 Logix Designer

I

PanelView Plus-
1783-ETAP- Anzeigeterminal
1585)-M8CBIM-x- Modul
Ethernet-Kabel (abgeschirmt)
~ =
16| 1734-AENTRPOINT1/0
“JEEL EtherNet/IP-Adapter
- = |
o "‘9’ Integrated Motion-Encoder
(@ 842E-CM
Encoder-Ausgangsmodul E
2198-ABQE |

1585)-M8CBIM-0M3
0,15 m Ethernet-Kabel

--------- fiir Anschliisse von Antrieb zu Antrieb.
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In diesem Beispiel wurden die Gerate Uber eine Ringtopologie verbunden. Jedes Gerét ist direkt am Switch angeschlossen.

Kinetix 5500-Antriebe sind mit Dualanschlissen ausgestattet, sodass die lineare Topologie von Antrieb zu Antrieb
aufrechterhalten bleibt, Kinetix 5500-Antriebssysteme und andere Gerdte aber unabhangig voneinander funktionieren. Der

Ausfall eines Gerdts beeintrachtigt so nicht den Betrieb der anderen Geréte.

Kinetix 5500 Sternkommunikation

Programmiernetzwerk fiir CompactLogix-Steuerungen

CompactLogix 5370-Steuerung - ?()”()"gi%%?xngew]er

e

=

Kinetix 5500 Servoantriebssystem

1585J-M8(BIM-x-
Ethernet-Kabel (abgeschirmt) 1783-BMS
Stratix® 5700~

Switch

Integrated Motion- 455,

Encoder 842E-CM (@

Encoder-Ausgangsmodul  |s=
2198-ABCt ) 1585)-M8CBIM-OM3
0,15 m Ethernet-Kabel

fiir Anschliisse von Antrieb zu Antrieb.

1734-AENTR POINT 1/0
EtherNet/IP-Adapter
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Konfigurationen mit sicherer Drehmomentabschaltung

Kinetix 5500-Servoantriebe stehen mit sicherer Drehmomentabschaltung Uber festverdrahtete Verbindungen oder
integriert Uber das EtherNet/IP-Netzwerk zur Verfligung. Diese Beispiele zeigen die Optionen einer Konfiguration mit

sicherer Drehmomentabschaltung.

Festverdrahtete Sicherheitskonfiguration

Die 2198-Hxxx-ERS-Antriebe verwenden den Anschluss mit sicherer Drehmomentabschaltung (Safe Torque-Off, STO) fiir

die Kaskadierung festverdrahteter Sicherheitsverbindungen von Antrieb zu Antrieb.

Konfiguration mit sicherer Drehmomentabschaltung (festverdrahtet)

@ e |

Jede Logix 5000™-Steuerung
(Abbildung zeigt CompactLogix 5370-Steuerung)

=

BE

7O 7Y ¢

Ell

Anwendung Logix )
Designer (Draufsicht)

(Version 21.0 oder hgher) :

2198-Hxxx-ERS-Servoantriebe

1585)-M8CBIM-x-
Ethernet-Kabel (abgeschirmt)

Moduldefinition mit
Anschluss ausschlieBlich

fiir die Achssteuerung
konfiguriert

1606-XLxxx

24-V-DC-Steuerung, Digitaleingénge
und Motorbremsspannung

(vom Kunden bereitzustellen)

2198-Hxxx-ERS-Servoantriebe
(Ansicht von vorne)

Drehmomentabschaltung
T (Safe Torque-Off, STO)

AC-Eingangsleistung

Digitaleingénge zu Sensoren und Steuerungsstrang 1

ControlLogix 5570-Steuerungen oder
GuardLogix 5570-Sicherheitssteuerungen
ControlLogix 5580-Steuerungen oder
GuardLogix 5580-Sicherheitssteuerungen

it
|

]
&
|
|

CompactLogix 5370-Steuerungen oder
Compact GuardLogix 5370-Sicherheitssteuerungen

CompactLogix 5380-Steuerungen oder

[} =z Kinetix VP- ==
Servomotoren
=
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Konfigurationen mit integrierter Sicherheit

Die GuardLogix- oder Compact GuardLogix-Sicherheitssteuerung gibt den STO-Befehl fir sichere
Drehmomentabschaltung tber EtherNet/IP-Netzwerk aus und der 2198-Hxxx-ERS2-Antrieb fiihrt den STO-Befehl aus.

In diesem Beispiel stellt eine einzelne GuardLogix-Sicherheitssteuerung Achssteuerungs- und Sicherheitsanschlisse mit
den 2198-Hxxx-ERS2-Antrieben her.

IMPORTANT  Wenn nur eine Steuerung in einer Anwendung mit Achssteuerungs- und Sicherheitsverbindungen
verwendet wird, muss es sich um eine GuardLogix- oder Compact GuardLogix-Sicherheitssteuerung
handeln.

Achssteuerungs- und Sicherheitskonfiguration (einzelne Steuerung)

Compact GuardLogix 5370-Steuerung,

Compact GuardLogix 5380-Sicherheitssteuerung oder
GuardLogix 5570-Steuerung,

GuardLogix 5580-Sicherheitssteuerung

(Abbildung zeigt GuardLogix 5570-Sicherheitssteuerung)

Anwendung Logix
Designer
(Version 24.0 oder hoher)

2198-Hxxx-ERS2-Servoantriebe
(Draufsicht)

1585)-M8CBIM-x-
Moduldefinition Ethernet-Kabel (abgeschirmt)
konfiguriert mit

Achssteuerungs- und

Sicherheitsanschluss

1734-AENTR
POINT Guard /0
EtherNet/IP-Adapter

Stratix 5700-
Switch
1783-BMS

2198-Hxxx-ERS2-Servoantriebe
(Ansicht von vorne)

1606-XLxxx

24-V-DC-Steuerung, Digitaleingange
und Motorbremsspannung

(vom Kunden bereitzustellen)

AC-Eingangsleistung

Digitaleingange zu Sensoren und Steuerungsstrang D e—

Kinetix VP-
Servomotoren
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In diesem Beispiel stellt eine Nicht-Sicherheitssteuerung die ausschlielliche Achssteuerungsverbindung her, wéhrend eine
separate GuardLogix-Sicherheitssteuerung die ausschlie3liche Sicherheitsverbindung mit den 2198-Hxxx-ERS2-Antrieben
herstellt.

IMPORTANT Wenn zwei Steuerungen in einer Anwendung mit ausschlieSlichen Achssteuerungs- und
ausschlieRlichen Sicherheitsverbindungen verwendet werden, muss es sich bei der ausschliellichen
Sicherheitsverbindung um eine GuardLogix- oder Compact GuardLogix-Sicherheitssteuerung und bei
der ausschliellichen Achssteuerungsverbindung um eine beliebige Logix 5000-Steuerung handeln.

Achssteuerungs- und Sicherheitskonfiguration (mehrere Steuerungen)

&)
Compact GuardLogix 5370-Steuerung, © ww——
Compact GuardLogix 5380-Sicherheitssteuerung oder ok ——
GuardLogix 5570-Steuerung, f—
GuardLogix 5580-Sicherheitssteuerung —— 21
(Abbildung zeigt GuardLogix 5570-Sicherheitssteuerung) —
)i
Anwendung Logix De_sjgner —
Jede Logix 5000-Steuerung (Version 24.0 oder hoher) Sicherheitsprogramm
(Abbildung zeigt ControlLogix 5570-Steuerung) Moduldefinition mit Anschluss
ausschlieBlich fiir die Sicherheit
konfiquriert
Achssteuerungsprogramm
Moduldefinition mit Anschluss
ausschlieBlich fir die Achssteuerung
konfiquriert
1734-AENTR 2198-Hxxx-ERS2-Servoantriebe

POINT Guard 1/0 (Draufsicht)
EtherNet/IP-Adapter

Stratix 5700-
Switch
1783-BMS

Sicherheitsgerdt

1606-XLuxx

24-V-DC-Steuerung, Digitaleingdnge
und Motorbremsspannung

(vom Kunden bereitzustellen)

1585)-M8(BIM-x-
Ethernet-Kabel (abgeschirmt)

2198-Hxxx-ERS2-Servoantriebe
(Ansicht von vorne)
AC-Eingangsleistung

Digitaleingénge zu Sensoren und Steuerungsstrang >_

- [ ] [ ]
@: N I -
Kinetix VP-4 1
Servomotoren —
%i,
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Drehbewegung - Leistungsspezifikationen

Diese Rotationsmotorfamilien sind kompatibel mit Kinetix 5500-Servoantrieben.

Rotationsmotorfamilie Seite
Kinetix VP-Motoren (Serie VPL) mit geringer Eigentragheit 77
Kinetix VP-Motoren (Serie VPF) fiir die Lebensmittelindustrie 80
Kinetix VP-Motoren (Serie VPS) aus Edelstahl 83
Motoren der MP-Series (Serie MPL) mit geringer Eigentragheit 83
Motoren der MP-Series (Serie MPM) mit mittlerer Eigentragheit 85
Motoren der MP-Series (Serie MPF) fiir die Lebensmittelindustrie 86
Motoren der MP-Series (Serie MPS) aus Edelstahl 87

Informationen zu Kombinationen aus Kinetix 5500-Antrieben und Kinetix VP-Motoren mit einer Auswahl an
Kabelbestellnummern und Drehmoment/Drehzahl-Kurven finden Sie in der Publikation KNX-RM0Q9, Kinetix 5500 and
Kinetix Drive Systems Design Guide.

IMPORTANT Diese Systemkombinationen umfassen nicht alle moglichen Motor/Antriebs-Kombinationen. Bitte
Uberprifen Sie die Kompatibilitdt mithilfe der Software Motion Analyzer. Rufen Sie folgende Website auf,
um auf Motion Analyzer zuzugreifen: https.//motionanalyzerrockwellautomation.com.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie VPL mit Kinetix 5500-Antrieben
Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 200-V-Klasse)

. . Max. Still- Spitzenbrems-
Motor Bestell Nenndrehzahl Max. Drehzahl Eta:gﬁlrstlllstands- glaour::!s;:llstands- standsstrom moment m;t"::;?s"t':;' Kinetix 5500-Antriebe
otor Bestellnr. U/min U/min 0.5 Am (ibin) des Systems des Systems W (gHP) 9 (240-V-AC-Eingang)
P mibin A0-Sp. Nm (Ibin)
3,50 1,12(9,91) 2198-H003-ERSx
VPL-A0631E 4500 4500 1,20 0,46 (4,0) 0,19(0,25)
4,20 133(12,0) 2198-H008-ERSX
VPL-A0631M 7200 7200 1,92 0,46 (4,0) 6,48 133(12,0) 0,28 (0,38) 2198-H008-ERSx
VPL-A0632F 4800 4800 2,55 0,93(8,0) 8,75 2,69 (24,0) 0,39(0,52) 2198-H008-ERSX
VPL-A0633C 3000 3000 2,50 1,27 (11,0) 8,75 4,09 (36,0) 0,37(0,50) 2198-H008-ERSx
8,80 2,87(25,0) 2198-H008-ERSx
VPL-A0633F 4500 4500 3,52 1,27(11,0) 0,44(0,59)
12,60 4,09 (36,0) 2198-H015-ERSx
8,80 2,20(19,0) 2198-H008-ERSX
VPL-AO751F 4800 4800 2,90 1,01(9,0 0,50(0,67)
912 2,27(20,0) 2198-H015-ERSx
VPL-A0752C 3300 3300 3,80 1,61(14,0) 13,30 4,39(39,0) 0,49 (0,66) 2198-H015-ERSx
17,70 4,10(36,0) 2198-H015-ERSx
VPL-A0752E 4800 4800 490 1,61(14,0) 0,66 (0,88) —
18,90 4,39(39,0) 2198-H025-ERSx
17,70 6,55 (58,0) 2198-H015-ERSx
VPL-A0753C 3300 3300 4,09 2,16(19,0) 0,59(0,79)
18,90 7,02(62,0) 2198-H025-ERSx
17,70 513 (45,0) 2198-H015-ERSx
VPL-A0753E 4600 4600 6,12 2,28 (20,0) 0,80(1,07)
25,34 7,35(65,0) 2198-H025-ERSx
3,22(28,0) 2198-H008-ERSx
VPL-A1001C 2800 2800 3,61 1,93 (17,0 10,38 0,56 (0,75)
3,78(33,0) 2198-H015-ERSx
3,31(290) 2198-H015-ERSx
VPL-AT001M 6500 6500 7,15 1,95(17,0) 20,20 1,29(1,73)
3,78(33,0) 2198-H025-ERSx
6,80 (60,0) 2198-HOT5-ERSx
VPL-A1002C 3000 3000 6,24 3,3930,0) 20,33 1,03(1,38)
7,82(69,0) 2198-H025-ERSx
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 200-V-Klasse) (Fortsetzung)

Max. Still-

Spitzenbrems-

Dauerstillstands- Dauerstillstands- Motorbemes- S .
Nenndrehzahl Max. Drehzahl standsstrom moment ¥ Kinetix 5500-Antriebe
Motor Bestellnr. Ufmin U/min Zt{f;“ Ir\lnr:r(';::wt) des Systems des Systems iw(g;;;elstung (240-V-AC-Eingang)
P A0-Sp. Nm (Ibin)

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 4,18(37,0) 20,20 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-A1003F 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) 21,19 1,02(137)

13,12(116) 2198-H025-ERSx

12,14(107) 2198-H025-ERSx
VPL-AT152E 3300 3300 10,60 5,08 (45,0) 32,10 147(197)

13,12(116) 2198-H040-ERSx
VPL-AT152F 5000 5000 13,56 4,70 (42,0) 45,80 13,12(116) 2,16(2,90) 2198-H040-ERSx

18,30 (162) 2198-H025-ERSx
VPL-A1153C 2300 2300 8,88 6,55 (58,0) 330 1,35(1,81)

20,33 (180) 2198-H040-ERSx

19,85 (175) 2198-H025-ERSx
VPL-A1303B 1950 1950 10,34 8,80(78,0) 31,0 1,61(2,16)

20,72(183) 2198-H040-ERSx

15,36 (136) 2198-H040-ERSx
VPL-A1303F 4000 4000 18,60 7,75 (69,0) 62,0 2,50(3,35)

20,72 (183) 2198-H070-ERSx

25,03 (221) 2198-H025-ERSx
VPL-AT304A 1600 1600 943 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 18,40 10,20 (90,0) 58,0 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 (306) 2198-H070-ERSx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspeifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere

Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 400-V-Klasse)

. 3 . _ | Max. Still- Spitzenbrems- .
Motor Bestellnr. Nenndrehzahl Max. Drehzahl Is)tar:)l'e]:stlllstands zaou;zsl;ﬂtllstands standsstrom moment m%tgosrlz(iesT:;g Kinetix 5500-Antriebe
* | U/min U/min A0S Nm (bin) des Systems des Systems QW (HP) (480-V-AC-Eingang)
P A0-Sp. Nm (Ib in)
3,50 1,12(10,0) 2198-H003-ERSx
VPL-B0631T 8000 8000 1,20 0,46 (4,0) 0,31(0,42)
4,20 133(12,0) 2198-H008-ERSx
VPL-B0631U 8000 8000 192 0,46 (4,0) 6,48 133(120) 031(0,42) 2198-H008-ERSX
3,50 2,26(20,0) 2198-H003-ERSx
VPL-B0632F 4600 4600 1,20 0,93(8,0) 0,37(0,50)
4,20 2,69(24,0) 2198-H008-ERSX
VPL-B0632T 8000 8000 2,55 0,93(8,0) 8,75 2,69(24,0) 0,54(0,72) 2198-H008-ERSx
VPL-B0633M 6500 6700 2,50 1,27(11,0) 8,75 4,09(36,0) 0,57(0,76) 2198-H008-ERSx
8,380 2,87(25,0) 2198-H008-ERSX
VPL-B0633T 6500 8000 3,52 1,27 (11,0 0,57 (0,76)
12,60 4,09 (36,0) 2198-H015-ERSx
8,380 2,20(19,0) 2198-H008-ERSX
VPL-BO75TM 8000 8000 2,90 1,01(9,0) 0,54(0,72)
9,12 2,27(20,0) 2198-H015-ERSx
8,80 4,10(36,0) 2198-H008-ERSX
VPL-B0752E 4900 4900 2,70 1,61(14,0) 0,67(0,90)
9,45 4,39(39,0) 2198-H015-ERSx
VPL-B0752F 7000 7000 3,80 1,61(14,0) 13,30 4,39(39,0) 0,80 (1,07) 2198-H015-ERSx
17,70 4,10(36,0) 2198-HO15-ERSx
VPL-B0752M 8000 8000 490 1,61(14,0) 0,81(1,09)
18,90 4,39(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-HOT5-ERSx
VPL-B0753F 4500 6600 4,09 2,16(19,0) 0,65(0,87)
18,90 7,02(62,0) 2198-H025-ERSx
17,70 5,13(45,0) 2198-HOT5-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-ERSY
VPL-B100TM 6000 6000 3,61 1,93(17,0) 10,38 1,14(1,53)
3,78(33,0) 2198-H015-ERSx
6,47 (57,0) 2198-H008-ERSX
VPL-B1002E 3300 3300 3,44 3,39(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 3,39(30,0) 2033 1,86 (2,49)
7,82(69,0) 2198-H025-ERSx
9,29 (82,0) 2198-H008-ERSX
VPL-B1003C 2500 2500 34 4,18(37,0) 10,61 0,96 (1,29)
11,15(99,0) 2198-H015-ERSx
9,76 (86,0) 2198-HO15-ERSx
VPL-B1003F 4750 4750 6,14 4,18(37,0) 20,20 1,65(2,21)
11,15(99,0) 2198-H025-ERSx
9,76 (86,0) 2198-H025-ERSx
VPL-B1003T 7000 7000 9,58 4,18(37,0) 28,80 1,77 (237)
11,15(99,0) 2198-H040-ERSx
10,80 (95,0) 2198-H008-ERSX
VPL-B1152C 2250 2250 313 5,10 (45,0) 10,74 1,06 (1,42)
13,12(116) 2198-H015-ERSx
10,95 (97,0) 2198-HO15-ERSx
VPL-B1152F 4000 4500 6,17 5,10 (45,0) 21,19 1,40(1,83)
13,12(116) 2198-H025-ERSx
12,14 (107) 2198-H025-ERSx
VPL-B1152T 6500 6500 10,81 5,08 (45,0) 32,10 2,29(3,07)
13,12(116) 2198-H040-ERSx
16,85 (149) 2198-H015-ERSx
VPL-B1153E 3200 3200 6,13 6,55(58,0) 2133 1,75(2,35)
20,33 (180) 2198-H025-ERSx
18,30 (162) 2198-H025-ERSx
VPL-B1153F 5000 5000 8,88 6,55(58,0) 33,0 2,30(3,08)
20,33 (180) 2198-H040-ERSx
19,83 (175) 2198-HO15-ERSx
VPL-B1303C 2250 2250 6,30 8,80(78,0) 18,47 1,83 (2,45)
20,72 (183) 2198-H025-ERSx
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Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 400-V-Klasse) (Fortsetzung)

. . Max. Still- Spitzenbrems-
Motor Bestelln. Nenndrehzahl Max. Drehzahl Eta:g;]rstlllstands- rl:]aoumezsr:'l(llstands- standsstrom moment m%toglz?;?:;' Kinetix 5500-Antriebe
* | U/min U/min 4055 Nm (bin) des Systems des Systems W (gI-IP) 9 (480-V-AC-Eingang)
P A0-Sp. Nm (Ibin)
19,85 (175) 2198-H025-ERSx
VPL-B1303F 4000 4000 10,10 8,80 (78,0) 31,0 282(3,78)
20,72 (183) 2198-H040-ERSx
22,55(199) 2198-H015-ERSY
VPL-B1304C 2150 2150 7,0 10,29 (91,0) 223 1,75(2,39)
28,45 (252) 2198-H025-ERSx
25,03 (221) 2198-H025-ERSx
VPL-B1304E 3500 3500 9,44 10,29 (91,0) 33,76 282(3,78)
28,45(252) 2198-H040-ERSx
31,21(276) 2198-H025-ERSx
VPL-B1306C 2500 2500 10,80 13,38 (118) 32,94 2,46 (3,30)
34,62 (306) 2198-H040-ERSx
28,50 (252) 2198-H040-ERSx
VPL-B1306F 4250 4250 14,78 13,38 (118) 55,83 2,95 (3,95)
34,62 (306) 2198-H070-ERSx
21,68(192) 2198-H025-ERSx
VPL-B1651C 2750 2750 10,21 11,50 (102) 29,29 232(3,11)
22,45(199) 2198-H040-ERSx
18,02 (159) 2198-H040-ERSx
VPL-B1651F 4750 4750 17,60 11,43 (101) 57,27 438(5,.87)
22,45 (199) 2198-H070-ERSx
44,78 (396) 2198-H040-ERSx
VPL-B1652C 2700 2700 16,0 19,40 (172) 49,88 4,18 (5,60)
48,60 (430) 2198-H070-ERSx
VPL-B1652F 4000 4000 18,60 17,60 (156) 60,00 48,60 (430) 4,77 (6,40) 2198-H070-ERSx
45,90 55,14 (488) 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
45,90 65,38 (578) 2198-H040-ERSx
VPL-B1654B 1850 1850 15,54 32,97 (292) 5,55 (7,44)
55,75 79,30 (702) 2198-H070-ERSx
VPL-B1654D 3000 3000 24,47 32,0(283) 81,30 75,30 (666) 7,16(9,60) 2198-H070-ERSx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie VPF mit Kinetix 5500-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 200-V-Klasse)

Max. Still-

Spitzenbrems-

Dauerstillstands- Dauerstillstands- Motorbemes- s .
Nenndrehzahl Max. Drehzahl standsstrom moment ¥ Kinetix 5500-Antriebe
Motor Bestellnr. | min U/min Zt(')ogn EOTI‘;M) des Systems des Systems Ewg-ls;)elstung (240-V-AC-Eingang)
P mibin A0-5p. Nm (Ibin)

VPF-A0632F 4800 4800 2,55 0,93 (8,0) 8,75 2,69 (24,0) 0,36 (0,48) 2198-H008-ERSx
VPF-A0633C 3000 3000 250 1,27 (11,0) 8,75 4,09 (36,0) 0,37 (0,50) 2198-H008-ERSx

8,80 2,87 (25,0) 2198-H008-ERSx
VPF-A0633F 4500 4500 3,52 1,27 (11,0) 0,47 (0,63)

12,60 4,09 (36,0) 2198-H015-ERSx
VPF-A0752C 3300 3300 3,80 1,61(14,0) 13,30 439(39,0) 0,49 (0,66) 2198-H015-ERSx

17,70 4,10 (36,0) 2198-H015-ERSx
VPF-A0752E 4800 4800 490 1,61(14,0) 0,63 (0,84)

18,90 439(39,0) 2198-H025-ERSx

17,70 6,55 (58,0) 2198-H015-ERSx
VPF-A0753C 3300 3300 4,09 2,16 (19,0) 0,59(0,79)

18,90 7,02 (62,0) 2198-H025-ERSx

17,70 5,13 (45,0) 2198-H015-ERSx
VPF-A0753E 4600 4600 6,12 2,28(20,0) 0,76 (1,02)

25,34 735(65,0) 2198-H025-ERSx

8,80 3,22(28,0) 2198-H008-ERSx
VPE-AT001C 2800 2800 3,61 1,93 (17,0) 0,56 (0,75)

10,38 3,78(33,0) 2198-H015-ERSx
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 200-V-Klasse) (Fortsetzung)

Max. Still-

Spitzenbrems-

Dauerstillstands- Dauerstillstands- Motorbemes- - .
Nenndrehzahl Max. Drehzahl standsstrom moment ¥ Kinetix 5500-Antriebe
Motor Bestellnr. U/min U/min Zt(r)o;n !r\lnr:I('I]be |nnt) des Systems des Systems i\l;\ln (gl_lsFl)()ﬂstung (240-V-AC-Eingang)
P A0-Sp. Nm (Ib in)

17,70 3,31(29.0) 2198-H015-ERSx
VPF-A1001M 6500 6500 7,15 1,95(17,0) 1,29(1,73)

20,20 3,78(33,0) 2198-H025-ERSx

17,70 6,80 (60,0) 2198-H015-ERSx
VPF-A1002C 3000 3000 6,24 3,39(30,0) 1,03(1,38)

2033 7,82 (69,0) 2198-H025-ERSx

2830 6,77 (60,0) 2198-H025-ERSx
VPF-A1002F 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-H015-ERSx
VPF-A1003C 2250 2250 6,14 4,18 (37,0) 0,83(1,11)

20,20 11,15(99,0) 2198-H025-ERSx

2830 9,76 (86,0) 2198-H025-ERSx
VPF-A1003E 3750 3750 9,58 4,18 (37,0) 1,25(1,67)

28,80 11,15(99,0) 2198-H040-ERSx

45,90 10,25 (90,0) 2198-H040-ERSx
VPF-A1003F 5500 5500 15,62 4,18 (37,0) 181(2,42)

50,0 11,15(99,0) 2198-H070-ERSx

28,30 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

31,0 20,72 (183) 2198-H040-ERSx

45,90 15,36 (136) 2198-H040-ERSx
VPF-A1303F 4000 4000 18,60 7,75 (69,0) 2,25(3,02)

62,0 20,72 (183) 2198-H070-ERSx

2830 25,03 (221) 2198-H025-ERSx
VPF-A1304A 1600 1600 943 10,29 (91,0) 1,47 (1,98)

33,76 28,45 (252) 2198-H040-ERSx

45,90 21,48 (190) 2198-H040-ERSx
VPF-A1304D 3000 3000 18,40 10,20 (90,0) 1,98 (2,65)

58,0 27,10 (240) 2198-H070-ERSx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 400-V-Klasse)

. . Max. Still- Spitzenbrems-
Motor Bestellnr. Nenndrehzahl Max. Drehzahl Is)tz:glel:stlllstands- &1‘::::;;"“3"“' standsstrom moment zfl?]tosrll;?;‘lf: Kinetix 5500-Antriebe
" | Ulmin U/min A0S Am (Ibin) des Systems des Systems kW(gHP) 9| (480-V-AC-Eingang)
P m{bin A0-5p. Nm (Ibin)

3,50 2,26(20,0) 2198-H003-ERSx
VPF-B0632F 4600 4600 1,20 093(8,0) 0,34 (0,46)

4,20 2,69(24,0) 2198-H008-ERSx
VPF-B0632T 8000 8000 255 093(8,0) 8,75 2,69 (24,0) 0,41(0,55) 2198-H008-ERSx
VPF-B0633M 6700 6700 250 1,27(11,0) 8,75 4,09 (36,0) 0,49 (0,66) 2198-H008-ERSX

8,80 2,87(25,0) 2198-H008-ERSx
VPF-B0633T 8000 8000 352 1,27(11,0) 0,48 (0,64)

12,60 4,09 (36,0) 2198-H015-ERSx

8,80 4,10 (36,0) 2198-H008-ERSx
VPF-B0752E 4900 4900 2,70 1,61(14,0) 0,64 (0,86)

9,45 439(39,0) 2198-HO15-ERSx
VPF-B0752F 7000 7000 380 1,61(14,0) 13,30 4,39(39,0) 0,76 (1,02) 2198-H015-ERSx

17,70 4,10(36,0) 2198-H015-ERSx
VPF-BO752M 8000 8000 490 1,61(14,0) 0,77 (1,04)

18,90 4,39(39,0) 2198-H025-ERSx
VPF-B0753E 4500 4500 380 2,28(20,0) 13,30 735(65,0) 0,77(1,04) 2198-H015-ERSX

17,70 6,55 (58,0) 2198-HO15-ERSx
VPF-B0753F 6600 6600 4,09 2,16(19,0) 0,61(0,82)

18,90 7,02 (62,0) 2198-H025-ERSx

17,70 513 (45,0) 2198-HO15-ERSx
VPF-B0753M 8000 8000 6,12 2,28(20,0) 0,78 (1,05)

2534 7,35(65,0) 2198-H025-ERSx
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 400-V-Klasse) (Fortsetzung)

Max. Still-

Spitzenbrems-

Dauerstillstands- Dauerstillstands- Motorbemes- i .
Nenndrehzahl Max. Drehzahl standsstrom moment ; Kinetix 5500-Antriebe
Motor Bestellnr. Ufmin U/min Zt(;o;" Nmrr?r;belr:]t) des Systems des Systems iuwn?; l!;nstu ng (480-V-AC-Eingang)
P A0-Sp. Nm (Ib in)

8,80 3,22(28,0) 2198-H008-ERSx
VPF-B1001M 6000 6000 3,61 1,93(17,0) 1,14(1,53)

10,38 3,78(33,0) 2198-H015-ERSx

8,80 6,47 (57,0) 2198-H008-ERSx
VPF-B1002E 3300 3300 344 3,39(30,0) 1,12(1,50)

10,69 7,82(69,0) 2198-H015-ERSx

17,70 6,80 (60,0) 2198-H015-ERSx
VPF-B1002M 6000 6000 6,24 3,39(30,0) 1,86 (2,49)

20,33 7,82(69,0) 2198-H025-ERSx

8,80 9,29(82,0) 2198-H008-ERSx
VPF-B1003C 2500 2500 341 418(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 6,14 418(37,0) 1,57 (2,10)

20,20 11,15 (99,0) 2198-H025-ERSx

28,30 9,76 (86,0) 2198-H025-ERSx
VPF-B1003T 7000 7000 9,58 4,18(37,0) 1,68 (2,25)

28,80 11,15(99,0) 2198-H040-ERSY

17,70 16,85 (149) 2198-H015-ERSx
VPF-B1153E 3200 3200 6,13 6,50 (58,0) 1,40(2,88)

2133 20,33 (180) 2198-H025-ERSx

28,30 18,30(162) 2198-H025-ERSx
VPF-B1153F 5000 5000 8,88 6,50 (58,0) 2,49 (2,00)

330 20,33 (180) 2198-H040-ERSx

17,70 19,83 (175) 2198-H015-ERSx
VPF-B1303C 2250 2250 6,30 8,80 (78,0) 1,74(2,33)

1847 20,72 (183) 2198-H025-ERSx

28,30 19,85 (175) 2198-H025-ERSx
VPF-B1303F 4000 4000 10,10 8,80 (78,0) 2,54 (3,40)

310 20,72 (183) 2198-H040-ERSx

17,70 22,55(199) 2198-H015-ERSx
VPF-B1304C 2150 2150 70 10,29 (91,0) 1,49 (2,00)

223 28,45 (252) 2198-H025-ERSx

28,30 25,03 (221) 2198-H025-ERSx
VPF-B1304E 3500 3500 9,44 10,29 (91,0) 2,40 (3,21)

33,76 28,45 (252) 2198-H040-ERSx

45,90 44,78 (396) 2198-H040-ERSx
VPF-B1652C 2700 2700 16,0 19,40 (172) 4,18(5,60)

49,88 43,60 (430) 2198-H070-ERSx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie VPS mit Kinetix 5500-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 400-V-Klasse)

. . Max. still- Spitzenbrems-
Motor Bestellnr. Nenndrehzahl Max. Drehzahl Is)tz:g;:stlllstands- ?&ﬁfg{"mnds’ standsstrom moment ﬂzg’;tf:lfzg Kinetix 5500-Antriebe
* | U/min U/min A0S Am (bin) des Systems des Systems KW HP) (480-V-AC-Eingang)
P A0-Sp. Nm (Ib in)

17,7 17,9 (158) 2198-H015-ERSx
VPS-B1304D 3000 3000 71 8,1(72,0) 140(1,9)

26,0 27,1 (240) 2198-H025-ERSx

459 50,1 (43) 2198-H040-ERSx
VPS-B1653D 3000 3000 17,0 21,0(186) 3,29 (44)

68,0 67,8 (600) 2198-H070-ERSx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPL mit Kinetix 5500-Antrieben

Diese Motoren erfordern den Feedback-Wandlersatz 2198-H2DCK (Serie B oder hoher).

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 200-V-Klasse)

. . Max. Stillstands- . Kinetix 5500~
Motor Nenndrehzah! | Max. Drehzahl Dauerstillstands- Dauerstillstands- strom des Spitzenbremsmo- Motorbgmes- Antriebe
) ; strom moment ment des Systems | sungsleistung .
Bestellnr. U/min U/min A0S Am (Ibin) Systems Nm (bin) W (240-V-AC-Ein-
. m (lbin A0-Sp. m (lbin gang)

MPL-A1510V 8000 8000 1,05 026(23) 340 0,77 (6,8) 0,16 2198-H003-ERSx
MPL-A1520U 7000 7000 1,80 049 (43) 6,10 1,58(13,9) 027 2198-H008-ERSx
MPL-A1530U 7000 7000 282 0,90 (8,0) 10,1 282(249) 039 2198-H015-ERSx
MPL-A210V 8000 8000 3,09 055 (48) 102 152(13,4) 037 2198-H015-ERSx
MPL-A220T 6000 6000 4,54 1,61(14.2) 155 4,74 (41,9) 0,62 2198-H015-ERSx
MPL-A230P 5000 5000 540 2,10(18,0) 23,0 82(730) 0,86 2198-H025-ERSx

8,80 3,44 (30,4) 2198-H008-ERSx
MPL-A310F 3000 3000 324 1,58 (14,0) 0,46 —

930 361319 2198-H015-ERSx
MPL-A310P 5000 5000 491 1,58 (14,0) 140 361319 073 2198-H015-ERSx
MPL-A320H 3500 3500 6,10 3,05(27,0) 193 791(70,0) 10 2198-H025-ERSx

283 7,60 (44,8) 2198-H025-ERSx
MPL-A320P 5000 5000 9,00 3,05(27,0) 13 —

295 791(70,0) 2198-H040-ERSx
MPL-A330P 5000 5000 12,0 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) 45,0 19,8 (175) 18 2198-H040-ERSx
MPL-A430P 5000 5000 16,80 599(52,9) 67,0 19,8 (175) 2,2 2198-H070-ERSx
MPL-A4530F 2800 2800 13,40 8,36 (74,0) 20 20,3 (179) 19 2198-H040-ERSx
MPL-A4530K 4000 4000 19,50 8,13(719) 62,0 203 (179) 25 2198-H070-ERSx

283 26,23 (232) 2198-H025-ERSx
MPL-A4540C 1500 1500 9,55 1030(91,1) 15 —

29,0 27,1(239) 2198-H040-ERSx

459 22,09 (195) 2198-H040-ERSx
MPL-A4540F 3000 3000 18,40 10,19(90,1) 26 —

58,0 27,1(239) 2198-H070-ERSx
MPL-A4560F 3000 3000 20 14,1(125) 66,0 34,4 (305) 30 2198-H070-ERSx
MPL-A520K 4000 4000 150 10,77 (95,2) 65,0 242(214) 35 2198-H070-ERSx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 400-V-Klasse)

Max. Stillstands-

Dauerstillstands- Dauerstillstands- Spitzenbremsmo- | Motorbemes- Kinetix 5500-
g’l:st&r"m U/enp drehzahl IL\JIl/a)g. Drehzahl strom moment ;"s‘;':lﬁses ment des Systems | sungsleistung Antriebe
. min min A0Sp. Nm (Ibin) A{)fSp Nm (Ibin) KW (480-V-AC-Eingang)
MPL-B1510V 8000 8000 095 026(23) 3,10 077 (6,8) 0,16 2198-H003-ERSx
MPL-B1520U 7000 7000 1,80 049 (43) 6,10 1,58 (13,9) 027 2198-H008-ERSx
MPL-B1530U 7000 7000 20 090(8,0) 7,0 282(249) 039 2198-H008-ERSx
MPL-B210V 8000 8000 1,75 0,55(49) 580 1,52(13,4) 037 2198-H008-ERSX
8,80 3,67(325) 2198-H008-ERSx
MPL-B220T 6000 6000 330 1,61(14,2) 0,62 _—
13 4,74(419) 2198-H015-ERSx
8,80 6,39 (56,6) 2198-H008-ERSY
MPL-B230P 5000 5000 2,60 2,10(18,6) 086 _—
13 8,20(73,0) 2198-H015-ERSx
MPL-B310P 5000 5000 24 1,6 (141) 7,10 36(32) 0,77 2198-H008-ERSY
MPL-B320P 5000 5000 45 3,10(27) 140 8,2(725) 15 2198-H015-ERSx
177 104 (92,0) 2198-H015-ERSx
MPL-B330P 5000 5000 6,1 418(37) 18 —
190 11,1(98) 2198-H025-ERSx
177 11,3(100) 2198-H015-ERSx
MPL-B420P 5000 5000 63 474(42) 19 —
20 13,5(119) 2198-H025-ERSx
283 17,6 (156) 2198-H025-ERSx
MPL-B430P 5000 5000 92 6,55 (58) 2,2 —
320 19,8 (175) 2198-H040-ERSx
177 17,7(157) 2198-H015-ERSx
MPL-B4530F 3000 3000 6,7 8,36(74) 2,1 —
210 20,3 (180) 2198-H025-ERSx
283 18,7 (166) 2198-H025-ERSx
MPL-B4530K 4000 4000 99 8,25(73) 26 —
31,0 20,3 (179) 2198-H040-ERSx
283 26,2(232) 2198-H025-ERSx
MPL-B4540F 3000 3000 9,1 10,20 (90) 26 —
29,0 27,1(240) 2198-H040-ERSx
13 13,85(123) 283 284(251) 2198-H025-ERSx
MPL-B4560F 3000 3000 32 —
138 14,0 (124) 36,0 34,4(304) 2198-H040-ERSx
13 104 (92) 283 20,6(182) 2198-H025-ERSx
MPL-B520K 3500 4000 35 _—
15 10,7 (95) 330 23,2(205) 2198-H040-ERSx
MPL-B540D 2000 2000 10,5 194 (172) 230 41,0 (362) 34 2198-H025-ERSx
MPL-B540K 4000 4000 204 194 (171) 60,0 486 (430) 54 2198-H070-ERSx
MPL-B560F 3000 3000 20,6 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 34,0 (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

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPM mit Kinetix 5500-Antrieben

Diese Motoren erfordern den Feedback-Wandlersatz 2198-H2DCK (Serie B oder hoher).

