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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

A propos des moteurs Kinetix VPC a service continu

Les moteurs de qualité alimentaire Kinetix” VPC sont dotés de codeurs absolus 4 haute résolution monotours ou multitours et sont disponibles
avec ou sans freins 24 V c.c. Ces servomoteurs sans balais compacts répondent aux exigences élevées des systémes de commande d’axe hautes
performances.

1l vous incombe d’inspecter 'équipement avant d’accepter la livraison du transporteur. Vérifiez les éléments que vous recevez par rapport a votre
bon de commande. Informez immédiatement le transporteur de tout dommage ou de tout élément manquant. Entreposez ou exploitez le moteur

dans un emplacement propre et sec, conformément aux Caractéristiques environnementales nominales, page 28.

ATTENTION : pour éviter les blessures corporelles et les détériorations du moteur, ne soulevez pas ou ne manipulez pas le moteur par I'arbre. Le capuchon de
I'arbre risquerait de se désolidariser et de provoquer la chute du moteur.

Description des références

AA A AA AN

Options usine

S = Joint d'arbre, standard (IP65)

Refroidissement

A = Convection naturelle

F = Ventilation forcée

Frein

2 =Sans frein

4=Frein24Vc.c.

Connecteur

1= Connecteur DIN SpeedTec unique a angle droit, orientable sur 325°

7 = Connecteur DIN SpeedTec unique a angle droit, orientable sur 180°
Clavette d’arbre

J = (lavette d'arbre

K = Arbre lisse

Signal de retour

S = codeur absolu mono-tour, 1024 sin/cos (protocole Hiperface)

M = codeur absolu multitours 1024 sin/cos (protocole Hiperface) M

Q= codeur absolu numérique multitours 23 bits, classé SIL2/PLd, voie de sécurité secondaire 12 bits (protocole Hiperface DSL)
Y = codeur absolu numérique multitours 25 bits (protocole numérique EnDat)

Vitesse nominale 9 ©)
9=1000 tr/min
A=1500 tr/min
B=2000 tr/min
D =3000tr/min

Longueur de la pile d’aimants (piles de 2, 3, 4, 5, 6 aimants) &
Diamétre de cercle de boulonnage (BCD) / Hauteur d'arbre (SH)
165 = CEI 165 mm BCD / SH 80 mm

215=CEI215mm BCD / SH 100 mm

300 = CEI300 mm BCD / SH 132 mm

Classe de tension

B=400V

Type de série

(= Service continu

Série

VP = Servomoteurs rotatifs a aimants permanents qui sont optimisés pour les valeurs nominales des onduleurs
Kinetix 5700.

(1) L'option codeur M est uniquement disponible sur les servomoteurs VPC-B3004x.

(2) Lahiérarchie des vitesses nominales sert uniquement a des fins de comparaison. Utilisez le logiciel Motion Analyzer et/ou les courbes de couple/vitesse de la publication KNX-RM010, « Kinetix 5700
Drive System Design Guide », pour dimensionner et sélectionner les moteurs en fonction de votre application.

(3) Reportez-vous aux sections Dimensions des moteurs VPC-B165xx, VPC-B215xx et VPC-B300xx (connecteur unique, avec ventilateur), page 9, et Dimensions des moteurs VPC-B165xx, VPC-B215xx
et VPC-B300xx (connecteurs alim. moteur/signal de retour, avec ventilateur), page 11, pour les changements de dimensions (L, LB, LD, LE et B) résultant du nombre d'empilages d'aimants et
du frein.
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Avant d'installer le moteur

Procédez a l'inspection du matériel et lisez les consignes relatives aux joints d’arbres, accouplements et poulies, ainsi qu’a la prévention des parasites
électriques.

1. Retirez précautionneusement le moteur de son emballage d’expédition.
Inspectez le moteur afin de vous assurer de I'absence de dommages.

Examinez I'absence de défauts au niveau de la carcasse du moteur, de 'arbre de sortie avant et du centrage de montage.

oW

Informez immédiatement le transporteur de tout dommage.

ATTENTION : N'essayez pas d’ouvrir et de modifier le moteur, hormis pour changer I'orientation du connecteur comme décrit a la page 6. Seul un technicien
Rockwell Automation qualifié peut effectuer I'entretien de ce moteur.

Retrait du capuchon d’arbre

Retirez le capuchon de protection installé sur 'arbre du moteur 4 la main ou en le repoussant a 'aide d’un tournevis. N'utilisez pas de marteau ou
d’autres outils qui pourraient endommager I'arbre du moteur.

Instructions de levage

1l est recommandé d’utiliser un palan, des sangles et des crochets en J avec fermoir verrouillable capables de supporter le poids maximal du moteur.

Lisez ces précautions avant de tentez de soulever 'alimentation de bus régénérative.

ATTENTION : Tous les équipements et le matériel utilisés pour lever le moteur doivent avoir les dimensions et les caractéristiques appropriées afin de lever et
de soutenir le poids du moteur en toute sécurité. Pour se préserver contre d’éventuels dégats matériels ou blessures corporelles :
«Inspectez la bonne fixation de toute la visserie et soulevez en utilisant tous les boulons a ceil ou les anneaux de levage fournis.

+ Leshoulons a ceil peuvent se dévisser pendant le levage. Avant le levage, contrdlez les boulons a ceil pour vérifier qu'ils sont serrés. Attachez |'équipement
de levage pour éviter qu'il ne tourne pendant le levage. Vous pouvez également soulever I'unité sur une plate-forme ou avec une élingue.

« Lesboulonsa ceil ou les anneaux de levage sont destinés a soulever uniquement le moteur et les accessoires montés en usine. Ne montez pas d'équipement
supplémentaire avant de soulever et de fixer le moteur.

- Ne montez pas d'équipement supplémentaire avant de soulever et de fixer le moteur.
«Vérifiez qu'aucune partie du moteur ou de I'équipement de levage n'entre en contact avec des conducteurs ou composants chargés électriquement.

- Ne soumettez pas le moteur a des accélérations ou décélérations rapides ou a des chocs provoqués par une montée, une descente, un balancement ou un
pivotement brusques d'un moteur suspendu pendant un levage.

« Empéchez le personnel (méme seulement une partie du corps) d'étre directement sous le moteur pendant un levage.

L’angle de levage formé par une corde ou une chaine de levage doit étre supéricur 4 45° par rapport a la verticale. La figure suivante illustre les
bonnes pratiques de cablage et de levage.

Directives de levage

45—

>1/2A

-—— A ——p

0 0
0 0
+— =

Pour des conditions inhabituelles, telles que le montage mural ou au plafond de moteurs horizontaux et I'installation de moteurs verticaux
expédiés en position horizontale, des précautions particulieres doivent étre prises. Nous recommandons 'emploi d’un gréeur expérimenté.

Publication Rockwell Automation VPC-INOO1C-FR-P - Février 2020 3



Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Prolongation de la durée de vie du moteur
Une conception soignée et un entretien appropri¢ peuvent accroitre la durée de vie d’'un servomoteur. Suivez ces directives pour maximiser la
durée de vie d’un servomoteur qui fonctionne dans les limites Caractéristiques environnementales nominales, page 28 :

e Créez une boucle d’égouttement dans les cables du moteur pour éloigner les liquides de la connexion au moteur.

e Lorsque c’est possible, prévoir des blindages qui protégent la carcasse du moteur, I'arbre, les joints et leurs raccordements contre la
contamination par des mati¢res étrangeres ou des fluides.

e Lesjoints d’arbre sont sujets a I'usure, d’ot la nécessité de les inspecter et de les remplacer a intervalles réguliers. Un remplacement tous les
3 mois et n’excédant pas 12 mois est reccommandg, selon les conditions d’utilisation. Voir Kits de joint d’arbre, page 28, pour plus

d’informations.

e Inspectez régulierement le moteur et les joints pour détecter tout signe d’endommagement ou d’usure. Si vous constatez des dommages ou
une usure excessive, remplacez I'élément.

Joints d’arbre

En standard, votre moteur est équipé d’un joint d’arbre. Un joint d’étanchéité d’arbre est nécessaire sur 'arbre du moteur pres du palier avant du
moteur si 'arbre est exposé & des quantités importantes de poussiéres fines ou de fluides, comme I'huile de lubrification d’un réducteur.

Un indice IP65 pour le moteur nécessite un joint d’étanchéité d’arbre et des connecteurs et cibles étanches a lenvironnement.

e Consultez la section Caractéristiques environnementales nominales, page 28 pour une bréve description de I'indice de protection IP pour

CEs moteurs.

e Consultez la section Kits de joint d’arbre, page 28, pour connaitre les kits de joints compatibles avec votre moteur.

e Reportez-vous a la publication KNX-TD001, « Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data », afin de trouver des connecteurs
et cAbles étanches compatibles avec ces moteurs.

Accouplements et poulies

Les liaisons mécaniques avec I'arbre du moteur, telles que les accouplements et les poulies, nécessitent un accouplement rigide en torsion ou une
courroie crantée renforcée. Les performances dynamiques élevées des servomoteurs peuvent entrainer le desserrement ou le glissement progressif
des accouplements, poulies ou courroies. Un accouplement desserré ou glissant peut provoquer une instabilité du systéme et endommager I'arbre
du moteur. Toutes les liaisons entre le systéme et larbre du servomoteur doivent étre rigides, afin d’obtenir une réponse acceptable du systéme.
Inspectez périodiquement les liaisons afin de vérifier leur rigidité.

En cas de montage d’accouplements ou de poulies sur I'arbre du moteur, vérifiez le bon alignement des éléments et la conformité des charges axiale
et radiale par rapport aux caractéristiques du moteur. Consultez les directives de la section Forces de charge nominales du moteur, page 15, pour
obtenir une durée de vie de palier moteur de 20 000 heures ou page 22 pour obtenir une durée de vie de palier moteur de 40 000 heures.

