
Istruzioni per l’installazione

Traduzione delle istruzioni originali
Servomotori per uso continuo Kinetix VPC
da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Numeri di catalogo VPC-B1652A, VPC-B1653A, VPC-B1652D, VPC-B1653D, VPC-B1654D, VPC-B21539, VPC-B21549, VPC-B2153A,
VPC-B2154A, VPC-B2154B, VPC-B2154D, VPC-B2155B, VPC-B2155D, VPC-B2156A, VPC-B2156D, VPC-B30029, VPC-B30039, 
VPC-B30049, VPC-B3002A, VPC-B3003A, VPC-B3004A, VPC-B3004B, VPC-B3004D

Sommario delle modifiche
La presente pubblicazione contiene informazioni nuove e aggiornate, elencate nella seguente tabella.

Argomento Pagina 

Sommario delle modifiche 1

Informazioni sui motori per uso continuo Kinetix VPC 2

Legenda dei numeri di catalogo 2

Prima di installare il motore 3

Sicurezza funzionale 5

Installazione del motore 6

Dimensioni dei motori VPC-B165xx, VPC-B215xx, e VPC-B300xx (connettore singolo) 9

Dimensioni dei motori VPC-B165xx, VPC-B215xx, e VPC-B300xx (connettori di alimentazione motore/feedback) 11

Dati del connettore 14

Forze nominali di carico del motore 15

Dati ambientali 28

Cavi motore serie 2090 28

Kit di guarnizione dell’albero 28

Altre risorse 29

Argomento Pagina

Aggiunto motore Kinetix VPC senza ventola (opzione A) ai numeri di catalogo e alle dimensioni esistenti.
2, 9…13

Aggiunti i numeri di catalogo VPC-B2154B, VPC-B2155B, VPC-B2156A e VPC-B3004B (motori senza ventola).

Aggiunti servomotori VPC-B3004x-M con encoder assoluti multigiro (protocollo Hiperface). 2

Aggiunte istruzioni di sollevamento. 3

Aggiornate le informazioni sulla certificazione di sicurezza funzionale. 5



Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Informazioni sui motori per uso continuo Kinetix VPC
I servomotori Kinetix® VPC sono dotati di encoder assoluti ad alta -risoluzione monogiro o multigiro e sono disponibili con o senza freni 
24 V CC. Questi servomotori brushless compatti soddisfano le esigenze complesse dei sistemi di controllo assi ad alte prestazioni.

È responsabilità dell’utente ispezionare l’apparecchiatura prima di accettare la spedizione dal trasportatore. Controllare gli articoli ricevuti 
raffrontandoli all’ordine. Qualora si dovessero riscontrare danni dovuti al trasporto o articoli mancanti, informare immediatamente il 
trasportatore. Il motore deve essere conservato e utilizzato in un ambiente pulito e asciutto conforme a quanto riportato in Dati ambientali a 
pagina 28.

Legenda dei numeri di catalogo

(1) L’opzione M dell’encoder è disponibile solo sui servomotori VPC-B3004x.
(2) La gerarchia delle velocità nominali è riportata esclusivamente a scopo comparativo. Per il dimensionamento e la selezione dei motori in base all’applicazione specifica utilizzare il software Motion 

Analyzer, e/o le specifiche delle prestazioni in Kinetix 5700 Drive System Design Guide, pubblicazione KNX-RM010.
(3) Per informazioni sulle variazioni dimensionali (L, LB, LD, LE, e B) dovute al numero di pile di magneti e al freno, vedere Dimensioni dei motori VPC-B165xx, VPC-B215xx, e VPC-B300xx (connettore 

singolo, con ventola) a pagina 9 e Dimensioni dei motori VPC-B165xx, VPC-B215xx, e VPC-B300xx (connettori di alimentazione motore/feedback motore, con ventola) a pagina 11.

ATTENZIONE: Per evitare danni alle persone e al motore, non sollevare o spostare il motore afferrando l’albero. La calotta dell’albero potrebbe allentarsi e far 
cadere il motore.

Opzioni di fabbrica
S = guarnizione dell’albero, standard (IP65)
Raffreddamento
A = Convezione naturale
F = Ventilazione forzata
Freno
2 = senza freno
4 = freno 24 V CC
Connettore
1 = Connettore singolo DIN SpeedTec, angolo retto, ruotabile di 325°
7 = Connettore DIN SpeedTec, angolo retto, ruotabile di 180°
Chiavetta dell’albero
J = Chiavetta dell’albero
K = Albero liscio
Feedback
S = 1024 sin/cos, encoder assoluto monogiro (protocollo Hiperface) 
M = 1024 sin/cos, encoder assoluto multigiro (protocollo Hiperface) (1)

Q = encoder digitale assoluto multigiro a 23 bit, classificato SIL2/PLd, canale di sicurezza secondario a 12 bit, 
(protocollo DSL Hiperface)
Y = encoder digitale multigiro assoluto a 25 bit (protocollo digitale EnDat)
Velocità nominale (2) (3)

9 = 1000 giri/min
A = 1500 giri/min
B = 2000 giri/min
D = 3000 giri/min
Lunghezza pile di magneti (2, 3, 4, 5, 6 pile) (3)

Diametro interasse (BCD) / Altezza albero (SH)
165 = IEC 165 mm BCD / SH 80 mm
215 = IEC 215 mm BCD / SH 100 mm
300 = IEC 300 mm BCD / SH 132 mm
Classe tensione
B = 400 V 
Tipo di serie
C = uso continuo
Serie
VP = Servomotori rotativi a magneti permanenti ottimizzati per gli inverter Kinetix 5700.

VP C - B xxx x x - x x x x x S
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Prima di installare il motore
Eseguire le procedure di ispezione riportate di seguito e riesaminare le regole generali relative alle guarnizioni dell’albero, gli accoppiamenti e le 
pulegge e la prevenzione di disturbi elettrici.

1. Rimuovere con cautela il motore dall’imballo utilizzato per la spedizione.

2. Ispezionare il motore per rilevare eventuali danni.

3. Esaminare il telaio del motore, l’albero di uscita anteriore e il perno di montaggio per rilevare eventuali difetti.

4. Qualora si dovessero riscontrare danni dovuti al trasporto, informare immediatamente il trasportatore.

Rimozione della calotta protettiva dell’albero
È possibile rimuovere la calotta protettiva installata sull’albero del motore con le mani oppure facendo leva con un cacciavite. Non utilizzare 
martelli o altri attrezzi in quanto potrebbero danneggiare l’albero del motore.

Istruzioni di sollevamento
È consigliabile utilizzare un paranco, cinghie e ganci a uncino richiudibili in grado di sostenere il peso massimo del motore.

Prima di tentare di sollevare l’alimentatore bus rigenerativo, leggere le seguenti precauzioni.

L’angolo di sollevamento formato da una fune o catena di sollevamento deve essere maggiore di 45° rispetto alla verticale. La figura seguente 
illustra le corrette pratiche di sollevamento.

Regole generali per il sollevamento

In caso di condizioni insolite, come il montaggio a parete e a soffitto di motori orizzontali e l’installazione di motori verticali forniti in posizione 
orizzontale, è necessario adottare particolari precauzioni. Raccomandiamo l’impiego di un montatore esperto.

ATTENZIONE: Non cercare di aprire o di apportare modifiche al motore se non per cambiare l’orientamento dei connettori con la procedura descritta a 
pagina 6. Gli interventi di manutenzione sul motore devono essere eseguiti esclusivamente da personale qualificato Rockwell Automation.

ATTENZIONE: Tutte le apparecchiature e le attrezzature utilizzate per sollevare il motore devono essere adeguatamente dimensionate e in grado di sollevare e 
trattenere in sicurezza il peso del motore. Per evitare possibili lesioni personali o danni all’apparecchiatura:

• Ispezionare tutta la ferramenta per il corretto fissaggio e sollevamento utilizzando tutti i bulloni ad occhiello o i ganci di sollevamento forniti.
• I golfari possono svitarsi durante il sollevamento. Prima del sollevamento, controllare i golfari per verificare che siano ben stretti. Fissare l’attrezzatura di 

sollevamento per limitare la rotazione durante il sollevamento. In alternativa, sollevare l’unità su una piattaforma o con un’imbragatura.
• I golfari o i ganci di sollevamento sono destinati al sollevamento solo del motore e degli accessori montati in fabbrica. 
• Non montare ulteriori attrezzature prima di aver sollevato e fissato il motore.
• Non lasciare che parti del motore o dell’attrezzatura di sollevamento entrino in contatto con conduttori o componenti caricati elettricamente.
• Non sottoporre il motore ad elevati tassi di accelerazione, decelerazione o forze d’urto causate da bruschi sollevamenti, abbassamenti, oscillazioni o 

torsioni di un motore sospeso durante un sollevamento.
• Evitare che il personale o i loro arti si trovino direttamente sotto il motore durante un sollevamento.
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Prolungamento della vita utile del motore
Un’accurata progettazione ed una corretta manutenzione possono prolungare la vita utile di un servomotore. Attenersi alle seguenti regole 
generali per prolungare al massimo la vita di un servomotore impiegato nelle condizioni descritte al paragrafo Dati ambientali a pagina 28:

• Durante la posa del cavo motore singolo formare sempre una curva di gocciolamento per favorire il deflusso dei liquidi dai collegamenti 
del motore.

• Quando possibile, proteggere con ripari la sede del motore, l’albero, le guarnizioni e i relativi raccordi da agenti e fluidi contaminanti.
• Le guarnizioni dell’albero sono soggette a usura e devono essere ispezionate e sostituite regolarmente. Si consiglia di effettuare la 

sostituzione ogni 3 mesi o comunque di non superare i 12 mesi, a seconda dell’uso. Vedere Kit di guarnizione dell’albero a pagina 28 per 
ulteriori informazioni.

• Ispezionare regolarmente il motore e le guarnizioni per individuare tracce di usura o danni. Se si rileva un danneggiamento o usura, 
sostituire il componente.

Guarnizioni dell’albero
Il motore ha una guarnizione dell’albero di serie. È necessario installare una tenuta sull’albero del motore in prossimità del cuscinetto anteriore, 
allo scopo di proteggere l’albero da un’esposizione eccessiva a polveri sottili o fluidi, come l’olio lubrificante di un riduttore.

Se il motore è in classe IP65, è necessario utilizzare una tenuta per albero e connettori e cavi stagni resistenti alle condizioni ambientali.

• Per una breve descrizione dei gradi di protezione IP di questi motori, consultare Dati ambientali a pagina 28.
• Per informazioni sui kit di guarnizioni compatibili con il motore in uso, consultare Kit di guarnizione dell’albero a pagina 28.
• Per informazioni sui connettori stagni e i cavi resistenti alle condizioni ambientali compatibili con questi motori, consultare 

Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, pubblicazione KNX-TD001.

Accoppiamenti e pulegge
Per i collegamenti meccanici con l’albero del motore, ad esempio con accoppiamenti e pulegge, è necessario realizzare accoppiamenti rigidi dal 
punto di vista torsionale, oppure si deve ricorrere a una cinghia di distribuzione rinforzata. Le elevate prestazioni dinamiche dei servomotori, 
infatti, con il tempo possono allentare gli accoppiamenti, le pulegge o le cinghie, o provocarne lo slittamento. I collegamenti laschi o soggetti a 
slittamento possono determinare instabilità del sistema e danneggiare l’albero del motore. Tutti i collegamenti tra il sistema e l’albero del 
servomotore devono essere rigidi per garantire una risposta accettabile da parte del sistema. Ispezionare periodicamente i collegamenti per 
verificarne la rigidità.