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 200-V-Klasse)

Bemes- . . : _ : _ | Max. Still- Spitzenbrems- | Kinetix 5500-
Motor sungsdreh- Nenndreh Max. Dreh Dauerstillstands Dauerstillstands standsstrom | momentdes | Motorbemes Antricbe
Bestellnr. zahl Ea/'hl_ lZ;hI. :\t(r)o;n lhilwnl‘be F“ des Systems Systems Evvngslelstung (240-V-AC-Ein-
U/min min min p. m (lbin) AO-Sp. Nm (bin) gang)
283 6,2 (549) 2198-H025-ERSY
MPM-ATI5TM | 4500 5000 6000 7,65 23(203) 090 —
30,5 6,6 (58,4) 2198-H040-ERSY
11,30 44(389) 283 9,4(83,2) 2198-H025-ERSY
MPM-AT152F | 3000 4000 5000 1,40 —
193 4,7 (41,6) 448 135(119) 2198-H040-ERSY
459 15,3 (135) 2198-H040-ERSY
MPM-AT153F | 3000 4000 5000 16,18 6,5(57,9) 145 —
64,5 19,8 (175) 2198-H070-ERSY
459 12,7(112) 2198-H040-ERSY
MPM-AT302F | 3000 4000 4500 17,28 6,6(584) 1,65 —
50,2 13,5(119) 2198-H070-ERSY
459 18,6 (165) 2198-H040-ERSY
MPM-AT304F | 3000 3500 4000 19,65 9,3 (820) 2,20 —
483 19,3 (171) 2198-H070-ERSY
MPM-AT651F | 3000 3000 5000 30,96 10,7 (94,7) 738 20,5(181) 2,50 2198-H070-ERSY

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 400-V-Klasse)

i ) ) . ) . | Max. still- Spitzenbrems- _ | Kinetix 5500~
Motor zG;EInddrEh id:i?lndreh glilj‘);.Dreh Is)ta:ﬁlel:stlllstands 2111:Te;::lﬂllstands standsstrom moment lsvlll(:lt;srll:?;{l::g Antricbe
Bestelinr. U/min Ui Ui A0S Am (bin) des Systems des Systems W (480-V-AC-Ein-
! n n P mibin A0-Sp. Nm (Ibin) gang)

88 6,0(53,1) 2198-H008-ERSx

MPM-B1151F | 3000 4000 5000 271 23(203) 075 —_—
99 6,6 (58,0) 2198-H015-ERSX
17,7 53(46,9) 2198-H015-ERSx

MPM-B1151T | 6000 5000 7000 562 23(203) 0,90 —_—
20,5 59(52,2) 2198-H025-ERSx
MPM-B1152C | 1500 2500 3000 3,61 50(442) 124 13,5(119) 1,20 2198-H015-ERSx
17,7 11,7 (103) 2198-H015-ERSx

MPM-B1152F | 3000 4000 5200 6,17 50(442) 1,40 S —
211 13,5(119) 2198-H025-ERSx
283 10,7 (94,7) 2198-H025-ERSx

MPM-B1152T | 6000 4000 7000 11,02 50(442) 1,40 S E—
379 13,5(119) 2198-H040-ERSx
17,7 16,9 (149) 2198-H015-ERSx

MPM-B1153E | 2250 3000 3500 6,21 6,5(57,5) 1,40 S —
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 6,5(57,5) 1,45 —_—
555 16,5(146) 2198-H070-ERSx
MPM-B1302F | 3000 4000 4500 8,57 6,6 (584) 221 13,5(119) 1,65 2198-H025-ERSx
MPM-B1302M | 4500 4000 6000 12,57 6,6 (584) 324 13,5(119) 1,65 2198-H040-ERSX
MPM-B1302T | 6000 4000 7000 16,83 6,7(59,3) 434 13,5(119) 1,65 2198-H040-ERSx
17,7 22,8(202) 2198-H015-ERSx

MPM-B1304C | 1500 1870 2750 7,00 10,3(91,1) 2,00 S —
21,5 27,1(240) 2198-H025-ERSx
283 23,4(207) 2198-H025-ERSx

MPM-B1304E | 2250 3500 4000 10,75 10,2(90,3) 2,20 _—
342 27,1(240) 2198-H040-ERSx
MPM-B1304M | 4500 3500 6000 19,02 10,4 (92,0) 60,6 27,1(240) 2,20 2198-H070-ERSY
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 400-V-Klasse) (Fortsetzung)

) ) : : _ : | Max. Still- Spitzenbrems- _ | Kinetix 5500-
Motor ZG;ﬁrddreh ?:t:ndreh lee;‘);. Dreh Is)tz:gle:stlllstands zil:gsﬁllstands standsstrom moment mt;srll:?sl"‘(‘:;g Antriebe
Bestellnr. Umin U/min U/min 20 \m (bin) des Systems des Systems " (480-V-AC-Ein-
P A0-Sp. Nm (Ib in) gang)

283 22,7(201) 2198-H025-ERSx
MPM-B1651C | 1500 3000 3500 10,21 11,4 (101) 2,50 —_—

292 23,2(205) 2198-H040-ERSx

459 21,9 (194) 2198-H040-ERSx
MPM-B1651F | 3000 3000 5000 17,75 11,4 (101) 2,50 —_—

509 23,2(205) 2198-H070-ERSx
MPM-B165TM | 4500 3000 5000 22,46 11,4 (101) 56,8 23,2(205) 2,50 2198-H070-ERSx
MPM-B1652C | 1500 2500 2500 11,51 16,0 (142) 336 40,0 (354) 3,80 2198-H040-ERSX
MPM-B1652E | 2250 3500 3500 2094 21,1(187) 60,5 48,0 (425) 430 2198-H070-ERSX
MPM-B1652F | 3000 3500 4500 28,74 21,1(187) 84,1 48,0 (425) 430 2198-H070-ERSx
MPM-B1653C | 1500 2000 2500 20,05 26,7 (236) 59,2 67,8 (600) 460 2198-H070-ERSX
MPM-B1653E | 2250 3000 3500 27,00 26,8 (237) 729 62,0 (549) 510 2198-H070-ERSx
MPM-B2152C | 1500 2000 2500 27,40 36,7 (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

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPF mit Kinetix 5500-Antrieben

Diese Motoren erfordern den Feedback-Wandlersatz 2198-H2DCK (Serie B oder hoher).

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (200-V-Klasse)

Mot Nenndreh- Max. Dreh- Dauerstillstands- Dauerstillstandsmo- x?:hStillstands- Spitzenbremsmo- | Motorbemes- xinte:ti)l(JSSOO-
otor zahl zahl strom ment ment des Systems | sungsleistung ntriebe
Bestellnr. Umi Ui 405 Am (b n) des Systems \m (Ibin) W (240-V-AC-Ein-
min min D. m (Ibin AO-Sp. m (Ibin gang)
MPF-A310P 4750 5000 450 1,58 (14,0) 14,0 3,61(31,9) 0,73 2198-H015-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 7,59 (67,2) 2198-H025-ERSx
MPF-A320P 4750 5000 9,00 3,05(27,0) 13 —
295 7.91(70,0) 2198-H040-ERSx
MPF-A330P 5000 5000 12,0 3,85(34,0) 380 10,32(91,2) 1,6 2198-H040-ERSx
MPF-A430H 3500 3500 12,2 6,21(55,0) 45,0 19,82 (175) 18 2198-H040-ERSx
459 144 (127) 2198-HO40-ERSx
MPF-A430P 5000 5000 16,80 5,94 (52,5) 19 —_—
67,0 19,80 (175) 2198-H070-ERSx
MPF-A4530K 4000 4000 19,50 8,08(71,4) 62,0 20,30 (179) 23 2198-H070-ERSx
459 22,09 (195) 2198-H040-ERSx
MPF-A4540F 3000 3000 18,40 10,15(89,7) 25 —
58,0 27,10 (239) 2198-H070-ERSx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 400-V-Klasse)

Mot Nenndreh- Max. E;(l)ls]rstillstands- Dauerstillstandsmo- | Max. Stillstands- | Spitzenbremsmo- | Motorbemes- Kinetix 5500-
Be:)st:erllnr zahl Drehzahl des Systems ment strom des Systems | ment des Systems | sungsleistung Antriebe
' U/min U/min A Ong Nm (Ibin) A0-Sp. Nm (Ibin) kW (480-V-AC-Eingang)
MPF-B310P 5000 5000 2,30 1,60 (14) 7,10 36(32) 0,77 2198-H008-ERSY
MPF-B320P 5000 5000 4,24 3,10(27) 140 7,8 (69) 15 2198-H015-ERSx
17,7 10,4 (92,0) 2198-HO15-ERSx
MPF-B330P 5000 5000 570 418(37) 16 _—
190 11,1(98) 2198-H025-ERSx
283 17,6 (156) 2198-H025-ERSx
MPF-B430P 5000 5000 9,20 6,55 (58) 20 _—
320 19,8 (175) 2198-H040-ERSx
283 18,7 (165) 2198-H025-ERSx
MPF-B4530K 4000 4000 9,90 825(73) 24 _—
310 20,3 (179) 2198-H040-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 48,6 (430) 4,1 2198-H070-ERSK

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPS mit Kinetix 5500-Antrieben

Diese Motoren erfordern den Feedback-Wandlersatz 2198-H2DCK (Serie B oder hoher).

Leistungsspezifikationen der Motoren der Serie MPS mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 200-V-Klasse)

Mot Nenndreh- Max. Dauerstillstands- Dauerstillstandsmo- | Max. Stillstands- | Spitzenbremsmo- | Motorbemes- Kinetix 5500-
Beostzrllnr zahl Drehzahl strom ment strom des Systems | ment des Systems | sungsleistung Antriebe
’ U/min U/min A0-Sp. Nm (Ibin) A0-Sp. Nm (Ibin) kW (240-V-AC-Eingang)
283 8,79(77,8) 2198-H025-ERSx
MPS-A330P 5000 5000 9,80 3,60(320) 13
380 11,10(98,2) 2198-H040-ERSx
459 22,84(202) 2198-H040-ERSx
MPS-A4540F 3000 3000 144 8,1(72) 14
56,0 27,1(240) 2198-H070-ERSx

Leistungsspezifikationen der Motoren der Serie MPS mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 400-V-Klasse)

Max. Stillstands-

Mot Nenndreh- Max. Dreh- | Dauerstillstands- Dauerstillstandsmo- strom des Spitzenbremsmo- | Motorbemes- Kinetix 5500-
Beos t?erllnr zahl zahl strom ment Systems ment des Systems | sungsleistung Antriebe
’ U/min U/min A0-Sp. Nm (Ibin) A0-5p Nm (Ibin) kw (480-V-AC-Eingang)
17,7 10,5(929) 2198-H015-ERSx
MPS-B330P 5000 5000 49 3,60(32) 13
19,0 11,0(97,2) 2198-H025-ERSx
17,7 19,2 (170) 2198-H015-ERSx
MPS-B4540F 3000 3000 71 8,1(72) 14
26,0 27,1 (240) 2198-H025-ERSx
459 49,7 (440) 2198-H040-ERSx
MPS-B560F 3000 3000 17,0 21,5(190) 35
68,0 67,8 (600) 2198-H070-ERSx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Linearbewegung - Leistungsspezifikationen

Diese linearen Achssteuerungsfamilien sind kompatibel mit Kinetix 5500-Servoantrieben.

Familie Seite
Integrierte Linearantriebe der LDAT-Series 88
Integrierte Lineareinheiten der MP-Series (Serie MPAS, Kugelrollspindel) 95
Elektrozylinder der MP-Series (Serie MPAR) 9%
Hochbelastbare Flektrozylinder der MP-Series (Serie MPAI) 97

Informationen zu Kinetix 5500-Antriebssystemkombinationen mit einer Auswahl an Kabelbestellnummern und Kraft/
Geschwindigkeits-Kurven finden Sie in der Publikation GMC-RM009, Kinetix 5500 Drive Systems Design Guide.

IMPORTANT Diese Systemkombinationen umfassen nicht alle moglichen Aktor/Antriebs-Kombinationen. Bitte
Uberprifen Sie die Kompatibilitdt mithilfe der Software Motion Analyzer. Rufen Sie folgende Website auf,
um auf Motion Analyzer zuzugreifen: https.//motionanalyzerrockwellautomation.com.

Leistungsspezifikationen der LDAT-Serie mit Kinetix 5500-Antrieben

Diese Aktoren erfordern den Feedback-Wandlersatz 2198-H2DCK (Serie B oder hoher).

Leistungsspezifikationen mit Antriebsbetrieb der 200-V-Klasse und Linear-Thrustern der Baugrof3e 30

Max. : : Max. Max. L
Linear-Thruster Geschwindigkeit Dauerstillstandsstrom | Dauerstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang Kinetlx 5500-
Bestellnr. B30VAC des Systems des Systems des Systems des Systems BOVAC Antriebe
s A0-Sp. N AO-Sp. N kW (240-V-AC-Eingang)

LDAT-5031010-DDx 24 0,20
LDAT-5031020-DDx 31 0,25

48 81(18) 12,2 168 (38) 2198-H015-ERSX
LDAT-5031030-DDx 35 029
LDAT-5031040-DDx 38 031
LDAT-5032010-DDx 31 0,44
LDAT-5032020-DDx 41 052

74 243 2198-H025-ERSx
LDAT-5032030-DDx 47 059
LDAT-5032040-DDx 50 0,63

126 (28) 336 (76)

LDAT-5032010-EDx 31 0,40
LDAT-5032020-EDx 41 047

37 12,2 2198-H015-ERSX
LDAT-5032030-EDx 47 052
LDAT-5032040-EDx 50 0,55
LDAT-5033010-DDx 35 067
LDAT-5033020-DDx 47 0388

A 36,5 2198-H040-ERSx
LDAT-5033030-DDx

—_—50 095
LDAT-5033040-DDx
190 (43) 504 (113)
LDAT-5033010-EDx 35 0,55
LDAT-5033020-EDx
_ 37 12,2 2198-H015-ERSX

LDAT-5033030-EDx 44 0,65
LDAT-5033040-EDx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Antriebsbetrieb der 200-V-Klasse und Linear-Thrustern der Baugrof3e 50

Max. . : Max. Max. -
Linear-Thruster Geschwindigkeit Daverstillstandsstrom | Dauerstillstandskraft | ¢iciangectrom | Stillstandskraft | Nennausgang Kinetix 5500-
Bestellnr. 20VAC des Systems des Systems des Systems des Systems 230VAC Antriebe
s A0-Sp. N AGSp. N kw (240-V-AC-Eingang)

LDAT-S051010-DDx 28 031
LDAT-5051020-DDx 37 0,38
LDAT-S051030-DDx 41 31 119.(27) 114 363(82) 042 2198-H015-ERSX
LDAT-S051040-DDx 44 0,44
LDAT-S051050-DDx 4,7 0,46
LDAT-5052010-DDx 37 0,79
LDAT-5052020-DDx 48 097
LDAT-5052030-DDx 6,2 22,7 2198-H025-ERSx
LDAT-5052040-DDx 5,00 251(56) 727 (163) 1,01
LDAT-5052050-DDx
LDAT-5052010-EDx
bis 26 31 114 0,50 2198-H015-ERSX
LDAT-5052050-EDx
LDAT-5053010-DDx 41 131
LDAT-5053020-DDx 50 1,53

94 34,2 2198-H040-ERSx
LDAT-5053030-DDx
bis 50 378(85) 1093 (246) 153
LDAT-5053050-DDx
LDAT-5053010-EDx
bis 17 31 114 0,47 2198-H015-ERSx
LDAT-5053050-EDx
LDAT-5054010-DDx 44 187
LDAT-5054020-DDx 124 45,5 2198-H040-ERSx
bis 50 2,05
LDAT-5054050-DDx 509 (114) 1453 (327)
LDAT-5054010-EDx
bis 26 6,2 22,7 1,02 2198-H025-ERSx

LDAT-5054050-EDx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Antriebsbetrieb der 200-V-Klasse und Linear-Thrustern der Baugro3e 70

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigkeit Daverstillstandsstrom | Dauerstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang Kinetix 5500-
Bestellnr. 0VAC des Systems des Systems des Systems des Systems 530 VAC ?ZT(;"\EIb: CEingang)
m/s A0-Sp. N A0-Sp. N W ingang

LDAT-5072010-DDx
bis 35 60 20 1,03 2198-H025-ERSx
LDAT-5072070-DDx

364 (82) 1055 (237)
LDAT-5072010-EDx
bis 17 30 10 047 2198-H015-ERSx
LDAT-5072070-EDx
LDAT-5073010-DDx
bis 35 90 328 1,57 2198-H040-ERSx
LDAT-5073070-DDx

554(125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EDx
bis 12 30 109 0,41 2198-H015-ERSx
LDAT-5073070-EDx
LDAT-5074010-DDx
bis 35 19 435 2,08 2198-H040-ERSx
LDAT-5074070-DDx

730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EDx
bis 18 6,0 21,7 095 2198-H025-ERSx
LDAT-5074070-EDx
LDAT-5076010-DDx
bis 35 18,2 66,4 317 2198-H070-ERSx
LDAT-5076070-DDx

1122(252) 3189 (717)
LDAT-5076010-EDx
bis 18 9,1 332 1,45 2198-H040-ERSx

LDAT-5076070-EDx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen mit Antriebsbetrieb der 200-V-Klasse und Linear-Thrustern der Baugré3e 100

Max. . . Max. Max. -
Linear-Thruster Geschwindigkeit Daverstillstandsstrom | Dauerstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang Kinetix 5500-
Bestellnr. 230VAC des SS ystems des Systems des Systems des Systems §30 VAC ?Zrltt(;"\elb:( ki )
m/s A0-Sp. N A0-Sp. N W ingang

LDAT-5102010-DDx
bis 26 57 21,0 09 2198-H025-ERSx
LDAT-5102090-DDx

456(103) 1289 (290)
LDAT-5102010-EDx
bis 13 29 105 042 2198-H015-ERSx
LDAT-5102090-EDx
LDAT-5103010-DDx
bis 2,7 8,6 315 1935 (435) 147 2198-H040-ERSx
LDAT-5103090-DDx

702 (158)
LDAT-5103010-EDx
bis 09 29 105 1388 (312) 030 2198-H015-ERSx
LDAT-5103090-EDx
LDAT-S104010-DDx
bis 2,7 15 420 2,07 2198-H040-ERSx
LDAT-5104090-DDx

929 (209) 2578 (580)
LDAT-S104010-EDx
bis 13 57 21,0 0,86 2198-H025-ERSx
LDAT-5104090-EDx
LDAT-S106010-DDx
bis 2,7 173 63,0 29 2198-H070-ERSx
LDAT-S106090-DDx

1403 (315) 3871(870)
LDAT-S106010-EDx

i 13 8,6 315 1,28 2198-H040-ERSx

bis
LDAT-5106090-EDx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Antriebsbetrieb der 200-V-Klasse und Linear-Thrustern der Baugrof3e 150

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigkeit Daverstillstandsstrom | Dauerstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang Kinetix 5500-
Bestellnr. 30VAC des Systems des Systems des Systems des Systems 530 VAC (AZ“;;':’I’: CEi )
m/s A0-Sp. N A0-Sp. N { ingang

LDAT-5152010-DDx
bis 18 53 195 1799 (404) 087 2198-H025-ERSx
LDAT-5152090-DDx

643 (145)
LDAT-5152010-EDx
bis 09 2,7 98 1679 (377) 034 2198-H015-ERSX
LDAT-5152090-EDx
LDAT-5153010-DDx
bis 18 80 978 (220) 29,1 2680 (602) 133 2198-H040-ERSx
LDAT-5153090-DDx
LDAT-5154010-DDx
bis 18 10,7 39,1 3597 (809) 178 2198-H040-ERSx
LDAT-5154090-DDx

1306 (294)
LDAT-5154010-EDx
bis 09 53 195 3383 (761) 0,70 2198-H025-ERSx
LDAT-5154090-EDx
LDAT-5156010-DDx
bis 18 16,3 59,4 5469 (1229) 2,1 2198-H070-ERSx
LDAT-5156090-DDx

1997 (449)
LDAT-5156010-EDx

i 09 81 19,8 5110(1149) 1,05 2198-H025-ERSx

bis
LDAT-5156090-EDx

Leistungsspezifikationen mit Antriebsbetrieb der 400-V-Klasse und Linear-Thrustern der Baugréf3e 30

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigkeit Dauerstillstandsstrom Dauerstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang Kine'tix 5500-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe
ms A0-Sp. N A0-Sp. N kw (480-V-AC-Eingang)
LDAT-S031010-DDx 24 0,20
LDAT-5031020-DDx 31 0,25
48 81(18) 12,2 168 (38) 2198-H015-ERSx
LDAT-S031030-DDx 35 0,29
LDAT-5031040-DDx 38 031
LDAT-5032010-DDx 3,1 0,40
LDAT-5032020-DDx 41 0,52
74 243 2198-H025-ERSx
LDAT-5032030-DDx 47 0,59
LDAT-5032040-DDx 50 0,63
126 (28) 336 (76)
LDAT-5032010-EDx 3,1 0,40
LDAT-5032020-EDx 41 0,52
37 12,2 2198-H015-ERSx
LDAT-5032030-EDx 47 0,59
LDAT-5032040-EDx 50 0,63
LDAT-S033010-DDx 35 0,67
| DAT-5033020-DDx 47 0,88
111 36,5 2198-H040-ERSx
L DAT-5033030-DDx
50 0,95
| DAT-5033040-DDx
190 (43) 504(113)
| DAT-5033010-EDx 35 0,67
| DAT-5033020-EDx 47 087
37 12,2 2198-H015-ERSx
| DAT-5033030-EDx
50 091

LDAT-5033040-EDx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Antriebsbetrieb der 400-V-Klasse und Linear-Thrustern der Baugrof3e 50

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigheit | Dauerstlitandsstrom | Dauerstilstandskeaft | gistanggstrom | stillstandskraft | Nennausgang | Kinetix 5500-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe
/s A0-Sp. N AOSp. N Kw (480-V-AC-Eingang)

LDAT-5051010-DDx 28 0,34
LDAT-5051020-DDx 37 043
LDAT-5051030-DDx 41 31 119(27) 114 363 (82) 0,49 2198-H015-ERSX
LDAT-5051040-DDx 44 053
LDAT-5051050-DDx 4,7 0,55
LDAT-5052010-DDx 37 092
LDAT-5052020-DDx 48 1,20
LDAT-5052030-DDx 6.2 22,7 2198-H025-ERSX
L DAT-5052040-DDx 50 1,24
LDAT-5052050-DDx

251(56) 727 (163)
L DAT-5052010-EDx 37 0,80
LDAT-5052020-EDx 46 0,98
L DAT-5052030-EDx 31 114 2198-H015-ERSX
LDAT-5052040-EDx 46 1,02
LDAT-5052050-EDx
LDAT-5053010-DDx 41 1,56
LDAT-5053020-DDx

94 34,2 2198-H040-ERSx

LDAT-5053030-DDx 50 187
bis 378(85) 1093 (246)
LDAT-5053050-DDx
LDAT-5053010-EDx
bis 35 31 114 1,04 2198-H015-ERSX
LDAT-5053050-EDx
LDAT-5054010-DDx 44 2,26
L DAT-5054020-DDx 124 45,5 2198-H040-ERSx
bis 5,00 253
LDAT-5054050-DDx

509 (114) 1453 (327)
LDAT-5054010-EDx 44 187
LDAT-5054020-EDx 6,2 2,7 2198-H025-ERSX
bis 50 2,05

LDAT-5054050-EDx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Antriebsbetrieb der 400-V-Klasse und Linear-Thrustern der Baugrof3e 70

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigkeit | Daverstillstandsstrom | Dauerstilistandskraft | qyciandostrom | Stillstandskraft | Nemnausgang | Kinetix 5500-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe
m/s A0-Sp. N A0-Sp. N kw (480-V-AC-Eingang)

LDAT-5072010-DDx 39 137
LDAT-5072020-DDx

6,0 220 2198-H025-ERSx
LDAT-5072030-DDx 50 1,64
bis
LDAT-5072070-DDx 364 (82) 1055 (237)
LDAT-5072010-EDx
L DAT-5072020-EDx 35 30 11,0 1,03 2198-H015-ERSX
bis
L DAT-5072070-EDx
LDAT-5073010-DDx 44 2,27
LDAT-5073020-DDx 9,0 328 2198-H040-ERSx
bis 50 2,50
LDAT-5073070-DDx 554(125) 1576 (354)
L DAT-5073010-EDx
bis 24 30 109 1,01 2198-H015-ERSx
LDAT-5073070-EDx
LDAT-5074010-DDx 4,7 3,15
LDAT-5074020-DDx 19 435 2198-H040-ERSx
bis 50 3,30
L DAT-5074070-DDx 730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EDx
bis 35 6,0 20,7 2,08 2198-H025-ERSx
LDAT-5074070-EDx
LDAT-5076010-DDx
LDAT-5076020-DDx 50 18,2 66,4 502 2198-H070-ERSx
bis
LDAT-5076070-DDx 1122(252) 3189(717)
LDAT-5076010-EDx
bis 35 91 332 318 2198-H040-ERSx

LDAT-5076070-EDx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Antriebsbetrieb der 400-V-Klasse und Linear-Thrustern der Baugrof3e 100

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigkeit Dauerstillstandsstrom Dauerstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang Kine.tix 5500-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe
Y A0-Sp. N A0-Sp. N kw (480-V-AC-Eingang)
LDAT-5102010-DDx 34 144
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
bis
LDAT-$102090-DDx
LDAT-5102010-EDx
bis 26 29 10,5 0,96 2198-H015-ERSx
LDAT-5102090-EDx
LDAT-$103010-DDx 38 241
LDAT-5103020-DDx
86 315 2198-H040-ERSx
LDAT-5103030-DDx 50 293
bis 702 (158) 1935 (435)
LDAT-5103090-DDx
LDAT-5103010-EDx
bis 18 29 10,5 092 2198-H015-ERSx
LDAT-5103090-EDx
LDAT-5104010-DDx 41 3,76
LDAT-5104020-DDx
11,5 420 2198-H040-ERSx
LDAT-5104030-DDx 5,0 4,29
bis 929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104090-DDx
LDAT-S104010-EDx
bis 27 57 210 2,07 2198-H025-ERSx
LDAT-5104090-EDx
LDAT-5106010-DDx 45 54
LDAT-5106020-DDx 173 63,0 2198-H070-ERSx
bis 50 587
LDAT-5106090-DDx 1403 (315) 3871(870)
LDAT-5106010-EDx
i 27 8,6 315 294 2198-H040-ERSx

bis
LDAT-5106090-EDx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen mit Antriebsbetrieb der 400-V-Klasse und Linear-Thrustern der Baugrof3e 150

Max. : : Max. Max. _—
Linear-Thruster Geschwindigkeit Daverstilstandsstrom | Dauerstilstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft | \ennausgang Kinetix 5500-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe
ms A0-Sp. N A0Sp. N kw (480-V-AC-Eingang)
LDAT-5152010-DDx 32 1,76
LDAT-5152020-DDx 53 19,5 2198-H025-ERSx
bis 35 1,89
LDAT-5152090-DDx 643 (145) 1799 (404)
LDAT-5152010-EDx
bis 18 2,7 98 0,87 2198-H015-ERSx
LDAT-5152090-EDx
LDAT-5153010-DDx
bis 36 80 29,1 287 2198-H040-ERSx
LDAT-5153090-DDx
978 (220) 2680 (602)
LDAT-5153010-EDx
i 1.2 2,7 91 0,80 2198-H015-ERSx

bis
L DAT-5153090-EDx
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Antriebsbetrieb der 400-V-Klasse und Linear-Thrustern der Baugrof3e 150

Max. : : Max. Max. —_—
Linear-Thruster Geschwindigkeit Dauerstillstandsstrom Dauerstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang Kinetix 5500-
Bestellnr. 460VAC des Systems des Systems des Systems des Systems :60‘/ A ?4';;5“\3’": CEingang)
mis A0-Sp. N AO-Sp. N W ingang
LDAT-5154010-DDx
bis 35 10,7 39,1 383 2198-H040-ERSx
LDAT-5154090-DDx
1306 (294) 3597 (809)
LDAT-5154010-EDx
bis 18 53 195 178 2198-H025-ERSx
LDAT-5154090-EDx
LDAT-5156010-DDx
bis 36 16,3 59,4 585 2198-H070-ERSx
LDAT-5156090-DDx
1997 (449) 5469 (1229)
LDAT-5156010-EDx
bis 18 81 198 2,71 2198-H025-ERSx
LDAT-5156090-EDx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAS mit Kinetix 5500-Antrieben

Diese Aktoren erfordern den Feedback-Wandlersatz 2198-H2DCK (Serie B oder hoher).

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 200-V-Klasse)

. Max. Max. . -
. Dauerstillstandskraft . . Nennleistung Kinetix 5500-
Lineareinheit Bestellnr. Max/. Drehzahl g?)use rstillstandsstrom des Systems (Site'llgtirt'::::mm (Sitelllétz:rtl;irsnksraﬁ Motorausgang | Antriebe
mm/s -Sp. N Y ¥ KW (240-V-AC-Eingang)
A0-Sp. N
MPAS-Axxxx1-V0O55xA 200(7,9) M 3,09 521(117) 6,10 1212(272) 0,37 2198-H008-ERSx
MPAS-Axxxx2-V205xA 1124 (44,3) @ 4,54 462 (104) 9,10 968 (218) 0,62 2198-H015-ERSx

(1) Beieiner Hubldnge von 900 mm betrdgt die Hchstgeschwindigkeit 176 mm/s. Bei einer Hubldnge von 1020 mm betrdgt die Hchstgeschwindigkeit 143 mm/s.
(2)  Beieiner Hublénge von 780 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 889 mm/s. Bei einer Hublénge von 900 mm betrdgt die Hochstgeschwindigkeit 715 mm/s. Bei einer Hublange von 1020 mm betrdgt die
Hochstgeschwindigkeit 582 mm/s.

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 400-V-Klasse)

. . Max. Max. . N
Dauerstillstandsstro | Dauerstillstandskraft . Ny Nennleistung Kinetix 5500-
Lineareinheit Bestellnr. Ma);. Drehzahl m des Systems (Sitelilgtasltlg;]sstrom (Site'llzti't'g;]ksmﬂ Motorausgang Antriebe
mims A0-5p. N 4 y (480-V-AC-Eingang)
A0-Sp. N
MPAS-Bxxxx1-VO5SSYA 200(7,9) " 1,75 521(117) 3,50 1212(272) 037 2198-H008-ERSx
MPAS-Bxxx2-V20SxA 1124 (443) 2 3,30 462 (104) 6,60 968 (218) 0,62 2198-H008-ERSx

(1) Beieiner Hublange von 900 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 176 mm/s. Bei einer Hublénge von 1020 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 143 mm/s.
(2)  Bei einer Hublange von 780 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 889 mm/s. Bei einer Hublange von 900 mm betrdgt die Hochstgeschwindigkeit 715 mm/s. Bei einer Hubldnge von 1020 mm
betrdgt die Hochstgeschwindigkeit 582 mm/s.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAR mit Kinetix 5500-Antrieben

Diese Aktoren erfordern den Feedback-Wandlersatz 2198-H2DCK (Serie B oder hoher).

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 200-V-Klasse)

. Max. Max. . S
Elektrozylinder Max. Drehzahl | Dauerstillstandsstrom Dauerstilstandskraft Stillstandsstrom Stillstandskraft Nennleistung Kinetix 5500-
Bestellnr / 405 des Systems des Systems des Systems Motorausgang Antriebe
' mimys . N y 4 KW (240-V-AC-Eingang)
A0-Sp. N
MPAR-ATxuxB 150 1,15 240(539) 135 300 (67,4) 0,036 2198-H003-ERSx
MPAR-ATxrE 500 2,16 280 (62,9) 2,48 350 (78,7) 0,140 2198-H008-ERSx
MPAR-A2oxC 250 242 420 (94,4) 2,72 525(118) 0,105 2198-H008-ERSx
MPAR-A2xxxk 640 4,54 640 (144) 541 800 (180) 0,410 2198-H015-ERSx
MPAR-A3xxrE 500 10,33 2000 (450) 12,34 2500 (562) 1,00 2198-H025-ERSx
MPAR-A3x0H 1000 12,20 1300 (292) 16,40 1625 (365) 1,30 2198-H040-ERSx
Leistungsspezifikationen mit Kinetix 5500-Antrieben (Betrieb der 400-V-Klasse)
. Max. Max. . S
Elektrozylinder Max. Drehzahl | Dauerstillstandsstrom Dauerstilstandskraft Stillstandsstrom Stillstandskraft Nennleistung Kinetix 5500-
Bestellnr / 80 des Systems des Systems des Systems Motorausgang Antriebe
' mmys . N y y KW (480-V-AC-Eingang)
A0-Sp. N

MPAR-B1xxxB 150 1,15 240(539) 135 300 (67,4) 0,036 2198-H003-ERSx
MPAR-B1xxxE 500 149 280 (62,9) 1,71 350 (78,7) 0,140 2198-H003-ERSx
MPAR-B2xxxC 250 1,67 420 (94,4) 1,90 525(118) 0,105 2198-H003-ERSx
MPAR-B2xxxF 640 3,29 640 (144) 393 800 (180) 0,410 2193-H008-ERSx
MPAR-B3xxxE 500 516 2000 (450) 6,17 2500 (562) 1,00 2198-H015-ERSx
MPAR-B3xxH 1000 6,13 1300 (292) 6,79 1625 (365) 1,30 2193-H015-ERSx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspeifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAI mit Kinetix 5500-Antrieben

Diese Aktoren erfordern den Feedback-Wandlersatz 2198-H2DCK (Serie B oder hoher).

Leistungsspezifikationen fiir Antriebe mit Kugelrollspindel und Kinetix 5500-Antriebe (Betrieb der 200-V-Klasse)

Dauerstillstandskraft des Systems

Max.

Max.

Elektroylinder | 2% | Daverstilstandsstrom N Stlltandsstrom | Stilstandskraft | ERVIetung | Kinetix 5500-
Bestellnr. / A0-Sp. des Systems des Systems m gang (2%':’_:({ ang)
mm/s 25°C 40°C A0-Sp. N ngang
MPAI-A2076CV 180 890 (200) 706 (159) 4,50 022
MPAHAZISOC3 | 305(12) 1446 (325) 2198-HO08-ERSx
ean 247 1446 (329) 1147 (2589) 6,20 025
MPAI-A23000V3
MPAI-ASOTSCMT | 305 (12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
268 890 027 2198-HO08-ERSK
MPA-ASOT6EMT | 610 (24) 814 (183) 645 (145) 2570(578)
MPAI-A3150CM3
— " lwm
MPAI-A3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 8,40 4448 (1000)
MPA-AS4S0CM3 | 188(7,3)
561 039 2198-HO15-ERSx
MPAI-A3150EM3
" v
MPAI-A3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 14,14 4003 (900)
MPAI-AS4SOEM3 | 376.(15)
MPAI-A150CM3
" lwm
MPAI-A4300CM3 7840750) | 6179(13%9) 1707 8896 (2000)
MPAI-AJ4SOCM3 | 245 (9,5)
10,89 043 2198-H025-ERSx
MPAI-A150EM3
" v
MPAI-A4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 74 7784 (1750)
MPAI-AZ4SOEM3 | 491 (19)
MPALASTOCM3 | 200(7,9) 13123(2950) | 10415(2341) | 16,70 13,345 (3000)
13,25 0,5 2198-H040-ERSx
MPALASTOEM3 | 400(15,6) 6562(1475) | 5208(1171) 33,40 13,122 (2950)

Leistungsspezifikationen fiir Antriebe mit Rollengewindezylindern und Kinetix 5500-Antriebe
(Betrieb der 200-V-Klasse)

Dauerstillstandskraft des Systems | Max. Max. : -
Elektrozylinder Max, Dauerstillstandsstrom N Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennleistung Klne.t|x 5500-
Bestellnr. Drehzahl A0-Sp. des Systems des Systems Motorausgang | Antriebe
mm/s ’ 259 40° AO-Sp. N kw (240-V-AC-Eingang)
MPAI-A3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
287 890 0,27 2198-H008-ERSx
MPAI-A30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-A3150RM3
_ 279 (M)
MPAI-A3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-A3450RM3 176 (6,9)
561 14,14 0,39 2198-H015-ERSx
MPAI-A31505M3
—1559(22)
MPAI-A3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-A34505M3 353 (14)
MPAI-A4150RM3
_ 279 (M)
MPAI-A4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-A4450RM3 196 (7,6)
10,89 27 44 043 2198-H025-ERSx
MPAI-A41505M3
—1559(22)
MPAI-A4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-A4450SM3 393 (15)

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 5500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Antriebe mit Kugelrollspindeln und Kinetix 5500-Antriebe (Betrieb der 400-V-Klasse)

Dauerstillstandskraft des Systems | Max. Max. . _—
Elektrozylinder thrz);{zahl Dauerstillstandsstrom N Stillstandsstrom Stillstandskraft m‘:glr:'::u:g K'“te,t"l‘)ssoo'
Bestellnr. A0-Sp. des Systems des Systems W gang ( ;‘8(;[%—:({' )
mm/s 259 20°C AO-Sp. N ingang
MPAI-B2076CV1 0,90 890 (200) 706 (159) 2,30 0,22
MPAI-B2150CV3 305(12) 1446 (325) 2198-H003-ERSx
_ 1,29 1446 (325) 1147 (258) 3,25 0,25
MPAI-B2300CV3
MPAI-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
—_—79(M)
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-H015-ERSX
MPAI-B4450CM3 24509,
561 043
MPAI-B4150EM3
—1559(22)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 1414 7784 (1750) 2198-H015-ERSx
MPAI-B4450EM3 491(19)
MPAI-BS5xxxCM3 200(7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 8,48 13,345 (3000)
6,62 0,55 2198-H015-ERSx
MPAI-B5xxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16,70 13,122 (2950)

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Antriebe mit Rollengewindezylindern und Kinetix 5500-Antriebe
(Betrieb der 400-V-Klasse)

Max Dauerstillstandskraft des Systems | Max. Max. Nennleistun
Elektrozylinder Drel{zahl Dauerstillstandsstrom N Stillstandsstrom Stillstandskraft Motorausgar?g Kinetix 5500-Antriebe
Bestellnr. / A0-Sp. des Systems des Systems m (480-V-AC-Eingang)
mm/s 25°C 40°C A0-Sp. N
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
145 457 027 2198-H008-ERSX
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3
—_—79(M)
MPAI-B3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176 (6,9)
281 7,07 0,39 2198-H008-ERSX
MPAI-B31505M3
— 1 559(22)
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781 (850)
MPAI-B34505M3 353(14)
MPAI-B4150RM3
—79(M)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 196 (7,6)
561 1414 043 2198-H015-ERSX
MPAI-B4150SM3
—1559(22)
MPAI-B4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B4450SM3 393(15)

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

98 Rockwell Automation-Publikation KNX-SG001D-DE-P - Mai 2018



Modulare Kinetix 6200- und
Kinetix 6500-Servoantriebe

Diese mehrachsigen Servoantriebe mit sicherer Drehzahl unterstitzen
die Steigerung der Produktivitdt und den Schutz der Mitarbeiter mit
integrierten Sicherheitsfunktionen. Die Modularitdt des Aufbaus und der
Steuerung sorgt fUr eine einfache Wartung und mehr Flexibilitat,
wahrend der Antrieb problemlos vom Zustand der sicheren
Drehmomentabschaltung in eine Betriebsart mit sicherer Drehzahl
Ubergeht.

Die Kinetix® 6500-Servoantriebe bieten Integrated Motion Gber

EtherNet/IP™-Netzwerk, indem Sie CIP Motion™- und CIP Sync™-
Technologie von ODVA einsetzen - alles auf der Grundlage des Common
Industrial Protocol (CIP™).

Die Kinetix 6200-Servoantriebe bieten integrierte
Achssteuerungsfunktionen Uber die Sercos-Interface sowie Kompatibilitat
mit Kinetix 6000-Antrieben, sodass Sie auf die erweiterten Funktionen
Zugriff haben, wo und wann immer diese erforderlich werden.

Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantrieb —
Leistungsmerkmale

Mehrachsiges, modulares Design fir Kommunikations- und Sicherheitsoptionen

- Integrierte Achssteuerung Uber EtherNet/IP-Netzwerk (Kinetix 6500-Steuermodule)
- Integrierte Achssteuerung Uber die Sercos-Interface (Kinetix 6200-Steuermodule)

- |AM/AM-Leistungsmodule der Serie 2094

Zertifiziert vom TUV Rheinland: PL e, Kat. 4 gemaR 1ISO 13849 und SIL CL3 gemal IEC 61508, IEC 61800-5-2 und
IEC 61062

- Sicherheitsgerichtete Drehzahllberwachung

- Steuerung mit sicherer Drehmomentabschaltung

324 bis 528 V AC, dreiphasig (Eingang der 400-V-Klasse) zu IAM/AM-Leistungsmodulen
- 1,8 bis 22 kW Dauerausgangsleistung (Wechselrichter)

- 2,8 bis 34,6 A effektiv, Dauerausgangsstrom (Wechselrichter)

RSLogix 5000°-Software oder Logix Designer®-Anwendung zur Programmierung (Kontaktplanlogik, strukturierter
Text und sequenzielle Funktionsdiagramme)

Kinetix Integrated Motion mit ControlLogix®- oder CompactLogix™-Steuerungen
Feedback des hochauflésenden Multi-Turn- oder Single-Turn-Absolut-Encoders, Hilfsachse nur fir Feedback

Einen Vergleich der Leistungsmerkmale der verschiedenen Antriebsfamilien finden Sie unter Servoantriebe ab Seite 29.
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Kinetix 6200 und Kinetix 6500
Servoantriebskomponenten

Kinetix 6200 und Kinetix 6500 Modulare Servoantriebssysteme bestehen aus den folgenden erforderlichen Komponenten:

Ein integriertes Achsleistungsmodul (IAM oder fihrendes IAM)

Bis zu sieben Achsleistungsmodule (AM)

Bis zu acht Steuermodule (Sercos-Interface oder EtherNet/IP-Netzwerk)

Eine Stromschiene

Ein bis acht Rotationsmotor(en), Linearmotor(en) oder Linearaktor(en)

Ein bis acht Motorleistungs- und -riickfihrungskabel

Anschlusskits mit schlankem Profil (erforderlich fur Kabel mit freiliegenden Litzendrahten)

Zwei bis neun Sercos-Lichtwellenleiterkabel (nur Kinetix 6200-Steuermodule)

Ethernet-Kabel fir die Logix 5000™-Steuerung (nur Kinetix 6500-Steuerungsmodule)

Ethernet-Kabel fUr die Programmierung der Sicherheitskonfiguration (Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Steuermodule)

Kinetix 6200 und Kinetix 6500 Systeme kdnnen auch mindestens ein IAM-Leistungsmodul umfassen, das als Folge-IAM
verwendet wird (hierzu zahlen unter anderem die zugehdérigen Achsmodule, Stromschienen, Motoren, Kabel und
Anschlusssatze, die fur die Anwendung erforderlich sind).