ATTENTION : Les paliers du moteur et le capteur de retour peuvent étre endommagés en cas de choc important au niveau de I'arbre pendant I'installation des
accouplements et poulies. Le dispositif de retour peut étre endommagé si vous prenez appui sur la face de montage du moteur pour faire levier lorsque vous
retirez des dispositifs montés sur I'arbre du moteur.

Ne tapez pas sur I'arbre, les accouplements ou les poulies avec des outils durant I'installation ou le démontage. Utilisez un extracteur de pignon afin d'appliquer
une pression sur 'extrémité utilisateur de I'arbre lorsque vous essayez de retirer un élément monté sur arbre du moteur.

Prévention des parasites électriques

Les interférences électromagnétiques (EMI), appelées communément parasitage électrique, peuvent dégrader les performances du moteur. Les
techniques efficaces pour contrer les EMI incluent le filtrage de I'alimentation c.a., 'utilisation de cbles blindés, le blindage des cables de signal
par rapport au ciblage de puissance et la pratique de bonnes techniques de mise a la terre.

Conformez-vous aux directives suivantes pour éviter les effets des interférences électromagnétiques :
e isolez les transformateurs d’alimentation ou installez des filtres de ligne sur toutes les lignes d’alimentation c.a. ;
e n’acheminez pas les cAbles moteur au-dessus des ouvertures de ventilation des servovariateurs ;

e mettez a la terre tous les équipements au moyen d’un systéme de terre paralléle & point unique qui utilise des barrettes de masse ou de
grandes tresses. Si nécessaire, utilisez des techniques supplémentaires de réduction des parasites électriques afin de diminuer les
interférences électromagnétiques dans les environnements bruyants.

Reportez-vous a la publication GMC-RM001, « System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual », pour de plus amples
informations sur la réduction des interférences électromagnétiques.
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Installation des cables

Un cheminement judicieux et une construction soignée des cables améliorent la compatibilité électromagnétique (CEM) du systéme.

ATTENTION : Le blindage extérieur des cables d'alimentation du moteur et du ventilateur de refroidissement doit étre mis a la terre pour obtenir un signal de
codeur efficace.

Le signal de données du codeur est transmis via une paire torsadée a impédance adaptée, qui requiert un blindage efficace pour des performances optimales.

Vérifiez qu'il existe une connexion efficace entre le blindage du cable et la terre du systeme variateur.

Pour installer les cables d’alimentation du moteur et du ventilateur de refroidissement suivez ces directives :
e utilisez des longueurs de cable aussi courtes que possible ;

e mettez les blindages de cable 4 la terre afin d’éviter que les interférences électromagnétiques affectent d’autres équipements.

ATTENTION : Une tension élevée peut étre présente au niveau des blindages du cable moteur s'ils ne sont pas mis a la terre.
Vérifiez que tous les blindages des cables moteur sont mis a la terre.

Sécurité fonctionnelle

Les moteurs équipés d’un capteur de retour a sécurité fonctionnelle Hiperface DSL sont congus conformément aux exigences de la documentation
SICK STEGMANN GmbH suivante, afin de préserver le degré de sécurité fonctionnelle du capteur de retour associé. Consultez la section

Description des références, page 2, pour plus de détails sur chaque option.

Réf. moteur Documentation de référence sur la sécurité fonctionnelle du capteur de retour (SICK STEGMANN GmbH)

Manuel de sécurité HIPERFACE DSL, Instructions d'exploitation des systémes de retour moteur sirs EFM50-2,

VPCooa-Q publication 8017596/2TW6/2019-01-17 publication 8019321/2018-08-17

En accord avec le fabricant du capteur de retour, vous devez installer un systéme de retour moteur HIPERFACE DSL (servant de fonction de sécurité) dans

IMPORTANT une configuration d'installation avec un indice de protection minimum IP54 conformément a la norme CEI 60529:1989 + A1:1999 + A2:2013.

Homologation

Le groupe TUV Rheinland a approuvé les servomoteurs Kinetix VPC a service continu équipés de codeurs numériques Hiperface DSL certifiés
pour la sécurité fonctionnelle. Les systémes dotés de ces moteurs peuvent atteindre un niveau de sécurité fonctionnelle jusqu’au niveau de
performance d (PLd) et de catégorie de sécurité 3 (CAT. 3) selon ISO 13849-1, et SIL 2 selon CEI 61508, CEI 61800-5-2 et CEI 62061, quand
ils sont utilisés avec des variateurs de fréquence qui répondent aux exigences de sécurité fonctionnelle du manuel de sécurité HIPERFACE DSL

(SICK STEGMANN GmbH, publication 8017596/2019-01-17).

Pour voir le certificat TUV Rheinland et d’autres homologations de produits actuellement disponibles aupres de Rockwell Automation, consultez

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

Considérations de sécurité importantes

Outre le respect des instructions de ce document, vous étes aussi responsable des aspects suivants :
o Réalisation d’une évaluation des risques au niveau de la machine.
e Certification de la machine selon le niveau de performance ISO 13849-1 ou le niveau SIL CEI 62061 souhaité.
e Gestion de projet et test de vérification conformément  la norme CEI 61800-5-2.
e Le systeme de retour moteur de sécurité a une durée de service maximale de 20 ans. Au-dela, le systéme de retour doit étre mis hors service.

e Le systtme de retour moteur ne peut pas prendre en charge des fonctions de sécurité basées sur la position absolue sans mesures
supplémentaires. Si vos fonctions de sécurité sont basées sur la position absolue siire, le systéme de retour du moteur ne fournit qu'une seule
voie sans diagnostic de sécurité lors de la mise sous tension. Vous devez mettre en ceuvre une deuxi¢me voie par le biais d’autres mesures.

e Le systeme de retour moteur n’est pas en mesure de créer indépendamment un état de sécurité pour le systéme variateur. Le systéme
variateur crée I'état de sécurité en réponse 2 une erreur affichée par le systéme de retour moteur.

e Pour planifier et utiliser des moteurs équipés de capteurs de retour de sécurité, il faut des compétences techniques qui ne sont pas
expliquées dans ce document.

ATTENTION : Pour éviter d'endommager |'équipement, ne branchez ou ne débranchez pas de cables électriques sur le systeme de retour moteur lorsque le
systéme est sous tension.
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Niveau de performance (PL) et niveau d'intégrité de sécurité (SIL)

Pour les systémes de commande de sécurité, la détermination des niveaux PL (Performance Level) suivant la norme ISO 13849-1 et SIL (Safety
Integrity Level) suivant les normes CEI 61508 et CEI 62061, suppose une évaluation de la capacité du systéme 4 exécuter ses fonctions de sécurité.
Tous les composants relatifs 4 la sécurité du systéme de commande doivent étre inclus dans une évaluation des risques et la détermination des
niveaux atteints.

Consultez les normes ISO 13849-1, CEI 61508 et CEI 62061 pour des informations complétes sur les exigences de détermination PL et SIL.

Parameétres relatifs a la sécurité

Les moteurs équipés d’un capteur de retour Hiperface DSL relatif  la sécurité fonctionnelle sont congus pour maintenir la classe de sécurité
fonctionnelle du capteur de retour associé. Les paramétres de sécurité des capteurs de retour sont les suivants.

Caractéristique VPC-Bxoooxx-QooFx VPC-Boxxxx-QuooxAx

E“Sil"f)a” d'intégrité desécurité | ), » (¢ 61508), SIL CL2 (CEI 62061)

Probabilité de défaillance

dangereuse par heure (PFH) 380E-081/h

(atégorie de sécurité CAT. 3 (IS0 13849-1)

Niveau de performance (PL) PLd (IS0 13849-1)

MTTF (années) 305

.
Installation du moteur
L’installation du moteur doit respecter toutes les réglementations locales et faire appel 4 des équipements et des pratiques d’installation qui
favorisent la sécurité et la compatibilité électromagnétique :

¢ Tous les moteurs comportent un centrage de montage permettant I'alignement du moteur sur la machine.

e Tous les moteurs incluent des pattes de montage pour un montage en option. Pour accéder aux trous de fixation de la patte arriére, retirez
le sous-ensemble du ventilateur de refroidissement.

e Des fixations en acier inoxydable sont recommandées.

ATTENTION : Des moteurs non fixés, des accouplements mécaniques désaccouplés, des clavettes d'arbre laches et des cables déconnectés sont dangereux a la
mise sous tension.

Identifiez (étiquetez) les équipements démontés et limitez I'accés (condamnez) a I'alimentation électrique.

Avant de mettre le moteur sous tension, retirez la clavette d'arbre et d'autres accouplements mécaniques susceptibles d'étre projetés.

ATTENTION : vérifiez que les cables sont installés et maintenus afin d'éviter une traction irréguliére ou une flexion au niveau du connecteur. Prévoyez un
dispositif de support & intervalles de 3 m (10 pieds) tout le long du cheminement des cables.

Une force latérale excessive et inégale au niveau du connecteur du cable peut provoquer I'ouverture et la fermeture du joint d'étanchéité sur le connecteur
lorsque le cable fléchit.

Changement de l'orientation du connecteur

Kinetix VPC Les moteurs a service continu de référence VPC-Baxxxx-Quxlxxx utilisent un modele de connecteur qui intégre les conducteurs
d’alimentation, de frein et de signal de retour dans un seul connecteur. Vous pouvez identifier le type de connecteur par le nombre variable dans la
référence du moteur. Par exemple, dans la référence VPC-B16539-QJ12FS, le 1 indique un connecteur unique SpeedTec 2 angle-droit et
orientable sur 325°.

Kinetix VPC Les moteurs a service continu de référence VPC-Bxxxxx-S/Yx7xxx utilisent deux connecteurs séparés. L’alimentation et le frein sont
sur un connecteur et ['autre est utilisé pour le signal de retour. Par exemple, dans la référence VPC-B1653A-Y]J72FS, le 7 indique deux connecteurs
SpeedTec a angle-droit et orientables Ces connecteurs sont orientables sur 180° par rapport la ligne centrale du moteur.

