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Resumo das alteragoes

Esta publicagio contém informagdes novas e atualizadas conforme indicado na tabela abaixo.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Sobre os Motores de regime continuo Kinetix VPC

Os servo-motores de regime continuo Kinetix® VPC tém recursos de encoders absolutos de alta -resolugio de giro tnico ou multigiro, disponiveis
com ou sem freios de 24 Vee. Estes servo-motores compactos sem escovas cumprem as especificagdes exigentes de sistemas de movimento de alto
desempenho.

Vocé é responsével pela inspecio do equipamento antes de aceitar a remessa da companhia de frete. Compare os itens recebidos com a ordem de
compra. Notifique imediatamente a transportadora sobre danos de transporte ou itens faltantes. Armazene ou opere o motor em um local limpo e

seco, conforme as Classificacdes ambientais na pdgina 28.

ATENGAO: Para evitar ferimentos pessoais e danos ao motor, ndo levante nem manipule o motor pelo eixo. A tampa do motor pode se soltar e fazer que vocé
derrube o motor.

Explicacao do codigo de catalogo

I W WY YWYVYY

Opcdes de fabrica

S = vedacdo do eixo, padrao (IP65)

Arrefecimento

A= Convencdo natural

F = Ventilacao forcada

Freio

2 = Sem freio

4 = Freio de 24 Ve

Conector

1= Conector DIN SpeedTec simples, angulo reto, rotacdo 325°

7 = Conector DIN SpeedTec simples, radial, rotacdo 180°

Chaveta do eixo

J = Chaveta do eixo

K = Eixo suave

Realimentacao

S =seno/cosseno 1024, encoder absoluto de giro tinico (Protocolo Hiperface}
M = 1024 seno/cosseno, encoder absoluto multigiro (protocolo Hiperface)
Q= encoder de 23 bits multigiro absoluto digital, classificacdo SIL2/nivel de desempenho d, canal de seguranqa secundério
de 12 bits (Protocolo de hiperface DSL)

Y = Encoder de 25 bits, multigiro absoluto digital (Protocolo digital EnDat)

Velocidade nominal @ ®)

9=1.000 rpm

A=1.500rpm

B =2000 rpm

D =3.000 rpm

Comprimento da pilha magnética (pilhas 2, 3, 4, 5, 6) @
Diametro do circulo do parafuso (BCD)/Altura do eixo (SH)
165 = [EC 165 mm BCD / SH 80 mm

215=1EC215mm BCD / SH 100 mm

300 =1EC300 mm BCD /SH 132 mm

Classe de tensao

B=400V

Tipo de série

(=trabalho continuo

Série

VP = Servo-motores de imd permanente que sdo otimizados para as classificacdes de inversores de frequéncia Kinetix 5700.

(1) Opcao de encoder M disponivel apenas em servo-motores VPC-B3004x.

(2) Ahierarquia de velocidade nominal serve apenas para fins de comparagao. Use o software Motion Analyzer para dimensionar e selecionar os motores para sua aplicacdo e/ou as especificagdes de
desempenho no Kinetix 5700 Drive System Design Guide, publicagdo KNX-RM010.

(3) Consulte Dimensdes dos motores VPC-B165xx, VPC-B215xx e VPC-B300xx (conector simples, com ventilador) na pagina 9 e Dimensdes dos motores VPC-B165xx, VPC-B215xx e VPC-B300xx
(conector de realimentacdo/forca do motor, com ventilador) na pagina 11 quanto a mudancas dimensionais (L, LB, LD e LE) resultantes do nimero de pilhas de magnéticas e do freio.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Antes de instalar o motor

Realize essas etapas de inspecio e revise as orientagdes com relagio a vedagio de eixos, acoplamentos e polias, além de prevenciao de ruido elétrico.

1. Remova o motor cuidadosamente do seu contéiner de transporte.

2. Inspecione o motor em busca de danos.
3. Examine a carcaga do motor, o cixo de saida frontal ¢ o piloto de montagem em busca de defeitos.
4. Notifique imediatamente a transportadora sobre danos de transporte.
ATEN([\O: Néo tente abrir nem modificar o motor, exceto a direcao do conector, como descrito na pagina 6. Apenas técnicos qualificados Rockwell Automation
podem fazer manutencdo deste motor.
Remova a tampa do eixo

Remova a tampa de protegio que estd instalada no eixo do motor com a mio ou erga com alavanca com uma chave de fenda. Nao use martelos nem
outras ferramentas, pois podem danificar o eixo do motor.

Instrucdes de icamento

Recomendamos usar um guindaste, cintas e ganchos com fivelas com travamento capazes de suportar o peso mdximo do médulo.

Leia essas precaugdes antes de tentar icar a fonte de alimentagio regenerativa do barramento.

ATENGAO: Todos os equipamentos e ferramentas usados para erguer o motor devem ser corretamente dimensionados e classificados para erguer e manter o
peso do motor com seguranca. Para evitar ferimentos pessoais ou danos ao equipamento:
«Inspecione todo o hardware quanto a conexdo e icamento adequados usando todos os olhais ou terminais de icamento fornecidos.

« 0Osolhais podem desparafusar durante o icamento. Antes de icar, verifique se os olhais estdo apertados. Conecte o equipamento de icamento para restringir
0 giro durante o icamento. Alternativamente, eleve a unidade em uma plataforma ou com uma faixa.

« 0Olhais ou terminais de icamento sdo destinados para icamento apenas do motor e acessérios montados em fébrica. Ndo monte equipamentos adicionais
antes de icar e fixar o motor.