Auch die folgenden Komponenten sind optional:

Ein Kinetix 6000-Bremsmodul, 2094-BSP2, mit optionalem externem, passivem Bremsmodul der Serie 1394
Blindmodule 2094-PRF

Encoder-Ausgangsmodul 2198-ABQE

Versorgungsmodul (LIM) der Serie 2094

Widerstandsbremsmodul (RBM) der Serie 2090

AC-Netzfilter 2090-XXLF (erforderlich fur CE)

Ausfuhrliche Informationen zu den Anforderungen der Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Antriebssysteme finden Sie in der
Publikation KNX-RMOQ03, Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide.
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe -

Dauerausgangs-Nennleistung
Antriebsmodul Antrieb Bestellnr.
Wandler (Ap) Unmrichter (A, 0-Spitze)
2094-BC01-MP5-M 6 kW, 9 A 1,8 kW, 4,0 A
2094-BC01-M01-M 6 kW, 9 A 3,9kW, 8,6 A
Leistungsmodul fiir integriertes
Achsmodul (IAM), 400-V-Klasse 2094-8(02-M02-M 15kW, 23 A 6,6 kW, 14,6 A
2094-BC04-M03-M 28 kW, 42 A 13,5kW, 30 A
2094-BC07-M05-M 45kW, 68 A 22,0 kW, 49 A
2094-BMP5-M 1,8 kW, 4,0A
2094-BM01-M 3,9kW, 8,6 A
Leistungsmodul fiir
Achsmodul (AM), 400-V-Klasse 2001 B02-M ” 6OKN, 1464
2094-BM03-M 13,5kW, 30 A
2094-BM05-M 22,0kW, 49 A

Kinetix 6200-Steuermodul (Sercos)

2094-SE02F-M00-S0, sichere Drehmomentabschaltung

2094-SE02F-M00-51, sicherheitsgerichtete Drehzahliberwachung

Kinetix 6500-Steuermodul (EtherNet/IP)

2094-EN02D-M071-50, sichere Drehmomentabschaltung

2094-EN02D-M01-51, sicherheitsgerichtete Drehzahliberwachung

2094-Stromschiene 2094-PRSx Verfiigbar fiir Systeme mit 1,2, 3,4, 5,7 und 8 Achsen
2094-Bremsmodul 2094-BSP2 200-W-Bremsmodul der 200/400-V-Klasse (Montage auf der Stromschiene)
2094-Blindmodul 2094-PRF 200/400-V-Klasse, deckt nicht belegte Steckpldtze auf der Stromschiene ab

Spezifikationen der Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Antriebsmodule, die nicht in dieser Publikation enthalten sind, finden
Sie in der Publikation KNX-TDQO03, Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data.
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Kompatibilitat der Kinetix 6000-Antriebskomponenten

Die Leistungsmodule 2094-BCxx-Mxx-M und 2094-BMxx-M enthalten dieselbe Leistungsstruktur wie die Antriebe
2094-BCxx-Mxx-S und 2094-BMxx-S. Aus diesem Grund werden das 2094-BSP2-Bremsmodul, das 2094-PRF-Blindmodul und
die 2094-PRSx-Stromschienen von beiden Antriebsfamilien unterstitzt.

Zusatzlich werden 2094-BMxx-M-AM-Leistungsmodule mit SERCOS-Schnittstelle auf Stromschienen mit einem 2094-BCxx-
Mxx-S-IAM-Modul unterstttzt. Umgekehrt werden 2094-BMxx-S-AM-Antriebe auf Stromschienen mit einem 2094-BCxx-
Mxx-M-IAM-Leistungsmodul mit SERCOS-Schnittstelle unterstitzt.

IMPORTANT Kinetix 6500-EtherNet/IP-Steuermodule (Bestellnummern 2094-EN02D-M01-Sx) sind auf derselben
Stromschiene der Serie 2094 nicht mit IAM/AM-Modulen kompatibel, wenn die SERCOS-Schnittstelle
verwendet wird.

Kompatibilitat der IAM/AM-Module

2094-BMxx-M
RMyy- AM-Leistungsmodule
IAM-Modul Steuermodul §991.BA£60(;OS AM-Modul
inetix 6900-AN-Modu 2094-SE02F-M00-Sx 2094-EN02D-M01-5x
Kinetix 6200-Steuermodul Kinetix 6500-Steuermodul

2094-BOx-Mxx-S (Serie Bund €) | -/

2094-SE02F-MO0-Sx- Vollstandig kompatibel Vollstandig kompatibel Nicht kompatibel
2094-BCxr-Myr-M SERCOS-Schnittstelle
(IAM-Leistungsmodul) 2094-ENO2D-MOT-Sx- , ) _ _ o ,

EtherNet/IP-Netzwerk Nicht kompatibel Nicht kompatibel Vollstandig kompatibel

Weitere Informationen zu den Modulen Kinetix 6000 IAM und AM, Bestellnummern 2094-xCxx-Mxx-S und 2094-xMxx-S,
finden Sie unter Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe auf Seite 121.
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Typische Hardwarekonfigurationen

Diese typischen Hardwarekonfigurationen veranschaulichen die Verwendung von Servoantrieben, Motoren, Aktoren und
Achssteuerungszubehdrteilen, die fir modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Antriebssysteme verflgbar sind.

Modulares Antriebssystem (mit LIM-Modul)

Dreiphasige 2090-XXLF-xxo-AC-Netzfilter
Eingangsleistung (fiir CE erforderlich)
/
H 3 Kinetix 6200- oder Kinetix 6500-Mehrachsen-Servoantriebssystem
af b
e 3
7 7 7 7 7
= 2 . | | | | 2094-B5P2-
1 1 1 1 1 Bremsmodul
1 1 1 1 1 /_ (optionale Komponente)
115/230V Steuerspannung . . . 5 - -
[ [ L] L] L]
P 2094-BCo-Mar-M = =
@ IAM-Leistungsmodul L}
mit ||
J Steuermodul der i i i i i §?9§_PR(§_\
| Serie 2094 Indmodau
3 (fiir alle nicht belegten
| - Steckplatze erforderlich)
TTTTT 2094-PRSx-
Stromschiene ! N ! - !
- [ ] = } } }
2094-xLxS-
Versorgungsmodul - ; ; ;
(optionale Komponente) s TR NIIEA N '\F |\ i(li/?ieBishfjﬁ?sAmodule(S) "
AN e : 2 : J : ) : J : Stevermodulen () der
Zu den Eingangssensoren \ J 2090-K6CK-DoxM ! s 204
und zum Steuerungsstrang -Anschlusssatze mit schlankem Profil fir E/A, 1
Sicherheit, Motor-Feedback und Aux-Feedback 1
) |
Wit ! ! ! ! ! Serie 2090
Motorriickfiihrungskabel | | | | | Motoreisinesdabel
7 g J
_ Rotaﬁonsmotoren der MP-Series L i =W ®m  w
(Abbildung zeigt MPL-Biaox-Motoren) —_— | Integrierte Lineareinheiten der MP-Series™
2 @ o (Abbildung zeigt Kugelrollspindel MPAS-B9xxx)

Linearmotoren der LDC-Series™
(Abbildung zeigt Linearmotor LDC-
Ooooox)

Linear-Thruster der LDAT-Series
(nur LDL-Sxxoxx-xBx-Linear-Thruster)

o Hochbelastbare Elektrozylinder der MP-Series
(Abbildung zeigt Elektrozylinder MPAI-Bxxxx)

EI] @I] Elektrozylinder der MP-Series

(Abbildung zeigt Elektrozylinder MPAR-Bxxxx)
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Modulares Antriebssystem (ohne LIM-Modul)

Dreiphasige Eingangsleistung

Serie 2094

Netz- I I I
trenn-
schalter
Fingangssicherung j D D
| | Einphasige S
Steuerspannung
Schiitz mit W
magnetischem 2090-XXLF-xxxx-
Antrieb AC-Netzfilter Kinetix 6200- oder Kinetix 6500-Mehrachsen-Servoantriebssystem
(fiir CE erforderlich)
( t ’ / ’ ’
« 3 ! ! ! ! ! 2094-B5P2-
| b 1 ! ! ! ! Bremsmodul
b 3 ! ! ! ! ! / (optionale Komponente)
g [g . ° . ° . ° . ° A ° °
2094-BCor-MocM [] = o 2094-PRE-
IAM-Leistungsmodul Blindmodul
mit : . ' . . (fir alle nicht belegten
Steuermodul der _ Steckplat;e
Serie 2094 i ||| erforderlich)
| — [ —]
2094-PRSx 2
Stromschiene } B } - J. - } - n__°*
E/A-Anschliisse
Zu den Eingangssensoren 2004-BMoM
und zum Steuerungsstrang j: i : ‘} : ‘\}f : ‘\l) : ‘\J \ AM-Leistungsmodule (5) mit
. Steuermodulen (5) der
| | |

|
T

|

| |
2090-K6CK-DxxiM !
-Anschlusssétze mit schlankem Profil fiir E/A, :
|

|

Serie 2090 Sicherheit, Motor-Feedback und Aux-Feedback
Motorriickfiihrungskabel | Serie 2090
! ! ! Motorleistungskabel
A Y R S
Rotationsmotoren der MP-Series t i . =
(Abbildung zeigt MPL-Bxex-Motoren)  [= — Integrierte Lineareinheiten der MP-Series
d @ ”q (Abbildung zeigt Kugelrollspindel MPAS-B9xxx)
Linearmotoren der LDC-Series
(Abbildung zeigt Linearmotor LDC-Crxxxxxx)
Linear-Thruster der LDAT-Series S S o -
(nur LDL-Sxxoxox-xBx-Linear-Thruster) 0 © o o 2 |2 ‘

Hochbelastbare Elektrozylinder der MP-Series
(Abbildung zeigt Elektrozylinder MPAI-Bxxxx)

.

Elektrozylinder der MP-Series
(Abbildung zeigt Elektrozylinder MPAR-Bxxxx)
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

In dieser Systemkonfiguration wird das fihrende IAM-Leistungsmodul am IAM-Folgemodul tGber den gemeinsamen DC-
Bus angeschlossen. Sie missen beim Planen Ihres Schaltschranklayouts die gesamte Buskapazitanz Ihres gemeinsamen
DC-Bussystems berechnen, um sicherzustellen, dass das fihrende IAM-Leistungsmodul ausreichend dimensioniert ist, um
das gesamte System vorab aufzuladen. Orientieren Sie sich bei dieser Berechnung an der Publikation 2094-UM002,
Modulare Mehrachsen-Servoantriebe Kinetix 6200 und Kinetix 6500 — Benutzerhandbuch.

IMPORTANT Wenn die gesamte Buskapazitanz Ihres Systems die Vorladeleistung des fihrenden IAM-
Leistungsmoduls Ubersteigt, wird dem Benutzer Uber die vierstellige Anzeige des IAM-Moduls eine
eingeschrankte Verflgbarkeit des Aus- und Einschaltens der Versorgungsspannung angezeigt. Wenn
Eingangsspannung anliegt, erscheint in der Anzeige eine Fehlergrenzwertbedingung fir das Aus- und
Einschalten der Versorgungsspannung als Bildlauftext.

Um diesen Fehler zu beheben, missen Sie das fiihrende IAM-Leistungsmodul durch ein gréi3eres Modul
ersetzen oder die gesamte Buskapazitanz verringern, indem Sie AM-Leistungsmodule entfernen.

Modulares Antriebssystem (gemeinsamer DC-Bus)

2090-XXLF-x0x-

 Dreiphasige AC-Netzfilter
Eingangsleistung (fiir CE erforderlich)
pE—

% aa
FVV S

Kinetix 6200- oder Kinetix 6500-Mehrachsen-Servoantriebssystem

115/230V Steuerspannung

2094-BCo-Mxx-M
@ IAM-Leistungsmodul
L i mit

2094-BSP2-
Bremsmodul

/_ (optionale Komponente)

[ 2094-PRF-
Blindmodul
(fiir alle nicht belegten

e Steuermodul der H 1 H | 1 H Steckplatze erforderlich)
Serie 2094
[ = =
[TTTTT 2094-PRSx- o o o o
s [ ] = Stromschiene .@] . . .@] . . ln_°=*
2094-xLxxS-
Versorgungsmodul \ \ \ \ \
; 2094-BMxx-M
(optionale Komponente) AM-Leistungsmodule (5) mit

Gemeinsamer DC-Bus

Steuermodulen (5) der Serie 2094

@ @ ® ® @ @
2094-BCar-Mux-M H 2004-PRF-
|AM-Leistungsmodul Blindmodul
mit (fiir alle nicht belegten
Steuermodul der H i i i i i Steckpldtze erforderlich)
Serie 2094 -
10 _
2004-PRS- S Call b Cal If Call b Call F s S
Stromschiene . . @ E} . o=

2094-BMyxx-M
AM-Leistungsmodule (5) mit
Steuermodulen (5) der Serie 2094

Motoren und weitere gemeinsame Details der beiden dreiphasigen Konfigurationen mit gemeinsamem AC- und DC-Bus
sind nicht abgebildet.
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Typische Kommunikationskonfigurationen

Die Kinetix 6200-Steuermodule verwenden die SERCOS-Schnittstelle fur die Konfiguration des Logix 5000-Moduls und das
EtherNet/IP-Netzwerk fir den Zugriff auf das Sicherheits-Konfigurationstool.

In diesem Beispiel wird beim Programmieren der Sicherheitskonfiguration ein Ethernet-Kabel an jedem Steuermodul
angeschlossen. EtherNet/IP-Netzwerk-Verbindungsfahigkeit ist wahrend der Laufzeit nicht erforderlich. Dargestellt sind

auch die Ldngen und Bestellnummern der SERCOS-Kabel von Antrieb zu Antrieb, wenn Kinetix 6000- und Kinetix 6200-
Antriebsmodule auf derselben Stromschiene vorhanden sind.

Kinetix 6200-Antriebskommunikation (SERCOS)

Programmierungsnetzwerk der Logix 5000-Steuerung

l— Logix 5000 SERCOS-Schnittstellenmodul

[0\

AT 4 Logix 5000-Steuerung )
: : : Software RSLogix 5000-Software oder
(Abbildung zegt Contrllogi Anwendung Studio 5000 Logix Designer

2090-SCoxx-x-
SERCOS-LWL-Kabel

Ethernet-Verbindungen (RJ45) sind nur fiir die

Programmierung der 2094-SE02F-M00-S1-

o 0.2m _ _ Sicherheitskonfiguration erforderlich.
Kinetix 6200-SERCOS-Kabel von Antrieb zu Antrieb

2094-BOo-Moe-M ]
|AM-Leistungsmodul |4

mit Steuermodul ||
2094-SE02F-M00-Sx

Kinetix6200 § || inetix8200 | | Kinetix6200 § | | ficinetix6200 §

| _
2094-PRSx (0] (9] (o) (9] O O ©
Stromschiene . E] . . . @ . . N ©+
: : : : : 1585)-M8TBIM-x-
L '\ : i : i : i : A : Ethernet-Kabel
2094-BMxx-M

AM-Leistungsmodule (5)
mit 2094-SE02F-M00-Sx-
R TX Kinetix 6000-SERCOS-Anschlisse Steuermodulen (5)

& (Ansicht von oben)

Kinetix 6200-SERCOS-Anschliisse
(Ansicht von oben)

03m
01m 0.2m

@®
@
®
®
o
®

Kinetix 6200 Kinetix 6200 []
2094-BCox-Mex-M- 8 2094-BCox-Mar-M-
IAM-Leistungsmodul mit E H IAM-Leistungsmodul mit doppelter H H H
einfacher Breite & o Breite — ) ) )
m|t Kinetix6200 ' 209475E02F7M00—SX— Kinetix6200 i Kinetix6200 i Kinetix6200 i
2094-SEO2F-MOO-S- : & Steuermodul i -
5|0 RN (| N
(e} T)°e or—1, e )

E] . @] o o L
? ¢ ‘ 2094-BMxx-M-AM-Leistungsmodul mit doppelter Breite mit

.

2094-SE02F-MO0-Sx-Steuermodul
2094-BMxx-5-
AM-Module (5) 2094-BMxx-M-AM-Leistungsmodul mit einfacher Breite mit

2094-BMxx-M-AM-Leistungsmodule mit 2091-SEQDF-HO0-SeSteuermod

2094-SE02F-M00-Sx-Steuermodulen
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Die Kinetix 6500-Steuerungsmodule unterstitzen samtliche Ethernet-Topologien einschlie3lich der linearen, Ring- und
Sterntopologie mithilfe der Steuerungen ControlLogix, GuardLogix® oder CompactlLogix. In diesen Beispielen werden die
programmierbaren Automatisierungssteuerungen ControlLogix 5570 mit Unterstitzung flr integrierte Achssteuerung und
integrierte Sicherheit Uber EtherNet/IP-Netzwerk dargestellt. Andere Allen-Bradley®-Steuerungen sind ebenfalls mit den
Kinetix 6500-Servoantrieben kompatibel.

Weitere Informationen zu den Kommunikationsmodulen ControlLogix 1756-EN2T, 1756-EN2TR und 1756-EN3TR finden Sie
in ControlLogix Communication Module Specifications Technical Data, Publikation 1756-TD003.

IMPORTANT Abgeschirmtes Ethernet-Kabel, Bestellnummer 1585J-M8CBJM-x, verfligbar in Ldngen von bis zu 78 m.
Allerdings darf die Gesamtlange des Ethernet-Kabels fir den Anschluss von Antrieb zu Antrieb, Antrieb zu
Steuerung oder Antrieb zu Switch 100 m nicht Gberschreiten.

In diesem Beispiel sind alle Gerate in einer linearen Topologie verbunden. Die Kinetix 6500-Steuerungsmodule umfassen
Dual-Port-Anschlussmaglichkeiten. Bei einer Unterbrechung der Verbindung zu einem der Gerate wird jedoch die
Kommunikation aller nachfolgenden Gerdte unterbrochen. Gerdte ohne duale Ports missen mit dem 1783-ETAP-Modul
ausgestattet sein oder am Ende der Reihe angeschlossen werden.

Kinetix 6500-Linearkommunikation (EtherNet/IP-Netzwerk)

Programmiernetzwerk fiir ControlLogix-Steuerungen

1756-ENxT-EtherNet/IP-Modul

A “’

e
[l

= =N Logix 5000-Steuerung '
; : . Software RSLogix 5000-Software oder
H}i (Abbildung zeigt ControlLogi Anwendung Studio 5000 Logix Designer
==t
==
= Modulares Kinetix 6500-Servoantriebssystem mit mehreren Achsen

J
o H [ W [eo W [e Hd [e

Integrierte 2094-8Cur- il

Mox-M-
Encoder-Ausgangsmodul ~ |[&= Achsmodul . . . . .
2198-ABOE oot ! i i i :
: 2094-EN02D-MO1-Sx- inetix6500 § | Kinetix6500 § || Kinetix6500 ; | inetixs500 ; | fanetix6s00 §
Steuermodul | [}f

TR

B -8

@

1585)-M8(BIM-x-
Ethernet-Kabel (abgeschirmt)

1585)-M8(BIM-0M3- -
Ethernet-Kabel, 0,3 m (1,0 FuB) 2094-BMxx-M-Achsmodule (5) mit
fiir Anschliisse von Antrieb zu Antrieb. 2094-EN02D-MO1-Sx-Steuermodulen (5)

Zeilen-
kameras |

A Y

PanelView™ Plus-
Anzeigeterminal

1734-AENT POINT 1/0™-
EtherNet/IP-Adapter

PowerFlex® 755-Antriebe
mit optionalem Dualanschluss-
EtherNet/IP-Modul
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

In diesem Beispiel sind die Gerdte mithilfe der Ringtopologie angeschlossen. Wird ein Gerat im Ring abgezogen, kdnnen
die verbleibenden Gerdte weiterhin kommunizieren. Damit eine Ringtopologie ordnungsgemal3 funktioniert, ist ein
Device-Level-Ring-Supervisor erforderlich (z. B. das Gerat der Serie 1783-ETAP). DLR ist ein ODVA-Standard.

Gerdte ohne duale Ports missen beispielsweise mit dem Modul 1783-ETAP ausgestattet sein.

Kinetix 6500-Ringkommunikation (EtherNet/IP-Netzwerk)

Programmiernetzwerk fiir ControlLogix-Steuerungen

LE Logix 5000-Steuerung Software RSLogix 5000-Software oder
— 0 —— (Abbildung zeigt ControlLogix) Anwendung Studio 5000 Logix Designer
— <@
— EatEe - )
—— T =k PowerFlex 755-Antrieb |
J 1734-AENT POINT 1/0-  ELET mit optionalem Dualanschluss- -
‘ EtherNet/IP-Adapter [ %=- k] EtherNet/IP-Modul ||
Encoder-Ausgangsmodul ? =
2198-ABQE
f%\ \ Modulares Kinetix 6500-Servoantriebssystem mit mehreren Achsen
Integrierte 2004-BCo-Mux-M-
Achsmodule
mit
2094-EN02D-M01-Sx-
Steuermodul
Zeilen- |
kameras |
I I
/I /, 1585)-M8CBIM-x-
Ethernet-Kabel (abgeschirmt)

1585)-M8(BJM-OM3-
Ethernet-Kabel, 0,3 m (1,0 FuB) 2094-BMxx-M-Achsmodule (5) mit
fiir Anschliisse von Antrieb zu Antrieb. 2094-EN02D-MO1-Sx-Steuermodulen (5)
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

In diesem Beispiel wurden die Gerate Uber eine Ringtopologie verbunden. Jedes Gerét ist direkt am Switch angeschlossen.

Kinetix 6500-Steuerungsmodule sind mit Dualanschlissen ausgestattet, sodass die lineare Topologie von Antrieb zu
Antrieb aufrechterhalten bleibt, die 2094-Stromschienenmodule und andere Gerédte aber unabhdngig voneinander
funktionieren. Der Ausfall eines Gerats beeintrachtigt so nicht den Betrieb der anderen Geréte.

Kinetix 6500-Sternkommunikation (EtherNet/IP-Netzwerk)

Programmiernetzwerk fiir ControlLogix-Steuerungen

1756-ENxT-EtherNet/IP-Modul

‘ m | Logix 5000-Steuerung
Tl = (Abbildung zeigt ControlLogix)

==

=

Encoder-Ausgangsmodul
2198-ABQE

Zeilen-
kameras

/1T

1585)-M8CBIM-x-

Ethernet-Kabel (abgeschirmt)
Integrierte 2094-BOox-Mxx-M-

Achsmodule
En mit
2094-EN02D-M01-Sx-
Steuermodul

Software RSLogix 5000-Software oder
Anwendung Studio 5000 Logix Designer

Modulares Kinetix 6500-Servoantriebssystem mit mehreren Achsen

2094-BMxx-M-Achsmodule (5) mit
2094-EN02D-MO1-Sx-Steuermodulen (5)

1585)-M8CBJM-OM3-
Etheret-Kabel, 0,3 m (1,0 FuB)
fiir Anschliisse von Antrieb zu Antrieb.

PanelView Plus-
Anzeigeterminal

1783-BMS
Stratix® 5700-
Switch

PowerFlex 755-Antriebe
mit optionalem Dualanschluss-
- EtherNet/IP-Modul

1734-AENT POINT I/0-
EtherNet/IP-Adapter

]
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Drehbewegung - Leistungsspezifikationen

Diese Rotationsmotorfamilien sind kompatibel mit Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantrieben.

Rotationsmotorfamilie Seite
Motoren der MP-Series (Serie MPL) mit geringer Figentragheit 110
Motoren der MP-Series (Serie MPM) mit mittlerer Eigentragheit 112
Motoren der MP-Series (Serie MPF) fiir die Lebensmittelindustrie 13
Motoren der MP-Series (Serie MPS) aus Edelstahl 113

Informationen zu Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Antriebssystemkombinationen mit einer Auswahl an
Kabelbestellnummern und Drehmoment/Drehzahl-Kurven finden Sie in der Publikation KNX-RM003, Kinetix 6000 and
Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide.

IMPORTANT Diese Systemkombinationen umfassen nicht alle moglichen Motor/Antriebs-Kombinationen. Bitte
Uberprifen Sie die Kompatibilitdt mithilfe der Software Motion Analyzer. Rufen Sie folgende Website auf,

um auf Motion Analyzer zuzugreifen: https.//motionanalyzer.rockwellautomation.com.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPL mit Kinetix 6200/6500-Antrieben

. . . . Kinetix 6200-/
Max. Dauerstillstands- Dauerstillstands- Max. Stillstands- | Spitzenbremsmo- | Motorbemes- L
Motor Nenpdrehzahl Drehzahl strom des Systems | moment strom des Systems | ment des Systems | sungsleistung Kinetix 6500-
Bestellnr. U/min ) ) . Antriebe der 400-V-
U/min A0-Sp. Nm (b in) A0-Sp. Nm (Ibin) kw Klasse
MPL-B1510V 8000 8000 095 0,26 (2,3) 3,10 0,77 (6,8) 0,16 2094-BMP5-M
MPL-B1520U 7000 7000 1,80 0,49 (4,3) 6,10 1,58(13,9) 027 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 0,55 (4,9) 580 1,52(13,4) 037 2094-BMP5-M
9,90 4,12 (36,4) 2094-BMP5-M
MPL-B220T 6000 6000 330 1,61(14.2) 0,62
113 4,74(419) 2094-BM01-M
9,90 7,24 (64,0) 2094-BMP5-M
MPL-B230P 5000 5000 2,60 2,10(18,6) 086
113 8,20(73,0) 2094-8M01-M
MPL-B310P 5000 5000 24 16(14) 7,10 3632 0,77 2094-BMP5-M
40 2,7(239) 9,90 59(522) 2094-BMP5-M
MPL-B320P 5000 5000 15
45 3,10(27) 140 8,2(725) 2094-BM01-M
40 2,7(239) 9,90 6,8(60,2) 2094-BMP5-M
MPL-B330P 5000 5000 18
6,1 4,18 (37) 19,0 11,1(9) 2094-BM01-M
216 13,1(116) 2094-8M01-M
MPL-B420P 5000 5000 63 4,74 (42) 19
20 13,5(119) 2094-8M02-M
8,6 6,2 (549) 216 139(123) 2094-8M01-M
MPL-B430P 5000 5000 2,2
9,2 6,55 (58) 320 19,8 (175) 2094-8M02-M
40 49(433) 9,90 11,0(973) 2094-BMP5-M
MPL-B4530F 3000 3000 2]
6,/ 8,36 (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) 31,0 203(179) 2094-8M02-M
8,6 9,5(84,1) 216 20,9 (185) 2094-BM01-M
MPL-B4540F 3000 3000 26
9,1 10,20 (90) 29,0 27,1(240) 2094-8M02-M
8,6 10,5(92,9) 216 22,7(201) 2094-BM01-M
MPL-B4560F 3000 3000 32
1.8 14,0(124) 36,0 34,4 (304) 2094-8M02-M
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPL mit Kinetix 6200/6500-Antrieben

. . . . Kinetix 6200-/
Max. Dauerstillstands- Dauerstillstands- Max. Stillstands- | Spitzenbremsmo- | Motorbemes- .
Motor Nenpdrehzahl Drehzahl strom des Systems | moment strom des Systems | ment des Systems | sungsleistung K'"e.t'x 6500-
Bestellnr. U/min ) . } Antriebe der 400-V-
U/min A0-Sp. Nm (b in) A0-Sp. Nm (Ibin) Klasse
8,6 79(69,9) 216 16,6 (147) 2094-8M01-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) 2094-8M01-M
MPL-B540D 2000 2000 34
10,5 194 (172) 23,0 41,0(362) 2094-BM02-M
MPL-B540K 4000 4000 204 19,4 (171) 60,0 48,6 (430) 54 2094-8M03-M
MPL-B560F 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 26,0 34,0(300) 71
94,0 87,0(770) 2094-BM05-M
30,0 31,7(280) 750 67,0 (592) 2094-BM03-M
MPL-B580) 3800 3800 79
320 34,0(301) 94,0 81,0(716) 2094-BM05-M
30,0 34,4 (304) 2094-BM03-M
MPL-B640F 2000 3000 650 72,3 (640) 6,1
320 36,7 (325) 2094-BM05-M
MPL-B660F 2000 3000 385 48,0 (425) 9,0 101 (895) 6,1 2094-BM05-M
30,0 55,4 (490) 75,0 125(1105) 2094-8M03-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) 96,0 108 (960) 75 2094-8M05-M
MPL-B680H 2000 3500 489 58,0(513) 9738 107 (947) 75 2094-BM05-M
MPL-B360D 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-B380D 2000 2000 489 79,9 (706) 96,0 147 (1300) 126 2094-BM05-M
MPL-BI60B 1200 1200 425 130 (1150) 94,0 231(2050) 12,7 2094-BM05-M
MPL-B980B 1000 1000 40,0 162 (1440) 94,0 278 (2460) 152 2094-BM05-M

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPM
mit Kinetix 6200/6500-Antrieben

Motor gﬂrddreh— ilael:'nlndreh— 2/;?1);. Dreh- Is)targﬁlrstillstands— 3]11:§§:illstands— zlt‘:ﬁdﬁltlrlom ?ﬁ;ﬁ::':rems' ﬂl?\tg;)srll:sn;::g k::gz:ﬁ ggggl
Bestellnr. Ujmin Ujmin Umin A0Sp. Am (bin) ;\ieos SSystems ges Sy;tems W AIltnebe der 400-
p. m (Ibin) V-Klasse

MPM-B1151F 3000 4000 5000 21 23(203) 99 6,6 (584) 0,75 2094-BMP5-M
MPM-B1151T 6000 5000 7000 5,62 23(203) 20,5 58(513) 0,90 2094-BM01-M
MPM-B1152C 1500 2500 3000 3,61 50(442) 124 13,5(119) 1,20 2094-BM02-M
MPM-B1152F 3000 4000 5200 6,17 50 (442 211 133(118) 1,40 2094-BM01-M
MPM-B1152T 6000 4000 7000 11,02 50(442) 36,5 13,1(116) 1,40 2094-BM02-M
MPM-B1153E 2250 3000 3500 6,21 6,5(57,5) 216 19,7 (174) 1,40 2094-BM01-M
MPM-B1153F 3000 4000 5500 9,20 6,4 (56,0) 320 19,7 (174) 1,40 2094-BM02-M
MPM-B1153T | 6000 4000 7000 15,95 6,4(56,6) 450 14,5(128) 145 2094-BM03-M
MPM-B1302F 3000 4000 4500 8,57 6,6 (584) 25 13,0(115) 1,65 2094-BM01-M
MPM-B1302M | 4500 4000 6000 12,57 6,6 (58,4) 324 133(118) 1,65 2094-BM02-M
MPM-B1302T 6000 4000 7000 16,83 6,7 (593) 834 13,3(118) 1,65 2094-BM03-M
MPM-B1304C 1500 1870 2750 7,00 10,3(91,1) 215 264 (233) 2,00 2094-BM01-M
MPM-B1304E 2250 3500 4000 10,75 10,2(90,3) 34,2 27,1(240) 2,20 2094-BM02-M
MPM-B1304M | 4500 3500 6000 19,02 10,4(92,0) 60,6 27,1(240) 2,20 2094-BM03-M
MPM-B1651C 1500 3000 3500 10,21 11,4(101) 29,2 23,2(205) 2,50 2094-BM02-M
MPM-B1651F 3000 3000 5000 17,75 11,4 (101) 509 23,2(205) 2,50 2094-BM03-M
MPM-B165TM | 4500 3000 5000 22,46 11,3 (100) 56,8 21,4(189) 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 20,94 21,1(187) 60,5 48,0 (425) 430 2094-BM03-M
MPM-B1652F 3000 3500 4500 28,74 21,1(187) 84,1 43,0 (424) 4,30 2094-BM05-M
MPM-B1653C | 1500 2000 2500 20,05 26,7 (236) 592 67,7 (599) 4,60 2094-BM03-M
MPM-B1653E 2250 3000 3500 27,00 26,8 (237) 729 62,0 (549) 510 2094-BM03-M
MPM-B1653F | 3000 3000 4000 34,94 31,0(274) 94,3 56,0 (495) 510 2094-BM05-M
MPM-B2152C 1500 2000 2500 27,40 36,7 (325) 554 72,2(639) 5,60 2094-BM03-M
MPM-B2152F 3000 2500 4500 43,54 34,1(302) 978 72,3 (495) 5,90 2094-BM05-M
MPM-B2152M | 4500 2500 5000 44,58 34,1(302) 76,3 52,9 (468) 5,90 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) 978 101 (894) 7,20 2094-BM05-M
MPM-B2153F 3000 2000 3800 43,86 45,6 (403) 978 99,0 (875) 7,20 2094-BM05-M
MPM-B2154B 1250 1750 2000 35,46 62,7 (555) 97,8 154 (1362) 6,90 2094-BM05-M
MPM-B2154E 2250 2000 3000 43,68 559 (495) 978 112 (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

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPF mit Kinetix 6200/6500-Antrieben

. . . . Max. Stillstands- | Spitzenbrems- g Kinetix 6200-/
Motor Nenndrehzahl | Max. Drehzahl Etz:zls]rstlllstands zaou;:!sﬂllstands strom des moment des x&tosrlt;?s'?:: Kinetix 6500-
Bestellnr. U/min U/min 0SS N (Ibin) Systems Systems " 9 9 Antriebe der 400-
P : A0-Sp. Nm (Ib in) V-Klasse

MPF-B310P 5000 5000 230 1,60 (14) 7,10 3,6(32) 0,77 2094-BMP5-M

40 2,90 (25,6) 9,90 6,0(53,1) 2094-BMP5-M
MPF-B320P 5000 5000 15

4,24 3,10(27) 14,0 7,8(69) 2094-BM01-M

40 2,90 (25,6) 9,90 6,5(57,5) 2094-BMP5-M
MPF-B330P 5000 5000 16

570 4,18 (37) 19,0 11,1(98) 2094-BM01-M

8,60 6,20 (549) 215 13,9(123) 2094-BM01-M
MPF-B430P 5000 5000 20

9,20 6,55 (58) 320 19,8 (175) 2094-BM02-M

8,60 7,10(62,8) 215 15,1(133) 2094-BM01-M
MPF-B4530K 4000 4000 24

9,90 8,25 (73) 31,0 203(179) 2094-BM02-M

8,60 9,50 (84,1) 215 209 (185) 2094-BM01-M
MPF-B4540F 3000 3000 25

9,10 10,20 (90) 29,0 27,1(240) 2094-BM02-M
MPF-B540K 4000 4000 20,5 19,4 (171) 60,0 43,6 (430) 41 2094-BM03-M

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPS mit Kinetix 6200/6500-Antrieben

Motor Nenndrehzahl | Max. Drehzahi | Dauerstilstands- ) Dauerstilstands- e | e Motorbemes- Kineteca00.
Bestellnr. U/min U/min 105 Nm (Ib n) Systems Systems W 9 9 Antriebe der 400-
P £0-5p. Nm (Ib in) V-Klasse
— 40 3,0(26,9 9,90 6,6 (584) 2094-BMP5-M
MPS-B330 5000 5000 13 —_—
49 3,6(32) 19,0 11,0097,2) 2094-BM01-M
215 22,8(202) 2094-BM01-M
MPS-BA4540F 3000 3000 7] 8,1(72) 14 —_—
26,0 27,1(240) 2094-BM02-M
MPS-B560F 3000 3000 17,0 21,5(190) 68,0 67,8 (600) 35 2094-BM03-M

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Linearbewegung - Leistungsspezifikationen

Diese Produktfamilien fur lineare Bewegung sind kompatibel mit Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantrieben.

Familie Seite
Integrierte Linearantriebe der LDAT-Series 114
Integrierte Lineareinheiten der MP-Series (Serie MPAS) 118
Elektrozylinder der MP-Series (Serie MPAR) 118
Hochbelastbare Elektrozylinder der MP-Series (Serie MPAI) 119
Linearmotoren der LDC-Series mit Eisenkern 120

Informationen zu Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Antriebssystemkombinationen mit einer Auswahl an
Kabelbestellnummern und Kraft/Geschwindigkeits-Kurven finden Sie in der Publikation KNX-RMQOQ3, Kinetix 6000 and
Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide.

IMPORTANT Diese Systemkombinationen umfassen nicht alle moglichen Aktor/Antriebs-Kombinationen. Bitte
Uberprifen Sie die Kompatibilitat mithilfe der Software Motion Analyzer. Rufen Sie folgende Website auf,
um auf Motion Analyzer zuzugreifen: https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.

Leistungsspezifikationen der LDAT-Series mit Kinetix 6200/6500-Antrieben

Leistungsspezifikationen (Baugrée 30) mit Kinetix 6200/6500-Antrieben

Max. . . Max. Max. -
Linear-Thruster Geschwindigkeit Dauerstillstandsstrom Dauerstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang, K'"e,t'x 6200/6500-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe
ms AO-Sp. N A0-Sp. N kW der 400-V-Klasse
L DAT-5031010-DBx 24 0,20
L DAT-5031020-DBx 31 0,25
48 81(18) 12,2 168 (38) 2094-BM01-M
L DAT-5031030-DBx 35 0,29
L DAT-5031040-DBx 38 031
L DAT-5032010-DBx 31 0,40
L DAT-5032020-DBx 41 0,52
74 243
| DAT-5032030-DBx 47 0,59
L DAT-5032040-DBx 50 0,63
126(28) 336 (76) 2094-BM01-M
L DAT-5032010-EBx 31 0,40
L DAT-5032020-EBx 41 0,52
37 12,2
| DAT-5032030-EBx 47 0,59
L DAT-5032040-EBx 50 0,63
L DAT-5033010-DBx 35 0,67
L DAT-5033020-DBx 47 0,88
111 36,5 2094-BM02-M
| DAT-5033030-DBx
50 0,95
L DAT-5033040-DBx
190 (43) 504 (113)
L DAT-5033010-EBx 35 0,67
L DAT-5033020-EBx 47 0,87
37 12,2 2094-BM01-M
| DAT-5033030-EBx
50 091
L DAT-5033040-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (Baugrée 50) mit Kinetix 6200/6500-Antrieben

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigkeit Daverstillstandsstrom Daverstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang, Kinetix 6200/6500-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe
: A 0-Sp. N Y y KW der 400-V-Klasse
m/s A0-Sp. N
LDAT-5051010-DBx 28 034
LDAT-5051020-DBx 37 043
LDAT-5051030-DBx 41 3,1 119(27) 114 363(82) 049 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 2,7 2094-BM01-M
LDAT-5052040-DBx 50 1,24
LDAT-5052050-DBx
251(56) 727 (163)

LDAT-5052010-EBx 37 080
LDAT-5052020-EBx 46 098
LDAT-5052030-EBx 3,1 14 2094-BMP5-M
LDAT-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 1,87
bis 378 (85) 1093 (246)
LDAT-5053050-DBx
LDAT-5053010-EBx
bis 35 31 14 1,04 2094-BMP5-M
LDAT-5053050-EBx
LDAT-5054010-DBx 44 2,26
LDAT-5054020-DBx 124 45,5 2094-BM02-M
bis 5,00 253
LDAT-5054050-DBx

509 (114) 1453 (327)

LDAT-5054010-EBx 44 187
LDAT-5054020-EBx 6,2 27 2094-BM01-M
bis 50 2,05

LDAT-5054050-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 70) mit Kinetix 6200/6500-Antrieben

Max. : : Max. Max. —_—
Linear-Thruster Geschwindigkeit Daverstillstandsstrom | Dauerstillstandskraft | qyiycoangcctrom | Stillstandskraft | NeMRausgang, | Kinetix 6200/6500-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460 VAC Antriebe
ms A0-Sp. N AOSp. N kw der 400-V-Klasse
LDAT-5072010-DBx 39 137
LDAT-5072020-DBx
6,0 220 2094-BM01-M

LDAT-5072030-DBx 50 1,64
bis
LDAT-5072070-DBx 364 (82) 1055 (237)
LDAT-5072010-EBx
LDAT-5072020-EBx 35 30 11,0 1,03 2094-BMP5-M
bis
LDAT-S072070-Bx
LDAT-5073010-DBx 44 2,21
LDAT-5073020-DBx 90 328 2094-BM02-M
bis 50 250
LDAT-5073070-DBx 554(125) 1576 (354)
LDAT-S073010-EBx
bis 24 30 109 101 2094-BMP5-M
LDAT-5073070-EBx
LDAT-5074010-DBx 4.7 315
LDAT-5074020-DBx 119 835 2094-BM02-M
bis 50 330
LDAT-5074070-DBx 730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EBx
bis 35 6,0 21,7 2,08 2094-BM01-M
LDAT-5074070-EBx
LDAT-5076010-DBx
LDAT-5076020-DBx 50 18,2 66,4 502 2094-BM03-M
bis
LDAT-5076070-DBx 122(252) 3189 (717)
LDAT-5076010-EBx

i 35 9.1 332 3,18 2094-BM02-M

bis
LDAT-5076070-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 100) mit Kinetix 6200/6500-Antrieben

Max. : : Max. Max. -
Linear-Thruster Geschwindigkeit Daverstillstandsstrom | Daerstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft | Nennausgang, | Kinetix 6200/6500-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460 VAC Antriebe

m/s A0-Sp. N AG-Sp. N kw der 400-V-Klasse
LDAT-5102010-DBx 34 1,44
LDAT-5102020-DBx 44 1,74
LDAT-5102030-DBx

57 21,0 2094-BM01-M

LDAT-5102040-DBx

50 456 (103) 1289 (290) 191
LDAT-5102050-DBx
bis
LDAT-5102090-DBx
LDAT-5102010-EBx
bis 26 29 10,5 0,96 2094-BMP5-M
LDAT-5102090-EBx
LDAT-5103010-DBx 38 24
LDAT-5103020-DBx

8,6 315 2094-BM02-M

LDAT-5103030-DBx 50 293
bis 702 (158) 1935 (435)
LDAT-5103090-DBx
LDAT-5103010-EBx
bis 18 29 10,5 0,92 2094-BMP5-M

LDAT-5103090-EBx
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 100) mit Kinetix 6200/6500-Antrieben (Fortsetzung)

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigkeit Dauerstillstandsstrom Dauerstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang, Kine.tix 6200/6500-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe
: AO-Sp. N y Y KW der 400-V-Klasse
m/s A0-Sp. N
LDAT-5104010-DBx 41 3,76
LDAT-S104020-DBx
15 20 2094-BM02-M
LDAT-5104030-DBx 50 4,29
bis 929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104090-DBx
LDAT-5104010-EBx
bis 27 57 21,0 207 2094-BM01-M
LDAT-5104090-EBx
LDAT-5106010-DBx 4,5 541
LDAT-S106020-DBx 173 63,0 2094-BM03-M
bis 50 587
LDAT-5106090-DBx 1403 (315) 3871(870)
LDAT-S106010-EBx
bis 2,7 8,6 315 294 2094-BM02-M

LDAT-5106090-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 150) mit Kinetix 6200/6500-Antrieben

Max. . . Max. Max. S
Linear-Thruster Geschwindigkeit Dauerstillstandsstrom Dauerstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang, Klne.tlx 6200/6500-
Bestellnr 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460VAC Antriebe
’ A0-Sp. N kw der 400-V-Klasse
m/s A0-Sp. N
LDAT-5152010-DBx 32 1,76
LDAT-5152020-DBx 53 19,5 2094-BM01-M
bis 35 1,89
LDAT-$152090-DBx 643 (145) 1799 (404)
LDAT-5152010-EBx
bis 18 27 98 087 2094-BMP5-M
LDAT-5152090-EBx
LDAT-$153010-DBx
bis 36 8,0 29,1 287 2094-BM01-M
LDAT-5153090-DBx
978 (220) 2680 (602)
LDAT-S153010-EBx
bis 12 2,7 91 0,80 2094-BMP5-M
LDAT-S153090-EBx
LDAT-5154010-DBx
bis 35 10,7 39,1 383 2094-BM02-M
LDAT-S154090-DBx
1306 (294) 3597 (809)
LDAT-S154010-EBx
bis 18 53 19,5 1,78 2094-BM01-M
LDAT-S154090-EBx
LDAT-5156010-DBx
bis 36 16,3 59,4 585 2094-BM03-M
LDAT-5156090-DBx
1997 (449) 5469 (1229)
LDAT-5156010-EBx
bis 18 81 19,8 271 2094-BM01-M

LDAT-5156090-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAS
mit Kinetix 6200/6500-Antrieben

. Max. Max. : Kinetix 6200-/
Li inheit Bestell Max. Drehzahl Dauerstillstandsstrom giggrssttlelgtsandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft m’:z::'::u:g Kinetix 6500-
Ineareinheit bestefinr. mm/s A0-Sp. N Y des Systems des Systems m gang Antriebe der 400-V-
A0-Sp. N Klasse
MPAS-Bxxxx1-VO5SYA 200(7,9) ) 1,75 521(117) 3,50 1212(272) 037 2094-BMP5-M
MPAS-Bxxxx2-V20SxA 1124 (443) 0 3,30 462 (104) 6,60 968 (218) 0,62 2094-BMP5-M
MPAS-B8xxF-ALMO02C 3,50 189 (42,5) 9,30 456 (103) 0,527 2094-BMP5-M
MPAS-B8xuxF-ALMS2C o0 3,15 159 (35,7) 837 399 (89,7) 0,475 2094-BMP5-M
5000 (200
MPAS-B9wex-ALMO2C 3,40 285 (64,1) 9,10 680 (153) 0,768 2094-BMP5-M
MPAS-B9ux-ALMS2C 3,03 245 (55,1) 8,19 601 (135) 0,69 2094-BMP5-M

(1) Bei einer Hublange von 900 mm betrégt die Hichstgeschwindigkeit 176 mm/s. Bei einer Hublange von 1020 mm betragt die Hochstgeschwindigkeit 143 mm/s.