Durante il montaggio di accoppiamenti o pulegge sull’albero del motore, verificare che gli elementi di collegamento siano correttamente allineati 
e che i carichi assiali e radiali corrispondano alle specifiche tecniche del motore. Vedere Forze nominali di carico del motore a pagina 15 per le 
linee guida per raggiungere 20.000 ore di vita utile dei cuscinetti del motore o pagina 22 per le linee guida per raggiungere 40.000 ore di vita utile 
dei cuscinetti del motore.

Prevenzione dei disturbi elettrici
L’Interferenza Elettromagnetica (EMI), comunemente chiamata disturbo, può influenzare negativamente le prestazioni del motore. Le tecniche 
più efficaci per contrastare l’EMI comprendono il filtraggio dell’alimentazione CA per mezzo di cavi schermati, la schermatura dei cavi di segnale 
dai cavi di potenza e l’adozione di metodi di messa a terra corretti.

Per evitare gli effetti dell’EMI, attenersi alle seguenti regole generali: 

• Isolare i trasformatori di alimentazione, oppure installare dei filtri di linea su tutte le linee di alimentazione di ingresso CA.
• Non instradare i cavi del motore sopra le aperture di ventilazione dei servoazionamenti.
• Mettere a terra tutte le apparecchiature utilizzando un sistema di terra in parallelo a punto singolo realizzato con sbarre di terra o piattine 

larghe. Se necessario, in presenza di molto rumore, adottare tecniche di riduzione dei disturbi elettrici supplementari per ridurre 
l’interferenza EMI.

Per ulteriori informazioni sulla riduzione delle interferenze EMI, consultare System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual, 
pubblicazione GMC-RM001. 

ATTENZIONE: Se l’albero subisce forti urti durante l’installazione degli accoppiamenti e delle pulegge, possono verificarsi danni ai cuscinetti e al dispositivo di 
feedback. Facendo leva sulla superficie di montaggio del motore quando si rimuovono i dispositivi montati sull’albero motore si può danneggiare il dispositivo 
di feedback.

Non colpire l’albero, gli accoppiamenti o le pulegge con utensili durante l’installazione o la rimozione. Per rimuovere i dispositivi dall’albero, utilizzare un 
estrattore facendo pressione dall’estremità utente dell’albero motore.
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Installazione dei cavi
Un percorso dei cavi eseguito a regola d’arte ed una realizzazione attenta migliorano la Compatibilità Elettromagnetica (EMC) dell’impianto.

Per installare i cavi di alimentazione motore e ventola di raffreddamento, osservare queste linee guida:

• Il cavo deve essere mantenuto quanto più corto possibile.
• Mettere a terra lo schermo del cavo per impedire che i disturbi elettromagnetici abbiano ripercussioni negative su altre apparecchiature.

Sicurezza funzionale
I motori equipaggiati con un sensore di feedback Hiperface DSL conforme ai requisiti di sicurezza funzionale sono progettati secondo quanto 
specificato nella documentazione SICK STEGMANN GmbH al fine di mantenere il livello di sicurezza funzionale del sensore di feedback 
collegato. Vedere Legenda dei numeri di catalogo a pagina 2 per i dettagli relativi alle singole opzioni.

Certificazione
Il gruppo TÜV Rheinland ha approvato i servomotori per esercizio continuo Kinetix VPC dotati di encoder digitali Hiperface DSL certificati per 
la sicurezza funzionale. I sistemi che includono questi motori possono raggiungere livelli di sicurezza funzionale fino al livello prestazionale d 
(PLd) e la categoria di sicurezza 3 (CAT. 3) secondo ISO 13849-1, e SIL 2 secondo IEC 61508, IEC 61800-5-2 e IEC 62061 se utilizzati con i 
convertitori di frequenza che soddisfano i requisiti di sicurezza funzionale del Manuale di sicurezza HIPERFACE DSL (SICK STEGMANN 
GmbH, pubblicazione 8017596/2019-01-17).

Per visionare il certificato TÜV Rheinland e altre certificazioni del prodotto attualmente offerte da Rockwell Automation, visitare il sito
http://www.rockwellautomation.com/global/certification/overview. page.

Considerazioni importanti sulla sicurezza
Oltre a seguire le istruzioni presenti in questo documento, l’utente ha anche le responsabilità seguenti:

• Eseguire una valutazione dei rischi a livello di macchina.
• Certificazione della macchina in base al livello prestazionale ISO 13849-1 o livello SIL EN 62061 desiderato.
• Project management e prova funzionale in conformità ad IEC 61800-5-2.
• Il sistema di feedback motore di sicurezza ha una vita utile massima di 20 anni. Allo scadere di tale periodo, il sistema di feedback dovrà 

essere messo fuori servizio.
• Per supportare funzioni di sicurezza basate sulla posizione assoluta, il sistema di feedback motore richiede misure supplementari. Nel caso 

di funzioni di sicurezza basate sulla posizione assoluta di sicurezza, il sistema di feedback motore fornisce un solo canale privo di 
funzionalità di diagnostica di sicurezza all’accensione. Pertanto, è necessario realizzare un secondo canale adottando altre soluzioni.

• Il sistema di feedback motore non è in grado di determinare uno stato sicuro per il sistema di azionamento in maniera indipendente. Il 
sistema di azionamento determina uno stato sicuro in risposta alla visualizzazione di un errore da parte del sistema di feedback motore.

• La progettazione e l’uso di motori dotati di sensori di feedback di sicurezza richiedono competenze tecniche non trattate nel presente 
documento.

ATTENZIONE: Tutta la schermatura sul motore e i cavi di alimentazione della ventola di raffreddamento devono essere collegati a terra per ottenere un segnale 
encoder corretto.

Il segnale dati dell’encoder è trasmesso da un doppino intrecciato con adattamento di impedenza che deve essere schermato efficacemente per garantire 
prestazioni ottimali.

Assicurarsi che il collegamento tra le schermature dei cavi e la terra del sistema di azionamento sia eseguito correttamente.

ATTENZIONE: Sulle schermature dei cavi motore che non vengono messe a terra possono essere presenti tensioni elevate.

Verificare che tutte le schermature nei cavi motore siano collegate a terra.

Num. di cat. 
motore Documentazione di riferimento sulla sicurezza funzionale dei sensori di feedback (SICK STEGMANN GmbH)

VPC-xxxxxx-Q HIPERFACE DSL Safety Manual, pubblicazione 8017596/2019-01-17 EFM50-2 Safe Motor Feedback Systems Operating Instructions, pubblicazione 8019321/2018-08-17

IMPORTANTE
Come da istruzioni del produttore del sensore di feedback, in caso di installazione con grado di protezione minima IP54 e in conformità allo standard 
IEC60529:1989 + A1:1999 + A2:2013, è richiesta l’installazione di un sistema di feedback motore HIPERFACE DSL (impiegato per una funzione di 
sicurezza).
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Livello prestazionale (PL) e livello di integrità della sicurezza (SIL)
Per i sistemi di controllo di sicurezza, i Livelli prestazionali (PL), a norma ISO 13849-1, e i livelli SIL, a norma IEC 61508 e IEC 62061, 
prevedono una classificazione della capacità del sistema di eseguire le funzioni di sicurezza previste. Tutti i componenti del sistema di controllo 
relativi alla sicurezza devono essere inclusi sia nella valutazione dei rischi, sia nella determinazione dei livelli raggiunti.

Consultare gli standard ISO 13849-1, IEC 61508, e IEC 62061 per informazioni complete sui requisiti per la determinazione di PL e SIL.

Parametri relativi alla sicurezza
I motori equipaggiati con sensore di feedback in classe di sicurezza funzionale HIPERFACE DSL sono progettati per mantenere la classe di 
sicurezza funzionale del sensore di feedback collegato. I parametri di sicurezza dei sensori di feedback sono i seguenti.

Installazione del motore
L’installazione del motore deve essere eseguita nel rispetto di tutte le norme locali, utilizzando attrezzature e procedure che privilegino la sicurezza 
e la compatibilità elettromagnetica:

• Tutti i motori sono dotati di un perno di montaggio, che ne consente l’allineamento sulla macchina.
• Tutti i motori sono dotati di supporto base per il montaggio opzionale. Per accedere ai fori di montaggio dei piedini del supporto base 

posteriore rimuovere il sottogruppo della ventola di raffreddamento.
• Sono preferibili dispositivi di fissaggio in acciaio inossidabile.

Modifica dell’orientamento del connettore
I motori Kinetix VPC per uso continuo con numero di catalogo VPC-Bxxxxx-Qx1xxx utilizzano un tipo di connettore che integra 
alimentazione, freno e segnali di feedback in un unico connettore. Il tipo di connettore si riconosce per il codice variabile nella stringa di catalogo 
del motore. Ad esempio, nel numero di catalogo VPC-B16539-QJ12FS, il numero 1 indica un connettore singolo SpeedTec, ad angolo-retto, 
ruotabile a 325°.

I motori Kinetix VPX per uso continuo con numero di catalogo VPC-Bxxxxx-S/-M-Yx7xxx utilizzano due connettori distinti. Alimentazione e 
freno sono su un connettore e il feedback su un altro connettore. Ad esempio, nel numero di catalogo VPC-B1653A-YJ72FS, il numero 7 indica 
due connettori SpeedTec, ad angolo-retto, ruotabili. Questi connettori possono ruotare di 180° dalla mezzeria del motore.

Il corpo ruotabile del connettore consente di orientarlo in qualsiasi posizione, scegliendo quella più adatta a proteggere la connessione dagli agenti 
contaminanti presenti nell’ambiente, e a garantire un facile accesso.

ATTENZIONE: Onde evitare danni alle apparecchiature, la realizzazione e la rimozione dei collegamenti elettrici con il sistema di feedback motore devono 
essere eseguite con la tensione disattivata.

Attributo VPC-Bxxxxx-QxxxFx VPC-Bxxxxx-QxxxAx

Livello di integrità della 
sicurezza (SIL) SIL2 (IEC 61508), SIL CL2 (IEC 62061)

Probabilità di un guasto 
pericoloso l’ora (PHF) 3,80 E-08 1/h

Categoria di sicurezza CAT. 3 (ISO 13849-1)

Livelli prestazionali (PL) PLd (ISO 13849-1)

MTTF (anni) 305

ATTENZIONE: In presenza di tensione, i motori smontati, gli accoppiamenti meccanici scollegati, le chiavette dell’albero allentate ed i cavi disinseriti sono 
pericolosi.

L’apparecchiatura disassemblata deve essere opportunamente identificata (tag-out) e l’accesso all’alimentazione elettrica deve essere limitato (lock-out).

Prima di attivare l’alimentazione del motore, rimuovere la chiavetta dell’albero e altri elementi con accoppiamenti meccanici che potrebbero essere espulsi 
dall’albero.

ATTENZIONE: Assicurarsi che i cavi installati siano trattenuti in posizione corretta, onde evitare che vengano sottoposti a trazioni non omogenee o flessioni in 
corrispondenza del connettore. Prevedere dei supporti ogni 3 m su tutta la lunghezza dei cavi.

Una forza laterale eccessiva e irregolare sul connettore del cavo può causare l’apertura e la chiusura della guarnizione sul connettore poiché il cavo flette.
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Attenersi alla seguente procedura per portare il connettore in una nuova posizione.

1. Montare ed inserire completamente un cavo adatto sul connettore del motore.
In questo modo si avrà un’area più ampia da afferrare e si potrà esercitare una forza maggiore facendo leva.

2. Afferrare il connettore e la spina del cavo accoppiati con le mani e ruotare lentamente il connettore del motore portandolo nella nuova 
posizione.

3. Quando il connettore sarà allineato, rimuovere la spina del cavo.

Installare il motore 
Attenersi alla seguente procedura per installare il motore.