- Nao monte equipamentos adicionais antes de icar e fixar o motor.
« Nao deixe que nenhuma parte do motor ou equipamento de icamento entre em contato com conectores ou componentes eletricamente carregados.

« N&o sujeite o motor a altas taxas de aceleracdo, desaceleracao ou forcas de choque causados por elevacao, abaixamento, oscilagdo ou tor¢do abruptas de
um motor suspenso durante um icamento.

« Evite que o pessoal e seus membros estejam diretamente abaixo do motor durante um icamento.

O angulo de icamento formado por uma corda ou correia de icamento deve ser superior a 45° em relagio 4 horizontal. A figura a seguir ilustra
praticas adequadas de manuseio ¢ icamento.

Orientacdes para icamento

45—

>1/2A

-—— A ——

Devem ser tomadas precaugdes especiais para condigées nao usuais como montagem em painel lateral e no teto de motores horizontais e
instalagio de motores verticais enviados em uma posigio horizontal. Recomendamos que seja empregado um montador experiente.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Prolongue a vida itil do motor
O projeto e a manutengio adequados podem aumentar a vida de um servo-motor. Siga estas diretrizes para maximizar a vida ttil de um servo-
motor operado de acordo com as Classificacoes ambientais na pagina 28:

e Providencie uma malha de gotejamento nos cabos do motor para afastar liquidos da conexio ao motor.

e Sempre que possivel, forneca blindagens que protejam o invélucro, o cixo, as vedagdes do motor e as suas jungdes contra contaminagao por
corpo ou fluidos estranhos.

e Asvedagoes de eixo estio sujeitas a desgaste e precisam de inspegio e substituigio periédicas. A substituigio é recomendada a cada
3 meses, sem exceder 12 meses, dependendo do uso. Consulte a Kits de vedacio do cixo na pagina 28 para obter mais informagdes.

e Verifique o motor ¢ as vedages regularmente em busca de danos ou desgaste. Se detectar danos ou desgaste excessivo, faca a substituicao.

Vedacoes do eixo

O motor tem uma vedagio do eixo como equipamento padrao. Uma vedagio do eixo é necesséria no eixo do motor préximo ao mancal frontal do
motor se o eixo estiver exposto a quantidades significativas de poeira fina ou de fluidos, tais como dleo lubrificante de uma caixa de engrenagens.

Um grau de protegio IP65 para o motor exige uma vedago do cixo e conectores e cabos ambientalmente vedados.
e Consulte Classificagdes ambientais na pdgina 28 para obter uma breve descrigio das classificagdes IP para esses motores.
e Consulte Kits de vedacio do cixo na pdgina 28 na para kits de vedagio compativeis com o motor.

¢ Consulte Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicagio KNX-TDQ01, para encontrar conectores ¢ cabos vedados
ambientalmente compativeis com estes motores.

Acopladores e polias

As conexdes mecAnicas ao eixo do motor, tais como acoplamentos e polias, necessitam de um acoplamento de rigidez torcional ou uma cinta de
temporizagio reforcada. O desempenho altamente dinimico dos servo-motores pode fazer com que os acoplamentos, polias ou cintas afrouxem
ou escorreguem com o tempo. Uma conexdo frouxa ou escorregadia causa instabilidade no sistema e pode danificar o cixo do motor. Todas as
conexdes entre o sistema ¢ o eixo do servo-motor devem estar rigidas para alcancar uma resposta aceitével do sistema. Inspecione periodicamente
as conexdes para verificar a sua rigidez.

Quando montar acoplamentos ou polias no cixo do motor, verifique que as conexdes estejam alinhadas adequadamente e que as cargas axiais
radiais estejam dentro das especificagdes do motor. Consulte Classificacoes de forca de carga do motor na pégina 15 para obter orientagoes de
como alcancar 20.000 horas de vida do mancal do motor, ou a pdgina 22 para obter orientagées de como alcangar 40.000 horas vida do mancal
do motor.

ATENGAO: Podem ocorrer danos aos mancais do motor e ao dispositivo de alimentagéo se um forte impacto for aplicado ao eixo durante a instalacio de
acoplamentos e polias. Danos ao dispositivo de realimentagdo podem ocorrer se vocé aplicar forca de alavanca a face de montagem do motor quando vocé
remover dispositivos que estdo montados no eixo do motor.

Néo bata com as ferramentas no eixo, acoplamentos ou polias durante a instalacéo ou remogdo. Use um puxador de rodas para aplicar pressao a partir da
extremidade do usudrio do eixo, quando tentar remover qualquer dispositivo do eixo do motor.

Prevenir Ruido Elétrico

A interferéncia eletromagnética (EMI), chamada comumente de ruido elétrico, pode reduzir o desempenho do motor. Técnicas eficientes para
agir contra interferéncia eletromagnética incluem a filtragem da alimentagio CA, o uso de cabos blindados, a protecio dos cabos de sinal da fiagao
de poténcia, ¢ a pratica boas técnicas de aterramento.

Siga estas orientagdes para evitar os efeitos do EMI:
e Isole os transformadores de energia ou instale filtros de linha em todas as linhas de alimentagio de entrada CA.
e Nio direcione cabos de motor sobre as aberturas de ventilagio dos servo-drives.

e Aterre todo o equipamento usando um sistema de aterramento paralelo de ponto simples que emprega barramentos de terra ou malhas
grandes. Se necessario, use técnicas adicionais de redugio de ruido elétrico para reduzir a EMI em ambientes com ruido.

Consulte o System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual, publicagio GMC-RMO001, para obter informagdes adicionais sobre
areducio de EML
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Instalar os cabos

O roteamento inteligente dos cabos e a construgio cuidadosa deles aprimora a compatibilidade eletromagnética do sistema (EMC).