(2)  Bei einer Hublange von 780 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 889 mm/s. Bei einer Hublange von 900 mm betrdgt die Hochstgeschwindigkeit 715 mm/s. Bei einer Hubldnge von 1020 mm betragt die
Hochstgeschwindigkeit 582 mm/s.

(3)  Aufgrund der kurzen Verfahrwege vieler dieser Einheiten und der erforderlichen Distanz zum Erreichen einer Hchstgeschwindigkeit von 5000 mm/s, ist die Hochstgeschwindigkeit dieser Einheiten oft geringer als
5000 mmy/s. Informationen zur Héchstgeschwindigkeit jeder dieser Lineareinheiten abhdngig von der Hublange finden Sie in der Publikation KNX-TD0O02, Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAR mit Kinetix 6200/6500-Antrieben

Elektrozylinder | Max. Drehzahl Dauerstillstandsstrom dD:;lg;ssttEI:‘t:ndskraﬂ gqii’l)l(s'tandsstrom SMt?I)I(s.tandskraft m‘:glgi::;;?g &:::::i gggg/
Bestellnr. mm/s A0-Sp. N des Systems des Systems M Antriebe der 400-V-
A0-Sp. N Klasse

MPAR-B1xxxB 150 115 240 (539) 135 300 (67,4) 0,036 2094-BMP5-M
MPAR-B1xxxE 500 149 280(62,9) 1.1 350(78,7) 0,140 2094-BMP5-M
MPAR-B2xxxC 250 1,67 420 (94,4) 1,90 525(118) 0,105 2094-BMP5-M
MPAR-B2xxxF 640 3,29 640 (144) 393 800 (180) 0,410 2094-BMP5-M
MPAR-B3xxxE 500 516 2000 (450) 6,17 2500 (562) 1,00 2094-8M01-M
MPAR-B3xxxH 1000 6,13 1300 (292) 6,79 1625 (365) 130 2094-8M01-M

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAI mit Kinetix 6200/6500-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6200/6500-Antrieben (Kugelrollspindel)

Max Dauerstillstandskraft des Systems | Max. Max. Nennleistun Kinetix 6200-/
Elektrozylinder | oo op) Dauerstillstandsstrom N Stillstandsstrom | Stillstandskraft |\ - o al? Kinetix 6500-
Bestellnr. / A0-Sp. des Systems des Systems W gang Antriebe der 400-V-
mm/s 5 40°C A0-Sp. N Klasse
MPAI-B2076(V1 0,90 890 (200) 706 (159) 2,30 0,22
MPAI-B2150CV3 | 305 (12) 1446 (325) 2094-BMP5-M
—_— 1,29 1446 (325) 1147 (258) 3,25 0,25
MPAI-B2300CV3
MPAI-B3076(M1 | 305 (12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
135 4,57 027 2094-BMP5-M
MPAI-B3076EMT | 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-B3150CM3
— 279(11)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 430 4448 (1000)
MPAI-B3450(M3 | 188(7,3)
281 0,39 2094-BMP5-M
MPAI-B3150EM3
————559(22)
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 7,07 4003 (900)
MPAI-B3450EM3 | 376 (15)
MPAI-B4150CM3
— 279(11)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8,68 8896 (2000)
MPAI-B4450(M3 | 245(9,5)
5,61 043 2094-BM01-M
MPAI-B4150EM3
———1 559(22)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 1414 7784 (1750)
MPAI-B4450EM3 | 491(19)
MPAI-BSxxx(M3 | 200(7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 8,48 13,345 (3000)
6,62 0,55 2094-BM01-M
MPAI-BSxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16,70 13,122 (2950)

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6200/6500-Antrieben (Rollengewinde)

Max Dauerstillstandskraft des Systems | Max. Max. Nennleistun Kinetix 6200-/
Elektrozylinder Dreh'zahl Dauerstillstandsstrom N Stillstandsstrom | Stillstandskraft Motoraus ar? Kinetix 6500-
Bestellnr. } AO-Sp. des Systems des Systems S9N Antriebe der 400-V-
mm/s 25 40 A0-Sp. N Klasse
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
145 457 027 2094-BMP5-M
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3
—79(1)
MPAI-B3300RM3 3781 (850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176 (6,9)
281 707 039 2094-BMP5-M
MPAI-B31505M3
—1559(22)
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-B34505M3 353(14)
MPAI-B4150RM3
—79(1)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 196 (7,6)
5,61 14,14 043 2094-BM01-M
MPAI-B41505M3
—1559(22)
MPAI-B4300SM3 3670 (825) 2914(655) 7340 (1650)
MPAI-B44505M3 393(15)

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Rockwell Automation-Publikation KNX-SG001D-DE-P - Mai 2018



Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen der LDC-Series mit Kinetix 6200/6500-Antrieben

. Max. Max. . Kinetix 6200-/
Linearmotor Max. Drehzahl | Dauerstillstandsstrom " Ijzélgrssttglr:tsandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft 5:3?:2::?,;';:::5""9 Kinetix 6500-
Bestellnr. m/s A0-Sp. N Y des Systems des Systems W Antriebe der 400-V-
A0-Sp. N Klasse

LDC-C030100-DHT 41...6,1 74...111(17...25) 121 188 (42) 0,37...0,55 2094-BM01-M

[.DC-C030200-DHT 10,0 (32,8) 81...12,2 243 2094-BM02-M
_ 148...222 (33...50) 375 (84) 0,74...1.11

1.DC-C030200-EHT 41...6,1 121 2094-BM01-M

[DC-C050100-DHT 39...59 119...179.(27...40) 1,7 302 (68) 0,59...0,89 2094-BM01-M

L.DC-C050200-DHT 79..118 233 2094-BM02-M
_ 240...359 (54...81) 600 (135) 1,20...1,79

[DC-C050200-EHT 10,0 (32,8) 39...59 11,6 2094-BM01-M

L.DC-C050300-DHT 18...17,7 359 2094-BM02-M
_— 363...544(82...122) 941(212) 181...2,72

[DC-C050300-EHT 39...59 12,0 2094-BM01-M

L.DC-C075200-DHT 7,7...115 229 2094-BM02-M
_— 348...523(78...117) 882 (198) 174...261

[DC-C075200-EHT 38...57 115 2094-BM01-M

LDC-C075300-DHT 15...17,2 35,6 2094-BM02-M
———1100(329) 523...784(117...176) 1368 (308) 261...392

LDC-C075300-EHT 38...57 11,9 2094-BM01-M

L.DC-C075400-DHT 153...230 (6%77 B WS;‘SS) 474 140 . 2094-BM03-M

LDC-C075400-EHT 7,7..115 e 23,7 2094-BM02-M

LDC-C100300-DHT 11,1...76,7 343 2094-BM02-M
- ?17542 - W% 1767 (397) 337...506

LDC-C100300-EHT 37...56 e 114 2094-BM01-M

[.DC-C100400-DHT 148...22,2 899, 1349 45,7 2094-BM03-M
— 11000329 (202'“ 303) 2356 (530) 4,49...6,74

[.DC-CT00400-EHT 74..111 e 228 2094-BM02-M
_DCCIO0600-DHT | nl B e ® 3534 (794) 674...10,11 .

[.DC-CT100600-EHT 11,1...76,7 e 34,3 2094-BM02-M

[DC-C150400-DHT 141...211 45,2 2094-BM03-M
] 222885; - ;3922)2 3498 (736) 6,40...961

[.DC-C150400-EHT ( 70...10,6 e 226 2094-BM02-M
—1100(328)

LDC-C150600-DHT 21,1...31,7 223222 } 'gfg)z 67,8 5246 (1179 061 1441 2094-BM03-M

[.DC-C150600-EHT 106...158 "' 339 2094-BM02-M

(1) Die Werte stellen den Bereich zwischen keiner Kiihlung (niedriger Wert) und Wasserkiihlung (hoher Wert) dar.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Die Kinetix® 6000-Mehrachsen-Servoantriebe bieten erstklassige
Einfachheit, sodass selbst anspruchsvollste Anwendungen schnell,
einfach und kostenglnstig gehandhabt werden kénnen. Dank der
erweiterten Steuerungsfahigkeiten in Kombination mit innovativen
Design- und Installationsfunktionen sorgen Kinetix 6000-Antriebe flr
eine erhebliche Steigerung der Systemleistung und sparen gleichzeitig
Zeit und Geld. Die kompakte Gro3e, die vereinfachte Verdrahtung und
bedienerfreundliche Komponenten machen Kinetix 6000-Antriebe zur
optimalen Wahl fir Maschinen- und Anlagenbauer sowie fiir Endkunden.
Zu den Zielanwendungsbereichen fur Kinetix 6000-Antriebe zahlen
Verpackung, Fordertechnik, Produktveredelung und Montage.

Die Kinetix 6000-Antriebsfamilie ist Teil der Kinetix Integrated Motion-
LOsung.

Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe -
Leistungsmerkmale

« Mehrachsen-Servoantriebssysteme mit integrierter Achssteuerung tber die Sercos-Interface

. Zertifiziert vom TUV Rheinland: PL e, Kat. 3 geméR 1SO 13849 und SIL CL3 gemaR IEC 61508, IEC 61800-5-2 und
IEC 61062

- Steuerung mit sicherer Drehmomentabschaltung
« Eingang mit 195 bis 265 V AC, dreiphasig (200-V-Klasse)
« Eingang mit 324 bis 528 V AC, dreiphasig (400-V-Klasse)
- Erweiterte Spitzenleistung fur max. 250 % des Nenndauerstroms

« RSLogix 5000%-Software oder Logix Designer®-Anwendung zur Programmierung (Kontaktplanlogik, strukturierter
Text und sequenzielle Funktionsdiagramme)

« Kinetix Integrated Motion mit ControlLogix®- oder CompactLogix™-Steuerungen
« Feedback des hochauflésenden Multi-Turn- oder Single-Turn-Absolut-Encoders, Hilfsachse nur fir Feedback

Einen Vergleich der Leistungsmerkmale der verschiedenen Antriebsfamilien finden Sie unter Servoantriebe ab Seite 29.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Kinetix 6000-Servoantriebe - Komponenten

Kinetix 6000-Servoantriebssysteme bestehen aus den folgenden erforderlichen Komponenten:

Ein integriertes Achsmodul (IAM oder fihrendes IAM)

Bis zu sieben Achsmodule

Eine Stromschiene

Ein bis acht Rotationsmotor(en), Linearmotor(en) oder Linearaktor(en)

Ein bis acht Motorleistungs- und -riickfihrungskabel

Anschlusssétze mit schlankem Profil (erforderlich fir Rtckfihrungskabel mit freiliegenden Litzendrahten)
Zwei bis neun Sercos-LWL-Kabel

Kinetix 6000-Systeme kdnnen auch mindestens ein integriertes Achsmodul umfassen, das als Folge-IAM verwendet wird
(hierzu zahlen unter anderem die zugehorigen Achsmodule, Stromschienen, Motoren, Kabel und Anschlisse, die fur die
Anwendung erforderlich sind).

Folgende Komponenten sind optional:

Ein Bremsmodul, 2094-BSP2, mit optionalem externem, passivem Bremsmodul der Serie 1394
Blindmodule 2094-PRF

Versorgungsmodul (LIM) der Serie 2094

Widerstandsbremsmodul (RBM) der Serie 2090

Externes, aktives Bremsmodul der Serie 1336 (Dynamikbremse)

AC-Netzfilter 2090-XXLF (erforderlich fur CE)

Ausfuhrliche Informationen zu den Anforderungen der Kinetix 6000-Antriebssysteme finden Sie in der Publikation
GMC-RMQ03, Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Kinetix 6000-Servoantriebe — Auswahl

Antriebsmodul

Antriebsmodul Bestellnr.

Dauerausgangs-Nennleistung

Wandler (Ap) Umrichter (A, 0-Spitze)
2094-AC05-MP5-S 3KW,10A 1,2kW,5A
2094-AC05-M01-S 3KW,10A T9KW,9A

egrlrtes ol 1AL, 2094-AC09-MO2-S 6K, 19A 34K, 15 A
2094-AC16-M03-S 11,3kW, 36 A 55kW, 25 A
2094-AC32-M05-S 225kW, 71A 11,0 kW, 49 A
2094-BC01-MP5-S 6KW, 9A 1,8 kW, 4,0 A
2094-BC01-M01-S 6kW,9 A 39kW,8,6A
T&g%‘fﬁ:ﬁs’gmsmOd“' (A, 2004-BC02-M02-S 15 KW, 23 A 6,6kW, 146 A
2094-BC04-M03-S 28 kW, 42 A 13,5KW, 30 A
2094-BC07-M05-S 45kW, 68 A 22,0kW, 49 A
2094-AMP5-S 1,2kW,5 A
2094-AM01-S T9KW,9A
é\égsma“s's(:w 2094-AM02-S -I- 34KW,15A
2094-AM03-S 55KW25A
2094-AM05-S 11,0kW, 49 A
2094-BMP5-S 1,8 kW, 4,0 A
2094-BM01-S 39kW, 86A
ﬁégmfis(jw 2094-BM02-S o 6,6 KW, 14,6 A
2094-BM03-S 13,5kW, 30 A
2094-BM05-S 22,0kW, 49 A
2094-Stromschiene 2094-PRSx Verfiigbar fiir Systeme mit 1,2, 3,4, 5,7 und 8 Achsen
2094-Bremsmodul 2094-BSP2 200-W-Bremsmodul der 200/400-V-Klasse (Montage auf der Stromschiene)
2094-Blindmodul 2094-PRF 200/400-V-Klasse, deckt nicht belegte Steckplatze auf der Stromschiene ab

Spezifikationen der Kinetix 6000-Antriebsmodule, die nicht in dieser Publikation enthalten sind, finden Sie in der
Publikation KNX-TDQO03, Kinetix Servo Drives Technical Data.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Kompatibilitat der Kinetix 6200-Antriebskomponenten

Die Leistungsmodule 2094-BCxx-Mxx-M und 2094-BMxx-M enthalten dieselbe Leistungsstruktur wie die Antriebe 2094-
BCxx-Mxx-S und 2094-BMxx-S. Aus diesem Grund werden das 2094-BSP2-Bremsmodul, das 2094-PRF-Blindmodul und die
2094-PRSx-Stromschienen von beiden Antriebsfamilien unterstitzt.

Zusatzlich werden 2094-BMxx-M AM-Leistungsmodule mit SERCOS-Schnittstelle auf Stromschienen mit einem
2094-BCxx-Mxx-S-IAM-Modul unterstiitzt. Umgekehrt werden 2094-BMxx-S-AM-Antriebe auf Stromschienen mit einem
2094-BCxx-Mxx-M-IAM-Leistungsmodul mit SERCOS-Schnittstelle unterstitzt.

IMPORTANT Kinetix 6500-EtherNet/IP™-Steuermodule (Bestellnummern 2094-EN02D-M01-Sx) sind auf derselben
Stromschiene der Serie 2094 nicht mit IAM/AM-Modulen kompatibel, wenn die SERCOS-Schnittstelle
verwendet wird.

Kompatibilitat der IAM/AM-Module

2094-BMxx-M
AM-Leistungsmodule
IAM-Modul Steuermodul ﬁpgﬁiB%bSAM Modul :
Inetix 6090-A-Modu 2094-SE02F-M00-Sx 2094-EN02D-MO1-5x
Kinetix 6200-Steuermodul Kinetix 6500-Steuermodul

2094-BOx-Mxx-S (Serie Bund O) | -/-

2094-SE02F-MO0-Sx- Vollstandig kompatibel Vollstandig kompatibel Nicht kompatibel
2094-BOo-Mix-M SERCOS-Schnittstelle
(IAM-Leistungsmodul) 2004-ENO2D-MO1-5x- . . . . - :

EtherNet/IP-Netzwerk Nicht kompatibel Nicht kompatibel Vollstandig kompatibel

Weitere Informationen zu den modularen Kinetix 6200-Servoantrieben mit den Bestellnummern 2094-BCxx-Mxx-M,
2094-BMxx-M und 2094-SE02F-MO00-Sx finden Sie unter Modulare Kinetix 6200- und Kinetix 6500-Servoantriebe auf
Seite 99.

124 Rockwell Automation-Publikation KNX-SG001D-DE-P - Mai 2018



Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Typische Hardwarekonfigurationen

Kinetix 6000-System (mit LIM-Modul)

2090-XXLF-xoex-AC-Netzfilter
(fiir CE erforderlich)

k. 53
« = Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebssystem
e e
Ly &3 N
! ! ! ! ! 2094-B5P-
Dreiphasige ) ) ) ) ) /_ Bremsmodul
Eingangsleistung 115/230 V (optionale Komponente)
Steuerspannung jﬁg
= , T s
2094-xCox-Mxx-S- _ 2094-PRF-
(@D IA-Modul : Blindmodul
(fiir alle nicht belegten
I Steckpldtze
2 et 8000 . ot 2000 | [ [ ros 00 erforderlich)
[ - : :
2094-PRSx
Stromschiene °
LTI [ T T P
- [ ] = T T
! ! 2094-xMxx-S-
2094-xLxe5- ! ! Achsmodule (5)
Versorgungsmodul | |
ionale K
(optionale Komponente) E/AAnschlisse : :
\ T T T <
) | 2090-K6CK-Dxoxx- |
ur%(lij Sj%%?gfgﬂ%i@igﬁ; >_j Anschlusssatze mit schlankem Profil fiir E/A,
Motor-Feedback und Aux-Feedback
- Serle 2090 Serie 2090
Motorriickfiihrungskabel | | | | Motorleistungskabel
) ) ) )

)

Rotationsmotoren der |

MP-Series und TL-Series™ (Abbildung zeigt MPL-
Bxoor-Motoren)

Integrierte Lineareinheiten der MP-Series™
(Abbildung zeigt Kugelrol spindel MPAS-B9xxx)

Linearmotoren der LDC-Series™
(Abbildung zeigt Linearmotor LDC-Crxxxrx)

Hochbelastbare Elektrozylinder der MP-Series
(Abbildung zeigt Elektrozylinder MPAI-Bxxxx)

Elektrozylinder der MP-Seri

Linear-Thruster der LDAT-Series
(nur LDL-Sxxoxxx-xBx-Linear-Thruster)
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Kinetix 6000-System (ohne LIM-Modul)

Dreiphasige
Eingangsleistung
I I I Netz-
trenn-
schalter
Eingangssicherung
Einphasige
Steuerspannung >_\
Schiitz mit WE
tisch 2090-XXLF-x0ex-
magAnneU\isecb o AC-Netzfilter Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebssystem
(fiir CE erforderlich)
b B 1 1 1 2094-BSP2-
< i 1 1 1 Bremsmodul
« bon 1 1 1 /— (optionale Komponente)
ks 3 t Q t ;
2094-xCox-Mxx-S- E 2094-PRF-
AM-Modul i H Blindmodul
g g g g (fiir alle nicht belegten
Steckplatze erforderlich)
2004-PRS - I 8 8
E/A-Anschliisse Stromschiene ) ]
L_n : » : > N : » : ln_ O+
Zu den Eingangssensoren | | | |
und zum Steuerungsstrang | \r« \ N 2094-xMxx-5-
| | | | Achsmodule (5)
2 1 | ! I
! 2090-K6CK-Dxxx- !
Anschlusssatze mit schlankem Profil fiir E/A, !
Serie 2090 Motor-Feedback und Aux-Feedback ! Serie 2090
Motorriickfiihrungskabel ! Motorleistungskabel
| | | | |
Rotationsmotoren der MP- und TL-Series (g i =% = =
(Abbildung zeigt MPL-xxex-Motoren) || T 1)1 i Integrierte Lineareinheiten der MP-Series
L @ o (Abbildung zeigt Kugelrollspindel MPAS-B9xxx)
Linearmotoren der LDC-Series
(Abbildung zeigt Linearmator LDC-Crxxxx)
o Hochbelastbare Elektrozylinder der MP-Series
‘:@1 o (Abbildung zeigt Elektrozylinder MPAI-Bxxxx) : < )
&] Linearmotoren der LDL-Series

(Abbildung zeigt Linearmotor LDL-xxxxxxxx)

:q]j—aflﬂﬁ u Elektrozylinder der MP-Series
= (Abbildung zeigt Elektrozylinder MPAR-Bxxxx)
[Iﬂ Linear-Thruster der LDAT-Series

(nur LDL-Sxxxxox-xBx-Linear-Thruster) ‘ =
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

In dieser Systemkonfiguration wird das fihrende IAM-Modul am IAM-Folgemodul Gber den gemeinsamen DC-Bus
angeschlossen. Sie mussen beim Planen Ihres Schaltschranklayouts die gesamte Buskapazitanz Ihres gemeinsamen DC-
Bussystems berechnen, um sicherzustellen, dass das fihrende IAM-Modul ausreichend dimensioniert ist, um das gesamte
System vorab aufzuladen. Orientieren Sie sich bei dieser Berechnung an der Publikation 2094-UM001, Mehrachsen-
Servoantriebe Kinetix 6000 — Benutzerhandbuch.

IMPORTANT Wenn die gesamte Buskapazitanz lhres System die Vorladeleistung des fihrenden IAM-Moduls
Ubersteigt, wird auf der 7-Segment-Anzeige des IAM-Moduls beim Anwenden der Eingangsleistung
der Fehlercode E90 (Timout-Fehler beim Vorladen) angezeigt.

Um diesen Fehler zu beheben, missen Sie das fihrende IAM-Leistungsmodul durch ein groBeres
Modul ersetzen oder die gesamte Buskapazitanz verringern, indem Sie Achsmodule entfernen.

Kinetix 6000-System (gemeinsamer DC-Bus)

2090-XXLF-xoxx-
Dreiphasige AC-Netzfilter
Eingangsleistung (fiir CE erforderlich)
L P
L ho=
p—
2 fo=
E 3
115/230 V Steuerspannung 2094-BSP)-
< Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebssystem Bremsmodul
1 /_ (optionale Komponente)
@ 2094-xCrx-Mir-5- ] i
IAM-Modul 2094-PRF-
e o Fiihrendes Modul auf dem g Blindmodul
: gemeinsamen Bus (fir alle nicht belegten
Steckplatze erforderlich)
I I Y Knatx 8000 Kinatbx 0000
TTTTT] 2094-PRS
Stromschiene ° 2
= L) = [_0+]
2094400 XLl X1 x| %
V@rsorgungsmodul 2094-xMux-S-
(optionale Komponente) Gemeinsamer DC-Bus Achsmodule (5)
20944Co-MerS- | 2004-PRF-
|AM-Modul Blindmodul

(fir alle nicht belegten
Steckplatze erforderlich)

Nachfolgendes Modul auf dem
gemeinsamem Bus

2094-PRSx
Stromschiene

ﬂ©"

AN .. N N . N B\ N

2094-xMxx-S-
Achsmodule (5)

Motoren und weitere gemeinsame Details der beiden dreiphasigen Konfigurationen mit gemeinsamem AC- und DC-Bus
sind nicht abgebildet.
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Typische Kommunikationskonfigurationen

In diesem Beispiel sind nicht nur die Ldngen und Bestellnummern der SERCOS-Kabel (Antrieb zu Antrieb) fir die
Kinetix 6000-Antriebe dargestellt, sondern auch ob Kinetix 6000- und Kinetix 6200-Antriebsmodule auf derselben
Stromschiene vorhanden sind.

Kinetix 6000-Antriebskommunikation (SERCOS)

Programmierungsnetzwerk der Logix 5000™-Steuerung

Logix 5000 SERCOS-Schnittstellenmodul

Logix 5000-Steuerung
(Abbildung zeigt ControlLogix)

Software RSLogix 5000-Software oder
Anwendung Studio 5000 Logix Designer

Ul
2090-SOx-x-
SERCOS-Lichtwellenleiterkabel
0,1m
Kinetix 6000-SERCOS-Kabel von Antrieb zu Antrieb
2004xCor-MocS-

IAM-Modul
2094-PRSX
Stromschiene

2094-xMxx-5-
Achsmodule (5)

Kinetix 6200-SERCOS-Anschliisse

Kinetix 6000-SERCOS-Anschliisse  RX ~ TX ” (Ansicht von oben)

(Ansicht von oben) g :
02m 01m
® ® ’ l:;h

Kinetix 6000 |z Kinetix 6000
2094-BOox-Mxx-S- i 2094-BOox-Mxx-S-
IAM-Modul mit einfacher Breite B . . Fl IAM-Modul mit doppelter Breite

|

0 T
1k A
2094-BMxx-S-AM-Modul mit doppelter Breite
2094-BMxx-M-AM-Leistungsmodule mit einfacher Breite 2094-BMxx-S-AM-Modul mit einfacher Breite

mit 2094-SE02F-MO0-Sx-Steuermodulen

2094-BMxx-S-AM-Modul mit einfacher Breite

128 Rockwell Automation-Publikation KNX-SG001D-DE-P - Mai 2018



Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Drehbewegung - Leistungsspezifikationen

Diese Rotationsmotorfamilien sind kompatibel mit Kinetix 6000-Servoantrieben.

Rotationsmotorfamilie Seite
Motoren der MP-Series (Serie MPL) mit geringer Figentragheit 129
Motoren der MP-Series (Serie MPM) mit mittlerer Eigentragheit 133
Motoren der MP-Series (Serie MPF) fiir die Lebensmittelindustrie 136
Motoren der MP-Series (Serie MPS) aus Edelstahl 137
Motoren mit geringer Eigentragheit der TL-Series (Serie TLY) 137

Informationen zu Kinetix 6000-Antriebssystemkombinationen mit einer Auswahl an Kabelbestellnummern und
Drehmoment/Drehzahl-Kurven finden Sie in der Publikation KNX-RMQ03, Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems

Design Guide.

IMPORTANT Diese Systemkombinationen umfassen nicht alle mdglichen Motor/Antriebs-Kombinationen. Bitte
Uberprifen Sie die Kompatibilitat mithilfe der Software Motion Analyzer. Rufen Sie folgende Website auf,

um auf Motion Analyzer zuzugreifen: https://motionanalyzerrockwellautomation.com.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPL mit Kinetix 6000-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (200-V-Klasse)

Dauerstillstands- Dauerstillstands- Max. Stillstands- | Spitzenbremsmo- | Motorbemes- Kinetix 6000-
g’l:st&r"m Ufn." drehzahl lJI/a)g. Drehzahl strom des Systems | moment strom des Systems | ment des Systems | sungsleistung Antriebe der
: min min A0-5p. Nm (Ib in) A0-5p. Nm (Ib in) kw 200-V-Klasse
MPL-A1510V 8000 8000 1,05 026(23) 340 0,77 (6,8) 016 2094-AMPS-S
MPL-A1520U 7000 7000 1,80 049 (43) 6,10 1,58 (13,9) 027 2094-AMPS-S
MPL-A1530U 7000 7000 282 0,90(8,0) 10,1 2,82(249) 039 2094-AMPS-S
MPL-A210V 8000 8000 3,09 0,55 (48) 10,2 1,52(13,4) 037 2094-AMPS-S
105 3,45(30,0) 2094-AMP5-S
MPL-A220T 6000 6000 4,54 161(14.2) 0,62
155 4,74 (41,9) 2094-AM01-S
170 8,0(70,8) 2094-AMO1-S
MPL-A230P 5000 5000 540 2,10(18,6) 086
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
105 2,90(25,6) 2094-AMP5-S
MPL-A310P 4750 5000 491 1,58 (14,0) 073
14,0 3610319 2094-AM01-S
170 7,13(63,0) 2094-AMO1-S
MPL-A320H 3500 3500 6,10 3,05(27,0) 10
193 791(70,0) 2094-AM02-S
8,50 2,88(255) 170 5,07 (44,8) 2094-AM01-S
MPL-A320P 5000 5000 13
9,00 3,05(27,0) 295 791(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 4,79 (42,3) 20
46,0 13,6 (119) 2094-AM03-S
30,0 139(123) 2094-AM02-S
MPL-A430H 3500 3500 12,2 6,21(55,0) 18
45,0 19,8 (175) 2094-AM03-S
150 535(473) 30,0 9,99(88,3) 2094-AM02-S
MPL-A430P 5000 5000 49,0 15,4 (136) 2,2 2094-AM03-S
16,80 599(529)
67,0 19,8 (175) 2094-AM05-S
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (200-V-Klasse) (Fortsetzung)

Dauerstillstands-

Dauerstillstands-

Max. Stillstands-

Spitzenbremsmo-

Motorbemes-

Kinetix 6000-

th:sttZrllnr ﬂ/en_n drehzahl B/l/a)g. Drehzahl strom des Systems | moment strom des Systems | ment des Systems | sungsleistung Antriebe der
‘ min min £0-5p. Nm (Ibin) £0-p. Nm (Ib in) kw 200-V-Klasse
30,0 158 (139) 2094-AM02-S

MPL-A4530F 2800 2800 13,40 8,36 (74,0) 19
20 20,3 (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 20,3 (179) 2094-AM05-S
8,50 9,15(80,9) 170 16,9 (150) 2094-AMO1-S

MPL-A4540C 1500 1500 15
9,55 10,30 (91,1) 290 211(239) 2094-AM02-S
49,0 23,6 (208) 2094-AM03-S

MPL-A4540F 3000 3000 18,40 10,19.(90,1) 26
580 211(239) 2094-AM05-S
49,0 27,0(239) 2094-AM03-S

MPL-A4560F 3000 3000 20 14,1(125) 30
66,0 34,4 (305) 2094-AM05-S
49,0 193 (171) 2094-AM03-S

MPL-A520K 3500 4000 150 10,77 (95,2) 35
65,0 24,2(214) 2094-AM05-S
MPL-A540K 4000 4000 415 1942 (171) 734 31,3(277) 55 2094-AM05-S
MPL-AS60F 3000 3000 40 21,39 (242) 734 39,6 (350) 53 2094-AM0S5-S

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere

Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse)

. . Max. Stillstands- .
Dauerstillstands- Dauerstillstands- Spitzenbremsmo- | Motorbemess s .
th:sttZrllnr ﬂ/enp drehzahl {\J/l/a)g. Drehzahl strom des Systems | moment §trsotl;:: se s ment des Systems | ungsleistung 5::%’6_6\2?3;225"6“”
: min min AO-Sp. Nm (b in) Ayo_sp \m (i n) kW

MPL-B1510V 8000 8000 095 0,26(23) 3,10 0,77 (6,8) 0,16 2094-BMP5-S bei 150 %
590 1,53(133) 2094-BMP5-S bei 150 %

MPL-B1520U 7000 7000 1,80 0,49 (43) 027 —
6,10 1,58(13,9) 2094-BMP5-S bei 250 %
590 2,34(20,7) 2094-BMP5-S bei 150 %

MPL-B1530U 7000 7000 20 0,90 (8,0) 039 —
7,0 282(249) 2094-BMP5-S bei 250 %
MPL-B210V 8000 8000 1,75 0,55 (49) 580 1,52(13,4) 037 2094-BMP5-S bei 150 %
9,90 4,12 (36,4) 2094-BMP5-S bei 250 %

MPL-B220T 6000 6000 330 1,61(14,.2) 0,62 —
13 47449 2094-BM01-S bei 150 %
9,90 7,24 (64,0) 2094-BMP5-S bei 250 %

MPL-B230P 5000 5000 2,60 2,10(18,6) 0,86 —
13 8,20(73,0) 2094-BM01-S bei 150 %
590 3,2(28) 2094-BMP5-S bei 150 %

MPL-B310P 5000 5000 24 16(14) 0,77 —
7,10 36(32) 2094-BMP5-S bei 250 %
13,0 7,5 (66) 2094-BM01-S bei 150 %

MPL-B320P 5000 5000 45 3,10(27) 15 —
140 82(725) 2094-BM01-S bei 250 %
130 8,0(71) 2094-BM01-S bei 150 %

MPL-B330P 5000 5000 6,1 4,18 (37) 18 —
19,0 11,1(%) 2094-BM01-S bei 250 %
216 13,1(116) 2094-BM01-S bei 250 %
MPL-B420P 5000 5000 63 4,74 (42) 218 13,4 (118) 19 2094-BM02-S bei 150 %
20 13,5(119) 2094-BM02-S bei 250 %
218 14,4(127) 2094-BM02-S bei 150 %

MPL-B430P 5000 5000 92 6,55 (58) 22 —
320 19,8 (175) 2094-BM02-S bei 250 %
13,0 13,9 (123) 2094-BM01-S bei 150 %

MPL-B4530F 3000 3000 6,7 8,36 (74) 2,1 —
21,0 20,3 (180) 2094-BM01-S bei 250 %
218 15,5(137) 2094-BM02-S bei 150 %

MPL-B4530K 4000 4000 99 8,25(73) 26 —
310 203(179) 2094-BM02-S bei 250 %
218 21,4(189) 2094-BM02-S bei 150 %

MPL-B4540F 3000 3000 9,1 10,20 (90) 26 —
29,0 27,1 (240) 2094-BM02-S bei 250 %
218 23,3 (206) 2094-BM02-S bei 150 %

MPL-B4560F 3000 3000 18 14,0 (124) 32 —
36,0 34,4 (304) 2094-BM02-S bei 250 %
218 17,0 (150) 2094-BM02-S bei 150 %

MPL-B520K 3500 4000 15 10,7 (95) 35 —
330 23,2(205) 2094-BM02-S bei 250 %
218 388 (343) 2094-BM02-S bei 150 %

MPL-B540D 2000 2000 10,5 194 (172) 34 —
23,0 41,0(362) 2094-BM02-S bei 250 %
450 38,1(337) 2094-BM03-S bei 150 %

MPL-B540K 4000 4000 204 19,4 (171) 54 —_—
60,0 48,6 (430) 2094-BM03-S bei 250 %
450 49,3 (436) 2094-BM03-S bei 150 %

MPL-B560F 3000 3000 206 268(237) 55 —
68,0 67,8 (600) 2094-BM03-S bei 250 %
750 74,6 (660) 2094-BM03-S bei 250 %
MPL-B580F 3000 3000 260 34,0 (300) 734 73,5 (650) 7,1 2094-BM05-S bei 150 %
94,0 87,0(770) 2094-BMO05-S bei 200 %
734 66,6 (589) 2094-BM05-S bei 150 %

MPL-B580) 3800 3800 320 34,0 (301) 79 —
94,0 81,0(716) 2094-BMO05-S bei 200 %
34,4 (304) 45,0 50,4 (446) 2094-BM03-S bei 150 %

30,0 —
MPL-B640F 2000 3000 34,4 (304) 6,1 2094-BMO03-S bei 250 %

65,0 72,3 (640) —
320 36,7 (325) 2094-BM05-S bei 150 %
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Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse) (Fortsetzung)

. . Max. Stillstands- .
Dauerstillstands- Dauerstillstands- Spitzenbremsmo- | Motorbemess | . . .
Motor Nenp drehzahl Ma)g. Drehizahl strom des Systems | moment strom des ment des Systems | ungsleistung Kinetix 6000-Antriebe
Bestellnr. U/min U/min ) Systems ) der 400-V-Klasse
A0-Sp. Nm (Ibin) AO-Sp Nm (Ibin) kw
734 81,0(716) 2094-BM05-S bei 150 %
MPL-B660F 2000 3000 385 48,0 (425) 6,1 —_—
9,0 101 (895) 2094-BM05-S bei 200 %
300 55,4 (490) 750 125 (1105) 2094-BM03-S bei 250 %
MPL-B680D 2000 2000 5l 734 124.(1098) 93 2094-BMO05-S bei 150 %
340 62,8 (556 —
94,0 152 (1350) 2094-BM05-S bei 200 %
734 85,4 (755) 2094-BM05-S bei 150 %
MPL-B680F 2000 3000 479 60,0 (531) 75 —
9,0 108 (960) 2094-BM05-S bei 200 %
MPL-B680H 2000 3500 439 580(513) 97,8 107 (947) 75 2094-BM05-S bei 200 %
734 120 (1065) 2094-BM05-S bei 150 %
MPL-B860D 2000 2000 473 83,0(735) 12,5 —_—
95,5 152 (1350) 2094-BM05-S bei 200 %
734 157 (1387) 2094-BM05-S bei 150 %
MPL-B880C 1500 1500 475 110 (973) 126 —_—
97,5 203 (1800) 2094-BM05-S bei 200 %
MPL-B880D 2000 2000 489 79,9 (706) 9,0 147 (1300) 12,6 2094-BM05-M
734 190 (1684) 2094-BM05-S bei 150 %
MPL-B960B 1200 1200 425 130 (1150) 12,7 —
94,0 231(2050) 2094-BM05-S bei 200 %
734 235(2077) 2094-BM05-S bei 150 %
MPL-B980B 1000 1000 40,0 162 (1440) 15,2 _—
94,0 278 (2460) 2094-BM05-S bei 200 %

Die Daten und Kurven zur Leistungsspeifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPM mit Kinetix 6000-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (200-V-Klasse)