1. Fornire una distanza sufficiente intorno al motore e dietro la ventola di raffreddamento per la dissipazione termica in modo tale che il 
motore rimanga all’interno del campo di temperature di funzionamento specificato.

Consultare Dati ambientali a pagina 28 per informazioni sul campo delle temperature di funzionamento. Non racchiudere il motore. 
Mantenere gli altri dispositivi che generano calore lontano dal motore.

2. Consultare Forze nominali di carico del motore a pagina 15 per determinare i limiti di carico radiale e assiale dell’albero del motore.

3. Se si utilizza il supporto base opzionale, rimuovere il sottogruppo della ventola di raffreddamento per poter accedere al supporto base 
posteriore.

4. Montare ed allineare il motore.

5. Se il gruppo della ventola di raffreddamento è stato smontato, rimontare il sottogruppo della ventola e avvitare le viti di montaggio del 
sottogruppo della ventola secondo i valori di coppia mostrati.

ATTENZIONE: I connettori sono progettati per essere ruotati in una posizione fissa durante l’installazione del motore e non richiedono ulteriori regolazioni. 
Limitare al massimo le forze applicate e il numero di rotazioni del connettore per accertarsi che i connettori siano conformi al grado di di protezione IP 
specificato in Dati ambientali a pagina 28.

ATTENZIONE: Per modificare l’orientamento del connettore, agire solo manualmente.

Non esercitare una forza eccessiva, non tirare il cavo e non utilizzare utensili come pinze o morse per ruotare il connettore.

ATTENZIONE: Se l’albero subisce forti urti durante l’installazione degli accoppiamenti e delle pulegge, possono verificarsi danni ai cuscinetti e al dispositivo di 
feedback. Facendo leva sulla superficie di montaggio del motore quando si rimuovono i dispositivi montati sull’albero motore si può danneggiare il dispositivo 
di feedback.

Non colpire l’albero, gli accoppiamenti o le pulegge con utensili durante l’installazione o la rimozione. Per rimuovere i dispositivi dall’albero, utilizzare un 
estrattore facendo pressione dall’estremità utente dell’albero motore.

PERICOLO DI USTIONI: Le superfici esterne del motore possono raggiungere temperature elevate, dell’ordine di 125 °C, durante il funzionamento 
del motore.

Adottare misure adeguate per prevenire il contatto accidentale con superfici calde. Nella scelta delle connessioni e dei cavi abbinati al motore, tenere 
conto della temperatura delle superfici del motore.

Viti di montaggio del sottogruppo 
della ventola di raffreddamento (4x)

Supporto base di 
montaggio esposto
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
6. Collegare i cavi del motore che trasmettono i segnali di alimentazione, feedback e freno.
a. Allineare con cautela il connettore del cavo al connettore del motore.

La superficie piana sulla parte superiore del connettore del motore e le superfici piane sul connettore del cavo devono essere allineate 
affinché il connettore del cavo possa innestarsi sul connettore del motore.

b. Serrare-manualmente il collarino zigrinato facendogli fare un quarto di giro per innestare a fondo il connettore del cavo.

c. Formare una curva di gocciolamento con il cavo per favorire il deflusso dei liquidi dai connettori.

Num. di cat. 
ventola di raffreddamento

Dimensione della vite di 
montaggio

Coppia
N•m (lb•poll.)

VPC-FAN165 M5 x 0,8 x20 4,1…4,9 (36…43)

VPC-FAN215 M6 x 1 x 25 6,9…8,3 (61…73)

VPC-FAN300 M8 x 1,25 x 35 16,6…20,2 (147…179)

ATTENZIONE: I connettori codificati devono essere allineati correttamente e serrati a mano.

Non utilizzare utensili o esercitare una forza eccessiva durante l’inserimento del cavo sul connettore del motore. Non forzare l’inserimento manuale 
dei connettori, riallineare e riprovare.

ATTENZIONE: Lo schermo su tutta la lunghezza del cavo motore singolo deve essere messo a terra per garantire la trasmissione corretta del segnale 
dell’encoder.

Il segnale dati dell’encoder è trasmesso da un doppino intrecciato con adattamento di impedenza che deve essere schermato efficacemente per 
garantire prestazioni ottimali.

Assicurarsi che il collegamento tra lo schermo del cavo motore singolo e la terra del sistema di azionamento sia eseguito correttamente.

Curva di gocciolamento per motore montato su 
supporto base con connettori sulla parte superiore.

Curva di gocciolamento per 
motore montato su flangia con 
connettori sulla parte inferiore.
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Dati del connettore
In questa sezione sono indicati i piedini di alimentazione, feedback e freno dei connettori del motore.

Piedinatura del connettore singolo del motore

Piedinatura del connettore freno e alimentazione motore

Pin Descrizione dei segnali di M23 Pin Descrizione dei segnali di M40

A Fase U U Fase U 

B Fase V V Fase V 

C Fase W W Fase W 

Terra Terra 

E Dati+ 1 MBRK+ 

F MBRK+ 2 MBRK- 

G MBRK- L Dati+

H Dati- H Dati-

L Riservato + –

– –

N –

Pin Descrizione dei segnali di M23

A Fase U 

B Fase V 

C Fase W 

Terra 

E Riservato 

F MBRK+ 

G MBRK- 

H
Riservato 

L

Pin Descrizione dei segnali di 
M40/M58

U Fase U 

V Fase V 

W Fase W 

Terra 

+ MBRK+

- MBRK- 

1
Riservato 

2

A

B C

G

HL E
F

Connettore singolo M23

N

U V

W
L
H1

+2

Connettore singolo M40

A

B C

G

HL E
F

Connettore singolo M23

Connettore alimentazione/freno 
motore M40

V

W U
1

+-

2

W U

21

V +-

Connettore alimentazione/freno motore M58
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Piedinatura del connettore di feedback

Descrizione della morsettiera della ventola di raffreddamento

Specifiche della ventola di raffreddamento

Consultare Kinetix VPC Continuous Duty Motor Fan Kits Installation Instructions, pubblicazione VPC-IN002, per altre informazioni sulla 
ventola di raffreddamento.

Forze nominali di carico del motore
I motori sono in grado di funzionare con un carico dell’albero sostenuto. In figura sono indicate la posizione e la direzione delle forze di carico 
radiali ed assiali, mentre in tabella sono riportati i valori nominali di carico massimo.

Forze di carico sull’albero

Nelle seguenti tabelle sono riportati i fattori di carico che permettono una durata nominale L10 di 20.000 ore e 40.000 ore dei cuscinetti a varie 
velocità. La durata dei cuscinetti di 20.000 ore e 40.000 non tiene conto di eventuali cause che potrebbero determinare la riduzione della vita 
d’esercizio, come ad esempio la contaminazione del grasso del cuscinetto dovuta a fonti esterne.

Pin Opzione encoder S/M (1)

(1) Encoder assoluto monogiro, 1024 sin/cos (protocollo Hiperface).

Opzione encoder Y (2)

(2) Encoder assoluto digitale multigiro, 25 bit (protocollo digitale EnDat).

Pin Opzione encoder S/M (1) Opzione encoder Y (2)

1 Sin+ 
Riservato 

11 EPWR_9V Riservato 

2 Sin- 12 ECOM ECOM

3 Cos+ CLOCK + 13 TS+ TS+ 

4 Cos- CLOCK - 14 TS- TS- 

5 Dati+ Dati+ 15

Riservato Riservato 6 Dati- Dati- 16

7

Riservato 

Riservato 
17

8

9 EPWR_5 V

10 ECOM

IMPORTANTE
La rotazione delle pale della ventola VPC-F300 deve corrispondere alla direzione riportata sulla targhetta della ventola di raffreddamento presente sul 
coperchio della ventola. Se la rotazione delle pale non corrisponde alle indicazioni sulla targhetta, scambiare due fili di alimentazione qualsiasi (L1, L2, 
o L3), per invertire la rotazione delle pale della ventola.

Attributo VPC-FAN165 VPC-FAN215 VPC-FAN300

Tensione 208/240 V CA rms, monofase 208/240 V CA rms, monofase 400/480V CA rms, trifase

Corrente 0,12 A eff. 0,30 A eff. 0,18 A eff.

Frequenza 50/60 Hz 50/60 Hz 50/60 Hz

1212
3

6

1515

1
2

4

5
7

8

9

1010

1111

1313

1414
1717

1616

Connettore di feedback M23

Motori VPC-B165xx Motori VPC-B215xx

Collegamenti
dell’alimentazione

di ingresso

Collegamento
terra

L1

PE

L2

L3

L1

L2

L3

Motori VPC-B300xx

Collegamento
terra

Cablaggio morsettiera VPC-FAN300

Morsettiera 
ventola

MARRONE
NERO
BLU

VERDE/GIALLO

Motore della 
ventola

PE

Collegamenti
dell’alimentazione

di ingresso

Forza di carico assiale applicata al centro dell’albero.

Forza di carico radiale applicata al centro della sporgenza dell’albero.
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Servomotori Kinetix VPC (durata nominale cuscinetti 20.000 ore)

Valori nominali della forza di carico radiale (massima) per motori privi di freno

Num. di Cat. 
Motore (1)

(1) 1,0 N = 0,225 lb

Velocità (2) 
massima 
giri/min

(2) Per la velocità di sovratensione del bus Kinetix VPC con e senza ventola di raffreddamento, vedere Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, pubblicazione KNX-TD001.

Giri/min

500
N (lb)

1000
N (lb)

1500
N (lb)

2000
N (lb)

2500
N (lb)

3000
N (lb)

3500
N (lb)

4000
N (lb)

4500
N (lb)

5000
N (lb)

VPC-B1652A 4500 2719
(611,3)

2158
(485,2)

1885
(423,8)

1713
(385,1)

1590
(357,5)

1496
(336,4)

1421
(319,5)

1359
(305,6)

1307
(293,9) –

VPC-B1653A 4500 2871
(645,5)

2279
(512,3)

1991
(447,6)

1809
(406,6)

1679
(377,5)

1580
(355,2)

1501
(337,4)

1436
(322,7)

1380
(310,3) –

VPC-B1652D 5000 2719
(611,3)

2158
(485,2)

1885
(423,8)

1713
(385,1)

1590
(357,5)

1496
(336,4)

1421
(319,5)

1359
(305,6)

1307
(293,9)

1262
(283,7)

VPC-B1653D 5000 2871
(645,5)

2279
(512,3)

1991
(447,6)

1809
(406,6)

1679
(377,5)

1580
(355,2)

1501
(337,4)

1436
(322,7)

1380
(310,3)

1333
(299,6)

VPC-B1654D 5000 2952
(663,7)

2343
(526,7)

2047
(460,2)

1860
(418,1)

1726
(388,1)

1625
(365,2)

1543
(346,9)

1476
(331,8)

1419
(319,1)

1370
(308,0)

VPC-B21539 3000 3763
(846,1)

2987
(671,5)

2609
(586,6)

2371
(533,0)

2201
(494,8)

2071
(465,6) – – – –

VPC-B21549 3000 3862
(868,3)

3066
(689,2)

2678
(602,0)

2433
(547,0)

2259
(507,8)

2126
(477,8) – – – –

VPC-B2153A 4500 3763
(846,1)

2987
(671,5)

2609
(586,6)

2371
(533,0)

2201
(494,8)

2071
(465,6)

1967
(442,3)

1882
(423,0)

1809
(406,7) –

VPC-B2154A 4500 3862
(868,3)

3066
(689,2)

2678
(602,0)

2433
(547,0)

2259
(507,8)

2126
(477,8)

2019
(453,9)

1931
(434,1)

1857
(417,4) –

VPC-B2154B 3200 3862
(868,3)