ATENCAO: A blindagem geral nos cabos do motor e de poténcia e do ventilador deve estar aterrada para obter um sinal eficiente do encoder.

0 sinal de dados do encoder é transmitido através de um par trancado com impedancia balanceada que necessita de blindagem eficiente para um bom
desempenho.

Certifique-se de que exista uma boa conexdo entre as blindagens do cabo e o terra do sistema de acionamento.

Para instalar os cabos de alimentacio do motor e do ventilador, observe estas orientagoes:
e Mantenha os comprimentos do cabo os mais curtos possiveis.

e Aterre a blindagem do cabo para impedir que interferéncia eletromagnética afete outros equipamentos.

ATENCAO: Alta tensdo pode estar presente nas blindagens dos cabos do motor se as blindagens néo estiverem aterradas.
Verifique se existe uma conexdo com o terra para todas as blindagens dos cabos do motor.

Seguranca Funcional

Motores equipados com um sensor de realimentagio com classe de seguranca funcional Hiperface DSL sio designados de acordo com os
requisitos da seguinte documentagio SICK STEGMANN GmbH para manter a classificagio de seguranca funcional do sensor de realimentagao

anexada. Consulte Explicacio do c6digo de catdlogo na pagina 2 para obter detalhes de cada opgao.

Cddigo de catdlogo

do motor Documentagao de referéncia da seguranca funcional do sensor de realimentagao (SICK STEGMANN GmbH)

Instrugdes de operacdo dos sistemas de realimentagdo do motor sequro EFM50-2,

VPC-xx-Q Manual de seguranca HIPERFACE DSL, publicagdo 8017596/2019-01-17 publicaio 8019321/17/08/2018

De acordo com o fabricante do sensor de realimentacéo, é necessario instalar um sistema de realimentagao do motor HIPERFACE DSL (usado para uma
IMPORTANTE  funcdo de sequranca) em uma situacdo de instalacdo com um classe de protecdo minima IP54, em conformidade com a norma
|EC60529:1989 + A1:1999 + A2:2013.

Certificacao

O grupo TUV Rheinland aprovou os servo-motores de regime continuo Kinetix VPC equipados com encoders digitais de seguranga funcional
com Hiperface DSL digital certificados. Sistemas que incluem esses motores podem alcangar uma classificagio de nivel de seguranca funcional de
até o nivel de desempenho d (PLd) e categoria de seguranga 3 (CAT. 3), de acordo com a ISO 13849-1 e SIL 2, de acordo com as IEC 61508, IEC
61800-5-2 ¢ IEC 62061 quando usados com inversores de frequéncia varidvel de seguranca funcional que atendam aos requisitos do Manual de

seguranga da HIPERFACE DSL (SICK STEGMANN GmbH, publicagio 8017596/2019-01-17).

Para visualizar o certificado TUV Rheinland e outras certificagées de produto disponibilizados pela Rockwell Automation, visite

heep://www.rockwellautomation.com/global/certification/overview. page.

Consideracoes importantes de sequranca

Adicionalmente s instrugdes encontradas neste documento, vocé também ¢ responsavel pelo seguinte:
¢ Conclusio da avaliagio de risco de nivel de méquina.
e Certificagio da mdquina com o nivel de desempenho ISO 13849-1 ou IEC 62061 SIL desejado.
e Gestao de projeto ¢ testes de prova em conformidade com a IEC 61800-5-2.

e O sistema de realimentagio do motor seguro tem um tempo de missio maximo de 20 anos. Depois deste periodo, o sistema de
realimentagio deve ser tidado do servigo.

¢ Ossistema de realimentagao do motor nio suporta fungoes de seguranca baseadas em posicio absoluta sem medidas adicionais. No caso de
fungdes de seguranca baseadas em posicio absoluta segura, o sistema de realimentagio do motor fornece apenas um canal sem diagnésticos
relativos 4 seguranca na energizaco. E necessario implementar um segundo canal usando outras medidas.

e O sistema de realimentagio do motor ndo ¢ capaz de criar um estado seguro para o sistema de acionamento independente. O sistema de
acionamento cria um estado seguro como resposta a um erro exibido pelo sistema de realimentagio do motor.

e DPara plancjar e usar motores equipados com sensores de realimentagio de classificagio de seguranga sao necessdrias habilidades técnicas
que nio sao explicadas neste documento.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

ATENGAO: Para evitar dano ao equipamento, ndo faca ou remova conexdes elétricas com o sistema de realimentago do motor com a tenséo ligada.

Nivel de desempenho (PL) e Nivel de integridade de sequranca (SIL)

Para sistemas de controle relacionados A seguranca, nivel de desempenho (PL), de acordo com a ISO 13849-1, ¢ os niveis SIL, de acordo com
IEC 61508 ¢ a IEC 62061, inclua uma classificagio da capacidade do sistema de realizar suas fungoes de seguranga. Todos os componentes
relacionados 4 seguranga do sistema de controle devem estar inclusos em uma apreciagio de risco e na determinagio dos niveis atingidos.

Consulte as normas ISO 13849-1, IEC 61508 ¢ IEC 62061 para obter informagdes completas sobre os requisitos para determinagio de PL e SIL.

Parametros relacionados a seguranca

Motores equipados com um sensor de realimentagio de classificagio de seguranca funcional Hiperface DSL foram projetados para manter a
classificagao de nivel de seguranca do sensor de realimentagio acoplado. Os pardmetros de seguranca do sensor de realimentagio sio os seguintes.