. . Max. Still- Spitzenbrems- -
Motor Grl|:lnddreh- Nelzllndreh- M;);.Dreh- Dauerstillstands- Dauerstillstands- standsstrom moment des Motorlbgmes- K|neplx6000-
Bestellnr. za ' za . za . strom momept des Systems Systems sungsleistung gntrzlggev q
U/min U/min U/min A0-Sp. Nm (Ibin) AO-Sp. N (1b n) Kw er 200-V-Klasse
30,0 6,5(57,5) 2094-AM02-S
MPM-AT15TM | 4500 5000 6000 7,65 23(203) 0,90 —_—
30,5 6,6 (58,4) 2094-AM03-S
30,0 99(87,6) 2094-AM02-S
MPM-AT152F | 3000 4000 5000 11,93 4.7 (41,6) 1,40 —_—
448 13,5(119) 2094-AM03-S
6,0(53,1) 30,0 10,7 (94,7) 2094-AM02-S
MPM-AT153F | 3000 4000 5000 16,18 1,45 _—
6,5 (57,5 49,0 16,1(142) 2094-AM03-S
49,0 13,2 (117) 2094-AM03-S
MPM-A1302F | 3000 4000 4500 17,28 6,0 (58,4) 1,65 _—
50,2 13,5(119) 2094-AMO5-S
7,6(67,2) 300 13,2(117) 2094-AM02-S
MPM-A1304F | 3000 3500 4000 19,65 2,20 —_—
9,2(81,4) 483 19,3 (171) 2094-AM03-S
93(823) 49,0 15,2 (134) 2094-AM03-S
MPM-A1651F | 3000 3000 5000 30,96 2,50 —_—
10,7 (94,7) 734 203 (179) 2094-AMO05-S
11,0(97.3) 49,0 19,7 (174) 2094-AM03-S
MPM-A1652F | 3000 3500 4000 33,54 4,03 —_—
13,4 (119) 734 27,7 (245) 2094-AMO05-S
11,7 (103) 49,0 21,1(187) 2094-AM03-S
MPM-A1653F | 3000 3000 4000 04 5,10 _—
18,6 (165) 734 29,6 (262) 2094-AM05-S

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse)

. Spitzen-
Bemes- . . Max. Still-
Motor sungsdreh- Nenndreh- | Max.Dreh- | Dauerstillstands- | Dauerstillstands- | - e | bremsmo- Motorbemes- Kinetix 6000-Antriebe
zahl zahl strom moment ment des sungsleistung
Bestelinr. zahl ) ) A des Systems Systems der 400-V-Klasse
Ufmin U/min U/min A0-Sp. Nm (Ib in) AO-Sp ystem
' Nm (Ibin)
59 43(38,0) 2094-BMP5-S bei 150 %
MPM-BT15TF | 3000 4000 5000 271 23(203) 0,75 —
99 6,6(58,4) 2094-BMP5-S bei 250 %
130 41(363) 2094-BM01-S bei 150 %
MPM-BT151T | 6000 5000 7000 5,62 23(203) 0,90 —
205 58(513) 2094-BM01-S bei 250 %
59 7.2(63,7) 2094-BMP5-S bei 150 %
MPM-B1152C | 1500 2500 3000 3,61 50 (44,2) 10,0 11,3(100) 1,20 2094-BMP5-S bei 250 %
124 135(119) 2094-BM01-S bei 150 %
130 9,0 (79,6) 2094-BM01-S bei 150 %
MPM-BT152F | 3000 4000 5200 617 50 (44,2) 1,40 —_—
211 133(118) 2094-BM01-S bei 250 %
218 85(75.2) 2094-BM02-S bei 150 %
MPM-B1152T | 6000 4000 7000 11,02 5,0 (44,2) 1,40 —_—
36,5 13,1(116) 2094-BM02-S bei 250 %
215 13,0(115) 2094-BM01-S bei 150 %
MPM-BT153E | 2250 3000 3500 6,21 6,5(57,5) 1,40 —
216 197 (174) 2094-BM01-S bei 250 %
218 14,4 (127) 2094-BM02-S bei 150 %
MPM-BT153F | 3000 4000 5500 9,20 6,4 (56,6) 1,40 —
320 197 (174) 2094-BM02-S bei 250 %
MPM-B1153T | 6000 4000 7000 15,95 6,4(56,6) 45,0 14,5(128) 145 2094-BM03-S bei 150 %
130 89(788) 2094-BM01-S bei 150 %
MPM-B1302F | 3000 4000 4500 8,57 6,6 (58,4) 1,65 ——
215 13,0(115) 2094-BM01-S bei 250 %
218 99 (87,6) 2094-BM02-S bei 150 %
MPM-B1302M | 4500 4000 6000 12,57 6,6(58,4) 1,65 —
324 133(118) 2094-BM02-S bei 250 %
6,0(53,1) 36,5 11,8(104) 2094-BM02-S bei 250 %
MPM-B1302T | 6000 4000 7000 16,83 1,65 ——
6,7(59,3) 434 133(118) 2094-BM03-S bei 150 %
130 17,6 (156) 2094-BM01-S bei 150 %
MPM-B1304C | 1500 1870 2750 7,00 103(91,1) 2,00 ——
215 264(233) 2094-BM01-S bei 250 %
218 19,0 (168) 2094-BM02-S bei 150 %
MPM-BT304E | 2250 3500 4000 10,75 10,2(90,3) 2,20 —
34,2 27,1(240) 2094-BM02-S bei 250 %
45,0 21,5(190) 2094-BM03-S bei 150 %
MPM-B1304M | 4500 3500 6000 19,02 104 (92,0) 2,20 —
60,6 27,1(240) 2094-BM03-S bei 250 %
218 19,4 (172) 2094-BM02-S bei 150 %
MPM-B1651C | 1500 3000 3500 10,21 11,4(101) 250 —
292 23,2(205) 2094-BM02-S bei 250 %
45,0 21,6(191) 2094-BM03-S bei 150 %
MPM-B165TF | 3000 3000 5000 17,75 11,4(101) 250 —
509 23,2(205) 2094-BM03-S bei 250 %
45,0 18,8 (166) 2094-BM03-S bei 150 %
MPM-B165TM | 4500 3000 5000 22,46 11,3(100) 2,50 —
56,8 21,4(189) 2094-BM03-S bei 250 %
218 28,7 (254) 2094-BM02-S bei 150 %
MPM-B1652C | 1500 2500 2500 11,51 16,4 (145) 3,80 ———
336 40,2 (356) 2094-BM02-S bei 250 %
45,0 384 (340) 2094-BM03-S bei 150 %
MPM-B16528 | 2250 3500 3500 20,94 21,1(187) 430 ——
60,5 48,0 (425) 2094-BM03-S bei 250 %
734 41,1(364) 2094-BM0S5-S bei 150 %
MPM-B1652F | 3000 3500 4500 28,74 21,1(187) 430 ——
84,1 48,0 (424) 2094-BM05-S bei 200 %
45,0 55,0 (487) 2094-BM03-S bei 150 %
MPM-B1653C | 1500 2000 2500 20,05 26,7 (236) 4,60 ——
59,2 67,7 (599) 2094-BM03-S bei 250 %
45,0 42,5(376) 2094-BM03-S bei 150 %
MPM-B1653E | 2250 3000 3500 27,00 26,8(237) 510 ——
729 62,0 (549) 2094-BM03-S bei 250 %
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse) (Fortsetzung)

. Spitzen-
Bemes- : . Max. still-
Motor sungsdreh- Liaei?lndreh— IZVIaT]);. Dreh- Etargre‘:stlllstands— &aol:re;zsﬂllstands— standsstrom ?J:,Tcm_ lsvlllc:]tosrlt;eizsraf;— Kinetix 6000-Antriche
Bestellnr. zahl ) ) ) des Systems Syst 9 9| der 400-V-Klasse
Ufmin U/min U/min A0-Sp. Nm (b in) A0-Sp ystems kw
' Nm (b in)
734 47,8 (423) 2094-BM05-S bei 150 %
MPM-B1653F | 3000 3000 4000 3494 31,0 (274) 510 —
943 56,0 (495) 2094-BM05-5 bei 200 %
45,0 60,3 (534) 2094-BM03-5 bei 150 %
MPM-B2152C | 1500 2000 2500 274 36,7 (325) 5,60 ———
55,4 72,2(639) 2094-BMO03-5 bei 250 %
734 56,2 (497) 2094-BM05-5 bei 150 %
MPM-B2152F | 3000 2500 4500 43,54 34,1(302) 590 ———
978 72,3 (495) 2094-BMO05-5 bei 200 %
734 51,0 (451) 2094-BM05-5 bei 150 %
MPM-B2152M | 4500 2500 5000 44,58 34,1(302) 590 ———
763 529 (468) 2094-BM05-5 bei 200 %
450 80,0 (708) 2094-BM03-5 bei 150 %
MPM-B21538 | 1250 1750 2000 24,06 48,0 (425) 6,80 ——
60,0 101(894) 2094-BM03-S bei 250 %
734 79,4 (703) 2094-BMO05-S bei 150 %
MPM-B2153E | 2250 2000 3000 39,63 479 (424) 7,20 —
97,8 101(894) 2094-BM05-S bei 200 %
734 75,0 (664) 2094-BMO05-S bei 150 %
MPM-B2153F | 3000 2000 3800 43,86 45,6 (403) 7,20 —
97,8 99,0 (875) 2094-BM05-S bei 200 %
73,4 121(1071) 2094-BM05-S bei 150 %
MPM-B2154B | 1250 1750 2000 35,46 62,7 (555) 6,90 —
97,8 154 (1362) 2094-BM05-S bei 200 %
734 87,7(776) 2094-BM05-S bei 150 %
MPM-B2154E | 2250 2000 3000 43,68 559 (495) 7,50 —
97,8 112(990) 2094-BM05-S bei 200 %
734 78,8 (697) 2094-BM05-S bei 150 %
MPM-B2154F | 3000 2000 3300 44,40 56,2 (497) 7,50 —
83,6 88,0(778) 2094-BM05-S bei 200 %

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Rockwell Automation-Publikation KNX-SG001D-DE-P - Mai 2018



Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPF mit Kinetix 6000-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (200-V-Klasse)

Max. Stillstands-

Spitzenbremsmo-

Dauerstillstands- Dauerstillstands- Motorbemes- s .
Motor Nenndrehzahl | Max. Drehzahl strom des ment des ¥ Kinetix 6000-Antriebe
Bestellnr. U/min U/min ;t(r)o;n des Systems Nmor(lr; nt) Systems Systems wvngslelstung der 200-V-Klasse
P m{bin A0-5p. Nm (Ib in)
10,5 291(25,7) 2094-AMP5-S
MPF-A310P 4750 5000 4,50 1,58 (14,0) 0,73
14,0 3,61(319) 2094-AM01-S
17,0 6,97 (61,6) 2094-AM01-S
MPF-A320H 3350 3500 6,10 3,05(27,0) 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
MPF-A320P 4750 5000 13
9,00 3,05(27,0) 29,5 7.91(70,0) 2094-AM02-S
30,0 8,47 (749) 2094-AM02-S
MPF-A330P 5000 5000 12,0 3,85(340) 16
38,0 1032(91,2) 2094-AM03-S
30,0 13,20 (117) 2094-AM02-S
MPF-A430H 3500 3500 12,2 6,21(55,0) 18
45,0 19,82 (175) 2094-AM03-S
49,0 15,36 (136) 2094-AM03-S
MPF-A430P 5000 5000 16,80 5,94 (52,5) 19
67,0 19,80 (175) 2094-AM05-S
49,0 17,01 (150) 2094-AM03-S
MPF-A4530K 4000 4000 19,50 8,08 (71,4) 23
62,0 20,30 (179) 2094-AM05-S
49,0 23,56 (208) 2094-AM03-S
MPF-A4540F 3000 3000 18,40 10,15 (89,7) 25
58,0 27,10 (239) 2094-AM05-S
245 11,40 (100) 49,0 21,68(192) 2094-AM03-S
MPF-A540K 4000 4000 41
415 19,42 (171) 73,4 31,55 (279) 2094-AM05-S
Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse)
. . Max. Stillstands- X
Dauerstillstands- Dauerstillstands- Spitzenbremsmo- | Motorbemes- - .
g’l;t&r"m 37"." drehzahl lJl/a)g. Drehzahl strom des Systems moment ;"sot?"?se s ment des Systems | sungsleistung 5:;%)(()_6‘?_(:((::s\$nebe
: mi min AO-Sp. Nm (Ibin) s 5 Nm (Ibin) kW
5,90 3,2(28) 2094-BMP5-S bei 150 %
MPF-B310P 5000 5000 230 1,6 (14) 0,77 —
7,0 36(32) 2094-BMP5-S bei 250 %
4,00 2,90 (26) 590 39(34) 2094-BMP5-S bei 150 %
MPF-B320P 5000 5000 13,0 7,5 (66) 15 2094-BM01-S bei 150 %
4,24 3,10(27) —
14,0 78(69) 2094-BM01-S bei 250 %
13,0 8,2(72) 2094-BM01-S bei 150 %
MPF-B330P 5000 5000 5,70 4,18(37) 16 —_—
19,0 11,1(98) 2094-BM01-S bei 250 %
218 14,2 (125) 2094-BM02-S bei 150 %
MPF-B430P 5000 5000 9,20 6,55 (58) 20 —
320 19,8 (175) 2094-BM02-S bei 250 %
218 15,4 (136) 2094-BM02-S bei 150 %
MPF-B4530K 4000 4000 9,90 8,25 (73) 24 —
310 203 (179) 2094-BM02-S bei 250 %
218 21,4(189) 2094-BM02-S bei 150 %
MPF-B4540F 3000 3000 9,10 10,20 (90) 25 —
29,0 27,1(240) 2094-BM02-S bei 250 %
45,0 37,9(335) 2094-BM03-S bei 150 %
MPF-B540K 4000 4000 20,5 19,4 (171) 41 —
60,0 48,6 (430) 2094-BM03-S bei 250 %

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPS mit Kinetix 6000-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (200-V-Klasse)

. . Max. Stillstands- . N
Dauerstillstands- Dauerstillstands- Spitzenbremsmo- | Motorbemes- Kinetix 6000-
th:sttZrllnr U/enpdrehzahl {\Jll/ax_. Drehzahl strom des Systems | moment ;trsot:'r::S ment des Systems | sungsleistung Antriebe der
: min min AO-Sp. Am (ibn) A"O_Sp Nm (b in) KW 200-V-Klasse
8,50 3,10(27) 17,0 580(51) 2094-AMO1-S
MPS-A330P 5000 5000 30,0 9,30(82) 13 2094-AM02-S
9,80 3,60 32,0)
380 11,10 (98) 2094-AM03-S
30,0 15,9 (140) 2094-AM02-S
MPS-A4540F 3000 3000 14,4 8,1(72) 49,0 24,2(214) 14 2094-AM03-S
56,0 27,1 (240) 2094-AMO05-S
Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse)
Mot Nenndrehzahl | Max. Drehzahl Dauerstillstands- Dauerstillstands- ﬂ?:hs(tiie":ta"ds' Spitzenbremsmo- | Motorbemes- Kinetix 6000-
B e:)st:erllnr Ui Ul ; strom des Systems | moment Systems ment des Systems | sungsleistung Antriebe
' min min AO-Sp. Nim (I in) A0S Nm (I n) 0 der 400-V-Klasse
13,0 8,2(725) 2094-BM01-S bei 150 %
MPS-B330P 5000 5000 49 3,60 (32) 13 —_—
19,0 11,0(97,2) 2094-BM01-S bei 250 %
215 22,8(202) 2094-BMO01-S bei 250 %
MPS-B4540F 3000 3000 71 8,1(72) 218 23,2(205) 14 2094-BM02-S bei 150 %
26,0 27,1 (240) 2094-BM02-S bei 250 %
45,0 49,2 (435) 2094-BM03-S bei 150 %
MPS-B560F 3000 3000 17,0 21,5(190) 35 —
68,0 67,8 (600) 2094-BMO03-S bei 250 %

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie TLY mit Kinetix 6000-Antrieben

Leistungsspezifikationen (ohne Bremse) mit Kinetix 6000-Antrieben

Motor Nenndrehzahl | Max. Drehzahl Dauerstillstands- Dauerstillstandsmo- Mra:r'nssil:tands- f#;zz:':':gs- Motorbemes- Kinetix 6000-
Bestellnr U/min U /mi.n strom des Systems ment Systems Systems sungsleistung Antriebe der
A0-Sp. Nm (Ibin) A0-Sp. N (Ibin) kw 200-V-Klasse
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 0,36 (3,20) 0,086 2094-AMP5-S
TLY-A130T 5000 6000 1,85 0,325(2,88) 4,90 0,76 (6,70) 0,14 2094-AMP5-S
TLY-A220T 5000 3,50 0,836 (7,40) 7,90 1,48(13,1) 035 2094-AMP5-S
520 1,23(10,9) 10,5 2,07(183) 2094-AMP5-S
TLY-A230T 5000 0,44 —_—
5,50 130(11,9 15,5 3,05(27,0) 2094-AM01-S
8,50 2,20(19,5) 17,0 4,18 (37,0) 2094-AMO1-S
TLY-A2530P 4400 0,69 VU —
000 10,0 2,60(23,0) 210 5,20 (46,0) 2094-AM02-S
8,50 248(22,0) 17,0 4,97 (44,0) 2094-AM01-S
TLY-A2540P 4575 0,86 —_—
10,0 2,94(26,0) 248 7,10(63,0) 2094-AM02-S
TLY-A310M 4000 4500 10,0 3,61(319) 30,0 9,0(79,6) 0,95 2094-AM02-S
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (mit Bremse) mit Kinetix 6000-Antrieben

. . Max. Stillstands- | Spitzenbrems- _—

Motor Nenndrehzahl | Max. Drehzahl Dauerssllls;ands- Dauerstillstandsmo- | o on doc moment des Motorlbgmes- Kinetix 6000-
Bestellnr. U/min U/min strom des Systems | ment Systems Systems oy eng é\g(t)rvl:(elder

A0-Sp. Nm (Ibin) A0-5p. N (Ibin) kw -V-Klasse
TLY-AT0T 5000 0,50 0,086 (0,76) 1,50 0,20 (1,75) 0,037 2094-AMP5-S
TLY-AT20T 5000 0,93 0,163 (1,44) 2,50 0,36 (3,20) 0,077 2094-AMP5-S
TLY-A130T 5000 1,67 0,293 (2,59) 490 0,76 (6,70) 0,13 2094-AMP5-S

6000

TLY-A220T 5000 3,15 0,757 (6,70) 790 1,48 (13,1) 0,24 2094-AMP5-S

4,95 1,16 (10,3) 10,5 2,07(18,3) 2094-AMP5-S
TLY-A230T 4250 032

495 1,16(10,3) 15,5 3,05(27,0) 2094-AM01-S

8,50 2,20(19,5) 17,0 4,18 (37,0) 2094-AM01-S
TLY-A2530P 3650 0,55

10,0 2,60(23,0) 21,0 5,20 (46,0) 2094-AM02-S

5000

8,50 2,48 (22,0) 17,0 4,97 (44,0) 2094-AM01-S
TLY-A2540P 3750 0,66

10,0 2,94(26)0) 24,8 7,10 (63,0) 2094-AM02-S
TLY-A310M 3900 4500 10,0 3,61(31,9) 30,0 9,0(79,6) 0,90 2094-AM02-S

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere

Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Linearbewegung - Leistungsspezifikationen

Diese linearen Achssteuerungsfamilien sind kompatibel mit Kinetix 6000-Servoantrieben.

Familie Seite
Integrierte Linearantriebe der L DAT-Series 140
Integrierte Lineareinheiten der MP-Series (Serie MPAS) 147
Elektrozylinder der MP-Series (Serie MPAR) 148
Hochbelastbare Flektrozylinder der MP-Series (Serie MPAI) 149
Linearmotoren der LDC-Series mit Eisenkern 151
Linearmotoren der LDL-Series ohne Eisenkern 153

Informationen zu Kinetix 6000-Antriebssystemkombinationen mit einer Auswahl von Kabelbestellnummern und Kraft/
Geschwindigkeits-Kurven finden Sie in der Publikation GMC-RMO003, Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems
Design Guide.

IMPORTANT Diese Systemkombinationen umfassen nicht alle mdglichen Aktor/Antriebs-Kombinationen. Bitte
Uberprufen Sie die Kompatibilitdt mithilfe der Software Motion Analyzer. Rufen Sie folgende Website auf,

um auf Motion Analyzer zuzugreifen: https://motionanalyzerrockwellautomation.com.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der LDAT-Series mit Kinetix 6000-Antrieben

Leistungsspezifikationen (Baugrée 30) mit Kinetix 6000-Antrieben (200-V-Klasse)

Max. . : Max. Max. -
Linear-Thruster Geschwindigkeit Daverstillstandsstrom | Daverstilistandskraft | giiycanqostrom | Stillstandskraft | Nennausgang Kinetix 6000-
Bestellnr. 20VAC des Systems des Systems des Systems des Systems 230VAC Antriebe
s A0-Sp. N A0-Sp. N kw der 200-V-Klasse
LDAT-5031010-DBx 24 0,20
LDAT-5031020-DBx 31 0,25
48 81(18) 12,2 168 (38) 2094-AMO1-S
LDAT-5031030-DBx 35 0,29
LDAT-5031040-DBx 38 0,31
LDAT-5032010-DBx 31 0,44
LDAT-5032020-DBx 41 052
74 243 2094-AM02-S
LDAT-5032030-DBx 4,7 0,59
LDAT-5032040-DBx 50 0,63
126 (28) 336 (76)
LDAT-5032010-EBx 31 0,40
LDAT-5032020-EBx 41 047
37 12,2 2094-AMO1-S
LDAT-5032030-EBx 4,7 052
LDAT-5032040-EBx 50 0,55
LDAT-5033010-DBx 35 0,67
LDAT-5033020-DBx 47 0,88
11 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 12,2 2094-AMO1-S
LDAT-5033030-EBx 44 0,65

LDAT-5033040-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 50) mit Kinetix 6000-Antrieben (200-V-Klasse)

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigkeit Dauerstillstandsstrom Daverstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang Kinetix 6000-
Bestellnr. 230VAC des Systems des Systems des Systems des Systems 230VAC Antriebe
/s A0-Sp. N A0-Sp. N kW der 200-V-Klasse
LDAT-5051010-DBx 28 031
LDAT-5051020-DBx 37 038
LDAT-5051030-DBx 41 3,1 119(27) 14 363 (82) 042 2094-AMPS-S
LDAT-5051040-DBx 44 044
LDAT-5051050-DBx 47 046
LDAT-5052010-DBx 3,7 079
LDAT-5052020-DBx 48 097
LDAT-5052030-DBx 6,2 27 2094-AM01-S
LDAT-5052040-DBx 5,00 251(56) 727 (163) 1,01
LDAT-5052050-DBx
LDAT-5052010-EBx
bis 26 3,1 4 050 2094-AMPS-S
LDAT-5052050-EBx
LDAT-5053010-DBx 41 131
LDAT-5053020-DBx 50 153
9,4 342 2094-AM02-S
LDAT-5053030-DBx
bis 50 378 (85) 1093 (246) 153
LDAT-5053050-DBx
LDAT-5053010-EBx
bis 17 31 14 047 2094-AMPS-S
LDAT-5053050-EBx
LDAT-5054010-DBx 44 1,87
LDAT-5054020-DBx 124 455 2094-AM02-S
bis 50 2,05
LDAT-5054050-DBx 509 (114) 1453 (327)
LDAT-5054010-EBx
bis 26 6,2 27 1,02 2094-AM01-S

LDAT-5054050-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen (BaugroB3e 70) mit Kinetix 6000-Antrieben (200-V-Klasse)

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigkeit Dauerstillstandsstrom Dauerstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang Kinetix 6000-
Bestellnr. 2330VAC 2es SSystems ses Systems des Systems des Systems fv3y0 VAC ﬁntggg?v.m
m/s 0-Sp. A0-Sp. N er asse

LDAT-5072010-DBx
bis 35 6,0 20 1,03 2094-AMO1-S
LDAT-5072070-DBx

364 (82) 1055 (237)
LDAT-5072010-EBx
bis 17 30 110 047 2094-AMP5-S
LDAT-5072070-EBx
LDAT-5073010-DBx
bis 35 90 328 1,57 2094-AM02-S
LDAT-5073070-DBx

554 (125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EBx

i 12 30 109 0,41 2094-AMP5-S

bis
LDAT-5073070-EBx
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 70) mit Kinetix 6000-Antrieben (200-V-Klasse) (Fortsetzung)

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigkeit Daverstillstandsstrom Daverstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang Kinetix 6000-
Bestellnr. 230VAC des Systems des Systems des Systems des Systems f3 0VAC ﬁ“trz'ggev "
m/s A0-Sp. N A0-Sp. N W er asse

LDAT-5074010-DBx
bis 35 19 435 2,08 2094-AM02-S
LDAT-S074070-DBx

730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EBx
bis 18 60 21,7 095 2094-AM01-S
LDAT-5074070-EBx
LDAT-5076010-DBx
bis 35 18,2 66,4 307 2094-AM03-S
LDAT-5076070-DBx

1122(252) 3189 (717)
LDAT-5076010-EBx
bis 18 9,1 332 145 2094-AM02-S

LDAT-5076070-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen (Baugro3e 100) mit Kinetix 6000-Antrieben (200-V-Klasse)

Max. . : Max. Max. -
Linear-Thruster Geschwindigkeit ([])au;rsilllstandsstrom gaugrsilllstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft 2‘;3 '\‘,a:cs gang klne.tl);6000-
Bestellnr. 230VAC o Jystemns es ystems des Systems des Systems ntriebe
A0-Sp. N kW der 200-V-Klasse
m/s A0-Sp. N

LDAT-S102010-DBx
bis 26 57 210 0,96 2094-AM01-S
LDAT-$102090-DBx

456 (103) 1289 (290)
LDAT-S102010-EBx
bis 13 29 10,5 042 2094-AMP5-S
LDAT-S102090-EBx
LDAT-S103010-DBx
bis 2,7 8,6 315 1935 (435) 147 2094-AM02-S
LDAT-S103090-DBx

702 (158)
LDAT-$103010-EBx
bis 09 29 105 1388 (312) 030 2094-AMP5-S
LDAT-5103090-EBx
LDAT-S104010-DBx
bis 2,7 15 42,0 2,07 2094-AM02-S
LDAT-S104090-DBx

929 (209) 2578 (580)
LDAT-S104010-EBx
bis 13 57 210 086 2094-AMO1-S
LDAT-5104090-EBx
LDAT-S106010-DBx
bis 2,7 173 63,0 2,94 2094-AM03-S
LDAT-S106090-DBx

1403 (319) 3871(870)
LDAT-S106010-EBx
bis 13 8,6 315 1,28 2094-AM02-S

LDAT-5106090-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 150) mit Kinetix 6000-Antrieben (200-V-Klasse)

Max. . . Max. Max. S
Linear-Thruster Geschwindigkeit Dauerstillstandsstrom Daverstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang Kinetix 6000-
Bestellnr. 230VAC des Systems des Systems des Systems des Systems 230VAC Antriebe
: AO-Sp. N 4 y kw der 200-V-Klasse
m/s A0-Sp. N
LDAT-5152010-DBx
bis 18 53 19,5 1799 (404) 0,87 2094-AM01-S
LDAT-5152090-DBx
643 (145)
LDAT-5152010-£Bx
bis 09 27 98 1679 (377) 034 2094-AMP5-S
LDAT-5152090-EBx
LDAT-5153010-DBx
bis 18 8,0 978 (220) 291 2680 (602) 133 2094-AM02-S
LDAT-5153090-DBx
LDAT-5154010-DBx
bis 18 10,7 391 3597 (809) 1,78 2094-AM02-S
LDAT-S154090-DBx
1306 (294)
LDAT-5154010-EBx
bis 09 53 195 3383 (761) 070 2094-AM01-S
LDAT-S154090-EB
LDAT-5156010-DBx
bis 18 16,3 59,4 5469 (1229) 271 2094-AM03-S
LDAT-5156090-DBx
1997 (449)
LDAT-S156010-EBx
bis 09 8,1 19,8 5110(1149) 1,05 2094-AM02-S
LDAT-S156090-EBx
Leistungsspezifikationen (Baugrée 30) mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse)
Max. . . Max. Max. S
Linear-Thruster Geschwindigkeit Dauerstillstandsstrom Dauerstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang, Kmepx 6000-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe
ms A0-Sp. N AOSp. N kw der 400-V-Klasse
LDAT-5031010-DBx 24 0,20
LDAT-5031020-DBx 31 025 an
48 81(18) 122 168 (38) et
LDAT-5031030-DBx 35 0,29 el 0
L DAT-5031040-DBx 38 0,31
LDAT-5032010-DBx 31 0,40
L DAT-5032020-DBx 4] 0,52
74 243
LDAT-5032030-DBx 47 0,59
LDAT-S032040-DBx 50 063 VoS
126(28) 336 76) et
LDAT-5032010-EBx 31 0,40 0
L DAT-5032020-EBx 4] 0,52
37 12,2
LDAT-5032030-EBx 47 0,59
L DAT-5032040-EBx 50 0,63
LDAT-5033010-DBx 35 0,67
LDAT-5033020-DBx 47 0,88 2094-8M02-S
1,1 36,5 :
LDAT-5033030-DBx bei 150 %
50 0,95
LDAT-5033040-DBx
190 (43) 504 (113)
LDAT-5033010-EBx 35 0,67
LDAT-5033020-EBx 47 0,87 2094-BMOT-S
37 12,2 :
LDAT-S033030-E8 bef 150 %
50 0,91

LDAT-5033040-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (BaugroéBe 50) mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse)

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigkeit Dauerstillstandsstrom Dauerstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang, Kine.tix 6000-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe
: A 0-Sp. N Y y KW der 400-V-Klasse
m/s A0-Sp. N
LDAT-5051010-DBx 28 034
LDAT-5051020-DBx 37 043
LDAT-S051030-DB 41 3 119(27) 114 363(82) 049 ég?ﬁg“ﬁ/j’“
LDAT-5051040-DBx 44 0,53
LDAT-5051050-DBx 47 0,55
LDAT-5052010-DBx 37 092
LDAT-5052020-DBx 48 120
2094-BM01-S
LDAT-5052030-DBx 62 27 bei 150 %
LDAT-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 31 114 bel 150 %
LDAT-5052040-EBx 46 1,02
LDAT-5052050-EBx
LDAT-5053010-DBx 41 156
LDAT-5053020-DBx 2094-BM02-S
94 34,2 bei 150 9%
LDAT-5053030-DBx 50 187 er1o0%
bis 378(85) 1093 (246)
LDAT-5053050-DBx
LDAT-5053010-EBx
bis 35 3,1 114 1,04 ég?ﬁgﬁf}%’s
LDAT-5053050-EBx 0
LDAT-5054010-DBx 44 226
2094-BM02-S
LDAT-5054020-DBx 124 455 .
bis 50 25 bei 150 %
LDAT-S054050-DBx
509 (114) 1453 (327)
LDAT-5054010-EBx 44 187
2094-BM01-S
LDAT-5054020-EBx 62 27 ;
bis 50 205 bei 150 %

LDAT-5054050-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere

Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (Baugrée 70) mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse)

Max. . . Max. Max. N~
Linear-Thruster Geschwindigkeit Dauerstillstandsstrom Dauerstillstandskraft stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang, Kme'tlx 6000-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460 VAC Antriebe
ms A0-Sp. N AOSp. N kw der 400-V-Klasse
LDAT-5072010-DBx 39 137
LDAT-5072020-DBx 2004-BMOT-S
6,0 220 bei 150 %
LDAT-5072030-DBx 50 1,64 S
bis
LDAT-5072070-DBx 364 (82) 1055 (237)
LDAT-S072010-EBx
2094-BMP5-S
tL)‘DSAT-SOUOZO-EBX 35 30 1,0 1,03 bei 150 %
LDAT-5072070-EBx
LDAT-5073010-DBx 44 2,27
2094-BM02-S
LDAT-S073020-DBx 90 328 ;
bis 50 250 bei 150 %
LDAT-5073070-DBx 554(125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EB 2004-BMPS-S
bis 2.4 30 109 1,01 bei 150 %
LDAT-5073070-EBx 0
LDAT-5074010-DBx 4,7 305
2094-BM02-S
LDAT-5074020-DBx 1,9 435 ;
bis 50 330 bei 150 %
LDAT-S074070-DBx 730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EBx 2094-BMO1-S
bis 35 60 27 2,08 bei 150 %
LDAT-S074070-EB 0
LDAT-S076010-DBx
y ¥ 2094-BM03-S
tL)I%AT 5076020-DBx 50 18,2 06,4 5,02 bei 150 %
LDAT-5076070-DBx 1122 (252) 3189(717)
LDAT-5076010-EBx 2094-8M02-S
bis 35 9,1 33,2 318 bel 150 %
LDAT-5076070-EBx 0

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen (Baugrof3e 100) mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse)

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigkeit Daverstillstandsstrom | Dauerstilistandskraft | giicinicstrom | Stillstandskraft | Nenmausgang, | Kinetix 6000-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460 VAC Antriebe
ms A0-Sp. N A0-Sp. N kw der 400-V-Klasse
LDAT-5102010-DBx 34 1,44
LDAT-5102020-DBx 44 1,74
LDAT-5102030-DBx BHOLS
57 21,0 bei 150 %
LDAT-5102040-DBx e o
— 50 456 (103) 1289 (290) 191
LDAT-5102050-DBx
bis
LDAT-5102090-DBx
LDAT-5102010-EBx JOBPS.S
bis 26 29 10,5 0,96 bei 150 %
LDAT-5102090-EBx °
LDAT-5103010-DBx 38 24
LDAT-5103020-DBx BM0LS
8,6 315 bei 150 %
LDAT-5103030-DBx 50 293 €l 0
bis 702 (158) 1935 (435)
LDAT-5103090-DBx
LDAT-5103010-EBx
) 2094-BMP5-S
bis 18 29 10,5 0,92 bei 150 %

LDAT-5103090-EBx
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 100) mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse) (Fortsetzung)

Max.

Max.

Max.

Linear-Thruster Geschwindigkeit Daverstillstandsstrom Daverstillstandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang, Kinetix 6000-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe
: AO-Sp. N y y KW der 400-V-Klasse
m/s A0-Sp. N
LDAT-5104010-DBx 41 3,76
LDAT-5104020-DB 2094-BM2-S
15 4,0 bei 150 ¢
LDAT-5104030-DBx 50 429 eru
bis 929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104090-DBx
LDAT-5104010-EBx 2094-BMOT-S
bis 2,7 57 210 2,07 bei 150 %
LDAT-5104090-EBx 0
LDAT-5106010-DBx 45 541
2094-BM03-S
LDAT-5106020-DBx 173 63,0 ;
bis 50 587 bei150%
LDAT-5106090-DBx 1403 (315) 3871(870)
LDAT-5106010-EBx
) 2094-BM02-S
bis 2,7 8,6 315 2,94 bei 150 %

LDAT-5106090-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere

Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen (BaugroB3e 150) mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse)

Max. . . Max. Max. s
Linear-Thruster Geschwindigkeit | Dauerstillstandsstrom | Dauerstilistandskraft | Giicandctrom | Stilstandskraft | NEMNausgang, | Kinetix 6000-
Bestellnr. 460V AC des Systems des Systems des Systems des Systems 460V AC Antriebe
’ A0-Sp. N kw der 400-V-Klasse
m/s A0-Sp. N
LDAT-5152010-DBx 32 176
2094-BM01-S
LDAT-5152020-DBx 53 195 :
bis 35 189 bei 150 %
LDAT-5152090-DBx 643 (145) 1799 (404)
LDAT-5152010-EBx
bi 18 27 98 087 e
LDAT-5152090-EBx 0
LDAT-5153010-DBx
bis 36 8,0 29,1 287 égigtgrf/m-s
LDAT-5153090-DBx 0
o - 978 (220) 2680 (602)
LDAT-5153010-EBx
bis 12 2 91 0,80 égigtghﬁ/m
LDAT-5153090-EBx 0
LDAT-5154010-DBx
bis 35 107 39,1 383 ég?tgng/ozfs
LDAT-5154090-DBx 0
1306 (294) 3597 (809)
LDAT-5154010-EBx
bis 18 53 19,5 178 égigtgrf/ows
LDAT-5154090-EBx 0
LDAT-5156010-DBx
bis 36 163 594 585 ég?f;g'f/“‘s
LDAT-5156090-DBx 0
1997 (449) 5469 (1229)
LDAT-5156010-EBx
bis 18 8,1 19,8 2, ég?%g'r/am

LDAT-5156090-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere

Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAS mit Kinetix 6000-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (200-V-Klasse)

. . Max. Still- Max. Still- . .
Dauerstillstands- Dauerstillstandskraft Nennleistung Kinetix 6000-
Lineareinheit Bestellnr. Ma);. Drehzahi strom des Systems ;t?t':;]s:mm des ;tz;'grsnk;aﬂ des Motorausgang Antriebe
mms A0-Sp. N 4 Y kw der 200-V-Klasse
A0-Sp. N
MPAS-Axon1-VO5SxA 200(7,9) 3,09 51(M7) 6,10 1212(272) 037 2094-AMP5-S
MPAS-Axoor2-V205xA 1124 (44,3) 4,54 462 (104) 9,10 968 (218) 0,62 2094-AMP5-S
MPAS-A6XxxxB-ALMO2C 53 105(23,6) 158 359 (80,7) 032 2094-AM01-S
MPAS-A6xB-ALMS2C 47 83,0(18,7) 142 312(70,1) 029 2094-AMO1-S
17,0 417(93,7) 2094-AM01-S
MPAS-ABXxxE-ALMO2C 70 189 (42,9) 053
‘) 18,5 456 (103) 2094-AM02-S
5000 (200)
MPAS-A8XxxxE-ALMS2C 63 159(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-AM01-S

(1) Bei einer Hublange von 900 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 176 mm/s. Bei einer Hublange von 1020 mm betragt die Hochstgeschwindigkeit 143 mmy/s.
(2)  Beieiner Hubldnge von 780 mm betragt die Hochstgeschwindigkeit 889 mm/s. Bei einer Hubldnge von 900 mm betrdgt die Hochstgeschwindigkeit 715 mm/s. Bei einer Hublange von 1020 mm betrdgt die
Hachstgeschwindigkeit 582 mm/s.
(3)  Aufgrund der kurzen Verfahrwege vieler dieser Einheiten und der erforderlichen Distanz zum Erreichen einer Hchstgeschwindigkeit von 5000 mm/s, ist die Hochstgeschwindigkeit dieser Einheiten oft geringer als
5000 mm/s. Informationen zur Hochstgeschwindigkeit jeder dieser Lineareinheiten abhangig von der Hublange finden Sie in der Publikation KNX-TD002, Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data.