3066
(689,2)

2678
(602,0)

2433
(547,0)

2259
(507,8)

2126
(477,8) – – – –

VPC-B2154D 5000 3862
(868,3)

3066
(689,2)

2678
(602,0)

2433
(547,0)

2259
(507,8)

2126
(477,8)

2019
(453,9)

1931
(434,1)

1857
(417,4)

1793
(403,0)

VPC-B2155B 3200 3941
(886,1)

3128
(703,3)

2733
(614,4)

2483
(558,2)

2305
(518,2)

2169
(487,6) – – – –

VPC-B2155D 5000 3941
(886,1)

3128
(703,3)

2733
(614,4)

2483
(558,2)

2305
(518,2)

2169
(487,6)

2060
(463,2)

1971
(443,0)

1895
(426,0)

1829
(411,3)

VPC-B2156A 2800 4006
(900,6)

3180
(714,8)

2778
(624,4)

2524
(567,3)

2343
(526,7) – – – – –

VPC-B2156D 5000 4006
(900,6)

3180
(714,8)

2778
(624,4)

2524
(567,3)

2343
(526,7)

2205
(495,6)

2094
(470,8)

2003
(450,3)

1926
(433,0)

1859
(418,0)

VPC-B30029 3000 5702
(1282,0)

4526
(1017,5)

3954
(888,9)

3592
(807,6)

3335
(749,7)

3138
(705,5) – – – –

VPC-B30039 3000 5702
(1282,0)

4526
(1017,5)

3954
(888,9)

3592
(807,6)

3335
(749,7)

3138
(705,5) – – – –

VPC-B30049 3000 5861
(1317,7)

4652
(1045,9)

4064
(913,6)

3692
(830,1)

3428
(770,6)

3226
(725,2) – – – –

VPC-B3002A 4000 5702
(1282,0)

4526
(1017,5)

3954
(888,9)

3592
(807,6)

3335
(749,7)

3138
(705,5)

2981
(670,2)

2851
(641,0) – –

VPC-B3003A 3500 5702
(1282,0)

4526
(1017,5)

3954
(888,9)

3592
(807,6)

3335
(749,7)

3138
(705,5)

2981
(670,2) – – –

VPC-B3004A 3500 5861
(1317,7)

4652
(1045,9)

4064
(913,6)

3692
(830,1)

3428
(770,6)

3226
(725,2)

3064
(688,8) – – –

VPC-B3004B 2800 5861
(1317,7)

4652
(1045,9)

4064
(913,6)

3692
(830,1)

3428
(770,6) – – – – –

VPC-B3004D 4000 5861
(1317,7)

4652
(1045,9)

4064
(913,6)

3692
(830,1)

3428
(770,6)

3226
(725,2)

3064
(688,8)

2931
(658,8) – –
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Valori nominali della forza di carico assiale (carico radiale massimo) per motori privi di freno

Num. di Cat. 
Motore (1)

(1) 1,0 N = 0,225 lb

Velocità (2) 
massima
giri/min

(2) Per la velocità di sovratensione del bus Kinetix VPC con e senza ventola di raffreddamento, vedere Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, pubblicazione KNX-TD001.

Giri/min

500
N (lb)

1000
N (lb)

1500
N (lb)

2000
N (lb)

2500
N (lb)

3000
N (lb)

3500
N (lb)

4000
N (lb)

4500
N (lb)

5000
N (lb)

VPC-B1652A 4500 927
(208,4)

686
(154,2)

575
(129,3)

508
(114,1)

461
(103,6)

426
(95,7)

398
(89,5)

376
(84,4)

357
(80,2) –

VPC-B1653A 4500 927
(208,4)

686
(154,2)

575
(129,3)

508
(114,1)

461
(103,6)

426
(95,7)

398
(89,5)

376
(84,4)

357
(80,2) –

VPC-B1652D 5000 927
(208,4)

686
(154,2)

575
(129,3)

508
(114,1)

461
(103,6)

426
(95,7)

398
(89,5)

376
(84,4)

357
(80,2)

341
(76,6)

VPC-B1653D 5000 927
(208,4)

686
(154,2)

575
(129,3)

508
(114,1)

461
(103,6)

426
(95,7)

398
(89,5)

376
(84,4)

357
(80,2)

341
(76,6)

VPC-B1654D 5000 927
(208,4)

686
(154,2)

575
(129,3)

508
(114,1)

461
(103,6)

426
(95,7)

398
(89,5)

376
(84,4)

357
(80,2)

341
(76,6)

VPC-B21539 3000 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5) – – – –

VPC-B21549 3000 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5) – – – –

VPC-B2153A 4500 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5)

514
(115,5)

485
(109,0)

460
(103,5) –

VPC-B2154A 4500 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5)

514
(115,5)

485
(109,0)

460
(103,5) –

VPC-B2154B 3200 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5) – – – –

VPC-B2154D 5000 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5)

514
(115,5)

485
(109,0)

460
(103,5)

440
(98,9)

VPC-B2155B 3200 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5) – – – –

VPC-B2155D 5000 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5)

514
(115,5)

485
(109,0)

460
(103,5)

440
(98,9)

VPC-B2156A 2800 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6) – – – – –

VPC-B2156D 5000 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5)

514
(115,5)

485
(109,0)

460
(103,5)

440
(98,9)

VPC-B30029 3000 1820
(409,2)

1347
(302,8)

1129
(253,9)

997
(224,1)

905
(203,3)

836
(187,9) – – – –

VPC-B30039 3000 1820
(409,2)

1347
(302,8)

1129
(253,9)

997
(224,1)

905
(203,3)

836
(187,9) – – – –

VPC-B30049 3000 1820
(409,2)

1347
(302,8)

1129
(253,9)

997
(224,1)

905
(203,3)

836
(187,9) – – – –

VPC-B3002A 4000 1820
(409,2)

1347
(302,8)

1129
(253,9)

997
(224,1)

905
(203,3)

836
(187,9)

782
(175,7)

737
(165,8) – –

VPC-B3003A 3500 1820
(409,2)

1347
(302,8)

1129
(253,9)

997
(224,1)

905
(203,3)

836
(187,9)

782
(175,7) – – –

VPC-B3004A 3500 1820
(409,2)

1347
(302,8)

1129
(253,9)

997
(224,1)

905
(203,3)

836
(187,9)

782
(175,7) – – –

VPC-B3004B 2800 1820
(409,2)

1347
(302,8)

1129
(253,9)

997
(224,1)

905
(203,3) – – – – –

VPC-B3004D 4000 1820
(409,2)

1347
(302,8)

1129
(253,9)

997
(224,1)

905
(203,3)

836
(187,9)

782
(175,7)

737
(165,8) – –
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Valori nominali della forza di carico assiale (carico radiale zero) per motori privi di freno

Num. di Cat. 
Motore (1)

(1) 1,0 N = 0,225 lb

Velocità (2) 
massima
giri/min

(2) Per la velocità di sovratensione del bus Kinetix VPC con e senza ventola di raffreddamento, vedere Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, pubblicazione KNX-TD001.

Giri/min

500
N (lb)

1000
N (lb)

1500
N (lb)

2000
N (lb)

2500
N (lb)

3000
N (lb)

3500
N (lb)

4000
N (lb)

4500
N (lb)

5000
N (lb)

VPC-B1652A 4500 2713
(610,0)

2008
(451,5)

1684
(378,6)

1486
(334,1)

1349
(303,3)

1246
(280,2)

1166
(262,1)

1100
(247,3)

1045
(235,0) –

VPC-B1653A 4500 2713
(610,0)

2008
(451,5)

1684
(378,6)

1486
(334,1)

1349
(303,3)

1246
(280,2)

1166
(262,1)

1100
(247,3)

1045
(235,0) –

VPC-B1652D 5000 2713
(610,0)

2008
(451,5)

1684
(378,6)

1486
(334,1)

1349
(303,3)

1246
(280,2)

1166
(262,1)

1100
(247,3)

1045
(235,0)

998
(224,5)

VPC-B1653D 5000 2713
(610,0)

2008
(451,5)

1684
(378,6)

1486
(334,1)

1349
(303,3)

1246
(280,2)

1166
(262,1)

1100
(247,3)

1045
(235,0)

998
(224,5)

VPC-B1654D 5000 2713
(610,0)

2008
(451,5)

1684
(378,6)

1486
(334,1)

1349
(303,3)

1246
(280,2)

1166
(262,1)

1100
(247,3)

1045
(235,0)

998
(224,5)

VPC-B21539 3000 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6) – – – –

VPC-B21549 3000 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6) – – – –

VPC-B2153A 4500 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6)

1505
(338,2)

1420
(319,2)

1349
(303,3) –

VPC-B2154A 4500 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6)

1505
(338,2)

1420
(319,2)

1349
(303,3) –

VPC-B2154B 3200 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6) – – – –

VPC-B2154D 5000 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6)

1505
(338,2)

1420
(319,2)

1349
(303,3)

1289
(289,7)

VPC-B2155B 3200 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6) – – – –

VPC-B2155D 5000 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6)

1505
(338,2)

1420
(319,2)

1349
(303,3)

1289
(289,7)

VPC-B2156A 2800 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4) – – – – –

VPC-B2156D 5000 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6)

1505
(338,2)

1420
(319,2)

1349
(303,3)

1289
(289,7)

VPC-B30029 3000 5329
(1198,0)

3944
(886,6)

3307
(743,5)

2919
(656,2)

2649
(595,6)

2448
(550,3) – – – –

VPC-B30039 3000 5329
(1198,0)

3944
(886,6)

3307
(743,5)

2919
(656,2)

2649
(595,6)

2448
(550,3) – – – –

VPC-B30049 3000 5329
(1198,0)

3944
(886,6)

3307
(743,5)

2919
(656,2)

2649
(595,6)

2448
(550,3) – – – –

VPC-B3002A 4000 5329
(1198,0)

3944
(886,6)

3307
(743,5)

2919
(656,2)

2649
(595,6)

2448
(550,3)

2289
(514,7)

2160
(485,7) – –

VPC-B3003A 3500 5329
(1198,0)

3944
(886,6)

3307
(743,5)

2919
(656,2)

2649
(595,6)

2448
(550,3)

2289
(514,7) – – –

VPC-B3004A 3500 5329
(1198,0)

3944
(886,6)

3307
(743,5)

2919
(656,2)

2649
(595,6)

2448
(550,3)

2289
(514,7) – – –

VPC-B3004B 2800 5329
(1198,0)

3944
(886,6)

3307
(743,5)

2919
(656,2)

2649
(595,6) – – – – –

VPC-B3004D 4000 5329
(1198,0)

3944
(886,6)

3307
(743,5)

2919
(656,2)

2649
(595,6)

2448
(550,3)

2289
(514,7)

2160
(485,7) – –
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Valori nominali della forza di carico radiale (massima) per motori con freno

Num. di Cat. 
Motore (1)

(1) 1,0 N = 0,225 lb

Velocità (2) 
massima
giri/min

(2) Per la velocità di sovratensione del bus Kinetix VPC con e senza ventola di raffreddamento, vedere Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, pubblicazione KNX-TD001.