Le boitier de connecteur orientable permet de placer le connecteur dans la position assurant une protection optimale vis-3-vis des contaminants
environnementaux et garantissant un acces aisé.
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ATTENTION : Les connecteurs sont congus pour étre orientés dans une position fixe pendant I'installation du moteur et demeurent dans cette position sans
autre réglage. Limitez strictement les forces appliquées et le nombre de rotations du connecteur afin d'étre certain de respecter I'indice de protection (IP) décrit
dans la section Caractéristiques environnementales nominales, page 28.

ATTENTION : Appliquez exclusivement une force manuelle pour changer I'orientation du connecteur.

Ne forcez pas ou ne tirez pas sur le cable et n’employez pas d’outils, tels qu’une pince ou une pince étau pour tourner le connecteur.

Respectez la procédure suivante pour modifier U'orientation du connecteur.

1.

Installez et fixez correctement un cible approprié sur le connecteur de moteur.

Le connecteur offre une surface plus importante pour la prise en mains et augmente la force de levier.

Saisissez le connecteur accouplé et la fiche du cable avec les mains, puis tournez lentement le connecteur du moteur dans la nouvelle
position.

Débranchez la fiche du cable une fois que le connecteur est aligné.

Installation du moteur

Effectuez la procédure suivante pour installer le moteur.

ATTENTION : Les paliers du moteur et le capteur de retour peuvent étre endommagés en cas de chocimportant au niveau de I'arbre pendant I'installation des
accouplements et poulies. Le dispositif de retour peut étre endommagé si vous prenez appui sur la face de montage du moteur pour faire levier lorsque vous
retirez des dispositifs montés sur I'arbre du moteur.

Ne tapez pas sur I'arbre, les accouplements ou les poulies avec des outils durant I'installation ou le démontage. Utilisez un extracteur de pignon afin d'appliquer
une pression sur 'extrémité utilisateur de I'arbre lorsque vous essayez de retirer un élément monté sur arbre du moteur.

Prévoyez un espace de dégagement suffisant autour du moteur et derri¢re le ventilateur de refroidissement pour la dissipation de chaleur
afin que le moteur reste dans sa plage de température de fonctionnement spécifiée.

Reportez-vous A la section Caractéristiques environnementales nominales, page 28 pour la plage de températures de fonctionnement.
Nenfermez pas le moteur. Eloignez du moteur les autres dispositifs produisant de la chaleur.

Reportez-vous 4 la section Forces de charge nominales du moteur, page 15 pour déterminer les limitations de charge d’arbre radiale et
axiale de votre moteur.

RISQUE DE BROLURE : Les surfaces extérieures du moteur peuvent atteindre une température élevée, 125 °C (257 °F), pendant le fonctionnement.

Prenez toutes les précautions nécessaires pour éviter tout contact accidentel avec les surfaces chaudes. Tenez compte de la température superficielle
du moteur lors du choix des cables et connexions de raccordement.

Sivous utilisez les pattes de montage en option, retirez le sous-ensemble du ventilateur de refroidissement pour accéder aux pattes de
montage arrieres.

Pattes de montage exposées

oy

\ Vis de fixation du sous-ensemble du ventilateur de refroidissement (4x)

4. Montez et alignez le moteur.
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5. Sivous avez retiré 'ensemble du ventilateur de refroidissement, replacez le sous-ensemble du ventilateur et serrez les vis de fixation aux
valeurs de couple indiquées.

::’fr.edflrlo‘::?stsil::l:\: Taille des vis de fixation ;‘:z::i:)e serrage
VPC-FAN165 M5x0,8x20 41...49(36...43)
VPC-FAN215 M6 x 1x25 6,9...83(61...73)
VPC-FAN300 M8x1,25x 35 16,6...20,2 (147...179)

6. Attachez les cAbles moteur qui transmettent les signaux d’alimentation, de retour et de frein.
a. Alignez soigneusement le connecteur du cible avec le connecteur de moteur.

La surface plane en haut du connecteur du moteur et les surfaces planes sur le connecteur du cible doivent étre alignées afin que les

deux connecteurs soient appariés.

ATTENTION : Les connecteurs a détrompage doivent étre alignés correctement et serrés a la main.

N'utilisez pas d'outils ou n’exercez pas une force excessive lors de |'engagement du cable sur le connecteur de moteur. Si les connecteurs ne
concordent pas en appliquant une légére force manuelle, réalignez-les et réessayez.

b. Serrez -4 la main le collier moleté d’un quart de tour afin d’engager complétement le connecteur du cable.

ATTENTION : Le blindage extérieur du cdble moteur unique doit étre mis a la terre pour obtenir un signal de codeur efficace.

Le signal de données du codeur est transmis via une paire torsadée a impédance adaptée, qui requiert un blindage efficace pour des performances
optimales.

Vérifiez qu'il existe une connexion efficace entre le blindage du cable moteur unique et la terre du systéme de variateur.

c.  Prévoyez une boucle d’égouttement sur le cible, afin d’évacuer tout liquide des connecteurs.

Boucle d'égouttement pour
moteur monté sur bride avec
connecteur en bas.

Boucle d'égouttement pour
moteur monté sur pied avec
connecteurs sur le dessus.
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Données de connecteur

Cette section identifie les broches d’alimentation, de retour et de frein sur les connecteurs de moteur.

Brochages du connecteur moteur unique

Broche | Description des signaux M23 Broche | Description des signaux M40
A Phase U U Phase U
B PhaseV Connecteur unique M23 v PhaseV Connecteur unique M40
C Phase W W Phase W
D Terre D Terre
E DATA+ 1 MBRK+
F MBRK+ 2 MBRK-
G MBRK- L DATA+
H DATA- H DATA-
L Réservé + -
N -

Brochages des connecteurs d’alimentation et de frein du moteur

Broche | Description des signaux M23
A Phase U
B PhaseV Connecteur unique M23
C Phase W
&) Terre
Réservé
F MBRK+
G MBRK-
H
Réservé
L
Broche | Description des signaux M40/M58
u Phase U Connecteur alim./frein moteur M58
Connecteur alim./frein moteur M40
PhaseV
w Phase W
& Terre
+ MBRK+
- MBRK-
1
Réservé
2
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Brochages du connecteur de signal de retour

Broche | Codeur option S/M m Codeur optionY @ Broche | Codeur option S/M m Codeur option Y @

1 SIN+ n EPWR_9V Réservé
Réservé

2 SIN- 12 ECOM ECOM

3 0S+ CLOCK+ 13 TS+ TS+

4 Cos- CLOCK- 14 TS- TS-

5 DATA+ DATA+ 15

6 DATA- DATA- 16 Réservé Réservé

; " Connecteur signal de retour M23
Réservé

8

—— Réservé
9 EPWR_5V
10 ECOM

(1) Codeur absolu mono-tour, 1024 sin/cos (protocole Hiperface).
(2) Codeur absolu numérique multitours 25 bits (protocole numérique EnDat).

Description des bornes du hoitier du ventilateur de refroidissement

Boitier de bornes Moteur du
du ventilateur ventilateur
Connexions y " L1 MARRON
d'entrée - Connexions L2 NOIR
d'alimentation d'entrée L2
= w d’alimentation 3 ~ BLEV
T {O)_ 1T @ | VERT/JAUNE |PE
Connexion [l Z \H@ ) Connexion _| PE é
de terre \ alaterre
® ® -
Moteurs VPC-B165x¢ Moteurs VPC-B215xx Moteurs VPC-B300xx Boitier de cdblage VPC-FAN300

La rotation des pales du ventilateur VPC-F300 doit correspondre au sens de rotation indiqué sur la plaque signalétique du ventilateur de refroidissement
IMPORTANT fixée sur son capot. Si la rotation des pales ne correspond pas aux indications de la plaque signalétique, permutez deux fils d'alimentation (L1, L2 ou L3)
pour inverser le sens de rotation des pales du ventilateur.

Caractéristiques du ventilateur de refroidissement

Caractéristique VPC-FAN165 VPC-FAN215 VPC-FAN300

Tension 208/240V c.a. eff, monophasé | 208/240V c.a. eff,, monophasé | 400/480V c.a. eff., triphasé
Intensité 0,12 Aeff. 0,30 A eff. 0,18 Aeff.

Fréquence 50/60 Hz 50/60 Hz 50/60 Hz

Consultez la publication YPC-IN002, « Kinetix VP Continuous Duty Motor Fan Kits Installation Instructions », pour plus d’informations sur
le ventilateur de refroidissement.

Forces de charge nominales du moteur

Les moteurs peuvent fonctionner avec une charge constante sur 'arbre. La zone d’application et la direction des forces de charge axiales et radiales
sont indiquées sur la figure, et les valeurs nominales de charge maximale sont indiquées dans le tableau.

Forces de charge sur I'arbre

o =T Force de charge radiale appliquée au point central de I'extension d'arbre.

— ~— Force de charge axiale appliquée au centre de Iarbre.