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse)

. . Max. Still- Max. Still- .
Dauerstillstands- Dauerstillstandskraft Nennleistung —_— .
. L Max. Drehzahl standsstrom standskraft des Kinetix 6000-Antriebe
Lineareinheit Bestellnr. /s strom des Systems des Systems Systems Motorausgang der 400-V-Klasse
A0-Sp. N A0Sp N kw
MPAS-Bxxx1-VO5SXA 200(7,9) 0 175 521(117) 3,50 1212 (272) 0,37 2094-BMP5-S bei 150 %
590 865 (194) 2094-BMP5-S bei 150 %
MPAS-Biocr2-V205xA 243?330 462(104) 062
6,60 968 (218) 2094-BMP5-S bei 250 %
590 281(63,2) 2094-BMP5-S bei 150 %
MPAS-B8xuxF-ALMO2C 3,50 189 (42,5) 0,527
9,30 456 (103) 2094-BMP5-S bei 250 %
590 272 (61,1) 2094-BMP5-S bei 150 %
MPAS-B8xuxF-ALMS2C 3,15 159 (35,7) 0,475
8,37 399 (89,7) 2094-BMP5-S bei 250 %
5000 (200) ©
590 433(973) 2094-BMP5-S bei 150 %
MPAS-BIxix-ALMO2C 3,40 285 (64,1) 0,768
9,10 680 (153) 2094-BMP5-S bei 250 %
590 424(95,3) 2094-BMP5-S bei 150 %
MPAS-Bxux-ALMS2C 3,03 245 (55,1) 0,69
8,19 601 (135) 2094-BMP5-S bei 250 %

(1) Beieiner Hublange von 900 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 176 mm/s. Bei einer Hublénge von 1020 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 143 mm/s.
(2)  Bei einer Hublange von 780 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 889 mm/s. Bei einer Hublange von 900 mm betrdgt die Hochstgeschwindigkeit 715 mm/s. Bei einer Hubldnge von 1020 mm betrdgt die
Hachstgeschwindigkeit 582 mm/s.
(3)  Aufgrund der kurzen Verfahrwege vieler dieser Einheiten und der erforderlichen Distanz zum Erreichen einer Hichstgeschwindigkeit von 5000 mm/s, ist die Hochstgeschwindigkeit dieser Einheiten oft geringer als
5000 mmy/s. Informationen zur Héchstgeschwindigkeit jeder dieser Lineareinheiten abhdngig von der Hublange finden Sie in der Publikation KNX-TD0O02, Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAR mit Kinetix 6000-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (200-V-Klasse)

e e T
A0-Sp. N A0-Sp. N kw der 200-V-Klasse
MPAR-ATxxB 150 115 240 (539) 135 300 (67,4) 0,036 2094-AMP5-S
MPAR-AxuxE 500 2,16 280 (62,9) 248 350 (787) 0,140 2094-AMP5-S
MPAR-A20xC 250 242 420 (94,4) 272 525 (118) 0,105 2094-AMP5-S
MPAR-A2xxxF 640 4,54 640 (144) 5,41 800 (180) 0,410 2094-AM01-S
MPAR-A3¥ixE 500 1033 2000 (450) 12,34 2500 (562) 1,00 2094-AM02-S
MPAR-A3xucH 1000 12,20 1300 (292) 16,40 1625 (365) 130 2094-AM02-S
Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse)
g | oo | S| ittt | o St | oSttty | ottt
A0-Sp. N AO-Sp. N kw
MPAR-BTrB 150 115 240 (539) 135 300 (67,4) 0,036 2094-BMP5-S bei 150 %
MPAR-BTxxiE 500 149 280 (629) 171 350(787) 0,140 2094-BMP5-S bei 150 %
MPAR-B2uarC 250 167 420 (94,4) 1,90 525(118) 0,105 2094-BMP5-S bei 150 %
MPAR-BLuxiF 640 329 640 (144) 393 800 (180) 0,410 2094-BMP5-S bei 150 %
MPAR-B31xiE 500 516 2000 (450) 617 2500 (562) 1,00 2094-BM01-S bei 150 %
MPAR-B3rH 1000 6,13 1300 (292) 6,79 1625 (365) 130 2094-BM01-S bei 150 %

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAI mit Kinetix 6000-Antrieben

Leistungsspezifikationen (Kugelrollspindel) mit Kinetix 6000-Antrieben (200-V-Klasse)

Dauerstillstandskraft des Systems | Max. Max. ’ S
Elektrozylinder '\DAr;ie);zahl Dauerstillstandsstrom N Stillstandsstrom | Stillstandskraft mr:zlr:'::u:ﬂ Kur}eguﬁeooo-
Bestellnr. A0-Sp. des Systems des Systems KW gang d" rZIEO?V-KI
mm/s 25°C 40°C AOSp. N er asse
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-AMO1-S
MPAI-A3076EM1 610 (24) 814 (183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-A3150CM3
—_— 29(1)
MPAI-A3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 8,40 4448 (1000)
MPAI-A3450CM3 188(7,3)
561 039 2094-AM01-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 8396 (2000)
MPAI-A4450CM3 245(9,5)
10,89 043 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 0,55 2094-AM03-S
MPAI-ASxxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 33,40 13,122 (2950)
Leistungsspezifikationen (Rollengewinde) mit Kinetix 6000-Antrieben (200-V-Klasse)
Dauerstillstandskraft des Systems | Max. Max. . -
Elektrozylinder ,g‘ri:e);{zahl Dauerstillstandsstrom N Stillstandsstrom | Stillstandskraft m‘:g::'&:u:g gmte.tnl()Gooo—
Bestellnr. A0-Sp. des Systems des Systems W gang dn rZISOfV-KI
mm/s 25°C 40°C A0Sp. N er asse
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)
5,61 14,14 039 2094-AM01-S
MPAI-A31505M3
— 559(2)
MPAI-A3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-A34505M3 353(14)
MPAI-A4150RM3
— 279(11)
MPAI-A4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-A4450RM3 196 (7,6)
10,89 27,44 043 2094-AM02-S
MPAI-A41505M3
— 559(22)
MPAI-A43005M3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-A44505M3 393 (15)

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Aktor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere

Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (Kugelrollspindel) mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse)

Max Dauerstillstandskraft des Systems | Max. Max. Nennleistun
Elektrozylinder Drel;z ahl Dauerstillstandsstrom N Stillstandsstrom | Stillstandskraft Mot orausgar?g Kinetix 6000-Antriebe
Bestellnr. / A0-Sp. des Systems des Systems m der 400-V-Klasse
mmys 25°C 40°C AQ-Sp. N
MPAI-B2076(V1 0,90 890 (200) 706 (159) 230 0,22
MPAI-B2150CV3 305(12) 1446 (325) 2094-BMP5-S bei 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 bei 150 %
1,35 457 0,27
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570(578) 2094-BMP5-S bei 250 %
MPAI-B3150CM3
_ 79 (M)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 430 4448 (1000) 2094-BMP5-S bei 150 %
MPAI-B3450CM3 188(73)
281 039
MPAI-B3150EM3
—1559(22)
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 7,07 4003 (900) 2094-BMP5-S bei 250 %
MPAI-B3450EM3 376 (15)
MPAI-B4150CM3
—_—279(17)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8,68 8896 (2000) 2094-BM01-S bei 150 %
MPAI-B4450CM3 245(9,5)
5061 0,43
MPAI-B4150EM3
—1559(22)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 14,14 7784 (1750) 2094-BM01-S bei 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 bei 150 %
6,02 0,55
MPAI-BSxxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16,70 13,122 (2950) 2094-BMO1-S bei 250 %
Leistungsspezifikationen (Rollengewinde) mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse)
Dauerstillstandskraft des Systems | Max. Max. "
Elektrozylinder thrae);{z ahl Dauerstillstandsstrom N Stillstandsstrom | Stillstandskraft m’;s::'&:;:gg Kinetix 6000-Antriebe
Bestellnr. / A0-Sp. des Systems des Systems W der 400-V-Klasse
mm/s 25°C 40°C A0-Sp. N
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
1,45 457 0,27 2094-BMP5-S bei 250 %
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3
—_—279(17)
MPAI-B3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176(6,9)
281 7,07 0,39 2094-BMP5-S bei 250 %
MPAI-B31505M3
—1559(22)
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-B34505M3 353(14)
MPAI-B4150RM3
—_—279(17)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 196 (7,6)
561 14,14 043 2094-BM01-S bei 250 %
MPAI-B4150SM3
— 1 559(22)
MPAI-B4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B44505M3 393(15)

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Aktor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der LDC-Series mit Kinetix 6000-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (200-V-Klasse)

Max.

Max.

i . (1) | Dauerstillstandskraft . . Bemessungsleistung | Kinetix 6000-
Linearmotor Max. Drehzahl Dauerstillstandsstrom des Systems Stillstandsstrom | Stillstandskraft des Linearmotors Antriebe der
Bestellnr. m/s A0-Sp. des Systems des Systems

N kw 200-V-Klasse
AO-Sp. N
LDC-C030100-DHT 4.6, 74.01107..5 |12 188 (42) 037...055 2094-AMO1-S
LDC-C030200-DHT | 100(328) 81...122 243 2094-AM0-S
S 148...222 (33....50) 375 (84) 074...1,11
LDC-C030200-EHT 4.6, 12, 2094-AMOT-S
LDC-C050100-DHT 39...59 19...179(27..40) | 117 302 (68) 0,59...089 2094-AMO1-S
LDC-C050200-DHT 79..118 33 2094-AM02-S
- 240..359(54...81) 600 (135) 120...1,79
LDC-COS0200-EHT | 100(328) 39...59 116 2094-AWPS-S
LDC-CO50300-DHT 118..17] 359 2094-AMO3-S
- 363...504(82...122) 941 212) 181...272
LDC-CO50300-EHT 39...59 120 2094-AMPS-S
LDC-C075200-DHT 77..115 29 2094-AM02-S
] 348...523(78...117) 882 (199) 174...261
LDC-C075200-EHT 38...57 15 2094-AMPS-S
LDC-C075300-DHT 15..17,2 356 2094-AMO3-S
100629 523...784(117....176) 1368 (308) 261...392
LDC-C075300-EHT 38...57 119 2094-AMO1-S
LDC-CO75400-DHT 153...230 174 2094-AMO3-S
i ??;7 : ”20;‘55) 1824 (410) 348...522
LDC-C075400-EHT 77..15 X 57 2094-AM02-S
LDC-C100300-DHT 11...167 a1 100 343 2094-AMO3-S
S 1 1767 397) 337...506
LDC-C100300-EHT 37...56 114 2094-AMOT-S
LOCCI000-DHT | 1005 148...222 099 1349 157 530 o o 2094-AMO3-S
LDC-C100400-EHT 74,1 (202...303) 28 2094-AM02-S
LDC-C100600-DHT 20,33 ) 685 3534 (79%) 674...10,11 2004-AMo5-S
LDC-C150400-DHT 121 sl 152 3498 (786) 640.. 961 2004-AMO3-S
100 (328)
LDC-C150600-DHT 11,317 323222 : ‘gfgg)z 678 5246 (1179) 961...1441 2004-AM05-S

(1) Die Werte stellen den Bereich zwischen keiner Kiihlung (niedriger Wert) und Wasserkiihlung (hoher Wert) dar.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 6000-Antrieben (400-V-Klasse)

. Ny Max. Max. Bemessungslei-
li tor Bestell Max. Drehzahl ?;:::St'"m"ds' dD:;lgrsstt!I;]tsandskraft Stillstandsstrom | Stillstandskraft | stung des Kinetix 6000-Antriebe
Inearmotor bestellnr. m/s A0S N ¥ des Systems des Systems Linearmotors der 400-V-Klasse
P A0-Sp. N KW
[DC-C030100-DHT 41...6,1 74..011(17...25) 121 188 (42) 037...0,55 2094-BM01-S bei 150 %
LDC-C030200-DHT 10,0 (32,8) 81...122 243 2094-BM02-S bei 250 %
S — 148...222(33...50) 375 (84) 074..11M
1 DC-C030200-EHT 41...6,1 121 2094-BM01-S bei 150 %
LDC-C050100-DHT 39...59 119...179(27...40) 7 302 (68) 0,59...0,89 2094-BM01-S bei 150 %
LDC-C050200-DHT 79...118 233 2094-BMO02-S bei 250 %
_— 240...359 (54...81) 600 (135) 1,20...1,79
LDC-C050200-EHT 10,0 (32,8) 39..59 116 2094-BM01-S bei 150 %
LDC-C050300-DHT 18...17,7 359 2094-BM02-S bei 250 %
_— 363...544(82...122) 941(212) 181...272
LDC-C050300-EHT 39...59 120 2094-BM01-S bei 150 %
LDC-C075200-DHT 77...115 229 2094-BM02-S bei 250 %
_— 348...523(78...117) 882 (198) 1,74...261
LDC-C075200-EHT 38...57 115 2094-BM01-S bei 150 %
LDC-C075300-DHT 15...17.2 356 2094-BM02-S bei 250 %
—1100(328) 523...784(117...176) 1368 (308) 261...392
LDC-C075300-EHT 38...57 119 2094-BM01-S bei 150 %
LDC-C075400-DHT 153...23,0 47 4 2094-BM03-S bei 250 %
_ 697...1045 (157...239) 1824 (410) 348...522
LDC-C075400-EHT 77...115 23,7
2094-BM02-S bei 250 %
LDC-C100300-DHT 1,1...16,7 343
_ 674...1012 (152...227) 1767 (397) 3,37...5,06
[DC-C100300-EHT 37...56 14 2094-BM01-S bei 150 %
LDC-C100400-DHT 148...22,2 45,7 2094-BM03-S bei 250 %
—11000328) 899...1349 (202...303) 2356 (530) 449...674
LDC-C100400-EHT 74..1,1 28 2094-BM02-S bei 250 %
LDC-C100600-DHT 22...333 1349 2023 68,5 2094-BM03-S bei 250 %
_ (303 “‘455) 3534 (794) 6,74...1011
LDC-C100600-EHT 1,1...16,7 e 343 2094-BM02-S bei 250 %
LDC-C150400-DHT 141...211 45,2 2094-BM03-S bei 150 %
1281.... 1920 3498 (786) 640...961
el | (288...432) e ;
LDC-C150400-EHT 70...10,6 26 2094-BM02-S bei 250 %
—1100(328)
LDC-C150600-DHT 211...31,7 67,8 2094-BM03-S bei 250 %
1922...2882
_— 32, 648) 5246 (1179) 961...1441
LDC-C150600-EHT 106...158 e 339 2094-BM02-S bei 250 %

(1) Die Werte stellen den Bereich zwischen keiner Kiihlung (niedriger Wert) und Wasserkiihlung (hoher Wert) dar.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der LDL-Series mit Kinetix 6000-Antrieben

. . Max. Max. Bemessungslei- N
Linearmotor Max. Drehzahl Etarﬂrenrstlllstands— 3::;’1;!::: skraft Stillstandsstrom Stillstandskraft stung des fnte.m'()é(()ioo—
Bestellnr. m/s 205 N Y des Systems des Systems Linearmotors Zgotlve_Kelasire
P A0-5p. N kw

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) 0,63

LDL-N030240-EHT 30 99 2094-AMP5-S

10.0(32,8)

LDL-T030120-DHT 30 72(16) 99 239 (54) 0,36 2094-AMP5-S

LDL-T030240-DHT 6,0 199 2094-AMO1-S
144 (32) 479 (108) 0,72

LDL-T030240-EHT 3,0 99 2094-AMP5-S

LDL-N050120-DHT 2,7 96 (22) 9,1 317(71) 0,48 2094-AMP5-S

LDL-N050240-DHT 55 18,1 2094-AM01-S
191 (43) 635 (143) 095

LDL-N050240-EHT 2,7 9,1 2094-AMP5-S

LDL-N050360-DHT 8.2 272 2094-AM02-S
287 (65) 952 (214) 143

LDL-N050360-EHT 2,7 9,1 2094-AMP5-S

LDL-N050480-DHT 10,9 363 2094-AM03-S
383 (86) 1269 (285) 191

LDL-NO50480-EHT 10,0 (32,8) 55 18,1 2094-AMO1-S

LDL-T050120-DHT 2,7 110(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 2,7 9,1 2094-AMP5-S

LDL-T050360-DHT 8.2 329(74) 272 1093 (246) 1,64 2094-AM02-S

LDL-T050480-DHT 109 36,3 2094-AM03-S
439(%9) 1457 (327) 219

LDL-T050480-EHT 55 18,1 2094-AM01-S

LDL-NO75480-DHT 99 328 2094-AM03-S
519(17) 1723 (387) 259

L DL-N075480-EHT 49 164 2094-AM01-S

—1100(328)

LDL-T075480-DHT 99 328 2094-AM03-S
596 (134) 1977 (444) 298

LDL-T075480-EHT 49 16,4 2094-AM01-S

(1) Die Werte stellen den Bereich zwischen keiner Kiihlung (niedriger Wert) und Wasserkiihlung (hoher Wert) dar.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspeifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 6000-Mehrachsen-Servoantriebe

Notizen:
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Kinetix 300- und Kinetix 350-
EtherNet/IP-Servoantriebe

Der Kinetix® 300-EtherNet/IP™-Indexantrieb bietet eine kostengtnstige,
einachsige Losung fur Achssteuerungsanwendungen mit wenigen
Achsen. Der Kinetix 300-Servoantrieb wurde fr den Anschluss an und
den Betrieb mit CompactLogix™-Steuerungen konzipiert, die Integrated
Architecture®- oder MicroLogix™-Steuerungen flr Komponenten-
Achssteuerungslosungen unterstitzen. Mithilfe eines Standard-
EtherNet/IP-Netzwerks fur die gesamte Maschine — einschliellich

' Achssteuerung, Steuerung, E/A und Bedieneinheit — lassen sich die
i_-‘=E Verdrahtung vereinfachen und die Kosten fur das Schaltschranklayout

o & senken. DarUber hinaus ermdglicht es die einfache Integration in
Kinetix 300- \ ;@ Fertigungs- und Unternehmenssysteme. AuSerdem werden dank der
Servoantrieb | " sicheren Drehmomentabschaltung (Safe Torque-Off) die Mitarbeiter
geschutzt, wahrend die Maschinenproduktivitat erhdht wird.

Der einachsige Kinetix 350-EtherNet/IP-Servoantrieb wurde entwickelt,
um die Skalierbarkeit Ihres Achssteuerungssystems zu ermdglichen -
durch die einfache Integration der gesamten Steuerungslésung in ein
Netzwerk. Der Kinetix 350-Servoantrieb wurde fiir den Anschluss an und
den Betrieb mit den ControlLogix®- und CompactLogix-Steuerungen
konzipiert, die Integrated Motion Uber EtherNet/IP-Netzwerk
unterstltzen. Kombiniert als System bieten sie eine kostengtinstige
Achssteuerungslosung, die die erstklassige Leistung und Skalierbarkeit
bietet, die Sie auf dem wettbewerbsorientierten Markt von heute
bendtigen. Dank seines kompakten Designs belegt der Kinetix 350
i ﬂ | ‘ Kinetix 350- weniger Platz im Schaltschrank und kann ganz bequem angeschlossen
werden. Darlber hinaus kdnnen Sie die Installations- und
Inbetriebnahmezeit durch Wiederverwendung von Code fir alle
integrierten Produkte lhres gesamten Maschinenportfolios verkirzen.

Servoantrieb

Kinetix 300- und Kinetix 350-Servoantrieb -
Leistungsmerkmale

« Einachsige Losung fur Achssteuerungsanwendungen mit niedriger Komplexitat

« Flexible Steuerungsarchitektur fur einfache Analog-, Impulsfolgeausgangs- oder EtherNet/IP-Indexsteuerung
(Kinetix 300-Antriebe)

» Integrierte Achssteuerung im EtherNet/IP-Netzwerk (Kinetix 350-Antriebe)

« Vereinfachte Integration der gesamten Steuerungslésung in einem Netzwerk — einschliel3lich Bedieneinheit,
programmierbare Automatisierungssteuerung, £/A und Achssteuerung

« Speichermodul fir Gerdteaustausch ohne Neukonfiguration
« Zertifiziert durch TOV Rheinland: PLd, Kat. 3 gemaR 1SO 13849 und SIL CL2 gemal IEC 61508, IEC 61800-5-2 und
I[EC 61062
- Steuerung mit sicherer Drehmomentabschaltung
« Vielseitiger AC-Eingangsspannungsbereich:
- 100- und 200-V-Klasse AC, einphasig
- 200-V-Klasse, ein- und dreiphasig
- 400-V-Klasse AC, dreiphasig
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Antrieb 2097-V31PRx (Modelle der 100-V-Klasse), Motoren der 200-V-Klasse mit voller Drehzahl
2097-V32PRx (Modelle der 200-V-Klasse) umfassen integrierten AC-NetZzfilter (EMV)
Hochauflésendes Absolut-Encoder-Feedback (Multi-Turn und Single-Turn), Hilfsachse fUr Master-Gearing-Betriebsart

Unterscheidungsmerkmale fur Kinetix 300- und Kinetix 350-Servoantriebe finden Sie unter Seite 156.

Kinetix 300-EtherNet/IP-Indexantrieb - Leistungsmerkmale

Indexierung

- FUnfIndexierungstypen

- S-Kurven und trapezférmige Bewegungen

- 32 Indexer-Fahigkeiten

Sollwertsteuerung Uber EtherNet/IP

- Geschwindigkeit und Strom

- Absolute und inkrementale Position mit oder ohne Registrierung
Elektronisches Getriebe

Analogeingangssteuerung

Schritt- und Richtungssteuerung

Programmierbare Automatisierungssteuerungen (PAC) ControllLogix 5570 und 5580 mit Ethernet-Modul 1756-ENXT

Steuerungen (PAC) CompactlLogix 5370, 5580 oder 1769-L3x mit Software RSLogix 5000° und Add-On-Profil fur
Integrated Architecture-Losung

Steuerungen (PAC) CompactlLogix 1768-L4x oder 1768-L4xS mit 1768-ENBT-Ethernet-Modulen

Programmierbare Logiksteuerung (SPS) MicroLogix 1100 oder 1400 mit integriertem Web-Server fiir Konfiguration
und Diagnose

Micro850°-Steuerung (SPS) mit Software Connected Components Workshop

Einachsiger Kinetix 350-EtherNet/IP-Antrieb - Leistungsmerkmale

EtherNet/IP-Netzwerk mit CIP Motion™-Technologie von ODVA, fiir Echtzeit-Achssteuerung mit geschlossenem
Regelkreis im Standard-Ethernet-Netzwerk — alles auf der Grundlage des Common Industrial Protocol (CIP™).

Vollstandig kompatibel mit Linear- und Sternkonfigurationstopologie

Nutzen Sie die Vorteile von Kinetix Integrated Motion mit ControlLogix 5570- und 5580-Steuerungen
CompactlLogix 5370- und 5380-Steuerungen, die Integrated Motion Uber EtherNet/IP-Netzwerk und die Software
RSLogix 5000 (Version 20.00.00 oder héher) oder die Anwendung Studio 5000 Logix Designer® unterstiitzen
Software RSLogix 5000 oder die Anwendung Logix Designer fur die Programmierung (Kontaktplanlogik,
strukturierter Text und sequenzielle Funktionsdiagramme)

Einen Vergleich der Leistungsmerkmale der verschiedenen Antriebsfamilien finden Sie unter Servoantriebe ab Seite 29.

Kinetix 300- und Kinetix 350-
Servoantriebskomponenten

Kinetix 300- und Kinetix 350-Servoantriebssysteme bestehen aus diesen erforderlichen Komponenten:

Ein Antrieb 2097-V3xxxx (Kinetix 300) oder 2097-V3xxxx-LM (Kinetix 350)
Ein Servomotor oder Linearaktor
Ein Motorleistungs- und -rlckfiihrungskabel

Ein 2090-K2CK-D15M-Anschlusssatz mit schlankem Profil (erforderlich fir Rickfihrungskabel mit freiliegenden
Litzendrdhten)

Ein E/A-Klemmen-Erweiterungsblock 2097-TB1
Ethernet-Kabel 1585J-M8CBJM-x (abgeschirmt)
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Kinetix 300- und Kinetix 350-Servoantriebssysteme kdnnen auch die folgenden optionalen Komponenten umfassen:

o Ein AC-Netzfilter 2097-Fx- oder 2090-XXLF-TC116

o Ein 2097-Rx-Bremswiderstand

Kinetix 350-Servoantriebssysteme kénnen das Encoder-Ausgangsmodul 2198-ABQE enthalten.

Ausfuhrliche Informationen zu den Anforderungen der Kinetix 300- und 350-Antriebssysteme finden Sie in der Publikation
KNX-RMQ04, Kinetix 300 and 350 Drive Systems Design Guide.

Kinetix 300- und Kinetix 350-Servoantriebe -

Kinetix 300- Kinetix 350- ;
Antriebe Antriebe Eingangsspannung vaa\\/uerausgangsIelstung zaus ratisgangsstrom Leistungsmerkmale
Bestellnr. Bestellnr. 0-5p.
2097-V31PRO 2097-V31PRO-LM 0,40 28 «120-V-Dopplermodus
120/240 V AC effektiv, einphasig U « Sichere
2097-V31PR2 2097-V31PR2-LM 0,80 5/7 Drehmomemabschanung
2097-V32PR0 2097-V32PRO-LM 0,40 28 ) )
« Integrierter AC-Netzfilter
2097-V32PR2 2097-V32PR2-LM 240 V AC effektiv, einphasig M 0,80 57 « Sichere
2097-V32PR4 2097-V32PRé-LM 1,70 13 Drehmomentabschaltung
2097-V33PR1 2097-V33PR1-LM 0,50 28
120
2097-V33PR3 2097-V33PR3-LM V AC effektiv, einphasig, Mgy ac | 1.00 57
2097-V33PR5 2007-V33pRs-Lu | effektiv, einphasig, 2,00 13
240 VV AC effektiv, dreiphasig Sichere
2097-V33PR6 2097-V33PR6-LM 3,00 17,0
Drehmomentabschaltung
2097-V34PR3 2097-V34PR3-LM 1,00 28
2097-V34PR5 2097-V34PR5-LM 480V AC effektiv, dreiphasig 2,00 57
2097-V34PR6 2097-V34PR6-LM 3,00 8,5
(1) Sie konnen mit dem einphasigen 240-V-Eingang die gleiche Motorleistung erwarten, die Sie auch mit dem dreiphasigen 240-V-Eingang erhalten (siehe die folgende Tabelle).
Betrieb der Kinetix 300- und Kinetix 350-Antriebe mit 240 V Eingangsspannung
Dreiphasiger Betrieb . . T . Dauerausgangsstrom Spitzenausgangsstrom
mit 240-V-Eingang Einphasiger Betrieb mit 240-V-Eingang A0Sp. AO-Sp.
2097-V33PR1-xx 2097-V32PRO-xx 2097-V31PRO-x 28 85
2097-V33PR3-xx 2097-V32PR2-xx 2097-V31PR2-xx 57 17,0
2097-V33PR5-xx 2097-V32PR4-xx -/- 113 339

Spezifikationen der Kinetix 300- und Kinetix 350-Antriebsmodule, die nicht in dieser Publikation enthalten sind, finden Sie
in der Publikation KNX-TDOO3, Kinetix Servo Drives Technical Data.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Typische Hardwarekonfiguration

Diese typische Hardwarekonfiguration veranschaulicht die Verwendung von Servoantrieben, Motoren, Aktoren und
Achssteuerungszubehdrteilen, die fur Kinetix 300- und Kinetix 350-Antriebssysteme verflgbar sind.

Kinetix 300/350-Antriebssysteme

Netz-
trenn-
schalter Sepaltireisschutz
Dreiphasige ? 0O e
Eingangsleistung >——O. HCTH
0 HCT}

Kinetix 300-Servoantrieb 2097-V3xxxx U7 '
oder —  Bremswiderstand
Kinetix 350-Servoantrieb 2097-V3xxur-LM 20977Rx
(Abbildung zeigt Kinetix 300-Antrieb) [ ] 2090-XXLF-TC116 oder 2097-Fx (optional)

-AC-Netzfilter (optional)
Abbildung zeigt Filter 2097-F1

Backup-Netzteil fiir
24-V-DC-Steuerung

(optional) %

I
Integrierte Lineareinheiten der MP-Series

o | [FO '
Anschlusssatz zoa?tléé%s?;fkerwr % - yr— o (Abbildung zeigt Kugelrollspindel MPAS-B9xxx)
(]

Motorleistungskabel
der Serie 2090

Erweiterungsklemmenlei
ste 2097-TB1

Motorrickflirungskabel Linearmotoren der LDL-Series™ {

der Serie 2050 (Abbildung zeigt Linearmotor LDL-xxxoxxxx,
Rotationsmotoren der H
MP-Series™ und TL-Series™ [FE——= |inearmotoren der LDC-Series™
(Abbildung zeigt MPL-Bxxxx- == II:I (Abbi\dung zeigt Linearmotor LDC-Cooxxxx)
Motoren) =
B Hochbelastbare Elektrozylinder der MP-Series 0
(Abbildung zeigt Elektrozylinder MPAI-Bxxxx) Linear-Thruster der LDAT-Series
° (Linear-Thruster LDAT-Sxxxxxx-xBx oder Yo oo g ° o g
%] L DAT-Sxxoxx-xDx) °©_© ° _©°

Elektrozylinder der MP-Series
(Abbildung zeigt Elektrozylinder MPAR-Bxxxx)

(1) Linearmotoren der LDC-Series und LDL-Series sowie Linear-Thruster der LDAT-Series sind nur mit Kinetix 300-Servoantrieben kompatibel.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Typische Kommunikationskonfigurationen

Die Kinetix 300- und Kinetix 350-Servoantriebe nutzen das EtherNet/IP-Netzwerk fur die Konfiguration des Logix 5000™-
Moduls.

Kinetix 300-Antriebssystem mit CompactLogix-Steuerung (programmierbare Automatisierungssteuerung)

CompactLogix 5370-Steuerungssystem
(Abbildung zeigt Steuerung 1769-L33ER)

1783-US05T
Stratix® 2000-Switch

Panel View™ Plus Compact-
Anzeigeterminal

Ethernet-Kabel 1585)-M8(BIM-x
(abgeschirmt) oder 1585)-M8UBIM-x
(hochflexibel abgeschirmt)

Software RSLogix 5000
(Version 17,00.0(_) oder hdhe_r) ode_rdie Anwendung
1734-AENT POINT 1/07™- 2097V 300 Studio 5000 Logix Designer
EtherNet/IP-Adapter Kinetix 300-Servoantrieb “=mm
g
E]
T 1UJJ

o o

. o < LA,
5 .

MicroLogix 1400-Steuerungssystem
(Abbildung zeigt Steuerung 1766-L32xxx)

1783-US05T

PanelView™ Component
Anzeigeterminal

Ethernet-Kabel1585J-M8(BJM-x
(abgeschirmt) oder 1585)-M8UBIM-x
(hochflexibel abgeschirmt)

Konfiguration mit
integriertem Web-Browser

2097-V3xux
Kinetix 300-Servoantrieb
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Kinetix 350-Antriebssystem mit CompactLogix-Steuerungsplattform (programmierbare
Automatisierungssteuerung)

Abbildung zeigt CompactLogix-
Steuerungssystem 1769-L33ERM

2| Stratix 2000-Switch g
1783-US08T =

‘Dﬂﬂtm

C)

Ethernet-Kabel1585)-M8CBIM-x
(abgeschirmt) oder 11585J-M8UBJM-x
(hochflexibel abgeschirmt)

PanelView Plus Compact-
Terminal mit Anzeige

Encoder-Ausgangsmodul Software RSLogix 5000
2198-ABQE (Version 20.00.00 oder haher) oder die Anwendung
Studio 5000 Logix Designer
2097-V3xox-LM
-Antrieb
1734-AENT POINT 1/0-
EtherNet/IP-Adapter Rl =
Zeilen- |
kameras | ‘

v

Kinetix 350-Antriebssystem mit ControlLogix-Steuerungsplattform (programmierbare
Automatisierungssteuerung)

1756-ENxT-EtherNet/IP-Modul

ControlLogix-Steuerung

=) Stratix 2000-Switch
| 1783-US08T
PanelView Plus Compact- Ethernet-Kabel1585)-MCBIM-x
Terminal mit Anzeige (abgeschirmt) oder 11585)-M8UBJM-x = —
(hochflexibel abgeschirmt) S
1 Encoder-Ausgangsmodul Software RSLogix 5000
2 - 2198-ABQE (Version 20.00.00 oder hoher) oder die Anwendung
i Studio 5000 Logix Designer

2097-V3xox-LM
-Antrieb

1734-AENT POINT I/0-
EtherNet/IP-Adapter

Zeilen-
kameras

AT AT
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Drehbewegung - Leistungsspezifikationen

Diese Rotationsmotorfamilien sind kompatibel mit Kinetix 300/350-Servoantrieben.

Rotationsmotorfamilie Seite
Motoren der MP-Series (Serie MPL) mit geringer Figentragheit 161
Motoren der MP-Series (Serie MPM) mit mittlerer Eigentragheit 163
Motoren der MP-Series (Serie MPF) fiir die Lebensmittelindustrie 164
Motoren der MP-Series (Serie MPS) aus Edelstahl 163
Motoren mit geringer Eigentragheit der TL-Series (Serie TLY) 165

Informationen zu Kinetix 300/350-Antriebssystemkombinationen mit einer Auswahl an Kabelbestellnummern und
Drehmoment/Drehzahl-Kurven finden Sie in der Publikation KNX-RM004, Kinetix 300 and Kinetix 350 Drive Systems Design
Guide.

IMPORTANT Diese Systemkombinationen umfassen nicht alle moglichen Motor/Antriebs-Kombinationen. Bitte
Uberprifen Sie die Kompatibilitat mithilfe der Software Motion Analyzer. Rufen Sie folgende Website auf,
um auf Motion Analyzer zuzugreifen: https://motionanalyzerrockwellautomation.com.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPL mit Kinetix 300/350-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300/350-Antrieben (200-V-Klasse, einphasig)

. . . Max. Stillstands- | Spitzenbrems- ) L
Rotationsmo- | oo+ ohzahl | Max.Drehzahi | Dauerstillstands- Dauerstillstands- strom des moment des Motorbemes- Einphasige Kinetix
tor U/min Uimin strom moment Systems Systems sungsleistung 300/350-Antriebe
Bestellnr. AO-Sp. Nm (Ibin) A (0-5p) Nm (Ib n) kW der 200-V-Klasse
MPL-A1510V 8000 8000 1,05 0,26(23) 3,40 0,77 (6,8) 0,16 2097-V33PR1-xx

2097-V32PR0-xx
MPL-A1520U 7000 7000 1,80 0,49(43) 6,10 1,58 (139) 0,27 2097-V31PRO-xx
MPL-A1530U 7000 7000 282 0,90 (8,0) 10,1 2,82(24.9) 039

2097-V33PR3-xx
MPL-A210V 8000 8000 3,09 0,55 (438) 10,2 1,52(13)5) 037 2097-V32PR2-xx

2097-V31PR2-xx
MPL-A220T 6000 6000 4,54 1,61(142) 15,5 4,74(419) 0,62

2097-V33PR5-xx
MPL-A230P 5000 5000 540 2,10(18) 230 8,2(72,5) 0,86 3097-V32PRé-xx
MPL-A310F 3000 3000 3,20 1,58(14) 93 3,61(32) 0,46 2097-V33PR3-xx

2097-V32PR2-xx
MPL-A310P 4750 5000 4,85 1,58 (14) 14 361(32) 073 2097-V31PR2-xx
MPL-A320H 3350 3500 6,1 3,05(27) 19,3 791(70) 10 2097-V33PR5-1¢
MPLAS2OP | 4750 5000 90 305(27) 295 791(70) 13 2097-V32PRe-xx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300/350-Antrieben (200-V-Klasse, dreiphasig)

Max. Stillstands-

Dauerstillstands- Dauerstillstandsmo- Spitzenbremsmo- | Motorbemes- Dreiphasige Kinetix
g’l;t&r"m U/enpdrehzahl lJI/a)g. Drehzahl strom ment ;trsot:\n«‘i:s ment des Systems | sungsleistung 300/350-Antriebe
. min min A0-5p. Am (Ibn) AV(O?Sp ) Nm (Ibin) kW der 200-V-Klasse

MPL-AT510V 8000 8000 1,05 026(23) 3,40 0,77 (6,8) 0,16

2097-V33PR1-xx
MPL-A1520U 7000 7000 1,80 0,49 (4,3) 6,10 1,58 (13,9) 0,27
MPL-AT530U 7000 7000 282 0,90 (8,0) 10,1 2,82(24)9) 039
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 1,61(14,2) 155 4,74(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 3,61(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) 29,5 791(70) 13
MPL-A330P 5000 5000 12,0 4,18 (37) 38 11,1(98) 18
MPL-A420P 5000 5000 12,7 474 (42) 46 13,5(120) 2,0
MPL-A430H 3500 3500 12,2 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 20,3 (180) 19
MPL-A4540C 1500 1500 94 10,2 (90) 29 27,1(240) 15

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300/350-Antrieben (400-V-Klasse)
. _ . | Max. Stillstands- | Spitzenbrems- . Dreiphasige
Motor Nenndrehzahl | Max. Drehzahl Dauerstillstands Dauerstillstandsmo strom des moment des Motorbgmes Kinetix 300/350-
) ) strom ment sungsleistung h
Bestellnr. U/min U/min A (0-5p) Am (bin) Systems Systems W Antriebe
-Sp. m (Ibin A(O-Sp.) Nm (b in) der 400-V-Klasse

MPL-B1ST0V | 8000 8000 095 026(23) 310 0,77 (6,80) 016
MPL-B15200 | 7000 7000 1,80 049 (43) 6,10 158(13,9) 027

2097-V34PR3-xx
MPL-B1530U 7000 7000 2,0 0,90 (8,0) 7,20 2,82(249) 0,39
MPL-B210V 8000 8000 1,75 0,55(4,.8) 5,80 1,52(13,9 0,37
MPL-B220T 6000 6000 3,30 1,61(14,2) 13 4,74(419) 0,62

2097-V34PR5-xx
MPL-B230P 5000 5000 2,60 2,10(18,6) 13 8,20(73,0) 0,86
MPL-B310P 5000 5000 24 1,58 (14) 7 3,61(32) 0,77 2097-V34PR3-xx
MPL-B320P 5000 5000 45 2,94 (26) 14,0 791(70) 15 2097-V34PR5-xx
MPL-B330P 5000 5000 6,1 4,18 (37) 19,0 11,1(98) 18
MPL-B420P 5000 5000 6,4 4,74 (42) 22,0 13,5 (120) 19 2097-V34PR6-xx
MPL-B4530F 3000 3000 6,7 8,36 (74) 210 20,3 (180) 21

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPM mit Kinetix 300/350-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300/350-Antrieben (200-V-Klasse)

. Spitzen- N
Bemes- . . Max. Still- Dreiphasige
Nenndreh- Max. Dauerstillstands- | Dauerstillstands- bremsmo- Motorbemes- v

Motor sungsdreh- zahl Drehzahl strom moment standsstrom ment des sungsleistung Kme.tlx 300/350-
Bestellnr. zahl Ui Ui 80 Nm (bin) des Systems Systems W Antriebe

U/min min min P m {in A(0-Sp) N‘r’n tbin) der 200-V-Klasse
MPM-AT15TM | 4500 5000 6000 7,65 23(203) 30,5 6,6 (58,4) 0,90 2097-V33PR5-xx
MPM-A1152F 3000 4000 5000 11,93 47 (41,6) 448 13,5(119) 1,40 2097-V33PR6-xx

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300/350-Antrieben (400-V-Klasse)

Bemes- ) ] : . | Max.Still- Spitzenbrems- | Dreiphasige
Motor sungsdreh- ;1 : I?Indreh ’I\)Ar?;{zahl Ete:;l;‘rstlllstands mt::reslnllstands standsstrom | momentdes xj?]tosrlg?::; Kinetix 300/350-
Bestellnr. zahl Umi Uimi A0S Am (b in) des Systems Systems ng 9| Antriebe

U/min min min P m b A (0-Sp) Nm (Ib in) der 400-V-Klasse
MPM-B1151F 3000 4000 5000 2,71 23(203) 99 6,6 (58,4) 0,75 2097-V34PR5-xx
MPM-B1151T 6000 5000 7000 5,62 2,3(203) 20,5 58(513) 0,90 2097-V34PR6-xx
MPM-B1152C 1500 2500 3000 3,01 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 (584) 220 13,2(117) 1,65
MPM-B1304C 1500 1870 2750 70 10,3(91,1) 223 27,1(240) 2,00

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPS mit Kinetix 300/350-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300/350-Antrieben (200-V-Klasse)

. . Max. Stillstands- . Dreiphasige
Nenndreh- Max. Dauerstillstands- Dauerstillstandsmo- Spitzenbremsmo- | Motorbemes- L
Motor zahl Drehzahl strom ment strom des ment des Systems | sungsleistung Klne.tlx 300/350-
Bestellnr. Ui Uimi 405 Nm (b Systems Nm (b W Antriebe
min min P m (bin) A(0-Sp.) m (Ibin) der 200-V-Klasse
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
Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300/350-Antrieben (400-V-Klasse)
Mot Nenndreh- | Max. Dauerstillstands- Dauerstillstandsmo- | Max. Stillstands- | Spitzenbremsmo- | Motorbemes- E.'e":!‘a;:)goe/sso
otor zahl Drehzahl strom ment strom des Systems | ment des Systems | sungsleistung Inetix :
Bestellnr. | U/mi AOS Nm (b A QS Nm (I o Antricbe
min min P m (lbn) (0-5p) m (b n) der 400-V-Klasse
169 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 26,3 (233) 14

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPF mit Kinetix 300/350-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300/350-Antrieben (200-V-Klasse, einphasig)

. . Max. Stillstands- . Einphasige
Nenndreh- Max. Dauerstillstands- Dauerstillstandsmo- Spitzenbremsmo- | Motorbemes- -
Motor zahl Drehzahl strom ment strom des ment des Systems | sungsleistung Kinetix 300/350-
Bestelinr. Ui Ui A0S Am (Ibin) Systems Nm (bin) W Antriebe
min min -Sp. m (Ibin A(0-5p) mbin der 200-V-Klasse
2097-V33PR3-xx
MPF-A310P 4750 5000 4,85 1,58 (14) 14 36132 073 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
MPF-A320H 3350 3500 6,1 3,05(27) 19,3 7,91(70) 10 2097-V33PRS-x¢
MPF-A320P | 4750 5000 90 305(27) 95 7.91(70) 13 2097-V32PR-x¢
Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300/350-Antrieben (200-V-Klasse, dreiphasig)
) . ) . | Max. Stillstands- . . _ | Dreiphasige
Motor ilaernndreh P)n:;;zahl Is)targ;lrstlllstands Ir)naeurﬁrstlllstandsmo strom des ?#;:‘zteggg;ﬁrenn(:s m;itl)lrr:);messungs Kinetix 300/350-
Bestellnr. Ui Umi A0S Nm (bin) Systems N (Ibin) W Antriebe der
min min -Sp. m (lbin A(0-Sp) m{pin 200-V-Klasse
MPF-A310P 4750 5000 485 1,58 (14) 14 3,61(32) 073 2097-V33PR3-xx
MPF-A320H 3350 3500 6,1 3,05(27) 193 791(70) 10 2097-V33PR5-xx
MPF-A320P 4750 5000 9,0 3,05(27) 295 791(70) 13 2097-V33PR5-xx
MPF-A330P 5000 5000 120 4,18 (37) 38 11,1(99) 16 2097-V33PR6-xx
MPF-A430H 3500 3500 12,2 6,21(55) 45 19,8 (175) 18 2097-V33PR6-xx
Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300/350-Antrieben (400-V-Klasse)
Mot Nenndreh- Max. Dauerstillstands- Dauerstillstandsmo- | Max. Stillstands- | Spitzenbremsmo- | Motorbemes- 3;ei;:!1a;:)%<e/350
otor zahl Drehzahl strom ment strom des Systems | ment des Systems | sungsleistung netix :
Bestellnr: | {min Ufmin A(0-5p) Nim (i) A0-Sp) Nim (i) o Antriebe
P P der 400-V-Klasse
MPF-B310P 5000 5000 2,30 1,58 (14) 71 3,61(32) 0,77 2097-V34PR3-xx
MPF-B320P 5000 5000 4,24 3,05(27) 14,0 7,34(65) 15 2097-V34PR5-xx
16,9 10,0 (88) 2097-V34PR5-xx
MPF-B330P 5000 5000 570 4,18 (37) 16 —
19,0 11,1(98) 2097-V34PRe-xx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie TLY mit Kinetix 300/350-Antrieben

Leistungsspezifikationen (ohne Bremse) mit Kinetix 300/350-Antrieben (200-V-Klasse)

Rotationsmo- . ) . _ Max. Stillstands- | Spitzenbrems- _ Einphasige oder dreipha-
tor Nenndrehzahl | Max. Drehzahl L);‘l)lemrstlllstands &e:)lﬁ:ﬂllstands strom des moment des 2{‘]?:0:'2?::; sige
Bestellnum- | U/min U/min A0S Am (bin) Systems Systems ng 9 Kinetix300/350-Antriebe
mer -5p. mibin AO-Sp. Nm (b in) der 200-V-Klasse
2097-V33PR1-xx
TIY-AT10x 5000 0,55 0,096 (0,85) 1,50 0.20(1,75) 0,041 2097-V32PR0-xx
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-A120x 5000 1,03 0,181(1,60) 2,50 0,36 (3,20) 0,086 2097-V32PR0-xx
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-AT30x 5000 6000 1,85 0325(2,88) 490 0,76 (6,70) 0,14 2097-V32PR00
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-A220x 5000 3,50 0,836 (7,40) 790 1,48 (13,1) 0,35 2097-V32PRO-x¢
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR3-xx
TLY-A230x 5000 5,50 1,30 (11,5 15,5 3,05(27,0) 0,44 2097-V32PR2-x¢
2097-V31PR2-xx
2097-V33PR5-xx
TLY-A2530P 4400 10,0 2,60(23,0) 21,0 5,20 (46,0) 0,69
2097-V32PR4-xx
5000
2097-V33PR5-xx
TLY-A2540P 4575 10,0 2,94(26,0) 248 7,10(63,0) 0,86
2097-V32PR4-xx
2097-V33PR5-xx
TLY-A3T0M 4000 4500 10,0 3,61(319) 30,0 9,0(79,6) 0,95
2097-V32PR4-xx

(1) Gilt fiir TLY-AxxxT-H-Motoren mit Inkremental-Feedback. Die TLY-AxxxT-B-Motoren mit hochaufldsenden Absolut-Encodern sind fiir 5000 U/min ausgelegt.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (mit Bremse) mit Kinetix 300/350-Antrieben (200-V-Klasse)

Rotationsmo- : _ ; . Max. Still- Spitzenbrems- . Einphasige oder dreipha-
tor Nenndrehzahl | Max. Drehzahl IsJégemrstlllstands rl:]aouI:res;:IIstands standsstromdes | moment des gfl?lmst?;]:; sige
Bestellnum- | U/min U/min 405 Nm (bin) Systems Systems ng 9| Kinetix 300/350-Antriebe
mer P mubin A0-Sp. Nm (Ibin) der 200-V-Klasse
2097-V33PR1-xx
TLY-AT10x 5000 050 0,086 (0,76) 1,50 0,20(1,75) 0,037 2097-V32PRO-x
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-AT20¢ 5000 093 0,163 (144) 250 036320 0077 2097-V32PR0-xr
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-A130¢ 5000 6000V 1,67 0,293 (2,59) 490 0,76 (6,70) 013 2097-V32PRO-x
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-A220x 5000 3,15 0,757 (6,70) 790 1,48(13,1) 024 2097-V32PR0-kx
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR3-xx
TLY-A230¢ 4250 495 1,16(10,3) 155 3,05(27,0) 032 2097-V32PR)-xx
2097-V31PR2-xx
2097-V33PRS-xx
TLY-A2530P 3650 100 2,60(23,0) 21,0 5,20 (46,0) 055
2097-V32PR4-xx
5000
2097-V33PRS-xx
TLY-A2540P 3750 10,0 2,94(26,0) 248 7,10(63,0) 0,66
2097-V32PR4-xx
2097-V33PRS-xx
TLY-A310M 3900 4500 10,0 3610319 30,0 9,0(79,6) 090

2097-V32PR4-xx

(1) Gilt fiir TLY-AxxxT-H-Motoren mit Inkremental-Feedback. Die TLY-AxxxT-B-Motoren mit hochaufldsenden Absolut-Encodern sind fiir 5000 U/min ausgelegt.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere

Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Linearbewegung - Leistungsspezifikationen

Diese linearen Achssteuerungsfamilien sind kompatibel mit Kinetix 300/350-Servoantrieben.