Giri/min

500
N (lb)

1000
N (lb)

1500
N (lb)

2000
N (lb)

2500
N (lb)

3000
N (lb)

3500
N (lb)

4000
N (lb)

4500
N (lb)

5000
N (lb)

VPC-B1652A 4500 2871
(645,5)

2279
(512,3)

1991
(447,6)

1809
(406,6)

1679
(377,5)

1580
(355,2)

1501
(337,4)

1436
(322,7)

1380
(310,3) –

VPC-B1653A 4500 2952
(663,7)

2343
(526,7)

2047
(460,2)

1860
(418,1)

1726
(388,1)

1625
(365,2)

1543
(346,9)

1476
(331,8)

1419
(319,1) –

VPC-B1652D 5000 2871
(645,5)

2279
(512,3)

1991
(447,6)

1809
(406,6)

1679
(377,5)

1580
(355,2)

1501
(337,4)

1436
(322,7)

1380
(310,3)

1333
(299,6)

VPC-B1653D 5000 2952
(663,7)

2343
(526,7)

2047
(460,2)

1860
(418,1)

1726
(388,1)

1625
(365,2)

1543
(346,9)

1476
(331,8)

1419
(319,1)

1370
(308,0)

VPC-B1654D 5000 3016
(678,1)

2394
(538,2)

2091
(470,2)

1900
(427,2)

1764
(396,5)

1660
(373,2)

1577
(354,5)

1508
(339,0)

1450
(326,0)

1400
(314,7)

VPC-B21539 3000 3941
(886,1)

3128
(703,3)

2733
(614,4)

2483
(558,2)

2305
(518,2)

2169
(487,6) – – – –

VPC-B21549 3000 4006
(900,6)

3180
(714,8)

2778
(624,4)

2524
(567,3)

2343
(526,7)

2205
(495,6) – – – –

VPC-B2153A 4500 3941
(886,1)

3128
(703,3)

2733
(614,4)

2483
(558,2)

2305
(518,2)

2169
(487,6)

2060
(463,2)

1971
(443,0)

1895
(426,0) –

VPC-B2154A 4500 4006
(900,6)

3180
(714,8)

2778
(624,4)

2524
(567,3)

2343
(526,7)

2205
(495,6)

2094
(470,8)

2003
(450,3)

1926
(433,0) –

VPC-B2154B 3200 4006
(900,6)

3180
(714,8)

2778
(624,4)

2524
(567,3)

2343
(526,7)

2205
(495,6) – – – –

VPC-B2154D 5000 4006
(900,6)

3180
(714,8)

2778
(624,4)

2524
(567,3)

2343
(526,7)

2205
(495,6)

2094
(470,8)

2003
(450,3)

1926
(433,0)

1859
(418,0)

VPC-B2155B 3200 4106
(923,0)

3259
(732,5)

2847
(639,9)

2586
(581,4)

2401
(539,7)

2259
(507,9) – – – –

VPC-B2155D 5000 4106
(923,0)

3259
(732,5)

2847
(639,9)

2586
(581,4)

2401
(539,7)

2259
(507,9)

2146
(482,5)

2053
(461,5)

1974
(443,7)

1906
(428,4)

VPC-B2156A 2800 4106
(923,0)

3259
(732,5)

2847
(639,9)

2586
(581,4)

2401
(539,7) – – – – –

VPC-B2156D 5000 4106
(923,0)

3259
(732,5)

2847
(639,9)

2586
(581,4)

2401
(539,7)

2259
(507,9)

2146
(482,5)

2053
(461,5)

1974
(443,7)

1906
(428,4)

VPC-B30029 3000 5861
(1317,7)

4652
(1045,9)

4064
(913,6)

3692
(830,1)

3428
(770,6)

3226
(725,2) – – – –

VPC-B30039 3000 5990
(1346,5)

4754
(1068,7)

4153
(933,6)

3773
(848,3)

3503
(787,5)

3296
(741,0) – – – –

VPC-B30049 3000 6184
(1390,2)

4908
(1103,4)

4288
(963,9)

3896
(875,8)

3616
(813,0)

3403
(765,1) – – – –

VPC-B3002A 4000 5861
(1317,7)

4652
(1045,9)

4064
(913,6)

3692
(830,1)

3428
(770,6)

3226
(725,2)

3064
(688,8)

2931
(658,8) – –

VPC-B3003A 3500 5990
(1346,5)

4754
(1068,7)

4153
(933,6)

3773
(848,3)

3503
(787,5)

3296
(741,0)

3131
(703,9) – – –

VPC-B3004A 3500 6184
(1390,2)

4908
(1103,4)

4288
(963,9)

3896
(875,8)

3616
(813,0)

3403
(765,1)

3233
(726,8) – – –

VPC-B3004B 2800 6184
(1390,2)

4908
(1103,4)

4288
(963,9)

3896
(875,8)

3616
(813,0) – – – – –

VPC-B3004D 4000 6184
(1390,2)

4908
(1103,4)

4288
(963,9)

3896
(875,8)

3616
(813,0)

3403
(765,1)

3233
(726,8)

3092
(695,1) – –
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Valori nominali della forza di carico assiale (carico radiale massimo) per motori con freno

Num. di Cat. 
Motore (1)

(1) 1,0 N = 0,225 lb

Velocità (2) 
massima
giri/min

(2) Per la velocità di sovratensione del bus Kinetix VPC con e senza ventola di raffreddamento, vedere Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, pubblicazione KNX-TD001.

Giri/min

500
N (lb)

1000
N (lb)

1500
N (lb)

2000
N (lb)

2500
N (lb)

3000
N (lb)

3500
N (lb)

4000
N (lb)

4500
N (lb)

5000
N (lb)

VPC-B1652A 4500 927
(208,4)

686
(154,2)

575
(129,3)

508
(114,1)

461
(103,6)

426
(95,7)

398
(89,5)

376
(84,4)

357
(80,2) –

VPC-B1653A 4500 927
(208,4)

686
(154,2)

575
(129,3)

508
(114,1)

461
(103,6)

426
(95,7)

398
(89,5)

376
(84,4)

357
(80,2) –

VPC-B1652D 5000 927
(208,4)

686
(154,2)

575
(129,3)

508
(114,1)

461
(103,6)

426
(95,7)

398
(89,5)

376
(84,4)

357
(80,2)

341
(76,6)

VPC-B1653D 5000 927
(208,4)

686
(154,2)

575
(129,3)

508
(114,1)

461
(103,6)

426
(95,7)

398
(89,5)

376
(84,4)

357
(80,2)

341
(76,6)

VPC-B1654D 5000 927
(208,4)

686
(154,2)

575
(129,3)

508
(114,1)

461
(103,6)

426
(95,7)

398
(89,5)

376
(84,4)

357
(80,2)

341
(76,6)

VPC-B21539 3000 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5) – – – –

VPC-B21549 3000 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5) – – – –

VPC-B2153A 4500 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5)

514
(115,5)

485
(109,0)

460
(103,5) –

VPC-B2154A 4500 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5)

514
(115,5)

485
(109,0)

460
(103,5) –

VPC-B2154B 3200 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5) – – – –

VPC-B2154D 5000 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5)

514
(115,5)

485
(109,0)

460
(103,5)

440
(98,9)

VPC-B2155B 3200 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5) – – – –

VPC-B2155D 5000 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5)

514
(115,5)

485
(109,0)

460
(103,5)

440
(98,9)

VPC-B2156A 2800 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6) – – – – –

VPC-B2156D 5000 1196
(269,0)

885
(199,0)

742
(166,9)

655
(147,3)

594
(133,6)

549
(123,5)

514
(115,5)

485
(109,0)

460
(103,5)

440
(98,9)

VPC-B30029 3000 1820
(409,2)

1347
(302,8)

1129
(253,9)

997
(224,1)

905
(203,3)

836
(187,9) – – – –

VPC-B30039 3000 1820
(409,2)

1347
(302,8)

1129
(253,9)

997
(224,1)

905
(203,3)

836
(187,9) – – – –

VPC-B30049 3000 1820
(409,2)

1347
(302,8)

1129
(253,9)

997
(224,1)

905
(203,3)

836
(187,9) – – – –

VPC-B3002A 4000 1820
(409,2)

1347
(302,8)

1129
(253,9)

997
(224,1)

905
(203,3)

836
(187,9)

782
(175,7)

737
(165,8) – –

VPC-B3003A 3500 1820
(409,2)

1347
(302,8)

1129
(253,9)

997
(224,1)

905
(203,3)

836
(187,9)

782
(175,7) – – –

VPC-B3004A 3500 1820
(409,2)

1347
(302,8)

1129
(253,9)

997
(224,1)

905
(203,3)

836
(187,9)

782
(175,7) – – –

VPC-B3004B 2800 1820
(409,2)

1347
(302,8)

1129
(253,9)

997
(224,1)

905
(203,3) – – – – –

VPC-B3004D 4000 1820
(409,2)

1347
(302,8)

1129
(253,9)

997
(224,1)

905
(203,3)

836
(187,9)

782
(175,7)

737
(165,8) – –
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Valori nominali della forza di carico assiale (carico radiale zero) per motori con freno

Num. di Cat. 
Motore (1)

(1) 1,0 N = 0,225 lb

Velocità (2) 
massima
giri/min

(2) Per la velocità di sovratensione del bus Kinetix VPC con e senza ventola di raffreddamento, vedere Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, pubblicazione KNX-TD001.

Giri/min

500
N (lb)

1000
N (lb)

1500
N (lb)

2000
N (lb)

2500
N (lb)

3000
N (lb)

3500
N (lb)

4000
N (lb)

4500
N (lb)

5000
N (lb)

VPC-B1652A 4500 2713
(610,0)

2008
(451,5)

1684
(378,6)

1486
(334,1)

1349
(303,3)

1246
(280,2)

1166
(262,1)

1100
(247,3)

1045
(235,0) –

VPC-B1653A 4500 2713
(610,0)

2008
(451,5)

1684
(378,6)

1486
(334,1)

1349
(303,3)

1246
(280,2)

1166
(262,1)

1100
(247,3)

1045
(235,0) –

VPC-B1652D 5000 2713
(610,0)

2008
(451,5)

1684
(378,6)

1486
(334,1)

1349
(303,3)

1246
(280,2)

1166
(262,1)

1100
(247,3)

1045
(235,0)

998
(224,5)

VPC-B1653D 5000 2713
(610,0)

2008
(451,5)

1684
(378,6)

1486
(334,1)

1349
(303,3)

1246
(280,2)

1166
(262,1)

1100
(247,3)

1045
(235,0)

998
(224,5)

VPC-B1654D 5000 2713
(610,0)

2008
(451,5)

1684
(378,6)

1486
(334,1)

1349
(303,3)

1246
(280,2)

1166
(262,1)

1100
(247,3)

1045
(235,0)

998
(224,5)

VPC-B21539 3000 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6) – – – –

VPC-B21549 3000 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6) – – – –

VPC-B2153A 4500 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6)

1505
(338,2)

1420
(319,2)

1349
(303,3) –

VPC-B2154A 4500 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6)

1505
(338,2)

1420
(319,2)

1349
(303,3) –

VPC-B2154B 3200 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6) – – – –

VPC-B2154D 5000 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6)

1505
(338,2)

1420
(319,2)

1349
(303,3)

1289
(289,7)

VPC-B2155B 3200 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6) – – – –

VPC-B2155D 5000 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6)

1505
(338,2)

1420
(319,2)

1349
(303,3)

1289
(289,7)

VPC-B2156A 2800 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4) – – – – –

VPC-B2156D 5000 3502
(787,3)

2592
(582,7)

2174
(488,6)

1918
(431,3)

1741
(391,4)

1609
(361,6)

1505
(338,2)

1420
(319,2)

1349
(303,3)

1289
(289,7)

VPC-B30029 3000 5329
(1198,0)

3944
(886,6)

3307
(743,5)

2919
(656,2)

2649
(595,6)

2448
(550,3) – – – –

VPC-B30039 3000 5329
(1198,0)

3944
(886,6)

3307
(743,5)

2919
(656,2)

2649
(595,6)

2448
(550,3) – – – –

VPC-B30049 3000 5329
(1198,0)

3944
(886,6)

3307
(743,5)

2919
(656,2)

2649
(595,6)

2448
(550,3) – – – –

VPC-B3002A 4000 5329
(1198,0)

3944
(886,6)

3307
(743,5)

2919
(656,2)

2649
(595,6)

2448
(550,3)

2289
(514,7)

2160
(485,7) – –

VPC-B3003A 3500 5329
(1198,0)

3944
(886,6)

3307
(743,5)

2919
(656,2)

2649
(595,6)

2448
(550,3)

2289
(514,7) – – –

VPC-B3004A 3500 5329
(1198,0)

3944
(886,6)

3307
(743,5)

2919
(656,2)

2649
(595,6)

2448
(550,3)

2289
(514,7) – – –

VPC-B3004B 2800 5329
(1198,0)

3944
(886,6)

3307
(743,5)

2919
(656,2)

2649
(595,6) – – – – –

VPC-B3004D 4000 5329
(1198,0)

3944
(886,6)

3307
(743,5)

2919
(656,2)

2649
(595,6)

2448
(550,3)

2289
(514,7)

2160
(485,7) – –
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Servomotori Kinetix VPC (durata nominale cuscinetti 40.000 ore)

Valori nominali della forza di carico radiale (massima) per motori privi di freno

Num. di Cat. 
Motore (1)

(1) 1,0 N = 0,225 lb

Velocità (2) 
massima
giri/min

(2) Per la velocità di sovratensione del bus Kinetix VPC con e senza ventola di raffreddamento, vedere Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, pubblicazione KNX-TD001.