Atributo VIPC-Bxooooc-QuoocEx ‘ VIPC-Broocor- QuoorAx

Nivel de integridade de SIL2 (IEC 61508), SIL C12 (IEC 62061)

seguranca (SIL)
Probabilidade de falha perigosa :
por hora (PFH) 380E-081/h
(ategoria de seguranga CAT. 3 (1S0 13849-1)
Nivel de desempenho (PL) Nivel de desempenho d (IS0 13849-1)
MTTF (anos) 305
Instala¢ao do motor

A instalagio do motor deve cumprir todas as regulagdes locais e as préticas de instalagio e uso de equipamentos que promovam seguranga e
compatibilidade eletromagnética:

e Todos os motores incluem um piloto de instalagio para alinhar o motor em uma méquina.

e Todos os motores incluem os pés de montagem para montagem de opcionais. Para acessar os furos de montagem dos pés traseiros, remova
o subconjunto do ventilador.

e D¢ preferéncia a torquimetros de ago inoxidével.

ATENCAO: Motores ndo instalados, acoplamentos mecénicos desconectados, chavetas de eixo frouxas e cabos desconectados sdo perigosos se for aplicada
alimentacdo a eles.

Identifique (com etiquetas) os equipamentos desmontados e restrinja 0 acesso (bloqueie) da alimentacdo elétrica.

Antes de ligar a alimentacdo do motor, remova a chaveta do eixo e outros acoplamentos mecanicos que possam se desencaixar do eixo.

ATENGAO: Verifique se os cabos estdo instalados e presos para impedir uma tenséo desigual ou uma flexdo no conector. Providencie apoio a cada 3 m (10 pés)
durante toda a passagem de cabo.

Forca lateral excessiva e irregular no conector do cabo pode causar a vedagao ambiental no conector para abrir e fechar conforme o cabo flexiona.

Alteragao da orientacao do conector

Kinetix VPC motores de regime continuo com niimero de catidlogo VP C-Bxxxxx-Qx Lxxx usam um modelo de conector que integra alimentagio,
freio e sinais de realimentagio em um conector. Pode-se identificar o tipo de conector pelo numero varidvel no grupo de catdlogo do motor. Por
exemplo, no nimero de catdlogo VPC-B16539-QJ12FS, o 1 indica um conector SpeedTec simples, 4ngulo -reto, que pode girar 325°.

Kinetix VPC Motores de regime continuo com nimero de catdlogo VPC-Bxxxxx-S/-M/-Yx7xxx usam dois conectores separados. Alimentagio e
freio estao em um conector ¢ o outro ¢ usado para a realimentagio. Por exemplo, no nimero de catalogo VPC-B1653A-Y]72FS, o 7 indica dois
conectores Speed Tec simples, Angulo-reto, rotatérios. Esses conectores podem girar a 180° a partir da linha de centro do motor.

O invélucro do conector rotativo permite mover o conector para uma posigio que proteja melhor a conexio contra contaminantes ambientais e
fornece um acesso facil.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

ATENCAO: Os conectores sdo projetados para serem girados para uma posicao fixa durante a instalacao do motor, e permanecer naquela posicio sem ajustes
posteriores. Limite estritamente as forcas aplicadas e o nimero de vezes que o conector é girado para garantir que os conectores cumprem a classificacao de
protecdo internacional (IP) conforme descrito em Classificacdes ambientais na pagina 28.

ATENGAO: Use apenas forcas manuais quando mudar a orientacdo do conector.

Néo aplique forca nem puxe o cabo e ndo use ferramentas como alicates ou morsas de bancada para girar o conector.

Siga estas etapas para girar um conector para uma nova posigao.

1. Instale e coloque completamente um cabo compativel no conector do motor.
O conector proporciona uma drea maior de alcance ¢ aumenta a forca de alavancagem.
2. Encaixe o conector compativel e o plugue do cabo com as méos, e gire lentamente o conector do motor para a nova posigio.

3. Remova o plugue do cabo depois que o conector estiver alinhado.

Instale o Motor

Siga estas etapas para instalar o motor.

ATENGAO: Podem ocorrer danos aos mancais do motor e ao dispositivo de alimentagéo se um forte impacto for aplicado ao eixo durante a instalacio de
acoplamentos e polias. Danos ao dispositivo de realimentagdo podem ocorrer se vocé aplicar forca de alavanca a face de montagem do motor quando vocé
remover dispositivos que estdo montados no eixo do motor.

Néo bata com as ferramentas no eixo, acoplamentos ou polias durante a instalacdo ou remogdo. Use um puxador de rodas para aplicar pressdo a partir da
extremidade do usudrio do eixo, quando tentar remover qualquer dispositivo do eixo do motor.

1. Fornega espago suficiente ao redor do motor ¢ atrds do ventilador para a dissipagio de calor de modo que o motor permanega dentro da
faixa de temperatura operacional especificada.

Consulte Classificaces ambientais na pdgina 28 para saber a faixa de temperatura operacional. Nao confine o motor. Mantenha outros
dispositivos que produzem calor afastados do motor.

2. Consulte Classificagoes de forca de carga do motor na pégina 15 para determinar as limitagoes de carga do eixo radial e axial do seu motor.

PERIGO DE QUEIMADURA: As superficies externas do motor podem atingir uma temperatura elevada, 125 °C (257 °F), durante a operacéo
do motor.

Tome precaugdes para impedir um contato acidental com estas superficies quentes. Considere a temperatura da superficie do motor quando
selecionar os cabos e conexdes correspondentes do motor.

3. Sevocé estiver usando os pés de montagem opcionais, remova o subconjunto do ventilador para acessar os pés de montagem traseiros.