Familie Seite
Integrierte Linearantriebe der L DAT-Series 168
Integrierte Lineareinheiten der MP-Series (Serie MPAS) 174
Elektrozylinder der MP-Series (Serie MPAR) 175
Hochbelastbare Flektrozylinder der MP-Series (Serie MPAI) 176
Linearmotoren der LDC-Series mit Eisenkern 179
Linearmotoren der LDL-Series ohne Eisenkern 182

Informationen zu Kinetix 300/350-Antriebssystemkombinationen mit einer Auswahl an Kabelbestellnummern und Kraft/
Geschwindigkeits-Kurven finden Sie in der Publikation KNX-RMQ04, Kinetix 300 and Kinetix 350 Drive Systems Design
Guide.

IMPORTANT Diese Systemkombinationen umfassen nicht alle moglichen Aktor/Antriebs-Kombinationen. Bitte
Uberprufen Sie die Kompatibilitat mithilfe der Software Motion Analyzer. Rufen Sie folgende Website auf,

um auf Motion Analyzer zuzugreifen: https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der LDAT-Series mit Kinetix 300-Antrieben

Leistungsspezifikationen (Baugré e 30) mit Kinetix 300-Antrieben (200-V-Klasse)

Linear-Thrust geas)zhwin dia- Dauerstillstands- | Dauerstillstands- x:ﬁdizltllom g::dif(lrl:ft Nennausgang Kinetix 300-Antriebe (200-V-Klasse)
Bmeta:I- ruster Keit 230V Ag strom des Systems | kraft des Systems des Systems | des Systems 230VAC
estellnr. s A0-Sp. N A O—Sg N Y kw Einphasiger Betrieb Dreiphasiger Betrieb

LDAT-5031010-Dxx | 24 020
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 | 3,1 044
LDAT-5032020-Dxx | 4,1 4 " 052 %835%;;2 —
LDAT-5032030-Dxx | 47 059
LDAT-5032040-Dxx | 5,0 0,63

126(28) 336 (76)

LDAT-5032010-Exx | 3,1 0,40
LDAT-5032020-Exx | 4,1 047 2097-V33PR3

3,7 12,2 2097-V32PR2 2097-V33PR3
LDAT-5032030-Exx | 47 052 2097-V31PR2
LDAT-5032040-Exx | 5,0 0,55
LDAT-5033010-Dxx | 3,5 0,67
LDAT-5033020-Dxx | 47 0388

mn1 36,5 2097-V33PR6 2097-V33PR6
LDAT-5033030-Dxx

— 50 095
LDAT-5033040-Dxx
190 (43) 504 (113)
LDAT-5033010-Bxx | 3,5 0,55
LDAT-5033020-Exx 2097-V33PR3
—_ 3,7 12,2 2097-V32PR2 2097-V33PR3

LDAT-5033030-Exx | 44 0,65 2097-V31PR2
LDAT-5033040-Exx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspeifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 50) mit Kinetix 300-Antrieben (200-V-Klasse)

Linear-Thrust g:s)ghwin dia- Dauerstillstands- | Dauerstillstands- x:::digtlrlom x::dimft Nennausgang Kinetix 300-Antriebe (200-V-Klasse)
Bmeta:I- ruster Keit 230V Ag strom des Systems | kraft des Systems des Systems | des Systems 230 VAC
estelinr. s A0-Sp. N A ofsg N ¥ kW Einphasiger Betrieb Dreiphasiger Betrieb

LDAT-5051010-Dxx | 2,8 031

LDAT-5051020-Dxx | 3,7 0,38 200733083

LDAT-5051030-Dxx | 4,1 3 19(27) N4 363 (82) 0,42 2097-V32PR2 2097-V33PR3
2097-V31PR2

LDAT-S051040-Dxx | 44 0,44

L DAT-S051050-Dxx | 4,7 0,46

LDAT-5052010-Dxx | 3,7 0,79

[ DAT-5052020-Dxx | 4,8 0,97

LDAT-5052030-Dix 62 27 i 207-V33PR5

L DAT-5052040-Dxx | 5,00 251(56) 727 (163) 1,01

LDAT-5052050-Dxx

LDAT-5052010-EBx 2097-V33PR3

bis 26 31 N4 0,50 2097-V32PR2 2097-V33PR3

[ DAT-5052050-EBx 2097-V31PR2
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 50) mit Kinetix 300-Antrieben (200-V-Klasse) (Fortsetzung)

Max.

Max. Still-

Max. Still-

Kinetix 300-Antriebe (200-V-Klasse)

. . | Dauerstillstands- Dauerstillstands- Nennausgang
:;'"iah'""u“e' ﬁeelst(;'.,‘:\g"‘,d;\g strom des Systems | kraft des Systems Zt:s":s:tterg:': ;teasngissl;:!a:]ts 230 VAC
estefinr. s A0-Sp. N A 078;' N ¥ kw Einphasiger Betrieb Dreiphasiger Betrieb
LDAT-5053010-Dxx | 4,1 131
LDAT-5053020-Dxx | 5,0 153 2097-V33PRS
94 34,2 2097-V33PRS
LDAT-S053030-Dix 2097-V32PR4
H)SAT 053050, 50 378 (85) 1093 (246) 153
- -Dix
LDAT-S053010-Exx
bis 17 31 14 0,47 -/- 2097-V33PR3
L DAT-5053050-Exx
LDAT-5054010-Dxx | 4,4 187
LDAT-5054020-Dxx 124 455 2097-V33PR6 2097-V33PR6
bis 50 2,05
L DAT-5054050-Dxx 509 (114) 1453 (327)
LDAT-5054010-Exx
bis 26 62 27 102 i 2097-V33PRS

LDAT-5054050-Exx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere

Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen (BaugroB3e 70) mit Kinetix 300-Antrieben (200-V-Klasse)

Max. . . Max. Still- Max. Still- Kinetix 300-Antriebe (200-V-Klasse)
. . | Dauerstillstands- Dauerstillstands- Nennausgang
Iém(iah—Thruster ﬁ:.st(;}”o"\',d;{% strom des Systems | kraft des Systems z?snstis:ttgomrrsl z;asngssl;?:‘ts 230VAC
estelinr. s A0-Sp. N A O—Sg N ¥ kW Einphasiger Betrieb Dreiphasiger Betrieb
L DAT-5072010-Dxx
bis 35 60 20 1,03 ] 2097-V33PRS
L DAT-5072070-Dxx
364 (82) 1055 (237)

L DAT-5072010-Exx 2097-V33PR3
bis 17 3,0 11,0 047 2097-V32PR2 2097-V33PR3
L DAT-5072070-Exx 2097-V31PR2
LDAT-5073010-Dxx
bis 35 90 38 157 2097-V330R5 2097-V33PRS
LDAT-S073070-Dix 2097-V32PR4
DTS 554 (125) 1576 (354)

- -Exx
bis 12 30 109 041 -/- 2097-V33PR3
| DAT-5073070-Exx
L DAT-5074010-Dxx
bis 35 119 435 2,08 2097-V33PR6 2097-V33PR6
LDAT-5074070-Dxx
DTS 730 (164) 2088 (469)

- -CXX
bis 18 60 07 095 e 2097-V33PRS
LDAT-5074070-Exx
L DAT-5076010-Exx
bis 18 9, 1122(252) 32 N | 145 2097-V33PR5 2097-V33PRS

LDAT-5076070-Exx

2097-V32PR4

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere

Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 100) mit Kinetix 300-Antrieben (200-V-Klasse)

Max.

Max. Still-

Max. Still-

Kinetix 300-Antriebe (200-V-Klasse)

. .. | Dauerstillstands- Dauerstillstands- Nennausgang
Iémea:l—Thruster ﬁ:;?%"ﬁg strom des Systems | kraft des Systems ;?S"Sds:tt;z:g Z?s"gssktr:::s 230VAC
estellnr. A0-Sp. N Y ¥ kw Einphasiger Betrieb Dreiphasiger Betrieb
m/s A0-Sp. N
LDAT-5102010-Dxx 2097-V33PR3
bis 26 57 210 0,96 2097-V32PR2 2097-V33PR3
LDAT-5102090-Dxx 2097-V31PR2
456 (103) 1289 (290)
LDAT-$102010-Bxx
bis 13 29 10,5 0,42 -/- 2097-V33PR3
LDAT-5102090-Exx
LDAT-5103010-Dxx
bis 27 86 315 1935 (435) | 147 predaeciby 2097-V33PRS
LDAT-5103090-Dxx
702 (158)
LDAT-S103010-Exx
bis 09 29 10,5 1388 (312) 0,30 -/- 2097-V33PR3
LDAT-5103090-Exx
LDAT-S104010-Dix
bis 27 15 42,0 2,07 2097-V33PR6 2097-V33PR6
LDAT-5104090-Dxx
929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104010-Exx
bis 13 57 21,0 0,86 -/- 2097-V33PR3
LDAT-S104090-Exx
LDAT-5106010-Exx
i 13 8,6 1403 (319) 315 3871(870) 1,28 -/- 2097-V33PR5

bis
LDAT-5106090-Exx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere

Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 150) mit Kinetix 300-Antrieben (200-V-Klasse)

Max.

Max. Still-

Max. Still-

Kinetix 300-Antriebe (200-V-Klasse)

. .. | Dauerstillstands- Dauerstillstands- Nennausgang
Iélnetah-Thruster I((-'-:Istc;l;v(;r‘}dl{g strom des Systems | kraft des Systems fiteasngssstter?nr? :l?snsdsslf(?r:\ts 230 VAC
estellnr. A A0-Sp. N AOfS[))’ N 4 Kw Einphasiger Betrieb Dreiphasiger Betrieb
LDAT-5152010-Dxx 2097-V33PR3
bis 18 53 19,5 1799 (404) 0,87 2097-V32PR2 2097-V33PR3
LDAT-5152090-Dxx 2097-V31PR2

643 (145)
LDAT-5152010-Exx
bis 09 2,7 98 1679 (377) 0,34 -/- 2097-V33PR1
LDAT-5152090-bxx
LDAT-5153010-Dxx
bis 18 80 978 (220) 9/ 6000602 | 133 209773305 2097-V33PRS
LDAT-S153090-Dir 2097-V32PR4
LDAT-5154010-Dxx
bis 18 107 39, 3597 (809) | 1,78 fredaeiy 2097-V33PRS
LDAT-5154090-Dxx

1306 (294)
LDAT-5154010-Exx
bis 09 53 19,5 3383 (761) 0,70 -/- 2097-V33PR3
LDAT-5154090-Exx
LDAT-5156010-Dxx
bis 18 16,3 594 5469 (1229) 2,1 2097-V33PR6 2097-V33PR6
LDAT-5156090-Dxx

1997 (449)
LDAT-S156010-bxx
bis 09 8,1 19,8 5110(1149) 1,05 -/- 2097-V33PRS

LDAT-5156090-Exx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere

Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 30) mit Kinetix 300-Antrieben (400-V-Klasse)

Max. Still-

Max. Still-

. Max. Geschwin- | Dauerstillstandsstrom Dauerstillstandskraft Nennausgang, Kinetix 300-Antriebe
Iémiah—Thruster digkeit 460VAC | des Systems des Systems ;?S":S:ttgz]"; ;ti't':;:(sraﬂ des 460V AC (400-V-Klasse),
estellnr. mis AO-Sp. N Y 4 kw dreiphasiger Betrieb
A0-Sp. N

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

438 81(18) 12,2 168 (38) 2097-V34PR5
L DAT-5031030-Dxx 35 0,29
| DAT-5031040-Dxx 38 031
L DAT-5032010-Dxx 3 0,40
| DAT-5032020-Dxx 41 0,52

74 243 2097-V34PR6
L DAT-5032030-Dxx 4,7 0,59
| DAT-5032040-Dxx 50 0,63

126 (28) 336 (76)

L DAT-5032010-Exx 3 0,40
| DAT-5032020-Exx 41 0,52

3,7 12,2 2097-V34PR5
L DAT-5032030-Exx 4,7 0,59
| DAT-5032040-Exx 50 0,63
L DAT-5033010-Exx 35 0,67
| DAT-5033020-Exx 4,7 0,87

37 190 (43) 12,2 504 (113) 2097-V34PR5
| DAT-5033030-Exx

50 0,91

LDAT-5033040-Bxx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 50) mit Kinetix 300-Antrieben (400-V-Klasse)

. . . Max. Still- Max. Still- —— .
. Max. Geschwin- | Dauerstillstandsstrom | Dauerstillstandskraft Nennausgang, Kinetix 300-Antriebe
Ié':setzh'lir"usm digkeit 460VAC | des Systems des Systems ;t:snsd s:tt er:)nT ;ta;rt\g;lksraft des | 460V AC (400-V-Klasse),
’ m/s A0-Sp. N y 4 kw dreiphasiger Betrieb
AO-Sp. N
L DAT-5051010-Dxx 28 0,34
LDAT-5051020-Dxx 3,7 0,43
L DAT-5051030-Dxx 4 3 119 (27) 14 363 (82) 0,49 2097-V34PR5
LDAT-5051040-Dxx 44 0,53
L DAT-5051050-Dxx 4,7 0,55
LDAT-5052010-Dxx 3,7 0,92
L DAT-5052020-Dxx 438 1,20
LDAT-5052030-Dxx 6,2 22,7 2097-V34PR6
L DAT-5052040-Dxx 50 1,24
LDAT-5052050-Dxx
251 (56) 727 (163)
L DAT-5052010-Exx 3,7 0,80
L DAT-5052020-Exx 46 0,98
L DAT-5052030-Exx 3 114 2097-V34PR5
LDAT-5052040-Exx 46 1,02
LDAT-5052050-Exx
LDAT-5053010-Exx
bis 35 31 378(85) 114 1093 (246) 1,04 2097-V34PR5
LDAT-S053050-Exx
LDAT-5054010-Exx 44 1,87
LDAT-5054020-Exx 6,2 509 (114) 22,7 455 2097-V34PR6
bis 50 1453 (327)

LDAT-5054050-Exx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Rockwell Automation-Publikation KNX-SG001D-DE-P - Mai 2018



Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 70) mit Kinetix 300-Antrieben (400-V-Klasse)

Max. Still-

Max. Still-

. Max. Geschwin- | Dauerstillstandsstrom Dauerstillstandskraft Nennausgang, Kinetix 300-Antriebe
Iémia:l—Thruster digkeit 460VAC | des Systems des Systems ;t:sngisssttgﬁ]ns\ ;tz;rt\;i;‘ksraft des 460V AC (400-V-Klasse),
estellnr. mis AO-Sp. N ¥ Y kW dreiphasiger Betrieb
A0-Sp. N
LDAT-5072010-Dxx 39 137
LDAT-5072020-Dxx
6,0 22,0 2097-V34PR6
LDAT-5072030-Dxx 50 1,64
bis 364 (82) 1055 (237)
LDAT-5072070-Dxx
LDAT-5072010-Exx
bis 35 30 11,0 1,03 2097-V34PR5
LDAT-5072070-Exx
LDAT-5073010-Exx
bis 24 30 554(125) 109 1576 (354) 1,01 2097-V34PR5
LDAT-S073070-bxx
LDAT-5074010-Exx
bis 35 6,0 730 (164) 2,7 2088 (469) 2,08 2097-V34PR6

LDAT-5074070-Exx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen (Baugro3e 100) mit Kinetix 300-Antrieben (400-V-Klasse)

. . . Max. Still- Max. Still- _— .
. Max. Geschwin- | Dauerstillstandsstrom | Dauerstillstandskraft Nennausgang, Kinetix 300-Antriebe
'é':;::l'rr"u“er digkeit 460VAC | des Systems des Systems ;teasnsdssstter:)nnsl ;tasltl;ir;ksraft des 460V AC (400-V-Klasse),
’ m/s A0-Sp. N y y kw dreiphasiger Betrieb
A0-Sp. N
LDAT-5102010-Dxx 34 1,44
LDAT-5102020-Dxx 44 1,74
LDAT-5102030-Dxx
—_— 57 21,0 2097-V34PR5
LDAT-5102040-Dxx
50 456 (103) 1289 (290) 191
LDAT-5102050-Dxx
bis
LDAT-5102090-Dxx
LDAT-5102010-Exx
bis 26 29 10,5 0,96 2097-V34PR5
LDAT-5102090-Exx
LDAT-5103010-Dxx 38 24
LDAT-5103020-Dxx 8,6 315 2097-V34PR6
bis 50 2,93
LDAT-5103090-Dxx 702 (158) 1935 (435)
LDAT-5103010-Exx
bis 18 29 10,5 0,92 2097-V34PR5
LDAT-5103090-Exx
LDAT-5104010-Exx
bis 2,7 57 929 (209) 21,0 2578 (580) 2,07 2097-V34PR5
LDAT-5104090-Exx
LDAT-5106010-Exx
bis 2,7 8,6 1403 (315) 315 3871 (870) 2,94 2097-V34PR6

LDAT-5106090-Exx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 150) mit Kinetix 300-Antrieben (400-V-Klasse)

Max. Geschwin- . ] Max. Still- Max. Still- S~ .
Linear-Thruster digkeit Dauerstillstandsstrom | Dauerstillstandskraft standsstrom standskraft des Nennausgang, Kinetix 300-Antriebe
Bestallnr 460V AC des Systems des Systems des Systems Systems 460V AC (400-V-Klasse),
m/s A0-Sp. N A0-Sp. N kw dreiphasiger Betrieb
LDAT-5152010-Dxx 32 1,76
LDAT-5152020-Dxx 53 195 2097-V34PR5
bis 35 1,89
LDAT-5152090-Dxx 643 (145) 1799 (404)
LDAT-5152010-Exx
bis 18 2,7 98 087 2097-V34PR3
LDAT-5152090-Exx
LDAT-5153010-Dxx
bis 36 8,0 29,1 287 2097-V34PR6
LDAT-5153090-Dxx
978 (220) 2680 (602)

LDAT-5153010-Exx
bis 1,2 2,7 9,1 0,80 2097-V34PR3
LDAT-5153090-Exx
LDAT-S154010-Exx
bis 18 53 1306 (294) 195 3597 (809) 1,78 2097-V34PRS
LDAT-5154090-Exx
LDAT-S156010-Exx

i 18 8,1 1997 (449) 198 5469 (1229) 2,71 2097-V34PR6

bis
[ DAT-5156090-Exx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAS mit Kinetix 300/350-Antrieben

IMPORTANT Die Antriebe Kinetix 300 und Kinetix 350 sind mit MPAS-Axxxxx-VxxSxA-Einheiten (Kugelrollspindel)
kompatibel. Nur Kinetix 300-Antriebe sind mit MPAS-Axxxxx-ALMx2C-Einheiten (Direktantrieb)

kompatibel.

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300/350-Antrieben (200-V-Klasse, einphasig)

: " . : : Einphasige
Dauerstillstands- Dauerstillstandskraft | Max. Stillstands- | Max. Stillstands- | Nennleistung M
Lineareinheit Bestellnr. Max. Drehzahl strom des Systems strom des Systems | kraft des Systems | Motorausgang Kinetix 300/350-
mm/s A Antriebe der
0-Sp. N AO-Sp. N kW 200-V-Klasse
2097-V33PR3-xx
MPAS-Axxxx1-V05SxA 200(7,9) 0 3,09 521(117) 6,10 1212 (272) 0,37 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
2097-V33PR3-xx
MPAS-Axxxx2-V205xA 1124 (44,3) @ 4,54 462 (104) 9,10 968 (218) 0,62 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
MPAS-A6xxxB-ALMO2C 53 105 (23,6) 15,8 359(80,7) 0,32 2097-V33PR3-xx
2097-V32PR2-xx
MPAS-A6xxxB-ALMS2C 4,7 83,0(18,7) 14,2 312(70,1) 0,29 2097-V31PR2-xx
MPAS-A8xxxE-ALMO2C 3 7,0 189 (42,5) 18,5 456 (103) 0,53
5000 (200) ¢
MPAS-A8xxxE-ALMS2C 6,3 159 (35,7) 16,7 399 (89,7) 0,48 2097-V33PR5-¢
MPAS-A9woxk-ALMO2C 67 285 (64,1) 183 680 (153) 077 2097-V32PRA-xx
MPAS-A9xxK-ALMS2C 6,1 245 (55,1) 16,5 601 (135) 0,69

(1) Beieiner Hublange von 900 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 176 mm/s. Bei einer Hublénge von 1020 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 143 mm/s.

(2)  Bei einer Hublange von 780 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 889 mmy/s. Bei einer Hublange von 900 mm betrdgt die Hochstgeschwindigkeit 715 mm/s. Bei einer Hubldnge von 1020 mm betrdgt die
Hachstgeschwindigkeit 582 mm/s.

(3)  Aufgrund der kurzen Verfahrwege vieler dieser Einheiten und der erforderlichen Distanz zum Erreichen einer Hichstgeschwindigkeit von 5000 mm/s, ist die Hochstgeschwindigkeit dieser Einheiten oft geringer als
5000 mmy/s. Informationen zur Hochstgeschwindigkeit jeder dieser Lineareinheiten abhdngig von der Hublange finden Sie in der Publikation KNX-TD0O02, Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data.

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300/350-Antrieben (200-V-Klasse, dreiphasig)

. . . . : Dreiphasige
Dauerstillstands- Dauerstillstandskraft | Max. Stillstands- | Max. Stillstands- | Nennleistung o
Lineareinheit Bestellnr. An:l?]x/s Drehzahl strom des Systems strom des Systems | kraft des Systems | Motorausgang xlr:ltilt:l()z?ig/r 350-
A0-Sp. N A0-Sp. N kw 200-V-Klasse
MPAS-Axon1-VO5SXA 200(7,9) 3,09 521(117) 6,10 1212(272) 037
2097-V33PR3-xx
MPAS-Axoor2-V205xA 1124 (443) @ 4,54 462 (104) 9,10 968 (218) 0,62
MPAS-A6XxxxB-ALMO2C 53 105(23,6) 158 359(80,7) 032
2097-V33PR3
MPAS-A6xxB-ALMS2C 4,7 83,0(18,7) 14,2 312(70,1) 0,29
MPAS-A8XxxE-ALMO2C 00 70 189 (42,5) 185 456 (103) 0,53
5000 (200
MPAS-A8xxxE-ALMS2C 63 159(35,7) 16,7 399(89,7) 0,48
2097-V33PRS
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) Bei einer Hublange von 900 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 176 mm/s. Bei einer Hublange von 1020 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 143 mm/s.

(2)  Beieiner Hubldnge von 780 mm betragt die Hochstgeschwindigkeit 889 mm/s. Bei einer Hubldnge von 900 mm betrdgt die Hochstgeschwindigkeit 715 mm/s. Bei einer Hublange von 1020 mm betrdgt die
Hachstgeschwindigkeit 582 mm/s.

(3)  Aufgrund der kurzen Verfahrwege vieler dieser Einheiten und der erforderlichen Distanz zum Erreichen einer Hchstgeschwindigkeit von 5000 mm/s, ist die Hochstgeschwindigkeit dieser Einheiten oft geringer als
5000 mm/s. Informationen zur Hochstgeschwindigkeit jeder dieser Lineareinheiten abhangig von der Hublange finden Sie in der Publikation KNX-TD002, Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

IMPORTANT Die Antriebe Kinetix 300 und Kinetix 350 sind mit MPAS-Bxxxxx-VxxSxA-Einheiten (Kugelrollspindel)
kompatibel. Nur Kinetix 300-Antriebe sind mit MPAS-Bxxxxx-ALMx2C-Einheiten (Direktantrieb)

kompatibel.

Rockwell Automation-Publikation KNX-SG001D-DE-P - Mai 2018


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

Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300/350-Antrieben (400-V-Klasse)

. 3 . Max. Stillstands- | Max. Stillstands- ; Dreiphasige
Lineareinheit Bestellnr. Max. Drehzahl Eta:g;‘rstlllstands 3:su g;ssttglr:\tsa ndsleat strom des kraft des m:;g::ﬁ:::gg Kinetix 300/350-
. mm/s 805 N Systems Systems W Antriebe der
P A0-5p. N 400-V-Klasse
MPAS-Byoxx1-VO5SXA 200 (7,9) 0 175 521(117) 3,50 1212(272) 0,37 2097-V34PR3-xx
MPAS-Bxxx2-V205%A 1124 (443) @ 3,30 462 (104) 6,60 968 (218) 0,62 2097-V34PR5-xx
MPAS-B8xxF-ALMO2C 3,50 189 (42,5) 9,30 456 (103) 0,527
MPAS-B8)xuxF-ALMS2C 315 159 (35,7) 8,37 399 (89,7) 0,475
000 (200) © 2097-V34PR
5 7-V34PRS
MPAS-B9xex-ALMO2C 3,40 285 (64,1) 9,10 680 (153) 0,768
MPAS-BIxux-ALMS2C 3,03 245 (55,1) 8,19 601 (135) 0,69

Hachstgeschwindigkeit 582 mm/s.

Bei einer Hublénge von 900 mm betragt die Hichstgeschwindigkeit 176 mm/s. Bei einer Hublange von 1020 mm betragt die Héchstgeschwindigkeit 143 mmy/s.
Bei einer Hubldnge von 780 mm betrdgt die Hochstgeschwindigkeit 889 mm/s. Bei einer Hublange von 900 mm betrégt die Hochstgeschwindigkeit 715 mm/s. Bei einer Hubldnge von 1020 mm betrégt die

Aufgrund der kurzen Verfahrwege vieler dieser Einheiten und der erforderlichen Distanz zum Erreichen einer Hochstgeschwindigkeit von 5000 mm/s, ist die Hochstgeschwindigkeit dieser Einheiten oft geringer als

5000 mm/s. Informationen zur Hochstgeschwindigkeit jeder dieser Lineareinheiten abhngig von der Hublange finden Sie in der Publikation KNX-TD002, Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAR mit Kinetix 300/350-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300/350-Antrieben (200-V-Klasse, einphasig)

. . . . . Einphasige
. Dauerstillstands- Dauerstillstands- Max. Stillstands- Max. Stillstands- Nennleistung . P
Elektrozylinder Max. Drehzah! strom kraft des Systems strom des Systems | kraft des Systems Motorausgang Kinetix 300/350-
Bestellnr. mm/s Antriebe der
A0-Sp. N A0-Sp. N kw 400-V-Klasse
MPAR-ATxxB 150 1,15 240(53,9) 135 300 (67,4) 0,036
2097-V33PR1-xx
MPAR-ATxrE 500 2,16 280(62,9) 2,48 350(78,7) 0,140 2097-V32PR0-xx
2097-V31PRO-xx
MPAR-A2xxxC 250 2,42 420 (94,4) 2,72 525(118) 0,105
2097-V33PR3-xx
MPAR-A2xxxF 640 4,54 640 (144) 54 800 (180) 0,410 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
2097-V33PR5-xx
MPAR-A3xurE 500 10,33 2000 (450) 12,34 2500 (562) 1,00 007-V32PRéx
Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300/350-Antrieben (200-V-Klasse, dreiphasig)
Ny y y Ny ; Dreiphasige
. Dauerstillstands- Dauerstillstands- Max. Stillstands- Max. Stillstands- Nennleistung ot
Elektrozylinder Max. Drehzahl strom kraft des Systems strom des Systems | kraft des Systems Motorausgang Kinetix 300/350-
Bestellnr. mm/s Antriebe der
A0-Sp. N A0-Sp. N kw 200-V-Klasse
MPAR-ATxxxB 150 1,15 240(53,9) 135 300 (67,4) 0,036
MPAR-ATxE 500 2,16 280(62,9) 2,48 350 (78,7) 0,140 2097-V33PR1-xx
MPAR-A20xC 250 2,42 420 (94,4) 2,72 525(118) 0,105
MPAR-A2xxxk 640 4,54 640 (144) 541 800 (180) 0,410 2097-V33PR3-xx
MPAR-A3xxxE 500 10,33 2000 (450) 12,34 2500 (562) 1,00 2097-V33PR5-xx
MPAR-A3x0rH 1000 12,20 1300 (292) 16,40 1625 (365) 1,30 2097-V33PR6-xx

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300/350-Antrieben (400-V-Klasse)

. . . ; . Dreiphasige
. Dauerstillstands- Dauerstillstands- Max. Stillstands- Max. Stillstands- Nennleistung L E

Elektrozylinder Max. Drehzahl strom kraft des Systems strom des Systems | kraft des Systems Motorausgang K'"e.t'x 300/350-
Bestellnr. mm/s Antriebe der

A0-Sp. N A0-Sp. N kw 400-V-Klasse
MPAR-B1xxxB 150 1,15 240(539) 135 300 (67,4) 0,036
MPAR-BTxxxE 500 1,49 280(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-B2oxxF 640 3,29 640 (144) 393 800 (180) 0,410

2097-V34PR5-xx

MPAR-B3xxxE 500 516 2000 (450) 6,17 2500 (562) 1,00
MPAR-B3xxxH 1000 6,13 1300 (292) 6,79 1625 (365) 1,30 2097-V34PR6-xx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAI mit Kinetix 300/350-Antrieben
(200-V-Klasse)

Leistungsspezifikationen (Kugelrollspindel) mit Kinetix 300/350-Antrieben (200-V-Klasse, einphasig)

Elektrozylind Max. Dauerstillstands- Dauerstillstandshraft des Systems x?:hsﬂlsm"ds' Max. Stillstands- | Nennleistung E."pr.“;%% /350-
B:sterltl):)r/ inder Drehzahl strom Systems kraft des Systems | Motorausgang A::]t(:igl()e der
mm/s AOSp. 25° 10° AOSp. N K 200-V-Klasse
MPAI-A2076(V1 1,80 890 (200) 706 (159) 4,50 022 20073381
_ - -
MPAI-A2150CV3 305(12) 1446 (329) 2097-V32PRO-xx
7MPA\ 3003 247 1446 (325) 1147 (258) 6,20 0,25 2097-V31PRO-xx
MPAI-A3076(M1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000) 2097-V33PR3-xx
2,68 8,90 027 2097-V32PR2-xx
MPAI-A3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578) 2097-V31PR2-xx
MPAI-A3150CM3
—_—79(M)
MPAI-A3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 8,40 4448 (1000)
MPAI-A3450CM3 188(7,3) 2097-V33PR3-xx
561 039 2097-V32PR2-xx
MPAI-A3150EM3 5502 2097-V31PR2-xx
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) 2097-V33PR5 ¢
1085 043 2007-V32PRé-xx
MPAI-A4150EM3 )
— 559(22
MPAI-A4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 27,44 7784 (1750)
MPAI-A4450EM3 491(19)
Leistungsspezifikationen (Rollengewinde) mit Kinetix 300/350-Antrieben (200-V-Klasse, einphasig)
Elektrozylind Max. Dauerstillstands- Dauerstillstandskraft des Systems IS\I:?:r.nS(tii(lelsstands- Max. Stillstands- | Nennleistung E."p?.as;%%/sso
B:sterltl)rzilr/ inder Drehzahl strom N Systems kraft des Systems | Motorausgang A::Itiiele)l()e der )
mm/s A0-Sp. 25° 10° AOSp. N KW 200-V-Klasse
MPAI-A3076RM 1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093) 2097-V33PR3-xx
287 8,90 027 2097-V32PR2-xx
MPAI-A30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547) 2097-V31PR2-xx
MPAI-A3150RM3
— 29(11)
MPAI-A3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-A3450RM3 176 (6,9) 2097-V33PR3-xx
561 1414 039 2097-V32PR2-xx
MPAI-A31505M3 5002) 2097-V31PR2-xx
MPAI-A33005M3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-A34505M3 353 (14)
MPAI-A4150RM3
— 29(11)
MPAI-A4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-A4450RM3 | 196 (7,6) 2097-V33PR5-10
10,89 27,44 043 9097-V32PR4
MPAI-A41505M3 - -XX
—1 559(22)
MPAI-A43005M3 3670 (325) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-A44505M3 393(15)

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen (Kugelrollspindel) mit Kinetix 300/350-Antrieben (200-V-Klasse, dreiphasig)

Elektrozvlind Max. Dauerstillstands- Dauerstilstandskraft des Systems K?:&]S;ill:tands' Max. Stillstands- | Nennleistung EFEil:ha;:J%7350
ektrozylinder Drehzahl strom N kraft des Systems | Motorausgang Inetix :
Bestellnr. / A0S Systems N W Antriebe der
mmfs P 25°C 40 AO-Sp. 200-V-Klasse
MPAI-A2076(V1 1,80 890 (200) 706 (159) 4,50 022 2097-V33PR1-xx
MPAI-A2150CV3 305(12) 1446 (325)
—_— 2,47 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 (73)
561 039 2097-V33PR3-xx
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)
10,89 043 2097-V33PR5-xx
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 0,55 2097-V33PR6-xx
MPAI-ASx0EM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 33,40 13,122 (2950)

Leistungsspezifikationen (Rollengewinde) mit Kinetix 300/350-Antrieben (

200-V-Klasse, dreiphasig)

Elektrozylind Max. Dauerstillstands- Dauerstillstandskraft des Systems ls\l:?:r.nsttii(lelsstands- Max. Stillstands- | Nennleistung E'rei':hass:)goisso-
Be rozylinder Drehzahl strom N kraft des Systems | Motorausgang Inetix
estellnr. / A0S Systems N o Antriebe der
mm/s P 25 40°C A0-Sp. 200-V-Klasse
MPAI-A3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
2,87 8,90 0,27 2097-V33PR3-xx
MPAI-A30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-A3150RM3
— 29(M)
MPAI-A3300RM3 3781 (850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-A3450RM3 176 (6,9)
5061 14,14 0,39 2097-V33PR3-xx
MPAI-A31505M3
— 1 559(22)
MPAI-A3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-A34505M3 353 (14)
MPAI-A4150RM3
_79(M)
MPAI-A4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-A4450RM3 196 (7,6)
10,89 2744 043 2097-V33PR5-xx
MPAI-A41505M3
—1559(22)
MPAI-A43005M3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-A44505M3 393 (15)

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAI mit Kinetix 300/350-Antrieben
(400-V-Klasse)

Leistungsspezifikationen (Kugelrollspindel) mit Kinetix 300/350-Antrieben (400-V-Klasse, dreiphasig)

. Dauerstillstandskraft des Systems | Max. Stillstands- . . Dreiphasige
. Max. Dauerstillstands- Max. Stillstands- | Nennleistung o r
Elektrozylinder Drehzahl strom N strom des kraft des Systems | Motorausgang K'"e.t'x 300/350-
Bestellnr. / A0S Systems N W Antriebe der
mm/s P 25 40 A0-Sp. 400-V-Klasse
MPAI-B2076CV1 090 890 (200) 706 (159) 230 022
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 4,57 027 2097-V34PR3-xx
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-B3150CM3
—179(1)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 430 4448 (1000)
MPAI-B3450CM3 188(7,3)
2,81 039 2097-V34PR5-xx
MPAI-B3150EM3
— 559(22)
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 707 4003 (900)
MPAI-B3450EM3 376(15)
MPAI-B4150CM3
—179(1)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8,68 8896 (2000)
MPAI-B4450CM3 245(9,9)
5,61 043 2097-V34PR5-xx
MPAI-B4150EM3
— 559(22)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 14,14 7784 (1750)
MPAI-B4450EM3 491(19)
MPAI-BSxxxCM3 200(7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 8,48 13,345 (3000)
6,62 0,55 2097-V34PR6-xx
MPAI-BSxxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16,70 13,122 (2950)

Leistungsspezifikationen (Rollengewinde) mit Kinetix 300/350-Antrieben (400-V-Klasse, dreiphasig)

. . Dauerstillstandskraft des Systems | Max. Stillstands- . . : Dreiphasige
Elektrozylinder Max. Dauerstillstands N strom des Max. Stillstands- | Nennleistung Kinetix 300/350-
Drehzahl strom kraft des Systems | Motorausgang A
Bestellnr. / A0S Systems N W Antriebe der
mm’s P 25°C 40 A0-Sp. 400-V-Klasse
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237(278) 4862 (1093)
145 457 027 2097-V34PR3-xx
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3
—_— 29 (N)
MPAI-B3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176 (6,9)
281 7,07 039 2097-V34PR5-xx
MPAI-B31505M3
— 559(22)
MPAI-B33005M3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-B34505M3 353(14)
MPAI-B4150RM3
—_— 79 (N)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 196 (7,6)
5,61 144 043 2097-V34PR5-xx
MPAI-B41505M3
— 559(22)
MPAI-B4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B44505M3 393(15)

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere

Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der LDC-Series mit Kinetix 300-Antrieben

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300-Antrieben (200-V-Klasse, einphasig)

. . . . Bemessungslei- Einphasige
. Dauerstillstands- Dauerstillstandskraft | Max. Stillstands- Max. Stillstands- " —_ .
Linearmotor Max. Drehzahl strom des Systems strom des Systems | kraft des Systems stung des Linear- Kinetix 300-Antriebe
Bestellnr. m/s motors der
AO-Sp. N A0-Sp. N kW 200-V-Klasse @
2097-V33PR3
LDC-C030100-DHT 41...6,1 74..111(17...29 12,1 188 (42) 037...0,55 2097-V32PR2
2097-V31PR2
10.0(32.8)
LDC-C030200-DHT 81...122 23 iy
148...222(33...50) 375 (84) 074..1M
[.DC-C030200-EHT 41...6,1 12,1 2097-V33PR3
2097-V32PR2
LDC-C050100-DHT 39...59 119...179(27...40) n,7 302 (68) 0,59...0,89 2097-V31PR2
LDC-C050200-DHT 79...118 83 iy
10,0(32,8) 240...359 (54...81) 600 (135) 1,20...1,79
[.DC-C050200-EHT 39...59 11,6 2097-V33PR3
2097-V32PR2
[.DC-C050300-EHT 39...59 363...544(82...122) 12,0 941(212) 181...2,72 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
10,0(32,8) 2097-V32PR2
[.DC-C075300-EHT 38...57 523...784(117...176) | 119 1368 (308) 261...392 2097-V31PR2
697...1045
[DC-C075400-EHT 7,7...115 (157...235) 23,7 1824 (410) 348...522 2097-V33PR5
2097-V32PR4
[DC-C100300-DHT 11,1...16,7 343
(617 5 192]72) 1767 397) 337...506 2097-V33PR3
[DC-CT00300-EHT 100 32,8) 37...56 "' 1,4 2097-V32PR2
o 2097-V31PR2
899...1349 2097-V33PR5
[DC-C100400-EHT 74..117 (202...303) 228 2356 (530) 4/49...6,74 2097-V32PR4

(1) Die Werte stellen den Bereich zwischen keiner Kiihlung (niedriger Wert) und Wasserkiihlung (hoher Wert) dar.