Giri/min

500
N (lb)

1000
N (lb)

1500
N (lb)

2000
N (lb)

2500
N (lb)

3000
N (lb)

3500
N (lb)

4000
N (lb)

4500
N (lb)

5000
N (lb)

VPC–B1652A 4500 2158
(485,2)

1713
(385,1)

1496
(336,4)

1359
(305,6)

1262
(283,7)

1188
(267,0)

1128
(253,6)

1079
(242,6)

1037
(233,2) –

VPC–B1653A 4500 2279
(512,3)

1809
(406,6)

1580
(355,2)

1436
(322,7)

1333
(299,6)

1254
(281,9)

1191
(267,8)

1139
(256,2)

1096
(246,3) –

VPC–B1652D 5000 2158
(485,2)

1713
(385,1)

1496
(336,4)

1359
(305,6)

1262
(283,7)

1188
(267,0)

1128
(253,6)

1079
(242,6)

1037
(233,2)

1002
(225,2)

VPC–B1653D 5000 2279
(512,3)

1809
(406,6)

1580
(355,2)

1436
(322,7)

1333
(299,6)

1254
(281,9)

1191
(267,8)

1139
(256,2)

1096
(246,3)

1058
(237,8)

VPC–B1654D 5000 2343
(526,7)

1860
(418,1)

1625
(365,2)

1476
(331,8)

1370
(308,0)

1289
(289,9)

1225
(275,4)

1172
(263,4)

1126
(253,2)

1088
(244,5)

VPC–B21539 3000 2987
(671,5)

2371
(533,0)

2071
(465,6)

1882
(423,0)

1747
(392,7)

1644
(369,6) – – – –

VPC–B21549 3000 3066
(689,2)

2433
(547,0)

2126
(477,8)

1931
(434,1)

1793
(403,0)

1687
(379,3) – – – –

VPC–B2153A 4500 2987
(671,5)

2371
(533,0)

2071
(465,6)

1882
(423,0)

1747
(392,7)

1644
(369,6)

1562
(351,0)

1494
(335,8)

1436
(322,8) –

VPC–B2154A 4500 3066
(689,2)

2433
(547,0)

2126
(477,8)

1931
(434,1)

1793
(403,0)

1687
(379,3)

1603
(360,3)

1533
(344,6)

1474
(331,3) –

VPC–B2154B 3200 3066
(689,2)

2433
(547,0)

2126
(477,8)

1931
(434,1)

1793
(403,0)

1687
(379,3) – – – –

VPC–B2154D 5000 3066
(689,2)

2433
(547,0)

2126
(477,8)

1931
(434,1)

1793
(403,0)

1687
(379,3)

1603
(360,3)

1533
(344,6)

1474
(331,3)

1423
(319,9)

VPC–B2155B 3200 3128
(703,3)

2483
(558,2)

2169
(487,6)

1971
(443,0)

1829
(411,3)

1722
(387,0) – – – –

VPC–B2155D 5000 3128
(703,3)

2483
(558,2)

2169
(487,6)

1971
(443,0)

1829
(411,3)

1722
(387,0)

1635
(367,6)

1564
(351,6)

1504
(338,1)

1452
(326,4)

VPC-B2156A 2800 3180
(714,8)

2524
(567,3)

2205
(495,6)

2003
(450,3)

1859
(418,0) – – – – –

VPC–B2156D 5000 3180
(714,8)

2524
(567,3)

2205
(495,6)

2003
(450,3)

1859
(418,0)

1750
(393,4)

1662
(373,7)

1590
(357,4)

1529
(343,6)

1476
(331,8)

VPC–B30029 3000 4526
(1017,5)

3592
(807,6)

3138
(705,5)

2851
(641,0)

2647
(595,0)

2491
(559,9) – – – –

VPC–B30039 3000 4526
(1017,5)

3592
(807,6)

3138
(705,5)

2851
(641,0)

2647
(595,0)

2491
(559,9) – – – –

VPC–B30049 3000 4652
(1045,9)

3692
(830,1)

3226
(725,2)

2931
(658,8)

2721
(611,6)

2560
(575,6) – – – –

VPC–B3002A 4000 4526
(1017,5)

3592
(807,6)

3138
(705,5)

2851
(641,0)

2647
(595,0)

2491
(559,9)

2366
(531,9)

2263
(508,7) – –

VPC–B3003A 3500 4526
(1017,5)

3592
(807,6)

3138
(705,5)

2851
(641,0)

2647
(595,0)

2491
(559,9)

2366
(531,9) – – –

VPC–B3004A 3500 4652
(1045,9)

3692
(830,1)

3226
(725,2)

2931
(658,8)

2721
(611,6)

2560
(575,6)

2432
(546,7) – – –

VPC–B3004B 2800 4652
(1045,9)

3692
(830,1)

3226
(725,2)

2931
(658,8)

2721
(611,6) – – – – –

VPC–B3004D 4000 4652
(1045,9)

3692
(830,1)

3226
(725,2)

2931
(658,8)

2721
(611,6)

2560
(575,6)

2432
(546,7)

2326
(522,9) – –
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Valori nominali della forza di carico assiale (carico radiale massimo) per motori privi di freno

Num. di Cat. 
Motore (1)

(1) 1,0 N = 0,225 lb

Velocità (2) 
massima
giri/min

(2) Per la velocità di sovratensione del bus Kinetix VPC con e senza ventola di raffreddamento, vedere Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, pubblicazione KNX-TD001.

Giri/min

500
N (lb)

1000
N (lb)

1500
N (lb)

2000
N (lb)

2500
N (lb)

3000
N (lb)

3500
N (lb)

4000
N (lb)

4500
N (lb)

5000
N (lb)

VPC-B1652A 4500 686
(154,2)

508
(114,1)

426
(95,7)

376
(84,4)

341
(76,6)

315
(70,8)

294
(66,2)

278
(62,5)

264
(59,4) –

VPC-B1653A 4500 686
(154,2)

508
(114,1)

426
(95,7)

376
(84,4)

341
(76,6)

315
(70,8)

294
(66,2)

278
(62,5)

264
(59,4) –

VPC-B1652D 5000 686
(154,2)

508
(114,1)

426
(95,7)

376
(84,4)

341
(76,6)

315
(70,8)

294
(66,2)

278
(62,5)

264
(59,4)

252
(56,7)

VPC-B1653D 5000 686
(154,2)

508
(114,1)

426
(95,7)

376
(84,4)

341
(76,6)

315
(70,8)

294
(66,2)

278
(62,5)

264
(59,4)

252
(56,7)

VPC-B1654D 5000 686
(154,2)

508
(114,1)

426
(95,7)

376
(84,4)

341
(76,6)

315
(70,8)

294
(66,2)

278
(62,5)

264
(59,4)

252
(56,7)

VPC-B21539 3000 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4) – – – –

VPC-B21549 3000 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4) – – – –

VPC-B2153A 4500 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4)

380
(85,4)

359
(80,6)

341
(76,6) –

VPC-B2154A 4500 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4)

380
(85,4)

359
(80,6)

341
(76,6) –

VPC-B2154B 3200 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4) – – – –

VPC-B2154D 5000 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4)

380
(85,4)

359
(80,6)

341
(76,6)

325
(73,2)

VPC-B2155B 3200 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4) – – – –

VPC-B2155D 5000 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4)

380
(85,4)

359
(80,6)

341
(76,6)

325
(73,2)

VPC-B2156A 2800 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9) – – – – –

VPC-B2156D 5000 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4)

380
(85,4)

359
(80,6)

341
(76,6)

325
(73,2)

VPC-B30029 3000 1347
(302,8)

997
(224,1)

836
(187,9)

737
(165,8)

669
(150,5)

618
(139,0) – – – –

VPC-B30039 3000 1347
(302,8)

997
(224,1)

836
(187,9)

737
(165,8)

669
(150,5)

618
(139,0) – – – –

VPC-B30049 3000 1347
(302,8)

997
(224,1)

836
(187,9)

737
(165,8)

669
(150,5)

618
(139,0) – – – –

VPC-B3002A 4000 1347
(302,8)

997
(224,1)

836
(187,9)

737
(165,8)

669
(150,5)

618
(139,0)

578
(130,0)

546
(122,7) – –

VPC-B3003A 3500 1347
(302,8)

997
(224,1)

836
(187,9)

737
(165,8)

669
(150,5)

618
(139,0)

578
(130,0) – – –

VPC-B3004A 3500 1347
(302,8)

997
(224,1)

836
(187,9)

737
(165,8)

669
(150,5)

618
(139,0)

578
(130,0) – – –

VPC-B3004B 2800 1347
(302,8)

997
(224,1)

836
(187,9)

737
(165,8)

669
(150,5) – – – – –

VPC-B3004D 4000 1347
(302,8)

997
(224,1)

836
(187,9)

737
(165,8)

669
(150,5)

618
(139,0)

578
(130,0)

546
(122,7) – –
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Valori nominali della forza di carico assiale (carico radiale zero) per motori privi di freno

Num, di Cat. 
Motore (1)

(1) 1,0 N = 0,225 lb

Velocità (2) 
massima
giri/min

(2) Per la velocità di sovratensione del bus Kinetix VPC con e senza ventola di raffreddamento, vedere Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, pubblicazione KNX-TD001.