Parafusos de montagem do subconjunto do ventilador (4)

4. Instale e alinhe o motor.
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5. Sevocé removeu o conjunto do ventilador, reconecte o subconjunto do ventilador e aplique torque nos parafusos de montagem do
subconjunto nos valores mostrados.

Codigo de catalogo Tamanho do parafuso Torque

do ventilador de montagem Nem (Ibein)

VPC-FAN165 M5x0,8x20 4,1...49(36...43)
VPC-FAN215 M6x 1x25 6,9...83(61...73)
VPC-FAN300 M8x1,25x35 16,6...20,2(147...179)

6. Conecte os cabos do motor que transmitem a alimentagio, a realimentagio e os sinais do freio.

a. Alinhe cuidadosamente o conector do cabo com o conector do motor.

A superficie lisa no topo do conector do motor ¢ as superficies lisas no conector do cabo devem estar alinhadas para que o conector do

cabo combine com o conector do motor.

ATENGAO: Conectores com chave devem ser alinhados adequadamente e apertados manualmente.

Néo use ferramentas nem aplique forca excessiva quando combinar o cabo ao conector do motor. Se 0s conectores no se encaixarem com uma leve
forca manual, realinhe e tente novamente.

b. Com a-mio, aperte o anel serrilhado um quarto de volta para encaixar totalmente o conector do cabo.

ATENCAO: A blindagem geral no cabo de motor tinico deve ser aterrada para obter um sinal de encoder eficiente.

0ssinal de dados do encoder é transmitido através de um par trancado com impedancia balanceada que necessita de blindagem eficiente para um
bom desempenho.

Certifique-se de que héd uma boa conexdo entre a blindagem do cabo do motor tinico e 0 aterramento do sistema de acionamento.

c. Seaplicavel, forme uma malha de gotejamento nos cabos para afastar liquidos dos conectores.

Lago de gotejamento para motor
montado sobre pé com conectores
na parte superior.

Laco de gotejamento para motor
montado sobre flange com
conector na parte inferior.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Dados de conectores

Esta coluna identificou os pinos de alimentagio, realimentacio e freio nos conectores do motor.

Pinagens do conector de motor tinico

Pino | Descricao do sinal M23 Pino | Descricao do sinal M40
A Fase U U Fase U
B FaseV Conector simples M23 v FaseV Conector simples M40
C Fase W W Fase W
@ | Tera @ | Terra
E Data+ 1 MBRK+
F MBRK+ 2 MBRK-
G MBRK- L Data+
H DATA- H Data-
L Reservado + -
N -
Alimentacao do motor/pinagens do conector de frenagem
Pino | Descricao do sinal M23
A Fase U
B faseV Conector simples M23
C Fase W
&) Terra
Reservado
F MBRK+
G MBRK-
H
Reservado
L
Pino | Descricao dos sinais M40/M58
u Fase U Conector M58 de poténcia do motor/de frenagem
FaseV Conector M40 de poténcia do motor/de frenagem
W Fase W
(&) Terra
+ MBRK+
- MBRK-
1
Reservado
2
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Pinos do conector de realimentacao

Pino Opcdo Encoder em S/M m Opgao EncoderemY @ Pino Opcdo Encoder em S/M m Opgao EncoderemY @
1 SIN+ 1 EPWR_9V Reservado

Reservado
2 Sin- 12 ECOM ECOM
3 0S+ CLOCK+ 13 TS+ TS+
4 Cos- CLOCK- 14 TS- TS-
5 Data+ Data+ 15
6 Data- Data- 16 Reservado Reservado

Conector de realimentagao M23

7 17

Reservado
8

Reservado

9 EPWR_5V
10 ECOM

(1) Seno/cosseno 1024, encoder de giro tnico absoluto (Protocolo de hiperface).
(2) 25 bits, encoder digital multigiro absoluto (protocolo digital EnDat).

Descri¢oes da caixa de terminal do ventilador
Caixa de ligagdo

do ventilador Motor do ventilador
U Lt MARROM
Conexdes d — Conexdes de - 2 L2 PRETO
Onexoes ce ; oténcia da 3
poténcia da =[] = ) P entrada | 5 AZUL
entrada ! > Ok ) © | VERDE/AMARELO | PE
Conexdes de [l \H@ ) Conexdesde | PE é
terra \ terra i
® ® —
Motores VPC-B165xx Motores VPC-B215xx Motores VPC-B300xx Fiagdo da caixa de ligagao do VPC-FAN300

Arotagdo da lamina do ventilador VPC-F300 deve corresponder a direcao indicada na placa de identificacdo do ventilador, anexada na protecéo do
IMPORTANTE  ventilador. Se a rotacdo da ldmina ndo corresponder as marcagdes na placa de identificagdo, troque dois dos fios de alimentagdo (L1, L2, L3) para reverter
a rotacdo da ldmina do ventilador.

Especificacdes do ventilador

Atributo VPC-FAN165 VPC-FAN215 VPC-FAN300

Tensao 208/240Vcarms, 1 PH 208/240Vcarms, 1 PH 400/480 Vcarms, 3 PH
Corrente 0,12 Arms 0,30 Arms 0,18 Arms

Frequéncia 50/60 Hz 50/60 Hz 50/60 Hz

Consulte o Kinetix VPC Continuous Duty Motor Fan Kits Installation Instructions, publicagio YPC-IN002, para obter mais informagées sobre
o ventilador.

(lassificagoes de forca de carga do motor

Os motores podem operar com uma carga continua sobre o eixo. A localizagio e diregao das forcas de carga radiais e axiais sdo mostradas na figura,
¢ os valores de mdximos de classificagio de carga estio nas tabelas.