Les tableaux suivants correspondent 3 une durée de vie de palier L10 de 20 000 et 40 000 heures a différentes charges et vitesses. La durée de vie
des roulements de 20 000 heures et de 40 000 heures ne tient pas compte d’une possible réduction de la durée de vie spécifique a I'application, telle
que la contamination de la graisse des roulements provenant de sources externes.
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Servomoteurs Kinetix VPC a service continu (durée de vie de palier 20 000 heures)

Forces nominales de charge radiale (maximum) pour les moteurs sans frein

Référence \Iﬁ:es.:: m® TN
Moteur me 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
r/min N (1b) N (Ib) N (1b) N (1b) N (Ib) N (1b) N (1b) N (Ib) N (1b) N (1b)
279 2158 1885 1713 1590 1496 1421 1359 1307
VPCBI6S2A | 4500 6113) | @52 | @38 | @) | G575 | G364 | G195 | Bs6) |39 |7
271 279 1991 1809 1679 1580 1501 1436 1380
VPCBI6S3A | 4500 6455 | (5123) | @are) | @ose) | G775 | G552 |34 |G27) G103 |7
279 2158 1885 1713 1590 1496 1421 1359 1307 1262
VPC-BI652D | 5000 6113 | @52 @38 |6 [ 675 | G364 | G195 [ Gose) | (@939 | (83))
271 279 1991 1809 1679 1580 1501 1436 1380 1333

VPC-B1653D | 5000 (645,5) (5123) (447,6) (406,6) (377,5) (355,2) (337,4) (322,7) (3103) (299,6)

VPRGSO | 000 68 | |demn | wey  |omy  |Ge2  |ok9 | e |Gwy | G

eS| 3000 Ben | @15 |Gwe | mo  |Ge | ese |- - - -

weszisi | o wey  |@sa  |ewe  |owe  |ows  |@s T T |7 |-

VGRS | 450 wen  |n9 |Gwe | omo | 6an  |dese | @y |@so | wen |-

GRS | 450 w692 @0 |6y 6w @iy |@se | @ |@ny |-
3862 3066 278 233 2259 2126

VPCG-B21548 | 3200 (8683) 6892 | (602,0) (547,0) 078 |@nmg |~ - - -

GRS | 000 ) @2 |6y | ooy |Gy |@me  |@sy | @y |@ne | eso

VPCRASSS | 3200 ) | By |6ws | osed |G |@me |- - - -

GRS | 000 @) |3y |eus | |GB) | 4me  |@sy | e |@so | @)

GRS | 250 oo ey |@es | ooy |osn |- - - - -

PCRISED | 500 oo |y |@es | coy  |Gsn  |@se | wos | @0y |@so | e
5702 1526 3954 3592 3335 3138

VPC-B30029. | 3000 (128200 | (0175 | 8889 | 8076 |9 |woss | B } }

VPCB009 | 300 o | |wmy  |ewe | oen | oss | - - -

VPCB00 | 300 wwa s |eme @y |ons | osy |- - - -

VPCB300A | 400 o |oms  |wmy  |awe  |oen | oss 6oy |eno | -

VPC-B3003A | 3500 517 20822,0) ?1502167,5) ?z?asé9) (38509726) (3733957) ?713585) (26978(;2) - - -

VCBI0A | 3500 wva | Gose | one  |@on  |ooe | osy | ewe | - -
5861 4652 4064 3692 308

VPC-B30048 | 2800 W17 | aos9) | @136 (830,1) 706 |- - - - -

5861 4652 4064 3692 3428 3226 3064 2931
VPC-B3004D | 4000 13177 | (10459) | (913,6) (830,1) (770,6) (725,2) (688,3) (658,8) - -

(1 1,0N=0,225Ib
(2) Pour connaitre la vitesse en surtension de bus du Kinetix VPC avec et sans ventilateur de refroidissement, consultez la publication KNX-TD0O01, « Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data ».
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Forces nominales de charge axiale (charge radiale maximum) pour les moteurs sans frein

Référence :Ir::isi::um( ) TN
moteur s 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
/min N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib)
927 686 575 508 461 426 398 376 357
VPC-B1652A | 4500 (2084) (154,2) (129.3) (114,1) (103,6) (95,7) (89.5) (844) (80.2) -
927 686 575 508 461 426 398 376 357
VPC-B1653A | 4500 (2084) (154,2) (129.3) (114,1) (103,6) (95,7) (89.5) (844) (80.2) -
927 686 575 508 461 426 398 376 357 34
VPCB1652D | 5000 Qo84) | (542 | (293) () 038 | ©57) (89,5) (844) (802) (76,6)
927 686 575 508 461 426 398 376 357 341
VPC-BI653D | 5000 Qo84 | (542 | (293) (4 038 | ©57) (89,5) (844) (802) (76,6)
927 686 575 508 461 426 398 376 357 341
VPC-BI654D | 5000 Qo84 | (542 | (293) [ 038 | ©57) (895) (84,4) (80.2) (76,6)
119 885 1) 655 594 549

VPC-B21539 | 3000 (269,0) (199,0) (166,9) (147,3) (1336) (123,5) - - - -

119 885 742 655 594 549
VPC-B21549 | 3000 (269,0) (199,0) (166,9) (147,3) (1336) (123,5) - - - -

119 885 74 655 54 549 514 485 460

VPCB21S3A | 4500 (690) | (1990) | (t669) | (473) | (1336) |35 | (1155 | (090 | (035 |~
119 885 D) 655 594 549 514 485 460

VPCB2154A | 4500 (2690) | (1990) | (1669) | (1473) | (336 | (35 |[(155  [(090 |(035 |~
119 885 74 655 594 549

VPC-B21548 | 3200 (269,0) (199,0) (166,9) (147,3) (1336) (123,5) - - - -

119 885 742 655 594 549 514 485 460 440
VPC-B2154D | 5000 (26000 | (1990) | (1669) | (473) | (1336) | (235 | (1155 [ (1090 | (1035 | (989)
119 885 742 655 594 549

VPCE21558 | 3200 (269,0) (199,0) (166,9) (147,3) (1336) (123,5) - - - -

119 885 742 655 594 549 514 485 460 440

VPC-B2155D | 5000 (269,0) (199,0) (166,9) (147,3) (133,6) (123,5) (115,5) (109,0) (103,5) (989)
119 885 42 655 594

VPC-B21S6A | 2800 2600 | (1990 | (669 |43 |36 | ” - - - -
119 885 742 655 594 549 514 485 460 440

VPC-B2156D | 5000 (2690) | (1990) | (1669 | (1473) | (1336 [ (35 |[(155 0090 | (035 | (989
1820 1347 129 997 905 836

VPC-B30023 | 3000 (409,2) (302,8) (253,9) (224,1) (2033) (187,9) - - - -

1820 1347 129 997 905 836
VPC-B30039 | 3000 4092) (028) | (2539) 224) 033) | (819 |~ - - -

1820 1347 129 997 905 836
VPC-B30049 | 3000 (409,2) (3028) (253,9) (224,1) (2033) (187,9) - - - -

1820 1347 1129 997 905 836 78 737
VPC-B3002A | 4000 (@092) | Go28) |39 | @4n Q13 |s79 | (757 |68 | j

1820 1347 1129 997 905 836 782
VPC-B3003A 3500 (409,2) (302,8) (253,9) (224,1) (203,3) (187,9) (175,7) B - N
1820 1347 1129 997 905 836 782

VPC-B3004A | 3500 (409,2) (302,8) (2539) (224,1) (203,3) (187,9) (175,7) - - -

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

1820 1347 129 997 905 836 782 737
VPC-B3004D | 4000 (4092 | (Go28) | (@539 | (1) | @033) (879 | (7)) | (658 | T ]

(1) 1,0N=0,2251b
(2) Pour connaitre la vitesse en surtension de bus du Kinetix VPC avec et sans ventilateur de refroidissement, consultez la publication KNX-TD0O1, « Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data ».
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Forces nominales de charge axiale (charge radiale nulle) pour les moteurs sans frein

Référence Vitegse @ TR/AIN
moteur ;“r/fn"i';““'“ 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib)
WPCRISA | 450 Gon  |@is | eme | @y |Gmy ey ey |esy | @se |-
VGRS | 450 Gon  |@is | eme | @en | Gmy oo ey | ey |@se |-
VCBIED | S000 600 |t | Gme | G0 | 6sy | oo |eon | oen | @so | o
VCBIESD | s000 600 |9 | Gme | G0 | Gsy | oo |een | ooy | @so | o9
VPCBIGSHD | S000 600 |ty | Gse | G0 |Gsy | oo |een | oy | @so | @
VPC-B21539 | 3000 (37522723) (25589227) (zzgéa) 2331183) 237;11,4) 2363196) - - - -
VPCB2ISHD | 300 oy |en |Gse  |wne | one | cee | - - -
VPCB2IS3A | 4500 oy |Gmn e @y |oow  |ose | owa | ewa | esy |
VCBZISH | 4500 Oy |Gmn | dse | @na | ona e | owa | een  |esy |
VBB | 3200 sy ey |dse  |we | ena |oee | - - -
VRIS | s000 Oy |Gm | dsse | @ | ena | e |32 |69 |6sy | Gs0)
VPC-B2155B | 3200 (37522723) (25589227) (zzgés) 2331183) 237;11,4) 2363196) - - - -
VPCBZISSD | 500 Gy |Gn s |@ne | |Gee | o%2 |1 |osa) | 0w
VPCEISoA | 2300 oy |Gmn  |dse @ |one | - - - -
VGBS | 5000 Oy |Gmn | dse | @na | ona e |32 |o9o | esy | Gso
VB0 | 3000 Moo |6 | 089|660 | 6%e |03 | - - -
VP80 | 3000 Moo |6 | 085|660 | 6%6 |03 | - - -
VPC-B30049 | 3000 251312998,0) ?895126) ?734?375) (26951692) (256;596) f:;(?a) - - - -
VPCB3002A | 400 o0 |Gs%e 085 |66y | me | own | ewn  |@sn | -
VPCBOA | 3500 Mo |wes | 089 | @6 | 6%e |0y |ewn | - -
PCBI00A | 3500 o0 | s60 | 085|660 | 6%e |09 | 6w | - -
VPCBI0MB | 2800 M0 | see | 0Bs |60 | 6%e | - - - -
VPCBI00D | 4000 M50 |6 | 085|660 | %6 |60 | Gwn | esn | -