Giri/min

500
N (lb)

1000
N (lb)

1500
N (lb)

2000
N (lb)

2500
N (lb)

3000
N (lb)

3500
N (lb)

4000
N (lb)

4500
N (lb)

5000
N (lb)

VPC-B1652A 4500 2008
(451,5)

1486
(334,1)

1246
(280,2)

1100
(247,3)

998
(224,5)

922
(207,4)

863
(194,0)

814
(183,0)

774
(173,9) –

VPC-B1653A 4500 2008
(451,5)

1486
(334,1)

1246
(280,2)

1100
(247,3)

998
(224,5)

922
(207,4)

863
(194,0)

814
(183,0)

774
(173,9) –

VPC-B1652D 5000 2008
(451,5)

1486
(334,1)

1246
(280,2)

1100
(247,3)

998
(224,5)

922
(207,4)

863
(194,0)

814
(183,0)

774
(173,9)

739
(166,1)

VPC-B1653D 5000 2008
(451,5)

1486
(334,1)

1246
(280,2)

1100
(247,3)

998
(224,5)

922
(207,4)

863
(194,0)

814
(183,0)

774
(173,9)

739
(166,1)

VPC-B1654D 5000 2008
(451,5)

1486
(334,1)

1246
(280,2)

1100
(247,3)

998
(224,5)

922
(207,4)

863
(194,0)

814
(183,0)

774
(173,9)

739
(166,1)

VPC-B21539 3000 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7) – – – –

VPC-B21549 3000 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7) – – – –

VPC-B2153A 4500 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7)

1114
(250,3)

1051
(236,2)

998
(224,4) –

VPC-B2154A 4500 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7)

1114
(250,3)

1051
(236,2)

998
(224,4) –

VPC-B2154B 3200 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7) – – – –

VPC-B2154D 5000 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7)

1114
(250,3)

1051
(236,2)

998
(224,4)

954
(214,4)

VPC-B2155B 3200 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7) – – – –

VPC-B2155D 5000 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7)

1114
(250,3)

1051
(236,2)

998
(224,4)

954
(214,4)

VPC-B2156A 2800 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7) – – – – –

VPC-B2156D 5000 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7)

1114
(250,3)

1051
(236,2)

998
(224,4)

954
(214,4)

VPC-B30029 3000 3944
(886,6)

2919
(656,2)

2448
(550,3)

2160
(485,7)

1961
(440,8)

1812
(407,3) – – – –

VPC-B30039 3000 3944
(886,6)

2919
(656,2)

2448
(550,3)

2160
(485,7)

1961
(440,8)

1812
(407,3) – – – –

VPC-B30049 3000 3944
(886,6)

2919
(656,2)

2448
(550,3)

2160
(485,7)

1961
(440,8)

1812
(407,3) – – – –

VPC-B3002A 4000 3944
(886,6)

2919
(656,2)

2448
(550,3)

2160
(485,7)

1961
(440,8)

1812
(407,3)

1694
(380,9)

1599
(359,4) – –

VPC-B3003A 3500 3944
(886,6)

2919
(656,2)

2448
(550,3)

2160
(485,7)

1961
(440,8)

1812
(407,3)

1694
(380,9) – – –

VPC-B3004A 3500 3944
(886,6)

2919
(656,2)

2448
(550,3)

2160
(485,7)

1961
(440,8)

1812
(407,3)

1694
(380,9) – – –

VPC-B3004B 2800 3944
(886,6)

2919
(656,2)

2448
(550,3)

2160
(485,7)

1961
(440,8) – – – – –

VPC-B3004D 4000 3944
(886,6)

2919
(656,2)

2448
(550,3)

2160
(485,7)

1961
(440,8)

1812
(407,3)

1694
(380,9)

1599
(359,4) – –
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Valori nominali della forza di carico radiale (massima) per motori con freno

Num. di Cat. 
Motore (1)

(1) 1,0 N = 0,225 lb

Velocità (2) 
massima
giri/min

(2) Per la velocità di sovratensione del bus Kinetix VPC con e senza ventola di raffreddamento, vedere Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, pubblicazione KNX-TD001.

Giri/min

500
N (lb)

1000
N (lb)

1500
N (lb)

2000
N (lb)

2500
N (lb)

3000
N (lb)

3500
N (lb)

4000
N (lb)

4500
N (lb)

5000
N (lb)

VPC-B1652A 4500 2279
(512,3)

1809
(406,6)

1580
(355,2)

1436
(322,7)

1333
(299,6)

1254
(281,9)

1191
(267,8)

1139
(256,2)

1096
(246,3) –

VPC-B1653A 4500 2343
(526,7)

1860
(418,1)

1625
(365,2)

1476
(331,8)

1370
(308,0)

1289
(289,9)

1225
(275,4)

1172
(263,4)

1126
(253,2) –

VPC-B1652D 5000 2279
(512,3)

1809
(406,6)

1580
(355,2)

1436
(322,7)

1333
(299,6)

1254
(281,9)

1191
(267,8)

1139
(256,2)

1096
(246,3)

1058
(237,8)

VPC-B1653D 5000 2343
(526,7)

1860
(418,1)

1625
(365,2)

1476
(331,8)

1370
(308,0)

1289
(289,9)

1225
(275,4)

1172
(263,4)

1126
(253,2)

1088
(244,5)

VPC-B1654D 5000 2394
(538,2)

1900
(427,2)

1660
(373,2)

1508
(339,0)

1400
(314,7)

1317
(296,2)

1251
(281,3)

1197
(269,1)

1151
(258,7)

1111
(249,8)

VPC-B21539 3000 3128
(703,3)

2483
(558,2)

2169
(487,6)

1971
(443,0)

1829
(411,3)

1722
(387,0) – – – –

VPC-B21549 3000 3180
(714,8)

2524
(567,3)

2205
(495,6)

2003
(450,3)

1859
(418,0)

1750
(393,4) – – – –

VPC-B2153A 4500 3128
(703,3)

2483
(558,2)

2169
(487,6)

1971
(443,0)

1829
(411,3)

1722
(387,0)

1635
(367,6)

1564
(351,6)

1504
(338,1) –

VPC-B2154A 4500 3180
(714,8)

2524
(567,3)

2205
(495,6)

2003
(450,3)

1859
(418,0)

1750
(393,4)

1662
(373,7)

1590
(357,4)

1529
(343,6) –

VPC-B2154B 3200 3180
(714,8)

2524
(567,3)

2205
(495,6)

2003
(450,3)

1859
(418,0)

1750
(393,4) – – – –

VPC-B2154D 5000 3180
(714,8)

2524
(567,3)

2205
(495,6)

2003
(450,3)

1859
(418,0)

1750
(393,4)

1662
(373,7)

1590
(357,4)

1529
(343,6)

1476
(331,8)

VPC-B2155B 3200 3259
(732,5)

2586
(581,4)

2259
(507,9)

2053
(461,5)

1906
(428,4)

1793
(403,1) – – – –

VPC-B2155D 5000 3259
(732,5)

2586
(581,4)

2259
(507,9)

2053
(461,5)

1906
(428,4)

1793
(403,1)

1703
(382,9)

1629
(366,3)

1567
(352,2)

1512
(340,0)

VPC-B2156A 2800 3259
(732,5)

2586
(581,4)

2259
(507,9)

2053
(461,5)

1906
(428,4) – – – – –

VPC-B2156D 5000 3259
(732,5)

2586
(581,4)

2259
(507,9)

2053
(461,5)

1906
(428,4)

1793
(403,1)

1703
(382,9)

1629
(366,3)

1567
(352,2)

1512
(340,0)

VPC-B30029 3000 4652
(1045,9)

3692
(830,1)

3226
(725,2)

2931
(658,8)

2721
(611,6)

2560
(575,6) – – – –

VPC-B30039 3000 4754
(1068,7)

3773
(848,3)

3296
(741,0)

2995
(673,3)

2780
(625,0)

2616
(588,2) – – – –

VPC-B30049 3000 4908
(1103,4)

3896
(875,8)

3403
(765,1)

3092
(695,1)

2870
(645,3)

2701
(607,2) – – – –

VPC-B3002A 4000 4652
(1045,9)

3692
(830,1)

3226
(725,2)

2931
(658,8)

2721
(611,6)

2560
(575,6)

2432
(546,7)

2326
(522,9) – –

VPC-B3003A 3500 4754
(1068,7)

3773
(848,3)

3296
(741,0)

2995
(673,3)

2780
(625,0)

2616
(588,2)

2485
(558,7) – – –

VPC-B3004A 3500 4908
(1103,4)

3896
(875,8)

3403
(765,1)

3092
(695,1)

2870
(645,3)

2701
(607,2)

2566
(576,8) – – –

VPC-B3004B 2800 4908
(1103,4)

3896
(875,8)

3403
(765,1)

3092
(695,1)

2870
(645,3) – – – – –

VPC-B3004D 4000 4908
(1103,4)

3896
(875,8)

3403
(765,1)

3092
(695,1)

2870
(645,3)

2701
(607,2)

2566
(576,8)

2454
(551,7) – –
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Valori nominali della forza di carico assiale (carico radiale massimo) per motori con freno

Num. di Cat. 
Motore (1)

(1) 1,0 N = 0,225 lb

Velocità (2) 
massima
giri/min

(2) Per la velocità di sovratensione del bus Kinetix VPC con e senza ventola di raffreddamento, vedere Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, pubblicazione KNX-TD001.

Giri/min

500
N (lb)

1000
N (lb)

1500
N (lb)

2000
N (lb)

2500
N (lb)

3000
N (lb)

3500
N (lb)

4000
N (lb)

4500
N (lb)

5000
N (lb)

VPC-B1652A 4500 686
(154,2)

508
(114,1)

426
(95,7)

376
(84,4)

341
(76,6)

315
(70,8)

294
(66,2)

278
(62,5)

264
(59,4) –

VPC-B1653A 4500 686
(154,2)

508
(114,1)

426
(95,7)

376
(84,4)

341
(76,6)

315
(70,8)

294
(66,2)

278
(62,5)

264
(59,4) –

VPC-B1652D 5000 686
(154,2)

508
(114,1)

426
(95,7)

376
(84,4)

341
(76,6)

315
(70,8)

294
(66,2)

278
(62,5)

264
(59,4)

252
(56,7)

VPC-B1653D 5000 686
(154,2)

508
(114,1)

426
(95,7)

376
(84,4)

341
(76,6)

315
(70,8)

294
(66,2)

278
(62,5)

264
(59,4)

252
(56,7)

VPC-B1654D 5000 686
(154,2)

508
(114,1)

426
(95,7)

376
(84,4)

341
(76,6)

315
(70,8)

294
(66,2)

278
(62,5)

264
(59,4)

252
(56,7)

VPC-B21539 3000 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4) – – – –

VPC-B21549 3000 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4) – – – –

VPC-B2153A 4500 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4)

380
(85,4)

359
(80,6)

341
(76,6) –

VPC-B2154A 4500 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4)

380
(85,4)

359
(80,6)

341
(76,6) –

VPC-B2154B 3200 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4) – – – –

VPC-B2154D 5000 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4)

380
(85,4)

359
(80,6)

341
(76,6)

325
(73,2)

VPC-B2155B 3200 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4) – – – –

VPC-B2155D 5000 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4)

380
(85,4)

359
(80,6)

341
(76,6)

325
(73,2)

VPC-B2156A 2800 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9) – – – – –

VPC-B2156D 5000 885
(199,0)

655
(147,3)

549
(123,5)

485
(109,0)

440
(98,9)

406
(91,4)

380
(85,4)

359
(80,6)

341
(76,6)

325
(73,2)

VPC-B30029 3000 1347
(302,8)

997
(224,1)

836
(187,9)

737
(165,8)

669
(150,5)

618
(139,0) – – – –

VPC-B30039 3000 1347
(302,8)

997
(224,1)

836
(187,9)

737
(165,8)

669
(150,5)

618
(139,0) – – – –

VPC-B30049 3000 1347
(302,8)

997
(224,1)

836
(187,9)

737
(165,8)

669
(150,5)

618
(139,0) – – – –

VPC-B3002A 4000 1347
(302,8)

997
(224,1)

836
(187,9)

737
(165,8)

669
(150,5)

618
(139,0)

578
(130,0)

546
(122,7) – –

VPC-B3003A 3500 1347
(302,8)

997
(224,1)

836
(187,9)

737
(165,8)

669
(150,5)

618
(139,0)

578
(130,0) – – –

VPC-B3004A 3500 1347
(302,8)

997
(224,1)

836
(187,9)

737
(165,8)

669
(150,5)

618
(139,0)

578
(130,0) – – –

VPC-B3004B 2800 1347
(302,8)

997
(224,1)

836
(187,9)

737
(165,8)

669
(150,5) – – – – –

VPC-B3004D 4000 1347
(302,8)

997
(224,1)

836
(187,9)

737
(165,8)

669
(150,5)

618
(139,0)

578
(130,0)

546
(122,7) – –
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Valori nominali della forza di carico assiale (carico radiale zero) per motori con freno

Num. di Cat. 
Motore(1)

(1) 1,0 N = 0,225 lb

Velocità (2) 
massima
giri/min

(2) Per la velocità di sovratensione del bus Kinetix VPC con e senza ventola di raffreddamento, vedere Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, pubblicazione KNX-TD001.