Forcas de carga no eixo
e - = Forca de carga radial aplicada ao ponto central da extensdo do eixo.
4 ) ® D
— <— Forca de carga axial aplicada ao centro do eixo.
q o ||b
|

As tabelas a seguir representam a duragio da fadiga do mancal L10 ap6s 20.000 ¢ 40.000 horas sob vérias cargas e velocidades. A vida do mancal de
20.000 ¢ 40.000 horas nio conta como possivel reducio de vida especifica da aplicagio, tal como a contaminagio de graxa do mancal por fontes
externas.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Servo-motores Kinetix VPC (20.000 horas de duracao da fadiga do mancal)

Capacidade de for¢a de carga radial (maxima) para motor sem freio

Cédigo de Velocidade ? RPM
f,itamlzf:, M E},a;v’,‘i'“a 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (b, N (Ib) N (b) N (Ib.) N (Ib) N (Ib) N (b, N (Ib)
VPCEIE2A ) 4500 %671133) (2‘:85582) 21??358) 23781531) 2355995) 23439664) 23412915) 233(?596) 22390379) -
VPCBISIA ) 4500 (251515) (25217293) 2249716) 21?8696) 23677795) 235?502) 23530714) 2;23;7) 23318(?3) -
R Gy s |use |0 |ows | Gee  |evs | Gse | ome | oso
VPCBI6D | 5000 G55 |Gny | ene  |wee |G |Gy |G |enn | ewn | 0%
S b 68 | |demn | wey  |omy  |Ge2  |ok9 | e |Gwy | G
PRSI | 300 A P bR A - A - - -
VCaSIS | 300 R R R P T P - - -
VPCBZISH | 4500 oy |6ns | ewe |6 |Gss | ese |y |@so  |wen |
et | s w692 @0 |6y 6w @iy |@se | @ |@ny |-
VPCB2IS | 3200 R e S b A O - PR - - -
VPCBISID | 500 B3 |92 |eno  |svo oy |wre  |@se |y |@na | @
VCRSS | 320 A O P S P A - - -
S R @) |3y |eus | |GB) | 4me  |@sy | e |@so | @)
VPCBZISEA | 2800 o0s | oun |G | sy oy | - : - -
et | suo oo |y |@es | coy  |Gsn  |@se | wos | @0y |@so | e
VPCESOOZD | 300 o |ovs |eme  |ewme | osn |0y | - - -
VPCB009 | 300 o | |wmy  |ewe | oen | oss | - - -
VPCB30049 ] 3000 wun s |ese @0y | o0e |0y | - - -
VPCE00A | 400 o |oms  |wmy  |awe  |oen | oss 6oy |eno | -
VPCB3003A | 3500 imo | Gons | eme  |wme oy |oss |62 | - -
VPCB3004A ) 3500 wun |oose  |one  |mon  |ome | omy  |ems |- - -
VPCB300AB | 2800 w9 |ome @y | ooe | - - - -
VPCE3004D ] 4000 wma sy |ome @y |one | sy o |esy | -

(1 1,0N=0,225Ib

(2) ParaVelocidade de sobretensao do barramento do Kinetix VPC com e sem um ventilador, consulte Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicacdo KNX-TD001.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Capacidade de forca de carga axial (carga radial maxima) para motor sem freio

Codigo de Velocidade ? RPM
f,f,tam";{’:, M m‘i“‘a 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (b, N(Ib.) N (Ib) N (Ib) N (b, N (Ib) N (b, N(Ib.) N (Ib) N (Ib)
VPCB1652A | 4500 sy |owa |y oy |we | ooy 55 e 0 -
VPCBI653A | 4500 sy |oma 0wy ey |me | oen 55 e 0 -
VPCBIED | 500 e |Gsa |Gme |own |ome  |osn s |ee |2 | 069
VPCBIESD | 500 wsa | Gs |ame |own |ome  |osn |ws  |ee |2 | 069
VPCBIESD | 500 wsa | Gs |ame |own |ome  |6sn s |ee |2 |69
VCEASI | 300 oo0  |so  |0sa  |oma  |ane | 0B | - - -
VPCEZISHD | 300 ao0  |mo  |0sa  |owa | ane 0B | - - -
VPCBIIS3A | 450 090 |(mo  |oes oy |ime  |ms  |oss | awa |0 |
VPCRASH | 4500 090 (w0 |oes |0y |ime  |3s  |oss | awa |G |
VCRSH | 3200 o0 (w0 |k 0w 0B |38 | - - -
VCBASHD | 500 a90 | (w0 |k 0w 0B |38 |oss | Gwo |0 | 689
VB | 320 oo0  |mo  |0sa  |opa  |ane 0B | - - -
VPCEZISSD | 500 eo0  |mo | Gs9 0o |ane 1B |ass s | ks |ess
VPCB21S6A | 2800 T B SN I P - - - -
VRS | 500 090 | (w0 |k 0w B |3s | oss | Gwo | (o | 689
VB9 | 300 won | Gme o8y oy sy |owe | - - -
VB0 300 Wy |Gme | ose  |own sy |ome | - - -
VPC30049. ) 3000 255902) 233(;1278) 22152399) (929274,1) (9333,3) ?13;7,9) - - - -
VPCBI00A | 4000 (1‘?5902) 233(;1278) 22152399) (929274,1) (920053,3) ?13;7,9) (718725,7) (713675,8) - -
VP00 | 350 wnn | eme oy |own  |msa  |ome  |osn | - -
VP00 | 350 won | Gme o8y |own  |msa  |ome  |osn | - -
VPCB300AB | 2800 %902) 233:278) 22152399) ?29274,1) (920(?3,3) - - - - -
VPCE00D | 400 won | Gme | ose  |own sy |ome s |Gss | -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) ParaVelocidade de sobretensdo do barramento do Kinetix VPC com e sem um ventilador, consulte Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicagdo KNX-TD0O1.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Capacidade de forca de carga axial (carga radial zero) para motor sem freio