(1) 1,0N=0,2251b
(2) Pour connaitre la vitesse en surtension de bus du Kinetix VPC avec et sans ventilateur de refroidissement, consultez la publication KNX-TD0O1, « Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data ».
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Forces nominales de charge radiale (maximum) pour les moteurs avec frein

Référence Vitegse @ TR/AIN
moteur ;“r/fn"i';““'“ 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib)
VCEI6SIA | 4500 G55 |50 |we  |uee | Gms | Gso  |ewa |omn |ews |
VPCBIGS3A | 450 60 |Gwn | don | wen | emy | osn | cwe o |een |
VCBIED | S000 55 |53 |@ne | wee | Gms | 6o |ewa | omn  |ow3 | 0w
VCBIESD | s000 650|660 |d0d | wey | emy |60 |Gke | one | Goa | G
VPCBIGSHD | S000 o8 |Gy | @0d  |6my | 0%s | 6mo | Gss | 6m0 | Gwo | Gy
VPCBISE | 300 o) |ony |G |y |cwn | we | - - -
VPCB2ISHD | 300 o9 | e |G | o3 |oen | ese | - - -
VCEISA | 4500 6 |0Ba) |Gk |0 | 6w |eme | dsa | eso | |
VCBZISH | 4500 005 | T4 | ks |Ge | Gwn | ase | Gos | @0y |ese |
VBB | 3200 005 |7 | ss | o3 | ewn |use | - - -
VRIS | s000 006 |7y | sa | e | Gwn | ase | @ws | @0y |@Bo | 610
VPC-B2155B | 3200 ?9120360) ?7235295) (25;5179) (25588164) (2;3();7) (2523799) - - - -
VPCBZISSD | 500 o0 |ns |6me | sea |90 |ene  |as  |ws | ey | ase
VPCEISoA | 2300 030 |t |ewe | e 6w | - - - -
VGBS | 5000 O30 |tns | lwa | Gee | Gwa | ome | Gs | |@sn | ase
VB0 | 3000 wun s |ese @0y | o0e |0y | - - -
VP80 | 3000 s |0 | one | e | oss | ono | - - -
VPC-B30049 | 3000 (61138;0,2) ?1910(?3,4) ?923389) (38879568) ?861136,0) ?;331) - - - -
VPCB3002A | 400 Wy |duse |eBe @0y |ooe | osn | 6we | 68e | -
VPCB3003A | 3500 ts | Gosn | ome | emy  |ows  |ono | ose | - -
PCBI00A | 3500 W02 |9 | os9 | Ese | eso | osy | o%s | - -
VPC-B30048 | 2800 ?1138;0,2) ?1910(?3,4) ?925389) ?579568) (3861120) - - - - -
VPCBI00D | 4000 W02 | | os9 | E5e | 650 |osy | o%s |65 | -

(1) 1,0N=0,2251b
(2) Pour connaitre la vitesse en surtension de bus du Kinetix VPC avec et sans ventilateur de refroidissement, consultez la publication KNX-TD0O1, « Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data ».
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Forces nominales de charge axiale (charge radiale maximum) pour les moteurs avec frein

Référence Vites;e @ TR/AIN
moteur ;“r/fn"i'n“‘“'“ 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N () N (b) N (Ib) N (Ib) N () N (b N (Ib) N (Ib) N (Ib)
VPCBIGS2A | 4500 oay  |osa |ieay  |own  |Gme |G 5) 44 02 -
VPCBIGS3A | 4500 osy  |osa |iway  |own  |Gme | een 5) 44 %02 -
VPC-B1652D | 5000 (922078,4) (6;;564,2) ?17 259,3) ?10 184,1) ?16(;3,6) ?9256,7) ?5?98,5) (387:,4) fssg,z) ?7461,6)
VPC-B1653D | 5000 (922078,4) ?18564,2) ?17 259,3) f10 184,1) ?16(}3,6) ?9256,7) €g98,5) (38724) ?ssg,z) ?7461,6)
VPC-B1654D | 5000 (922078,4) ?$564,2) 517 259,3) ?10 184,1) ?16(;3,6) ?9256,7) ?2?98,5) (38724) ?8507,2) ?7461,6)
VPC-B21539 | 3000 22169960) ?18 959,0) (714 626,9) (615 37,3) ?19 343,6) (514 293,5) - - - -
VPCB21549 | 3000 22169960) ?18 959,0) (714 626,9) (615 37,3) 519 343,6) ?14 293,5) - - - -
VPCBIISIA | 450 90 |90 |09 083 | (B (e |oss  |awe | ims |
VPCB2154A | 4500 22169960) 1(318 959,0) Z14 626,9) (615 ;7,3) ?19 343,6) (514 293,5) ?11 N 55) ?18 059,0) ?16 (?3,5) -
119 885 702 655 594 549

VPC-B21548 | 3200 (269,0) (199,0) (166,9) (147,3) (1336) (123,5) - - - -

VPC-B2154D | 5000 22169960) ?18 959,0) Z14 626,9) (615 :7,3) ?19 343,6) ?14 293,5) 51114 55) ?18 39,0) ?16 (?3,5) ?94:?,9)
VPC-B2155B | 3200 22169960) ?18 959,0) (714 626,9) (615 37,3) ?19 343,6) (514 293,5) - - - -
VPC-B2155D | 5000 22169960) ?18 959,0) (714 626,9) (615 37,3) 519 343,6) ?14 293,5) ?11 y 55) ?18 059,0) ?16 83,5) ?94529)
VPCB216A | 2800 po0 | owo  |oes  |0gy | 0me | - - - -
VPCB2156D | 5000 22169960) 1(318 959,0) Z14 626,9) (615 ;7,3) ?19 343,6) (514 293,5) ?11 N 55) ?18 059,0) ?16 (?3,5) ?5529)
VPC-B30029 | 3000 Ef(fga 2333278) 22152399) (929274,1) (92033,3) ?13 867,9) - - - -
VPC-B30039 | 3000 Zféé’z) 233(?278) 22152399) (929274,1) (92033,3) ?13 867,9) - - - -
VPC-B30049 | 3000 Eﬁfgz) 233(;‘278) 22152399) (929274,1) (92033,3) ?13 2?7,9) - - - -
VPC-B30024 | 4000 30232) 233(?278) (12152399) (929274,1) (92033,3) ?13 2?7,9) (718 725,7) Z13 675,8) - -
1820 1347 129 997 905 836 782

VPC-B3003A 3500 (409,2) (302,8) (253,9) (2241) (203,3) (187,9) (175,7) - B N

1820 1347 129 997 905 836 782

VPC-B3004A | 3500 (409,2) (302,8) (2539) (2241) (203,3) (187,9) (175,7) - - -
1820 1347 1129 997 905

VPC-B30048 | 2800 @92 | G028 | @39 |@an | ee3y  |T - - - -
1820 1347 1129 997 905 836 78 737

VPC-B3004D | 4000 (409 | (G028) (@539 |1 | @033 (879 | (757 | (658 | T ]

(1) 1,0N=0,2251b
(2) Pour connaitre la vitesse en surtension de bus du Kinetix VPC avec et sans ventilateur de refroidissement, consultez la publication KNX-TD0O1, « Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data ».
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Forces nominales de charge axiale (charge radiale nulle) pour les moteurs avec frein

Référence Vitegse @ TRAMIN
Moteur ;“r/fn"i'n“‘“'“ 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib)
WCRISA | 450 Gon |9 |ome |Gy |Gmay ey ey |eey | @se |-
VGBI | 450 Goo |9 |ome |Gy |Gmay  |ewn ey |eey | @se |-
VCBIED | 5000 600 |e) | Gme |Gy | 6oy |omn | oen |0y | @50 | o
VCBISD | 5000 600 | | Ge |Gy | 6%y |y |een |0 | @50 | 09
VPCBIGHD | S000 600 | | Gse |Gy | 6%y |y |oen |0 | @50 | @
VPC-B21539 | 3000 (3;?723) (25589227) (24:87;6) 2231183) 355‘11,4) 2362196) - - - -
VPCBISAD | 300 Gy |Gy |Gse @ o |cee |- - - -
VGBS | 450 ma  |Gwn | dme |1 | |Gee sy |e8)  |eny |
VCBZISH | 4500 Gy 6w |dse  |wna | ena | oee | ow2 | oBo  |owy |
VRSB | 3200 Gy 6w |dse  |wne | ena |oee | - - -
VPCBISHD | 5000 Oy |Gmn | dsse  |wna | ena oo |2 |69 | 6By | Gso
VPC-B2155B | 3200 (3;?723) (25589227) (24:87;6) 2231183) 355‘11,4) 2362196) - - - -
VPCBISSD | 500 Gy |Gy |Gse |3 | |cew | Gsa  |ewa By | s
VPCEISoh | 2300 Gy |Gy |ase |y o | - - - -
VCBZISED | 5000 Gy 6w |dse  |wna | ena | Gee | G%2 | o9 |osy | Gso
VB0 | 3000 Moo | @6 | 085|660 | %6 |03 | - - -
VP800 | 3000 Moo | @66 | 085|660 | %6 |03 | - - -
VPC-B30049 | 3000 ?1312998,0) (3892?2,6) ?734?375) %6951692) (Zs6ésgs) (2;;‘(?3) - - - -
VPCB302A | 400 o0 | B0 |0Bs |66 |59 | o0n | Gwn (s | -
VPGB0 | 350 (o |ewo |08y | @62 |6 |60y |Gy |- - -
VPCBI0A | 3500 M50 |56 | 085|660 | %8 |50 |eun | - -
VPCB0MB | 2800 Moo |Esse |09 |66 | %6 | - - - -
VPCB300D | 4000 Moo |66 | 085|660 | 6%e |03 |G |esn |- -

(1) 1,0N=0,2251b
(2) Pour connaitre la vitesse en surtension de bus du Kinetix VPC avec et sans ventilateur de refroidissement, consultez la publication KNX-TD0O01, « Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data ».
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Servomoteurs Kinetix VPCa service continu (durée de vie de palier 40 000 heures)