(2)  Die ausgewahlten Antriebe sind fiir Motoren ohne Kilhlung vorgesehen.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Rockwell Automation-Publikation KNX-SG001D-DE-P - Mai 2018



Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300-Antrieben (200-V-Klasse, dreiphasig)

. . . . Bemessungslei- N
. Max. Dauerstillstands- Dauerstillstandskraft | Max. Stillstands- | Max. Stillstands- | Dreiphasige
kl:;iim?tor Drehzahl strom des Systems strom des Systems | kraft des Systems :t‘g?grges Linear Kinetix 300-Antriebe
: m/s A0-Sp. N A0-Sp. N W der 200-V-Klasse ¥
[.DC-C030100-DHT 41...6,1 74...111(17...25) 121 188 (42) 0,37...0,55 2097-V33PR3
1DC-C030200-DHT 10.0(32.8) 81...12,2 243 2097-V33PR5
148...222(33...50) 375(84) 0,74..1.1
[.DC-C030200-EHT 41...6]1 121 2097-V33PR3
[DC-C050100-DHT 39...59 119...179(27...40) 1,7 302 (68) 0,59...0,89 2097-V33PR3
[DC-C050200-DHT 79..1M8 233 2097-V33PRS
240...359 (54...81) 600 (135) 1,20...1,79
L DC-C050200-EHT 10,0 (32,8) 39...59 11,6 2097-V33PR3
[ DC-C050300-DHT 1n8...17,7 359 2097-V33PR6
363...544(82...122) 941(212) 181...2,72
LDC-C050300-EHT 39...59 120 2097-V33PR3
1 DC-C075200-DHT 7,7..15 229 2097-V33PR5
348...523(78...117) 882 (198) 174...2,61
[DC-C075200-EHT 38...57 15 2097-V33PR3
1 DC-C075300-DHT 15...17,2 35,6 2097-V33PR6
10,0 (32,8) 523...784(117...176) 1368 (308) 261...392
[DC-C075300-EHT 38...57 19 2097-V33PR3
[ DC-C075400-DHT 153...230 697, 1045 474 0 P~ 2097-V33PR6
(157...235) (H0) e
[DC-C075400-EHT 7,7...115 23,7 2097-V33PRS
[DC-C100300-DHT 1,1...16,7 343 2097-V33PR5
6741012 1767 (397 337...506
(152...221 697 AT 5
[DC-C100300-EHT 37...56 14 2097-V33PR3
—1100(328)
[ DC-C100400-DHT 14.8...22,2 45,7 2097-V33PR6
89,1399 2356 (530 409...674
(202...303) (530) ...6
[DC-C100400-EHT 74,11 228 2097-V33PRS
1281...1922
[DC-C150400-DHT 10,0 (32,8) 141...211 088, 43)) 45, 3498 (786) 6,40...9,61 2097-V33PR6

(1) Die Werte stellen den Bereich zwischen keiner Kiihlung (niedriger Wert) und Wasserkiihlung (hoher Wert) dar.

(2)  Die ausgewahlten Antriebe sind fiir Motoren ohne Kiihlung vorgesehen.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Rockwell Automation-Publikation KNX-SG001D-DE-P - Mai 2018



Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300-Antrieben (400-V-Klasse, dreiphasig)

. . . . Bemessungslei- Dreiphasige
Dauerstillstands- Dauerstillstandskraft | Max. Stillstands- Max. Stillstands- o e v
Linearmotor Bestellnr. Max. Drehzahl strom des Systems M strom des Systems | kraft des Systems stung des Linear- Kinetix 300-
s AO-S N AO-S N motors Antriebe der
P P kw 400-V-Klasse
LDC-C030100-DHT 41,6/ 74..11(17...29) 21 188 (42) 037...0,55 2097-V34PR5
LDC-C030200-DHT 100 32,8) 81...122 %3 2097-V34PR6
] 148...222(33...50) 375 (84) 074,111 e
LDC-C030200-EHT 41,6 21 2097-V34PR5
LDC-C050100-DHT 39...59 19..179(27..40) | 117 302 (68) 059...089 2097-V34PRS
LDC-C050200-DHT 79..118 33 2097-V34PR6
e 240..359 (4. 81) 600 (135) 120...1,79 e
LDC-C050200-EHT 10032,8) 39...59 16 2097-V34PRS
[DC-C050300-DHT 18..177 359 2097-V34PR6
] 363...544(82...122) 941(212) 181...272 e
LDC-C050300-EHT 39...59 120 2097-V34PRS
[DC-C075200-DHT 77,115 229 2097-V34PR6
i 348,523 (78...117) 882 (198) 174...261 e
LDC-CO75200-EHT 38...57 15 2097-V34PRS
LDC-CO75300-EHT 100(328) 38...57 523..784(117...176) | 11,9 1368 (308) 261..392 2097-V34PRS
LDC-C075400-EHT 77..115 ?]9577 : '%‘55) B7 1824 (410) 348..52 2097-V34PR6
LDC-CT00300-EHT 37..56 ?]7;‘2 : '1% 114 1767 (397) 337...506 2097-V34PR5
100 32,8)
899. 1349
LDC-C100400-EHT 74111 238 2356 (530) 449.. 6,74 2097-V34PR6
(202...303)
1281...1922
LDC-C150400-EHT 100 32,8) 70...106 08845 26 3498 (786) 6,40...961 2097-V34PR6

(1) Die Werte stellen den Bereich zwischen keiner Kiihlung (niedriger Wert) und Wasserkiihlung (hoher Wert) dar.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen der LDL-Series mit Kinetix 300-Antrieben (200-V-Klasse)

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300-Antrieben (200-V-Klasse, einphasig)

Linearmotor
Bestellnr.

Max. Drehzahl
m/s

Dauerstillstands-
strom

A0-Sp.

Dauerstillstandskraft
des Systems
N

Max. Stillstands-
strom des Systems
A0-Sp.

Max. Stillstands-
kraft des Systems

Bemessungslei-
stung des Linear-
motors

kw

Einphasige Kinetix
300-

Antriebe der
200-V-Klasse

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

031

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

6,0

30

126(28)

199

99

0,63

30

72(16)

99

036

2097-V33PR5
2097-V32PR4

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

6,0

30

144 (32)

199

99

479 (108)

072

2097-V33PR5
2097-V32PR4

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

LDL-NO50120-DHT

LDL-N050240-DHT

LDL-N050240-EHT

LDL-N050360-DHT

LDL-NO50360-EHT

LDL-NO50480-EHT

LDL-T050120-DHT

LDL-T050240-DHT

LDL-T050240-EHT

LDL-T050360-DHT

LDL-T050480-EHT

10,0 (32,8)

2,7

96 (22)

0,48

2097-V33PR1
2097-V32PRO
2097-V31PRO

55

2,7

191(43)

181

91

635 (143)

095

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

2097-V33PR1
2097-V32PRO
2097-V31PRO

8,2

2,7

287 (65)

27,2

91

952 (214)

2097-V33PR5
2097-V32PR4

2097-V33PR1
2097-V32PRO
2097-V31PRO

383 (86)

1269 (285)

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

2,7

110(25)

364 (82)

2097-V33PR1
2097-V32PRO
2097-V31PRO

55

2,7

220 (49)

728 (164)

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

2097-V33PR1
2097-V32PRO
2097-V31PRO

8.2

329(74)

1093 (246)

2097-V33PR5
2097-V32PR4

55

439(%9)

1457 (327)

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

LDL-N075480-DHT

LDL-NO75480-EHT

LDL-T075480-DHT

LDL-T075480-EHT

10,0 32,8)

99

49

519(117)

16,4

1723 (387)

2,59

2097-V33PR5
2097-V32PR4

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

99

49

596 (134)

328

16,4

1977 (444)

298

2097-V33PR5
2097-V32PR4

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Leistungsspezifikationen mit Kinetix 300-Antrieben (200-V-Klasse, dreiphasig)

. . . . Bemessungslei- Dreiphasige
. Dauerstillstands- Dauerstillstandskraft | Max. Stillstands- Max. Stillstands- X L
Linearmotor Max. Drehzahl strom des Systems strom des Systems | kraft des Systems stung des Linear- Kinetix 300-
Bestellnr. m/s 4055 N A0S N motors Antriebe der
P P KW 200-V-Klasse
[ DL-N030120-DHT 30 63 (14) 99 209 (47) 031 2097-V33PR3
[ DL-N030240-DHT 6,0 199 2097-V33PRS
126 (28) 417 (94) 0,63
[ DL-N030240-EHT 30 99 2097-V33PR3
10,0 (32,8)
LDL-T030120-DHT 30 72 (16) 99 239 (54) 0,36 2097-V33PR3
[ DL-T030240-DHT 6,0 19,9 2097-V33PRS
144 (32) 479 (108) 0,72
L DL-T030240-EHT 3,0 99 2097-V33PR3
[ DL-N050120-DHT 2,7 9% (22) 9,1 317(71) 0,48 2097-V33PR1
L DL-N050240-DHT 55 18,1 2097-V33PR3
191 (43) 635 (143) 0,95
[ DL-N050240-EHT 2,7 91 2097-V33PR1
L DL-N050360-DHT 8,2 27,2 2097-V33PRS
287 (65) 952 (214) 143
L DL-N050360-EHT 2,7 91 2097-V33PR1
L DL-N050480-DHT 10,9 36,3 2097-V33PR6
_ 383 (86) 1269 (285) 191
L DL-N050480-EHT 10,0 (32,8) 55 18,1 2097-V33PR3
[ DL-T050120-DHT 2,7 110(25) 9,1 364 (82) 0,55 2097-V33PR1
LDL-T050240-DHT 55 18,1 2097-V33PR3
220 (49) 728 (164) 1,10
[ DL-T050240-EHT 2,7 91 2097-V33PR1
LDL-T050360-DHT 8,2 329 (74) 27, 1093 (246) 1,64 2097-V33PRS
[ DL-T050480-DHT 10,9 36,3 2097-V33PR6
_ 439 (99) 1457 (327) 2,19
L DL-T0O50480-EHT 55 18,1 2097-V33PR3
[ DL-NO75480-DHT 9,9 328 2097-V33PR5
_ 519(117) 1723 (387) 2,59
LDL-NO75480-EHT 49 16,4 2097-V33PR3
10,0 (32,8)
L DL-T075480-DHT 99 328 2097-V33PR5
596 (134) 1977 (444) 2,98
LDL-T075480-EHT 49 16,4 2097-V33PR3

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 40 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 300- und Kinetix 350- EtherNet/IP-Servoantriebe

Notizen:
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Kinetix 3-Komponentenservoantriebe

Der Kinetix 3-Komponentenservoantrieb bietet eine kostenglnstige
Achssteuerungslosung fur kleinere Anwendungen mit wenigen Achse
Der Kinetix 3-Servoantrieb bietet genau das richtige Maf3 an
Steuerungsfunktionen fur die Anwendung, herunterladbare
Konfigurationssoftware sowie eine automatische Erkennung von
Motoren. Damit ist er eine benutzerfreundliche und zugleich
kostenglnstige Achssteuerungsldsung. Dank seiner kompakten GroRe
und niedrigeren Leistungsbereiche eignet er sich optimal fir eine
Vielzahl von Anwendungen wie Indexierungstische,
Medikamentenherstellung, Automatisierungseinrichtungen fur Labors
sowie Halbleiterverarbeitung.

Kinetix 3-Servoantriebe - Leistungsmerkmale

« Einachsige Losung fir Achssteuerungsanwendungen mit niedriger Komplexitat (mit oder ohne SPS)

« Schnittstellen fir Indexierungs-, Analog-, Geschwindigkeitssollwert- und Impulsfolgebefehle

« Ausflhrung der Indexierung an bis zu 64 Punkten mithilfe serieller Kommunikation oder Gber digitale /A
« 170 bis 264 V AC (200-V-Klasse), einphasig oder dreiphasig

« Antriebskonfiguration Uber kostenlose, herunterladbare Ultraware-Software

«  Modbus-RTU-Steuerung mit Connected Components Building Blocks (CCBB)

« Programmierbare MicroLogix™ 1100- oder 1400-Logiksteuerung (SPS) mit Software RSLogix 500®

« Programmierbare Micro830°- oder Micro850°-Logiksteuerung (SPS) mit Software Connected Components
Workshop

Kinetix 3-Servoantriebe - Komponenten

Kinetix 3-Servoantriebssysteme bestehen aus den folgenden erforderlichen Komponenten:
« Ein 2071-Axxxx-Servoantrieb
« Ein Rotationsmotor, Linearmotor oder Linearaktor
« Ein Motorleistungs- und -rckfihrungskabel
« Eine 2071-TBMF-Anschlussplatine (erforderlich fir Ruckfihrungskabel mit freiliegenden Litzendrahten)

Kinetix 3-Servoantriebssysteme kénnen auch die folgenden optionalen Komponenten umfassen:
« Eine 2071-TBIO-Anschlussplatine als Steuerungsschnittstelle (24 Stifte zuganglich)
« Ein 2090-DAIO-D50xx-Anschlusskabel (50 Stifte zuganglich)
« Serielle Steuerungs- und Konfigurationskabel der Serie 2090
« AC-Netfilter der Serie 2090-XXLF-TCxxx

Einen Vergleich der Leistungsmerkmale der verschiedenen Antriebsfamilien finden Sie unter Servoantriebe ab Seite 29.
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Kinetix 3-Komponentenservoantriebe

Kinetix 3-Servoantriebe - Auswahl

Bestellnr. Eingangsspannung Dauerausgangsleistung /l:z:)ljse;ausgangsstrom

2071-APO 50 W 0,85

2071-AP1 100 W 1,56
————— 240V ACeffektiv, einphasig

2071-AP2 200W 2,40

2071-AP4 400 W 4,67

2071-AP8 240 V AC effektiv, einphasig oder dreiphasig 800 W 7,07

2071-A10 1,0 kw 9,90
———1 240V ACeffektiv, dreiphasig

2071-A15 1,5 kw 13,99

Spezifikationen der Kinetix 3-Antriebsmodule, die nicht in dieser Publikation enthalten sind, finden Sie in der Publikation
KNX-TDQQ3, Kinetix Servo Drives Technical Data.

Typische Hardwarekonfigurationen

Diese Hardwarekonfigurationen veranschaulichen die typische Anwendung von Servoantrieben, Motoren, Aktoren und
Achssteuerungszubehdrteilen, die fir Kinetix 3-Antriebssysteme verflugbar sind.

Kinetix 3-Servoantriebssystem

Dreiphasige
Eingangsleistung
Netz- I I I
trenn- 2071-Axox
schalter Kinetix 3-Servoantrieb
2090-XXLF-TCoux
Schaltkreisschutz AC-Netzfilter (optionale E/A-Anschlussplatine
Ausstattung) 2071-TBI0
(optionales Modul)
Motor-Feedback-Anschlussplatine
2071-TBMF
fam - (optionales Modul)
1] L
CY ) @ j Motorleistungskabel
i i der Serie 2090 Motorriickfiihrungskabel
—— > g ) der Serie 2090
o: [ |

Integrierte Lineareinheiten der MP-Series™
(Abbildung zeigt Direktantriebseinheit MPAS-Axxxx-)

Linearmotoren der LDC-Series™

ES28 Rotationsmotoren der TL-Series™ (7
(Abbildung zeigt Linearmotor LDC-Cexnex) Eq j (Abbildung zeigt Motor TLY-Axcor

Linearmotoren der LDL-Series™ . Linear-Thruster der LDAT-Series
(Abbildung zeigt Linearmator LDL-xxxxxxx) (nur LDL-Sxxooux-xBx-Linear-Thruster) ‘ ol o o® °

(1) Filr Rotationsmotoren der TL-Series (Serie TL und TLY) ist die Anschlussplatine 2071-TBMF mit 3,6-V-Lithiumbatterie (nicht im Lieferumfang enthalten) erforderlich, um die absolute Positionsreferenz beibehalten
2ukonnen. Fiir andere Kinetix 3-kompatible Motoren und Aktoren st die Anschlussplatine fiir Feedbackanschliisse mit freiliegenden Litzendrahten erforderlich, nicht jedoch die Batterie.
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Kinetix 3-Komponentenservoantriebe

Typische Kommunikationskonfigurationen

Serielle Steuerungs- und Konfigurationskabel der Serie 2090 sind fiir die Programmierung lhres Antriebs und Ihrer
Steuerung erhaltlich.

Kinetix 3-Konfiguration (ASClI-Steuerung)

. ) Ar?f”_ 1766-L3200¢
ommunikationsanschluss MicroLogix 1400
2090-CCMPCDS-23AAxx (RS-2320) Steuerung
2071-Axr Programmierkabel
Kinetix 3-Antrieb (nur Programmierung) °

Software Ultraware
(Version 1.80 oder hher)

Kinetix 3-Konfiguration (Modbus-Steuerung)

Nichtisolierter
serieller Kommunikationsanschluss

o )
7 0

g ¥ 1766-132x0¢

° 1 MicroLogix 1400-Steuerung (*
- 577 R 9

2090-CCMPCDS-23AAxx
Programmierkabel (nur Programmierung)

I
|
: Pane\_View‘"” _Componem
X ] Ethernet-Kabel 1585)-M8CBJM-x (abgeschirmt) Anzeigeterminal
X Software RSLogix 500
I
! 2090-CCMCNDS-48AAXx
X Steuerungskabel
I
S
2090-CCMDSDS-48AAXX
Antrieb-zu-Antrieb-Kabel 2071-Aex
207-Aoe Kinetix 3-Antriebe
Kinetix 3-Antrieb
(1) Konnte auch eine MicroLogix 1100-Steuerung sein (Bestellnummer 1763-L16xxx).
Kinetix 3-Konfiguration (Kommunikationsmodul 2080-SERIALISOL)
2080-L30xx000 Isoliertes serielles Kommunikationsmodul
Speicherprogrammierbare Micro830-Steuerung (Darstellung mit 24 Punkten) [ 2080-SERIALISOL
2071-An || C——1
Kinetix 3-Antrieb 2090-CCMPCDS-23AAxx
Programmierkabel (nur Programmierung) v
== = ok
A i i
& &
<] CSoﬁware Cocvﬂeitid Entfernen Sie den Kabelanschluss und
T omponents Workshop verdrahten Sie die freiliegenden
Zoggigﬁmfyiiaﬁfmx Litzendrahte mit dem
g seriellen Kommunikationsmodul.
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Kinetix 3-Komponentenservoantriebe

Drehbewegung - Leistungsspezifikationen

Diese Rotationsmotorfamilien sind kompatibel mit Kinetix 3-Servoantrieben.

Rotationsmotorfamilie Seite
Motoren mit geringer Eigentragheit der TL-Series (Serie TLY) 188
Motor mit geringer Eigentragheit der TL-Series (Serie TL) 189

Informationen zu Kinetix 3-Antriebssystemkombinationen mit einer Auswahl an Kabelbestellnummern und Drehmoment/
Drehzahl-Kurven finden Sie in der Publikation GMC-RMQQS5, Kinetix 3 Drive Systems Design Guide.

IMPORTANT Diese Systemkombinationen umfassen nicht alle moglichen Motor/Antriebs-Kombinationen. Bitte
Uberprifen Sie die Kompatibilitédt mithilfe der Software Motion Analyzer. Rufen Sie folgende Website auf,
um auf Motion Analyzer zuzugreifen: https.//motionanalyzerrockwellautomation.com.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie TLY mit Kinetix 3-Antrieben

Leistungsspezifikationen (ohne Bremse) mit Kinetix 3-Antrieben

Motor Nenndrehzahl | Max. Drehzahl Etargﬁlrstillstands— &aou;::ﬂ"m"ds' gliial)l(s.tandsstrom rsr?(;;ztezlzzemsmo- m%t;:ﬁ?::;é Kinetix 3-Antrjebe
Bestellnr. U/min U/min A0Sp. Nm (bin) :%s gystems iystenjs W der 200-V-Serie
p. m (Ibin)
TLY-A120x 5000 1,03 0,181(1,60) 2,50 0,36 (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) 7,90 148 (13,1) 035 2071-AP4
TLY-A230x 5000 550 1,30(11,5) 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) Gilt fiir TLY-AxxxT-H-Motoren mit Inkremental-Feedback. Die TLY-AxxxP-B-Motoren mit hochaufldsenden Absolut-Encodern sind fiir 5000 U/min ausgelegt.
Leistungsspezifikationen (mit Bremse) mit Kinetix 3-Antrieben
Motor Nenndrehzahl | Max. Drehzahl Ete:g;enrstillstands- rl;aouI:::;itllstands- gﬂt?l)l(s.tandsstrom ?l!);:‘z‘eer:‘lt)rggnss- 2{"‘:‘2);275'?:;9 Kinetix 3-Antrjebe
Bestellnr. U/min U/min A0Sp. \m (Ibin) zeos SSystems ;ysten_ls W der 200-V-Serie
p. m (Ibin)

TLY-A120x 5000 093 0,163 (1,44) 250 0,36 (3,20) 0077 2071-AP1

TLY-A130x 5000 60001 1,67 0,293 (2,59) 4,90 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 100 2,94(26,0) 248 7,00 (63,0) 0,66 2071-AP8
TLY-A310M 3900 4500 10,0 361319 30,0 9,0(79,6) 0,90 2071-A10

(1) Gilt fir TLY-AxxxT-H-Motoren mit Inkremental-Feedback. Die TLY-AxxxP-B-Motoren mit hochaufldsenden Absolut-Encodern sind fiir 5000 U/min ausgelegt.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 3-Komponentenservoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie TL mit Kinetix 3-Antrieben

Leistungsspezifikationen (ohne Bremse) mit Kinetix 3-Antrieben

Motor Nenndrehzahl | Max. Drehzahl Etz:gfl:stillstands- E;l::zslﬂllstands : g?l)l(étandsstrom f‘?;;ztezt;;emsmo— m?]t; :ﬁ::f;é Kinetix 3-Antriebe
Bestellnr. U/min U/min AO-5. Nm (bin) X%s SSystems ;vstems W der 200-V-Serie

p. m (Ibin)
TL-A120P 5000 1,03 0,181(1,60) 2,50 0,36 (3,20) 0,086 2071-AP1
TL-A130P 5000 1,85 0,325(2,88) 4,90 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 550 1,30(11,5) 155 3,05(27,0) 0,44 2071-AP4
TL-A2540P 4575 10,0 2,94(26,0) 248 7,10 (63,0) 0,86 2071-AP8
TL-A410M 4500 4500 155 542 (48,0) 34 13,0 (115,0) 20 2071-A15

Leistungsspezifikationen (mit Bremse) mit Kinetix 3-Antrieben

Motor Nenndrehzahl | Max. Drehzahl Eti::)l:: stillstands- Ir)na:)l::res:illstands- th?;(I.“St(;I!:tands— rsrfg‘ztezl;;emsmo— m%t; :IZ?:?E:;; Kinetix 3-Antriebe
Bestelinr. U/min U/min A0-Sp. Nm (Ibin) iyos_t;ms ;ysten_ls W der 200-V-Serie

p. m (Ibin)
TL-A120P 5000 093 0,163 (1,44) 2,50 0,36 (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 305 0,757 (6,70) 7,90 1,48 (13,10) 0,24 2071-AP4
TL-A230P 4250 4,95 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) 34 13,0 (115,0) 1,80 2071-A15

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Linearbewegung - Leistungsspezifikationen

Diese linearen Achssteuerungsfamilien sind kompatibel mit Kinetix 3-Servoantrieben.

Familie Seite
Integrierte Linearantriebe der L DAT-Series 190
Integrierte Lineareinheiten der MP-Series (Serie MPAS) 193
Linearmotoren der LDC-Series mit Eisenkern 193
Linearmotoren der LDL-Series ohne Eisenkern 194

Informationen zu Kinetix 3-Antriebssystemkombinationen mit einer Auswahl an Kabelbestellnummern und Kraft/

Geschwindigkeits-Kurven finden Sie in der Publikation GMC-RMOQ05, Kinetix 3 Drive Systems Design Guide.

IMPORTANT Diese Systemkombinationen umfassen nicht alle moglichen Aktor/Antriebs-Kombinationen. Bitte
Uberprifen Sie die Kompatibilitédt mithilfe der Software Motion Analyzer. Rufen Sie folgende Website auf,

um auf Motion Analyzer zuzugreifen: https://motionanalyzer.rockwellautomation.com.
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Kinetix 3-Komponentenservoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der LDAT-Series mit Kinetix 3-Antrieben

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 30) mit Kinetix 3-Antrieben

. . . Max. Max. S
. Max. Geschwin- | Dauerstillstandsstrom Dauerstillstandskraft . : Nennausgang Kinetix 3-
Iél:set::l-llr\ruster digkeit 230 VAC | des Systems des Systems (Sigllzta;:g;‘sstrom zgilétas't‘g;‘traﬂ 230VAC Antriebe
: mis AO-Sp. N 4 4 KW der 200-V-Klasse
AO-Sp. N
LDAT-5031010-DBx 24 0,20
L DAT-5031020-DBx 31 0,25
48 81(18) 122 168 (38) 2071-AP8
LDAT-5031030-DBx 35 0,29
L DAT-5031040-DBx 38 031
LDAT-5032010-DBx 31 0,44
| DAT-5032020-DBx 41 0,52
74 243 2071-A10
L DAT-5032030-DBx 4,7 0,59
L DAT-5032040-DBx 50 0,63
126 (28) 336/(76)
LDAT-5032010-EBx 31 0,40
| DAT-5032020-EBx 41 0,47
37 12,2 2071-AP8
LDAT-5032030-EBx 4,7 0,52
| DAT-5032040-EBx 50 0,55
L DAT-5033010-DBx 35 0,67
L DAT-5033020-DBx 4,7 0,88
11 36,5 2071-A15
LDAT-5033030-DBx
50 0,95
L DAT-5033040-DBx
190 (43) 504 (113)
LDAT-5033010-EBx 35 0,55
L DAT-5033020-EBx
37 12,2 2071-AP8
LDAT-5033030-EBx 44 0,65

LDAT-5033040-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen (BaugrofB3e 50) mit Kinetix 3-Antrieben

Max.

Max.

e | SOOI | e | s sl | it | S| S
m/s A0-Sp. N A0-Sp. N kw der 200-V-Klasse

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
L DAT-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

L DAT-5052030-DBx 6,2 22,7 2071-AP8
LDAT-5052040-DBx 5,00 251(56) 727 (163) 1,01

L DAT-5052050-DBx

LDAT-5052010-EBx

i 26 31 14 0,50 2071-AP4

bis
LDAT-5052050-EBx
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Kinetix 3-Komponentenservoantriebe

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 50) mit Kinetix 3-Antrieben (Fortsetzung)

Max.

Max.

A Max. Geschwin- | Dauerstillstandsstrom Dauerstillstandskraft - - Nennausgang Kinetix 3-

I;:;::IIT‘Ir\ruster digkeit 230 VAC | des Systems des Systems 32:';“;::;5:'0"' 32:I§tasrtl:l;ksraft 230VAC Antriebe
: m/s A0-5p. N i 0753’ i ¥ kw der 200-V-Klasse
LDAT-5053010-DBx 41 131
LDAT-5053020-DBx 50 153
94 342 2071-A10

LDAT-5053030-DBx
bis 50 378 (85) 1093 (246) 153
LDAT-5053050-DBx
LDAT-5053010-EBx
bis 17 3,1 4 047 2071-AP4
LDAT-5053050-EBx
LDAT-5054010-DBx 44 1,87
LDAT-5054020-DBx 124 45,5 2071-A15
bis 50 2,05
LDAT-5054050-DBx 509 (114) 1453 (327)
LDAT-5054010-EBx

i 26 6,2 27 1,02 2071-AP8

bis
| DAT-5054050-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen (BaugrofB3e 70) mit Kinetix 3-Antrieben

Max. Geschwin- . . Max. Max. N
Linear-Thruster digkeit Dauerstillstandsstrom Dauerstillstandskraft stillstandsstrom | Stillstandskraft Nennausgang Kinetix 3-
Bestellnr. 230VAC des SSystems des Systems des Systems des Systems §3 OVAC ﬁntrzlgg?V-Kl
m/s A0-Sp. N A0O-Sp. N W er asse

LDAT-5072010-DBx
bis 35 60 2,0 1,03 2071-AP8
LDAT-5072070-DBx

364(82) 1055 (237)
LDAT-5072010-EBx
bis 17 30 11,0 047 2071-AP4
LDAT-5072070-EBx
LDAT-5073010-DBx
bis 35 90 328 157 2071-A10
LDAT-5073070-DBx

554 (125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EBx
bis 1,2 30 109 041 2071-AP4
LDAT-5073070-EBx
LDAT-5074010-DBx
bis 35 19 435 2,08 2071-A15
LDAT-5074070-DBx

730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EBx
bis 18 60 217 095 2071-AP8
LDAT-5074070-EBx
LDAT-5076010-EBx
bis 18 9,1 1122(252) 332 3189 (717) 1,45 2071-A10

LDAT-5076070-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 3-Komponentenservoantriebe

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 100) mit Kinetix 3-Antrieben

Max. Geschwin- . : Max. Max. S
Linear-Thruster digkeit 3:;';;581;";::""55"0"1 3:;';’;?;;'{;?""5“3& Stillstandsstrom | Stillstandskraft 2‘;3 I\IITCS gang klr:‘t?:e!)l(ag
Bestellnr. 230VAC AO-Sp. N des Systems des Systems " der 200-V-Klasse
m/s A0-Sp. N
LDAT-5102010-DBx
bis 26 57 210 0,96 2071-AP8
LDAT-5102090-DBx
456 (103) 1289 (290)
LDAT-5102010-EBx
bis 13 29 10,5 0,42 2071-AP4
LDAT-5102090-EBx
LDAT-S103010-DBx
bis 27 8,6 315 1935 (435) 147 2071-A10
LDAT-5103090-DBx
702 (158)
LDAT-S103010-EBx
bis 09 29 10,5 1388 (312) 0,30 2071-AP4
LDAT-5103090-EBx
LDAT-S104010-DBx
bis 27 1n5 42,0 2,07 2071-A15
LDAT-5104090-DBx
929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104010-EBx
bis 13 57 21,0 0,86 2071-AP8
LDAT-S104090-EBx
LDAT-5106010-EBx
i 13 8,6 1403 (315) 315 3871 (870) 1,28 2071-A10

bis
LDAT-S106090-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen (BaugréBe 150) mit Kinetix 3-Antrieben

Max. Geschwin- . . Max. Max. N
Linear-Thruster digkeit gzg‘g;sstt'e"r;t:"d“"°'“ 3:;‘3?;;'{;‘:“""‘”“ Stllstandsstrom | Siltandskraft | hentausoang | Kinetix-
Bestelinr. 230VAC AO-5p. N des Systems des Systems KW der 200-V-Klasse
m/s A0-Sp. N

LDAT-5152010-DBx
bis 18 53 19,5 1799 (404) 0,87 2071-AP8
LDAT-5152090-DBx

643 (145)
LDAT-5152010-EBx
bis 09 2,7 98 1679 (377) 0,34 2071-AP4
LDAT-5152090-EBx
LDAT-5153010-DBx
bis 18 8,0 978 (220) 291 2680 (602) 133 2071-A10
LDAT-5153090-DBx
LDAT-5153010-EBx
bis 18 10,7 391 3597 (809) 1,78 2071-AP4
LDAT-5153090-EBx

1306 (294)
LDAT-5154010-DBx
bis 09 53 19,5 3383 (761) 0,70 2071-A15
LDAT-5154090-DBx
LDAT-S154010-EBx
bis 18 16,3 59,4 5469 (1229) 2,71 2071-AP8
LDAT-5154090-EBx

1997 (449)
LDAT-S156010-EBx
bis 09 8,1 19,8 5110 (1149) 1,05 2071-A10

LDAT-5156090-EBx

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 3-Komponentenservoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der Serie MPAS mit Kinetix 3-Antrieben

. . Max. Stillstands- | Max. Stillstands- .
Lineareinheit Bestellnr. Max. Drehzahl Is)targ:stlllstands— dD::su grssttlelelr;t: néslealt strom des kraft des m::lr:ﬁ:ugg Kinetix 3-Antriebe
. mm/s 805 N Y Systems Systems W gang der 200-V-Serie
P AO-Sp. i (Ib in)
MPAS-A6xxxB-ALMO2C 53 105 (23,6) 15,8 359(80,7) 032
MPAS-A6xxxB-ALMS2C 47 83,0(18,7) 14,2 312(70,1) 0,29
MPAS-ABXxxE-ALMO2C 70 189 (42,5) 18,5 456 (103) 0,53
5000 (200) " 2071-AP8
MPAS-A8XxxE-ALMS2C 6,3 159 (35,7) 16,7 399 (89,7) 0,48
MPAS-A9xxxK-ALMO2C 67 285 (64,1) 183 680 (153) 0,77
MPAS-A9xxxK-ALMS2C 6,1 245 (55,1) 16,5 601(135) 0,69

(1) Aufgrund der kurzen Verfahrwege vieler dieser Einheiten und der erforderlichen Distanz zum Erreichen einer Hichstgeschwindigkeit von 5000 mm/s, ist die Hochstgeschwindigkeit dieser Einheiten oft geringer als
5000 mmy/s. Informationen zur Héchstgeschwindigkeit jeder dieser Lineareinheiten abhdngig von der Hublange finden Sie in der Publikation KNX-TD0O02, Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der LDC-Series mit Kinetix 3-Antrieben

. . Max. Max. Bemessungslei-
Linearmotor Max. Drehzahl Etargre;‘rs'glllstands- ggélgrssttlellrztsandskraft Stillstandsstrom Stillstandskraft des | stung des Kinetix 3-Antriebe
Bestellnr. m/s A0S N Y des Systems Systems Linearmotors der 200-V-Serie
P £ 0-Sp. N KW
L.DC-C030100-DHT 41...6,1 74...111(17...25) 12,1 188 (42) 0,37...0,55 2071-AP4
LDC-C030200-DHT 10,0 (32,8) 81...12,2 243 2071-A10
_ 148...222 (33...50) 375 (84) 074..1.1
[.DC-C030200-EHT 41...6,1 12,1 2071-AP4
L.DC-C050100-DHT 39...59 119...179(27...40) n,7 302 (68) 0,59...0,89 2071-AP4
[.DC-C050200-DHT 79..18 233 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
[.DC-C050300-DHT Nng8...17,7 359 2071-A15
_ 363...544(82...122) 941(212) 181...2,72
[.DC-C050300-EHT 39...59 12,0 2071-AP4
[DC-C075200-DHT 7,7...115 229 2071-A10
_ 348...523(78...117) 882 (198) 1,74...2,61
[.DC-C075200-EHT 38...57 15 2071-AP4
LDC-C075300-DHT 15...17,.2 35,6 2071-A15
— 1100028 523...784(117...176) 1368 (308) 2,61...392
[DC-C075300-EHT 38...57 19 2071-AP4
LDC-C075400-DHT 153...230 697 1045 474 o P 2071-A15
(157...235) (410 T
[.DC-C075400-EHT 7,7...115 23,7 2071-A10
LDC-C100300-DHT 1,1...16,7 674, 1012 343 S — 2071-A15
ETvISTee— (152...227) 2 7.5
[DC-CT00300-EHT 3,7...56 1,4 2071-AP4
LDC-C100400-DHT 100(329) 148...22,2 899 1349 45,7 3% 5%0) w9 e 2071-A15
(202...303) e
[DC-C100400-EHT 74...111 228 2071-A10
1349...2023
LDC-CT100600-DHT 222...333 (303, 455) 68,5 3534 (794) 6,74...10,11 2071-A15
LDC-C150400-DHT 2071-A10
| 141,21, ggg 3 23922)2 452 3498 (736) 6,40...961
LDC-C150400-EHT 100(329) 2071-A15
1922...2882
[DC-C150600-DHT 11,317 (432, 6ag) 67,8 5246 (1179) 9,61...144 2071-A15

(1) Die Werte stellen den Bereich zwischen keiner Kiihlung (niedriger Wert) und Wasserkiihlung (hoher Wert) dar.

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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Kinetix 3-Komponentenservoantriebe

Leistungsspezifikationen fiir Motoren der LDL-Series mit Kinetix 3-Antrieben

. : . Max. Max. Bemessungslei-
Linearmotor Max. Drehzahl Etarg::stlllstands dD:;Jgrssttmtsandskraft Stillstandsstrom Stillstandskraft stung des Kinetix 3-Antriebe
Bestellnr. m/s 0.5 N Y des Systems des Systems Linearmotors der 200-V-Serie
P £0-Sp. N 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) 0,36 2071-AP4

LDL-T030240-DHT 6,0 199 2071-AP8
_ 144 (32) 479 (108) 072

LDL-T030240-EHT 30 99 2071-AP4

LDL-N050120-DHT 2,7 9% (22) 9,1 317(71) 0,43 2071-AP4

[DL-N050240-DHT 55 18,1 2071-AP8
_— 191 (43) 635 (143) 095

LDL-N050240-EHT 2,7 9,1 2071-AP4

LDL-N050360-DHT 8,2 27,2 2071-A10
_— 287 (65) 952 (214) 143

LDL-N050360-EHT 2,7 9,1 2071-AP4

LDL-N050480-DHT 10,9 36,3 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) 0,55 2071-AP4

LDL-T050240-DHT 55 181 2071-AP8
_ 220 (49) 728 (164) 1,10

LDL-T050240-EHT 2,7 9,1 2071-AP4

LDL-T050360-DHT 8,2 329 (74) 27,2 1093 (246) 1,64 2071-A10

LDL-T050480-DHT 109 363 2071-A15
_— 439(99) 1457 (327) 219

LDL-T050480-EHT 55 18,1 2071-AP8

LDL-N075480-DHT 99 328 2071-A15
_ 519(117) 1723 (387) 259

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 16,4 2071-AP8

Die Daten und Kurven zur Leistungsspezifikation stellen die nominale Systemleistung eines typischen Systems mit Motor bei 40 °C und Antrieb bei 50 °C Umgebungstemperatur sowie Nennnetzspannung dar. Weitere
Informationen zu Umgebungstemperatur und Netzbedingungen finden Sie unter Motion Analyzer.
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