Codigo de Velocidade ? RPM
f,f,tém";{’:,m m‘i“‘a 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (b, N(Ib.) N (Ib) N (Ib) N (b, N (Ib) N (b, N(Ib.) N (Ib) N (Ib)
VPCBIG2A | 450 G0 |t | Gme |0 | esy | oo |eon ooy |@so |
VPCBIGS3A | 450 600 |t | Gme | Gmn | esy | oo |een | oen | @so |
VPCBIED | 500 G0 | s |ome | oun  |omy ooy ey | oy |@so | o
VPCBIESD | 500 G0 |ws | ome | oun  |omy ooy |y |ony | @so | o
VPCBIESD | 500 G0 |ws | ome | oy |omy ooy |y |ony | @so | o
VPCBIS39 | 3000 oy |Gun  |use  |wn | ena |oee | - - -
VPCB2Isey | 3000 oy |Gmn | use  |wn | ona |oee | - - -
VPCBISH | 4500 oy |Gmn | dse @ | ona |ee | ewa | own  |esy |
VPCBSH | 4500 oy |Gn e @y |sow  |ose | o%2 | ewa | Gsy |
VCasi | 3200 oy |Gn | wme @y |one  |see | - - -
VCBSHD | 500 07y |Gn | wme @y |G |Gee |Gy | Gm2 |68y | 08
VPCBISSE | 3200 oy |Gun | use  |wn | ena e | - - -
VPCBISSD | s000 oy |Gmn  |dse @ | ena e | o%a | own  |eey | 0w
VPCBISEA | 2600 oy |smn  |dse @ |one | - : : -
VPCBSED | 500 oy |Gn e @y |oe  |oee |0y |om2 |68y | 08
VCE009 | 300 Moo | B%e | oss | esn | sme |0y | - - -
VPCE0039 | 300 Moo | B%e | os | esn | e |s0n | - - -
VPCB0 | 3000 oo |@wee | 085 |66n | e%e |50 | - - -
VPCB3RA | 4000 Moo |@mee | oBs | 6skn | %e |50 | eun |y | -
VPCB0A | 3500 o0 | e | 08S | 6s6n | %e |50y | eun | - -
VPCBI00HA | 350 Moo | Be |09 |escn | sse |60 | eun | - -
VPCB300 | 280 oo |G |omy | %o | o%e | - : - -
VPCE00D | 400 Moo | B%e | oes | esn | sme |0 |6un | @y | -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) ParaVelocidade de sobretensdo do barramento do Kinetix VPC com e sem um ventilador, consulte Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicagdo KNX-TD0O1.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Capacidade de forca de carga radial (maxima) para motor com freio

Codigo de Velocidade ? RPM
f,f,tém";{’:,m maKima 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (Ib) N (b, N (Ib) N (b) N (Ib.) N (Ib) N (Ib) N (b, N (Ib)
o [ B B |l e B B B (B0 B |-
Gon |Gen  |Wea  |wen |Gy |Gea |bes  [Bw |G |-
o o (g (B (B [ [ [ B |8 (B |
oo [on [ (B (B [ B [ (B[S B[S
A @8 |6 |wa  |@my  |G%9  |GBn | Bus | ome  |Gmo | oW
VPCBZISS) | 300 N R e P P PR - - -
rCases | 300 one | 0us | @ | 6oy |oen | @se | - - -
VPCBISH | 4500 6 |0Ba) |Gk |0 | ewd |eme | dsa | eso | |
et | s me |y | @es | 6oy |Gmn  |6se | won | @0y | @se |-
VB | 3200 o008 | es | an | cen | Gen  |use |- - - -
VPCBLISD | s000 008 | es | an | Gen | Gsn  |Gse | @os | @a | @so | @so
VPCBZISSB | 320 S R = R O = PR - - -
VPCBIISSD | 500 o0 |ns |6me | sea |90 |ene  |as  |ws | ey | ase
VPCBIEA | 280 sy e |99 |oew &0 | - - - -
VPCBISED | s000 O30 |0ns | Ewa  |see  |smn  |Gme  |ams | d@s | @sn | ese
VPCB30029 ] 3000 wun s |ese @0y | o0e |0y | - - -
VCB3039 | 3000 G5 | Gosn | Gne | eey | owms oo | : - -
VPCB30049 | 3000 (61138;0,2) ?1910(?3,4) ?923389) (38879568) ?861136,0) ?;3531) N N - -
VPCES002A 1 4000 ) |Gose |one | @on  |ooe  |osy | |ese | -
VPCB3003A ) 3500 s |(own | ome | ooy |ows | ome  |oee |- - -
VPCB3004A ) 3500 (w02 |(oa  |oss | one  |ese | osn | oes |- - -
VPCB30048 | 2800 W02 |59 | ose | Ese  |ese | - : - -
VPCE300MD 1 4000 P O e - N S - - -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) ParaVelocidade de sobretensdo do barramento do Kinetix VPC com e sem um ventilador, consulte Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicagdo KNX-TD0O1.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Capacidade de forca de carga axial (carga radial maxima) para motor com freio