Forces nominales de charge radiale (maximum) pour les moteurs sans frein

Référence Vites.se %)) TN
moteur {“r/am"i';““'“ 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib)
VPC-B1652A | 4500 385582) 23781531) 23439664) 233(?596) 3225327) 221?780) 22152386) 2201296) 22033372) -
VPC-B1653A | 4500 (25217293) 24?8696) 235?502) 2;232637) 233936) 222;149) 22169718) 22153692) 22049663) -
VPC-B1es2D | soo0 Wy OBy |G oo |omn |00 |ose  |oee | @) | aso
VPC-B1653D | 5000 ony  |uwee | owy  |onn  |oee  |ane  |oge | wsy | oen | o
VRC-B165HD | 500 PO N O 7P SR P P P P S 71
VPC-B21S39 | 300 s |60 |dse e |eun  |ose | - - -
PC-B21549 | 300 2 |ow0 | s |wen | dso |6y | - - -
VPC-B2153A | 4500 (26978175) (2337310) (24?67516) 24?28320) 237;277) gaéééa) 23556120) 2;39;8) 23423268) -
VPC-BZISHA | 4500 @2 o |wre | wan | eso | Gmy  |Gon  |oue | e |
3066 2433 2126 1931 1793 1687

VPC-B21548 | 3200 (689,2) 5470 | @779 (434,1) @030 | 613 |- - - -

VPCB21SHD | 500 Wy |6ao  |any @Ay |dee | 0wy |y |oue | enn | evs)
VPC-B21SSB | 320 my 6wy |ame  |eso @y |ogo |- - - -
VPC-B21S5D | 500 my |Gy |ame  |eso @y | w0 oo |one | omy | 6%
VPGB | 250 tun |Gy e |woy | @sy |- - - - -
VPCRSD | 500 tun |Gy |wse | @ny  |wey  |e%e | BPa | ose  |ese | o0y
VC-B30029 | 3000 s |Boe | mss | eno | sso |sme | - - -
VPC-B30035 | 300 toms  |Goe  |Tss  |eno | one | 6w | - - -
VPC-B30045 | 300 ke |@on  |osy |eme  |ene | oo | - - -
VPC-B3002A | 400 wms oo |mss  |eno | one | v |ene  |smn | -
VPC-B3003A | 3500 ?155167,5) (38509726) ?713585) (268:11,0) (256;570) (2:59;9) (25336169) - - -
VPC-B3004 | 3500 Gose | mon | omn  |esy  |6ne |6 |6y | - -
VC-B30048 | 2800 Goiss | @on | sy |6k |60 |- - - - -
4652 3692 3226 2931 71 2560 232 22

VPC-B3004D | 4000 (10459) [ @301 | (7252 (658,8) (61160 | (5756) (546,7) (629 |~ -

(1 1,0N=0,225Ib
(2) Pour connaitre la vitesse en surtension de bus du Kinetix VPC avec et sans ventilateur de refroidissement, consultez la publication KNX-TD0O01, « Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data ».
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Forces nominales de charge axiale (charge radiale maximum) pour les moteurs sans frein

Référence Vitegse @ TR/AIN
moteur ;“r/fn"i';““'“ 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (b) N (Ib) N () N () N (Ib) N (Ib) N (b)
VPC-B1652A | 4500 ?18 564,2) f10 184,1) ?92;7) ?8746,4) ?7461,6) ?713,8) %2;2) (26725) (25654,4) -
VPC-B1653A | 4500 ?18 564,2) ?10 184,1) ?9237) ?8746,4) (37461,6) ?7105,8) %2;2) (26753,5) (25654,4) -
VPCB1652D | 5000 s |tn |50 e |ose | mom |6 | @ |ow | e
VPCBI63D | 5000 s |tn |50 e |0se | mom |6y | @9 |ew | e
VPCBIESAD | 000 s |tn |00 e |0se | mom |6 | @9 |ew | e
VPC-B21539 | 3000 ?18 959,0) (615 27,3) (514 293,5) ?18 (?9,0) ?§§9) ?316,4) - - - -
VPC-B21549 | 3000 ?18 959,0) (615 37,3) ?14 293,5) ?18 59,0) ?51229) ?316,4) - - - -
VPCB21S3A | 4500 Mo | 0wy |oms | awe | 689 o1 554 06) 766) -
VPCB2154A | 4500 ?18 959,0) (61557,3) (514293,5) ?1839,0) ?9?9) ?316,4) ?52,4) (38509,6) ?;61,6) -
VPCB21548 | 3200 ?18 959,0) (615 57,3) ?14 293,5) ?18 (?9,0) ?;229) ?316,4) - - - -
VPC-B2154D | 5000 ?18 959,0) (61527,3) ?14293,5) ?18(?9,0) ?94&?,9) ?316,4) ?550,4) (38509,6) ?746],6) ?7235,2)
VPC-B2155B | 3200 ?18 959,0) (615 27,3) (514 293,5) ?18 (?9,0) ?§§9) ?316,4) - - - -
VPC-B2155D | 5000 ?18 959,0) (615 57,3) ?14 293,5) ?18 59,0) ?51229) ?;)16,4) (38850,4) ?8509,6) ?;61,6) (37235,2)
VPCB2156A | 2800 Mo | 0wy |oms | awe | 689 - - - - B
VPC-B2156D | 5000 ?18 959,0) (61557,3) (514293,5) ?1859,0) ?9?9) ?316,4) ?52,4) (38509,6) ?;61,6) ?7235,2)
VPC-B30029 | 3000 2333278) (929274,1) ?13867,9) Z13 675,8) (616590,5) ?1]389,0) - - - -
VPC-B30039 | 3000 2333278) (929274,1) ?13867,9) Z13 675,8) (616590,5) ?1]389,0) - - - -
VPC-B30049 | 3000 233(;1278) (929274,1) ?13;7,9) (713 675,8) (616590,5) ?1139,0) - - - -
VPC-B30024 | 4000 (1;(;1278) (929274,1) ?13 2?7,9) (713 675,8) (616 590,5) ?11 389,0) ?17 380,0) (514 262,7) - -
VPC-B3003A | 3500 e |oen  |ome  |ose  |oos  |ame  |owo |- B B
VPC-B3004A | 3500 23361278) (929274,1) ?13867,9) Z13 675,8) (616590,5) ?11389,0) ?17 3?0,0) - - -
VPC-B30048 | 2800 2333278) (929274,1) ?13867,9) Z13 675,8) (616590,5) - - - - -
VPC-B3004D | 4000 2333278) (929274,1) ?13867,9) Z13 675,8) (616590,5) ?1]389,0) 517 380,0) (514262,7) - -

(1) 1,0N=0,2251b
(2) Pour connaitre la vitesse en surtension de bus du Kinetix VPC avec et sans ventilateur de refroidissement, consultez la publication KNX-TD0O1, « Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data ».
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Forces nominales de charge axiale (charge radiale nulle) pour les moteurs sans frein

Référence Vitegse @ TR/AIN
moteur ;“r/fn"i';““'“ 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (b) N (Ib) N () N () N (Ib) N (Ib) N (b)
VPCBIGS2A | 4500 W |man |0y |onn  |ows  |owa  |owe | om0 |ase |-
VPCBIGS3A | 4500 W |man w0y |onn  |ows  |owa  |owe | oso  |ase |-
VPC-B16520 | 5000 %5)5?185) 2343851) 2§§§z) 221:?703) (929284,5) ?2257,4) ?16 934,0) ?11;3,0) (717;3,9) Z13 696,1)
VPC-B1653D | 5000 532185) 2343821) gzzg(?z) 221:?703) (929284,5) ?2257,4) ?16 934,0) ?11;3,0) (717;3,9) Z13 696,1)
VPC-BI654D | 5000 5350185) 2;32;21) Eféfz) 221:?703) (929284,5) ?2257,4) ?16 934,0) ?1133,0) (717;3,9) Z13 696,1)
VPC-B21539 | 3000 (25589227) 2231183) 2363196) 23412 32) 22288997) 22169717) - - - -
VPCBISHY | 3000 G @y |oee  |owa oo oo | - - -
VORI | 4500 Gon W |oee  |owa |oen |osn oy |oxn  |owe |
VPCBISH | 4500 e e P B S S I e R T R
VCBSH | 320 e e B B S S U - - -
VRS | 500 e e s O A I O /N 5 B 9
VPC-B2155B | 3200 (25589227) 2231183) 2363196) 23412 32) 22288997) 22169717) - - - -
VPCBSD | 500 G @y |oee  |oma  |omn oo ooy |06y | s | owe
VPCBISSH | 2800 G2 @y |oee  |own  |omn | - - - -
VCRISED | 500 Gy W |see  ooa |oen |osn |ony | @sn | owa | owe
VB9 | 300 A I S e N S A I - - -
VPCB30039 | 300 w66 |66 |50y | sy |wes ey |- - - -
VPC-B30049 | 3000 (389;646) (26951692) f:;(?a) (225507) Efst) 24?3723) - - - -
VPCB0A | 4000 W69 | 6%2 | en |y |eon  |wa  |owe | owe | -
VPGB0 | 350 B6e |66y |Gy |wsn | wes ey |eme | - -
VPCE00A | 350 A b S e MR S A I I P - -
VB0 | 280 A A S e R S A - - - -
VPCE300D | 400 w66 |66 |50y | sy |wos ey |ome | ome | -

(1) 1,0N=0,2251b
(2) Pour connaitre la vitesse en surtension de bus du Kinetix VPC avec et sans ventilateur de refroidissement, consultez la publication KNX-TD0O1, « Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data ».
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Forces nominales de charge radiale (maximum) pour les moteurs avec frein