Giri/min

500
N (lb)

1000
N (lb)

1500
N (lb)

2000
N (lb)

2500
N (lb)

3000
N (lb)

3500
N (lb)

4000
N (lb)

4500
N (lb)

5000
N (lb)

VPC-B1652A 4500 2008
(451,5)

1486
(334,1)

1246
(280,2)

1100
(247,3)

998
(224,5)

922
(207,4)

863
(194,0)

814
(183,0)

774
(173,9) –

VPC-B1653A 4500 2008
(451,5)

1486
(334,1)

1246
(280,2)

1100
(247,3)

998
(224,5)

922
(207,4)

863
(194,0)

814
(183,0)

774
(173,9) –

VPC-B1652D 5000 2008
(451,5)

1486
(334,1)

1246
(280,2)

1100
(247,3)

998
(224,5)

922
(207,4)

863
(194,0)

814
(183,0)

774
(173,9)

739
(166,1)

VPC-B1653D 5000 2008
(451,5)

1486
(334,1)

1246
(280,2)

1100
(247,3)

998
(224,5)

922
(207,4)

863
(194,0)

814
(183,0)

774
(173,9)

739
(166,1)

VPC-B1654D 5000 2008
(451,5)

1486
(334,1)

1246
(280,2)

1100
(247,3)

998
(224,5)

922
(207,4)

863
(194,0)

814
(183,0)

774
(173,9)

739
(166,1)

VPC-B21539 3000 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7) – – – –

VPC-B21549 3000 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7) – – – –

VPC-B2153A 4500 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7)

1114
(250,3)

1051
(236,2)

998
(224,4) –

VPC-B2154A 4500 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7)

1114
(250,3)

1051
(236,2)

998
(224,4) –

VPC-B2154B 3200 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7) – – – –

VPC-B2154D 5000 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7)

1114
(250,3)

1051
(236,2)

998
(224,4)

954
(214,4)

VPC-B2155B 3200 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7) – – – –

VPC-B2155D 5000 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7)

1114
(250,3)

1051
(236,2)

998
(224,4)

954
(214,4)

VPC-B2156A 2800 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7) – – – – –

VPC-B2156D 5000 2592
(582,7)

1918
(431,3)

1609
(361,6)

1420
(319,2)

1289
(289,7)

1191
(267,7)

1114
(250,3)

1051
(236,2)

998
(224,4)

954
(214,4)

VPC-B30029 3000 3944
(886,6)

2919
(656,2)

2448
(550,3)

2160
(485,7)

1961
(440,8)

1812
(407,3) – – – –

VPC-B30039 3000 3944
(886,6)

2919
(656,2)

2448
(550,3)

2160
(485,7)

1961
(440,8)

1812
(407,3) – – – –

VPC-B30049 3000 3944
(886,6)

2919
(656,2)

2448
(550,3)

2160
(485,7)

1961
(440,8)

1812
(407,3) – – – –

VPC-B3002A 4000 3944
(886,6)

2919
(656,2)

2448
(550,3)

2160
(485,7)

1961
(440,8)

1812
(407,3)

1694
(380,9)

1599
(359,4) – –

VPC-B3003A 3500 3944
(886,6)

2919
(656,2)

2448
(550,3)

2160
(485,7)

1961
(440,8)

1812
(407,3)

1694
(380,9) – – –

VPC-B3004A 3500 3944
(886,6)

2919
(656,2)

2448
(550,3)

2160
(485,7)

1961
(440,8)

1812
(407,3)

1694
(380,9) – – –

VPC-B3004B 2800 3944
(886,6)

2919
(656,2)

2448
(550,3)

2160
(485,7)

1961
(440,8) – – – – –

VPC-B3004D 4000 3944
(886,6)

2919
(656,2)

2448
(550,3)

2160
(485,7)

1961
(440,8)

1812
(407,3)

1694
(380,9)

1599
(359,4) – –
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Dati ambientali

Cavi motore serie 2090
I servomotori VPC-Bxxxxx-Q richiedono i cavi motore singoli serie 2090. La lettera -Q nel numero di catalogo specifica che i motori sono dotati 
di un sensore di feedback Hiperface DSL. I cavi motore singoli sono progettati per garantire un isolamento efficace dei segnali di alimentazione, 
feedback e freno passanti al loro interno. I cavi motore singoli sono disponibili con lunghezze standard configurabili e sono provvisti di 
terminazioni con schermo e protezione ambientale.

Con i servomotori VPC-Bxxxxx-S, -M e -Y sono necessari cavi motori di alimentazione e di feedback serie 2090. Queste lettere di suffisso 
indicano rispettivamente gli encoder monogiro e multigiro (Hiperface) e gli encoder EnDat multigiro.

Per le specifiche dei cavi motore serie 2090, rivolgersi all’ufficio commerciale Rockwell Automation di zona, oppure consultare Kinetix Motion 
Accessories Technical Data, pubblicazione KNX-TD004.

Kit di guarnizione dell’albero
Sono disponibili kit di guarnizioni albero di ricambio per l’installazione sul campo. Le tenute per l’albero sono in nitrile e i kit comprendono un 
lubrificante per ridurre l’usura.

Numeri di catalogo dei kit guarnizione dell’albero

Attributo Valore 

Temperatura, in funzione -20…+40 °C (3) 

(3) Per ottenere queste prestazioni termiche, montare il motore su una superficie con dissipazione termica equivalente a un dissipatore di alluminio con le dimensioni di seguito:
Taglie 165 mm e 215 mm, 304,8 x 304,8 x 12,7 mm
Taglia 300 mm, 533,4 x 533,4 x 25,4 mm

Temperatura, stoccaggio -30…+40 °C 

Umidità relativa, stoccaggio 5…90% senza condensa 

Atmosfera, stoccaggio Non corrosiva

Grado di protezione IP (1) del motore con guarnizione dell’albero (2) e uso dei connettori dei cavi stagni.

(1) I gradi di protezione IP fanno riferimento al codice di protezione internazionale
(2) La guarnizione dell’albero dei motori Kinetix VPC in dotazione è indispensabile per ottenere il grado di protezione IP specificato del motore. La classe di protezione del sistema dipende anche dalla 

classe di protezione IP del cavo. Consultare Altre risorse a pagina 29 per le istruzioni per l’installazione della guarnizione di ricambio dell’albero.

IP65 – protezione da polvere e getti a bassa pressione da tutte le direzioni

IMPORTANTE
Le guarnizioni dell’albero sono soggette a usura e devono essere ispezionate e sostituite regolarmente. Si consiglia di effettuare la sostituzione ogni 
3 mesi o comunque di non superare i 12 mesi, a seconda dell’uso.

Num. cat. motore Kit guarnizioni albero, Num. cat.

VPC-B165xx MPL-SSN-A6B6

VPC-B215xx VPL-SS-X256

VPC-B300xx VPC-SSN-F300
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Servomotori Kinetix VPC da 165 mm, 215 mm e 300 mm
Altre risorse 
Questi documenti contengono informazioni relative a prodotti correlati forniti da Rockwell Automation.

Le pubblicazioni possono essere visualizzate o scaricate all’indirizzo http://www.rockwellautomation.com/global/literature-library/overview.page.

Risorsa Descrizione 

Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, pubblicazione KNX-TD001 Specifiche tecniche dei motori rotativi Allen-Bradley®, con dati prestazionali, ambientali, informazioni 
sulle certificazioni, forze di carico e schemi dimensionali.

Kinetix Motion Accessories Specifications, pubblicazione KNX-TD004 Specifiche tecniche e dimensioni degli accessori per servoazionamenti Allen-Bradley.

Servoazionamenti Kinetix 5700 Manuale dell’utente, pubblicazione 2198-UM002 Fornisce informazioni sulle modalità di installazione, configurazione, avvio e ricerca guasti dei 
servoazionamenti Kinetix 5700.

Kinetix 5700 Drive System Design Guide, pubblicazione KNX-RM010 Informazioni sui componenti e gli accessori del sistema di azionamento necessari per la combinazione 
di servoazionamento Kinetix 5700/motore prescelta.

Kit di guarnizioni dell’albero Istruzioni l’installazione, pubblicazione 2090-IN012 Informazioni per l’installazione di una guarnizione dell’albero su questo e altri tipi di servomotori 
Allen-Bradley.

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

Fornisce informazioni sull’installazione dei kit ventola di raffreddamento di ricambio per i servomotori 
Kinetix VPC.

Sito Web delle certificazioni di prodotto,
http://www.rockwellautomation.com/global/certification/overview.page Fornisce dichiarazioni di conformità, certificati e informazioni su altre certificazioni.

Allen-Bradley Industrial Automation Glossary, pubblicazione AG-7.1 Glossario dei termini e delle abbreviazioni dell’automazione industriale.

System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual, pubblicazione GMC-RM001 Fornisce informazioni, esempi e tecniche studiati per ridurre al minimo i guasti del sistema causati da 
disturbi elettrici.
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Assistenza Rockwell Automation
Per informazioni sulle opzioni di supporto, utilizzare le seguenti risorse.

Feedback sulla documentazione
I vostri commenti ci aiuteranno a soddisfare meglio le vostre esigenze relative alla documentazione. Per proporre suggerimenti su miglioramenti da
apportare al presente documento, compilare il modulo How Are We Doing? scaricabile all’indirizzo 
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/du/ra-du002_-en-e.pdf.

Centro di assistenza tecnica
Articoli della Knowledge base, video esplicativi, domande 
frequenti, chat, forum di utenti e notifiche sugli aggiornamenti 
dei prodotti.

https://rockwellautomation.custhelp.com/ 

Contatti telefonici dell’assistenza tecnica 
locale Per trovare il numero di telefono specifico del proprio paese. http://www.rockwellautomation.com/global/support/get-support-now.page 

Codici per chiamate dirette
Per trovare il codice di chiamata diretta relativo al prodotto di 
interesse. Componendo tale codice sarà possibile mettersi in 
contatto direttamente con un tecnico del servizio di assistenza.

http://www.rockwellautomation.com/global/support/direct-dial.page 

Archivio documentazione Istruzioni per l’installazione, manuali, brochure e dati tecnici. http://www.rockwellautomation.com/global/literature-library/overview.page 

Product Compatibility and Download 
Center (PCDC)

Per richiedere assistenza sulle interazioni tra i prodotti, 
informazioni su caratteristiche e funzionalità e trovare i firmware 
specifici.

http://www.rockwellautomation.com/global/support/pcdc.page 
Allen-Bradley, Kinetix, Rockwell Automation e Rockwell Software sono marchi commerciali di Rockwell Automation, Inc.
I marchi commerciali che non appartengono a Rockwell Automation sono di proprietà delle rispettive società.
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Rockwell Automation pubblica le informazioni ambientali aggiornate relative al prodotto sul proprio sito web all'indirizzo 
http://www.rockwellautomation.com/rockwellautomation/about-us/sustainability-ethics/product-environmental-compliance.page.

Al termine della sua vita utile, l’apparecchiatura deve essere smaltita separatamente dai rifiuti urbani indifferenziati.
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