Référence :ﬁ:isi:‘f;:: TN
moteur maxin 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib)
VCBIGSA | 4500 Gy |uwse | Gsa |Gy |oee  |oee | oge | oen |y |
WPCBIGSIA | 4500 Gon  |wen  |Gen  |onw | owe | ome  |ose  |ose  |osa |
VPCBIESD | 500 6oy |uwse |Gy omn |owe  |ome  |oew | okn | oy | o
VPCBIESD | 500 @60 |wsy |Gy |one | owe | ome | 0me  |oea | ona | ows)
VPCBI6SD | 500 B8y Wy |emy |owo  |ewn 0wy |oew  |osn | 0w | s
VPC-B21535 | 3000 (37102383) (2;;352) (2:86796) 23310) 24812 33) 23723720) - - - -
VPCBISHY | 3000 ey |Gy |se | ey |wsy  |ome |- - - -
VPCB21S3A | 4500 oy sy |ume  |emo @y |oweo  |eoe  |oe | omy |
VCBRISH | 4500 mas | Gon  |use @y |wse | ome  |omn  |ome | ome |
VB | 320 mas | Gon  |se | @y |wse | ome | - - -
VCBSD | 500 mas | Gon  |se @y |wse | oma  |eBn |oma | GBe | o
VPCBSH | 3200 s |G |Gme | |wme sy | - - -
VPCBISSD | 5000 s |G |Gme  |ees  |wme  |umy  |ome | 0%y |owa | Géo
VPCBISE | 2800 s | |eme | |asa | - - - -
VPCBSED | 500 s o |Gme | |wsa ey |owe  |cky | ena | oo
VB0 | 300 aose  |won  |osn | 6we | ene  |6me | - - -
VPCB3039 | 300 s ey |ono | 6ny | @50 |Gy | - - -
VPCBNY | 3000 mwma | @se | osn sy |esy |6y | - - -
VPCB0A | 4000 ke |@on | osn |esy  |ene  |ome  |sen  |ene | -
VPC-B3003A | 3500 A P A R - N B O - PR - -
VPCE00A | 350 owa  |@sy  |osn |y |6y |6y |sey | - -
VPCE300 | 280 owa  |esy  |osn | esy |6y | - - - -
VPCE300D | 400 P R S = R S - A -

(1) 1,0N=0,2251b
(2) Pour connaitre la vitesse en surtension de bus du Kinetix VPC avec et sans ventilateur de refroidissement, consultez la publication KNX-TD0O01, « Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data ».
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Forces nominales de charge axiale (charge radiale maximum) pour les moteurs avec frein

Référence :’r::isis;;:: TN
moteur mar 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (b) N (Ib) N () N () N (Ib) N (Ib) N (b)
VPC-B1652A | 4500 ?18 564,2) f10 184,1) ?92;7) ?8746,4) ?7461,6) ?713,8) %2;2) (26725) (25654,4) -
VPC-B1653A | 4500 ?18 564,2) ?10 184,1) ?9237) ?8746,4) (37461,6) ?7105,8) %2;2) (26753,5) (25654,4) -
VPCB1652D | 5000 s |tn |50 e |ose | mom |6 | @ |ow | e
VPCBI63D | 5000 s |tn |50 e |0se | mom |6y | @9 |ew | e
VPCBIESAD | 000 s |tn |00 e |0se | mom |6 | @9 |ew | e
VPC-B21539 | 3000 ?18 959,0) (615 27,3) (514 293,5) ?18 (?9,0) ?§§9) ?316,4) - - - -
VPC-B21549 | 3000 ?18 959,0) (615 37,3) ?14 293,5) ?18 59,0) ?51229) ?316,4) - - - -
VPCB21S3A | 4500 W0 |ooa 0B |0wo |69 o1 554 06) 766) -
VPCB2154A | 4500 ?18 959,0) (61557,3) (514293,5) ?1839,0) ?9?9) ?316,4) ?52,4) (38509,6) ?;61,6) -
VPCB21548 | 3200 ?18 959,0) (615 57,3) ?14 293,5) ?18 (?9,0) ?;229) ?316,4) - - - -
VPC-B2154D | 5000 ?18 959,0) (61527,3) ?14293,5) ?18(?9,0) ?94&?,9) ?316,4) ?550,4) (38509,6) ?746],6) ?7235,2)
VPC-B2155B | 3200 ?18 959,0) (615 27,3) (514 293,5) ?18 (?9,0) ?§§9) ?316,4) - - - -
VPC-B2155D | 5000 ?18 959,0) (615 57,3) ?14 293,5) ?18 59,0) ?51229) ?;)16,4) (38850,4) ?8509,6) ?;61,6) (37235,2)
VPCB2156A | 2800 W0 |ooa B9 |0wo |69 - - - - B
VPC-B2156D | 5000 ?18 959,0) (61557,3) (514293,5) ?1859,0) ?9?9) ?316,4) ?52,4) (38509,6) ?;61,6) ?7235,2)
VPC-B30029 | 3000 2333278) (929274,1) ?13867,9) Z13 675,8) (616590,5) ?1]389,0) - - - -
VPC-B30039 | 3000 2333278) (929274,1) ?13867,9) Z13 675,8) (616590,5) ?1]389,0) - - - -
VPC-B30049 | 3000 233(;1278) (929274,1) ?13;7,9) (713 675,8) (616590,5) ?1139,0) - - - -
VPC-B30024 | 4000 (1;(;1278) (929274,1) ?13 2?7,9) (713 675,8) (616 590,5) ?11 389,0) ?17 380,0) (514 262,7) - -
VPC-B3003A | 3500 e |oen  |ome  |ose  |oos  |ame  |owo |- B B
VPC-B3004A | 3500 23361278) (929274,1) ?13867,9) Z13 675,8) (616590,5) ?11389,0) ?17 3?0,0) - - -
VPC-B30048 | 2800 2333278) (929274,1) ?13867,9) Z13 675,8) (616590,5) - - - - -
VPC-B3004D | 4000 2333278) (929274,1) ?13867,9) Z13 675,8) (616590,5) ?1]389,0) 517 380,0) (514262,7) - -

(1) 1,0N=0,2251b
(2) Pour connaitre la vitesse en surtension de bus du Kinetix VPC avec et sans ventilateur de refroidissement, consultez la publication KNX-TD0O1, « Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data ».
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Forces nominales de charge axiale (charge radiale nulle) pour les moteurs avec frein

Référence :ﬁ:isi:f;:: T
moteur i 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib)
VPCBIGSIA ) 4500 wsto oy | ooy |ews  |eoa  |oso | Gso (s |
VPC-B1653A | 4500 (2250?5) 2;‘?51) Zzzggz) 221293) (92954,5) ?22027,4) ?16934,0) ?1133,0) (717;3,9) -
VPC-B1652D | 5000 (22;)185) 23@161) 2223062) 221293) (92954,5) ?2257,4) ?16934,0) ?1?3,0) (717;3,9) Z13696,1)
VPC-B1653D | 5000 (2250185) 2345461) gzzg(?Z) 2212?3) (92954,5) (92257,4) ?16934,0) ?11;3,0) (717;3,9) Z13696,1)
VPC-B1654D | 5000 (2250185) gfo 222;062) 2212?3) (92934,5) ?2257,4) ?16934,0) ?11;3,0) (717;3,9) z13696,1)
VPC-B21539 | 3000 G @ |oee  |own  |omn oo | - - B
vCase | 300 Gmn @iy |ee  |esy |y e |- - - -
VRGBS | 4500 |y |Gee |68 o0 |ewn | e0n @) | |-
VPCEISHA | 450 G @ |ee B8 e eon |0s0n | @sn | ome |
VPCEISa | 320 s @ |ee e |esa s |- - - -
VPCEISO | 500 G @ |ee |58 |esn |eon |0y | @) |owe | eus
VPC-B21558 | 3200 G @ |oee ooy |omn e | - - B
VGBS | 000 G @iy |ee | e8y  |esn e | @on | @6 |omy | e
VRCE2ISSh | 260 R N R R R R R N N R b
VPCEISE | 500 Gy @ |ee |69 |ema eon  |os0n | @s) | oue | cus
T R N R R A N
T N N R R A N
VPC-830049. | 3000 66 |66 | e0n  |usn | wos | awa | - - -
e P R N R R R A R
VPCB3003A | 3500 e |6y |60y | usn | @es |y | e09 | - )
VP04 | 350 w9 |6 |0y | s |wes  |urm  |Gos |- - -
P N R R - N
P R N R A R A E

(1) 1,0N=0,2251b
(2) Pour connaitre la vitesse en surtension de bus du Kinetix VPC avec et sans ventilateur de refroidissement, consultez la publication KNX-TD0O01, « Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data ».
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Caractéristiques environnementales nominales

Caractéristique

Valeur

Température, en fonctionnement

202 +40°C(-42+104°F) @

Température, stockage

-30a+40°C(-22a+104°F)

Humidité relative, stockage

5a90 % sans condensation

Atmosphere, stockage

Non corrosive

IP65 - protégé contre les poussiéres et le jet de pulvérisation a basse pression dans

" . m Ly ") e ALL. 2
Indice de protection IP*" du moteur avec joint d'arbre '’ et utilisation de connecteurs de cable étanches toutes Jes directions

(1) L'indice IP se réfere au Code international de protection.

(2) Lejoint d'étanchéité darbre Kinetix VPCinclus est requis pour fournir I'indice IP spécifié pour le moteur. Un indice de protection au niveau du systéme dépend aussi de 'indice IP du cable. Pour plus
d'informations sur les instructions d'installation de remplacement du joint darbre, reportez-vous a la section Documentations connexes, page 29.

(3) Pour obtenir cet indice thermique, montez le moteur sur une surface avec une dissipation de chaleur équivalente a la taille d’un dissipateur thermique en aluminium comme indiqué ici :
boitiers 165 mm et 215 mm, 304,8 x 304,8 x 12,7 mm (12x12x0,5in.)
Boitier 300 mm, 533,4x533,4x25,4mm (21x21x 1in.)

Cables moteur uniques Série 2090

Les cibles moteur uniques Série 2090 sont requis avec les servomoteurs VPC-Bxxxxx-Q Le -Q dans la référence désigne des moteurs dotés d’un
capteur de retour Hiperface DSL. Ces cibles sont congus pour isoler efficacement les signaux d’alimentation et de retour ou de frein au sein du
cble. Les cibles moteur uniques sont disponibles en longueurs standard configurables et assurent une terminaison de blindage et d’¢tanchéité.

Les cables d’alimentation moteur et de signal de retour Série 2090 sont requis avec les servomoteurs VPC-Bxxxxx-S, -M, et Y. Ces indicateurs de
référence indiquent respectivement les codeurs monotour et multitours (Hiperface) et les codeurs EnDat multitours.

Contactez votre distributeur Rockwell Automation le plus proche ou consultez la publication KNX-TD004, « Kinetix Motion Accessories
Technical Data », pour de plus amples informations sur les kits de cibles moteur de la série 2090 disponibles.

Kits de joint d'arbre

Des kits de joint d’arbre de rechange pour installation sur site sont disponibles. Les joints d’arbre sont réalisés en nitrile et les kits incluent un
lubrifiant pour réduire ['usure.

Les joints d'arbre sont sujets a I'usure, d'ol la nécessité de les inspecter et de les remplacer a intervalles réguliers. Un remplacement tous les 3 mois et

IMPORTANT , A . R
n'excédant pas 12 mois est recommandé, selon les conditions d'utilisation.

Références de kit de joint d’arbre

Réf. moteur Réf. kit de joint d'arbre
VPC-B165xx MPL-SSN-A6B6
VPC-B215xx VPL-55-X256

VPC-B300xx VPC-SSN-F300
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Servomoteurs Kinetix VPC avec boitiers de 165, 215 et 300 mm

Documentations connexes

Les documents suivants contiennent des informations sur des produits connexes de Rockwell Automation.

Documentation

Description

Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publication KNX-TD0O1

Informations techniques sur les moteurs rotatifs Allen-Bradley®, avec les caractéristiques de
performances, environnementales, d’homologation, de force de charge et les schémas
d’encombrement.

Kinetix Motion Accessories Specifications, publication KNX-TD004

Informations techniques et dimensions concernant les accessoires de servovariateur Allen-Bradley.

Servovariateurs Kinetix5700 Manuel utilisateur, publication 2198-UM002

Fournit des informations sur la faon d'installer, de configurer, de mettre en service et de dépanner les
systémes de servovariateur Kinetix 5700.

Kinetix 5700 Drive Systems Design Guide, publication KNX-RM010

Informations sur les composants de systéme de variateur et les accessoires nécessaires pour votre
combinaison de moteur/variateur Kinetix 5700.

Kits de joints d'arbre Notice d'installation, publication 2090-IN012

Informations sur I'installation d’un joint d'arbre sur ce modele et d'autres servomoteurs Allen-Bradley.

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

Fournit des informations sur I'installation de kits de ventilateur de refroidissement de rechange pour
les servomoteurs Kinetix VPC.

Site Internet d’homologation des produits,
http://www.rockwellautomation.com/global/certification/overview.page

Déclarations de conformité, certificats et autres informations d’homologation des produits.

Allen-Bradley Industrial Automation Glossary, publication AG-7.1

Glossaire des termes et abréviations employés en automatisation industrielle.

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

Fournit des informations, exemples et techniques afin de minimiser les défaillances systéme
provoquées par les parasites électriques.

Vous pouvez consulter ou télécharger les publications sur le site Internet

http://www.rockwellautomation.com/global/literature-library/overview.page.
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http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/rm/knx-rm010_-en-p.pdf
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Assistance Rockwell Automation

Utilisez les ressources suivantes pour accéder aux informations d’assistance.

Articles de la Base de connaissances, vidéos didactiques, foires
Centre d’assistance technique aux questions, chats, forums utilisateurs et notifications de https://rockwellautomation.custhelp.com/
mises a jour de produit.

Numéros de téléphone de I'assistance . 1 )
technique locale Trouvez le numéro de téléphone pour votre pays. http://www.rockwellautomation.com/global/support/get-support-now.page

Trouvez le code de numérotation directe pour votre produit.

Codes de numérotation directe Utilisez le code pour le transfert direct de votre appel a un http://www.rockwellautomation.com/global/support/direct-dial.page
ingénieur de |'assistance technique.

Bibliothéque documentaire Notices d'installation, manuels, brochures et fiches techniques. | http://www.rockwellautomation.com/global/literature-library/overview.page

Obtenez une aide sur les niveaux d'interaction des produits,
controlez les fonctionnalités et possibilités, puis trouvez le http://www.rockwellautomation.com/global/support/pcdc.page
firmware associé.

Centre de compatibilité et de
téléchargement des produits (PCDC)

Commentaires sur la documentation

Vos commentaires sur ce document nous aident 2 mieux vous servir. Pour toute suggestion concernant I’amélioration de ce document, veuillez
compléter le formulaire « How Are We Doing? », disponible 4 I'adresse

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

Alafin de sa vie, cet équipement devrait étre collecté séparément de tout déchet municipal non trié.

Rockwell Automation met Jour les informations enwronnementales relat|ves aux prodmts surle site Internet

Allen-Bradley, Kinetix, Rockwell Automation et Rockwell Software sont des marques commerciales de Rockwell Automation, Inc.
Les marques commerciales nappartenant pas a Rockwell Automation sont la propriété de leurs sociétés respectives.

Suivez-nous. n m

rockwellautomation.com expanding human possibility”

Amériques : Rockwell Automation, 1201 South Second Street, Milwaukee, WI 53204-2496 Etats-Unis, Tél. : +(1) 414.382.2000, Fax :+(1) 414.382.4444

Europe / Moyen-Orient / Afrique : Rockwell Automation NV, Pegasus Park, De Kleetlaan 12a, 1831 Diegem, Belgique, Tél. : +(32)2 663 0600, Fax : +32)2 663 0640
Asie Pacifique : Rockwell Automation, Level 14, Core F, Cyberport 3, 100 Cyberport Road, Hong Kong, Tél. : +{852) 2887 4788, Fax : +852) 2508 1846

Canada: Rockwell Automation, 3043 rue Joseph A. Bombardier, Laval, Québec, H7P 6C5, Tél: +1(450) 781-5100, Fax: +1(450) 781-5101, www.rockwellautomation.ca
France : Rockwell Automation SAS -2, rue René Caudron, Bat. A, F-78960 Voisins-le-Bretonneux, Tél: +33 16108 77 00, Fax : +33 130 44 03 09

Suisse : Rockwell Automation AG, Av. des Baumettes 3, 1020 Renens, Tél: 02163132 32, Fax: 02163132 31, Customer Service Tél: 0848 000 278

Publication VPC-INOO1C-FR-P - Février 2020

Copyright © 2020 Rockwell Automation, Inc. Tous droits réservés. Imprimé aux Etats-Unis.


http://www.rockwellautomation.com/rockwellautomation/about-us/sustainability-ethics/product-environmental-compliance.page

	Servomoteurs Kinetix VPC à service continu avec boîtiers de 165, 215 et 300 mm
	Sommaire des modifications
	À propos des moteurs Kinetix VPC à service continu
	Description des références
	Avant d’installer le moteur
	Retrait du capuchon d’arbre
	Instructions de levage
	Prolongation de la durée de vie du moteur
	Joints d’arbre
	Accouplements et poulies
	Prévention des parasites électriques
	Installation des câbles

	Sécurité fonctionnelle
	Homologation
	Considérations de sécurité importantes
	Niveau de performance (PL) et niveau d’intégrité de sécurité (SIL)
	Paramètres relatifs à la sécurité

	Installation du moteur
	Changement de l’orientation du connecteur
	Installation du moteur

	Dimensions des moteurs VPC-B165xx, VPC-B215xx et VPC-B300xx (connecteur unique, avec ventilateur)
	Dimensions des moteurs VPC-B165xx, VPC-B215xx et VPC-B300xx (connecteurs alim. moteur/signal de retour, avec ventilateur)
	Dimensions des moteurs VPC-B165xx, VPC-B215xx et VPC-B300xx (sans ventilateur)
	Données de connecteur
	Forces de charge nominales du moteur
	Servomoteurs Kinetix VPC à service continu (durée de vie de palier 20 000 heures)
	Servomoteurs Kinetix VPC à service continu (durée de vie de palier 40 000 heures)

	Caractéristiques environnementales nominales
	Câbles moteur uniques Série 2090
	Kits de joint d’arbre
	Documentations connexes

	Quatrième de couverture


<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /All
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Warning
  /CompatibilityLevel 1.6
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /LeaveColorUnchanged
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams true
  /MaxSubsetPct 1
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments false
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments false
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts false
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Remove
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Average
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 2.00000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages false
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Average
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 2.00000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages false
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Average
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile (None)
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000500044004600206587686353ef901a8fc7684c976262535370673a548c002000700072006f006f00660065007200208fdb884c9ad88d2891cf62535370300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef653ef5728684c9762537088686a5f548c002000700072006f006f00660065007200204e0a73725f979ad854c18cea7684521753706548679c300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /ITA <>
    /JPN <>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020b370c2a4d06cd0d10020d504b9b0d1300020bc0f0020ad50c815ae30c5d0c11c0020ace0d488c9c8b85c0020c778c1c4d560002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken voor kwaliteitsafdrukken op desktopprinters en proofers. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /PTB <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents for quality printing on desktop printers and proofers.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /NoConversion
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /NA
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure true
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles true
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /NA
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /LeaveUntagged
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