Codigo de Velocidade @ RPM
:,f,‘am'ggg, M m‘i“‘a 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N(Ib) N (Ib) N (Ib) N (Ib.) ) N (Ib) N (Ib.) N (Ib.) N (Ib) N (b
VPCBI652A | 4500 sy |0 0wy |own |we | oen 55 e 02 -
VPCBIES3A | 4500 sy |0 0wy |own |we | oan 55 ) 0 -
VCBIED | 500 wsa | 0sea |0me |own ome  |osn |ws e |2 | 069
VPCBIESD | 500 wsa | 0sa |ame |own [ome |6 s e |2 | 069
VPCBIESD | 500 wsa | 0sea |amy |own |ome |6 s e &2 | 069
VPCEASI | 300 oo0  |mo  |Gs9 0o |ane 0B | - - -
VPCEZISHD | 300 o0 |mo  |Gs9 0o |ane 0B | - - -
VPCBISH | 4500 090 | (w0 |k |0y |(Be | 3s  |oss  |Gwe | 0%s |
VPCRSH | 4500 090 (w0 |k |0y (B |3s  |oss | awe | 0o%s |
WPCRSH | 320 090 (w0 |k 0w |08 |38 | - - -
VPCEASID | 500 090 (w0 |k w3 |08 |38 |0ss | 0mo |00 | 689
VPCBSS | 320 oo0  |mo  |Gs9 0o |ane  |0Bs | - - -
VPCEZISSD | 500 oo0  |wo  |Gs9  |0ma  |ane 0B |ass s |Goss | ess
VPCBISGA | 2800 po0 | owo  |oes  |0gy | 0me | - - - -
VRS | 500 090 (w0 |k 0w |(Be |38 |oss | 0mo |00 | 689
VB9 | 300 Wy |omy o8 oy sy | ome | - - -
VB0 300 Wy | Gmy o8 oy sy | ome | - - -
VPC30049. ) 3000 gfozgl) 2;(?58) 22152399) (929274,1) (92033,3) ?132?7,9) - - - -
VPCB0A | 4000 Wy |owe | eme oy |ews  |owe | as | s |- -
VP00 | 350 Wy | owy o |own  |owy | owe | | - -
VP00 | 350 Wy |omy o9 |own sy |owe  |asn | - -
VPC-B300AB | 2800 gfozgz) 2333278) 22152399) (929274,1) (92033,3) - - - - -
VPCE00D | 400 W |omy |8 oy |owy | ome | asn |Gess | -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) ParaVelocidade de sobretensdo do barramento do Kinetix VPC com e sem um ventilador, consulte Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicagdo KNX-TD0O1.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Capacidade de forca de carga axial (carga radial zero) para motor com freio

Codigo de Velocidade @ RPM
f,f,tam";{’:, M ',::,?v’.‘i“‘a 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
NGb)  [NGb) | N(b) | NGb)  [N@b) | N(b) | NGb)  |[NGb) | N(b) | N(b)
VPCBIGSIA ) 4500 G0 | |ome  |mwn  |ema  |owa | oon  |ews | @se |
VPCBIES3A | 4500 Gon  |wsty | oo oy |oma  |oa  |een  |eny | ose |
S Gon  |wsty |G |G |oma oo |oen ey |@so | eus
S Gon  |wsty | oo |Gy |oma  |oon  |oen ey |@so | eus
e Gon  |wst | Gee | |oma oo |oen ey |@so | e
VRS | 3000 oy |emn |eme @y |enw  |one | - : -
VCRISK | 300 oy |Gy |eme @y |eow  |one | : - -
RIS | 450 RN - AP AN PR PR S [ S S B
PRSI 4500 oy |y |ume @ |sow  |oee | w2 |eva | esy |
VCaSHE | 3200 oy o |wme @ e |ose | : - -
VPCEISAD ) 5000 Oy |Gmn | dsse  |wna | ena oo |2 |69 | 6By | Gso
VPCaSSE | 3200 oy |Gmn |eme @y |enw  |one | - : -
VGRS | 500 owa |G |Gwe | @1n | ew  |Gse  |ow2 | Gwa | omy | @9
VPC-B2156A | 2800 twy |wn  |wme @y |ea | - - - -
VPCB2ISED | 3000 Gy 6w |dse  |wna | ena | Gee | G%2 | o9 |osy | Gso
VPCB30025. 1 3000 Moo | @6 | 085|660 | %6 |03 | - - -
VPGB | 3000 (o | @ee | 089 |62 |99 |03 |- : - -
VPCE30049 ) 3000 o0 | B0 |0Bs |66 | om0 | o0n |- - - -
VPCBI00A | 400 o | Gae |0 |66y | s |een | eun | @sn | -
VPC-B3003A | 3500 oo | Be |0 |esen | Gse |60y | eun | - -
VPCE00M | 3500 My | eeo | oms |66 |6%e  |G0n  |ewn |- : -
VPCE004E | 2800 tso | Ge 0w |esn | one | - - - -
VPCBI00D ) 4000 o |66 0B |eskn | o%e | e0n | Gun |y | -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) ParaVelocidade de sobretensdo do barramento do Kinetix VPC com e sem um ventilador, consulte Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicagdo KNX-TD0O1.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Servo-motores Kinetix VPC (40.000 horas de duracao da fadiga do mancal)

Capacidade de for¢a de carga radial (maxima) para motor sem freio

Codigo de Velocidade @ RPM
;Zt:‘;g:r“’ g;,a;v"‘i'“a 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib.) N (Ib.) N (Ib.) N (Ib.) N (Ib.) N (Ib.) N (Ib.) N (Ib.) N (Ib.) N (Ib.)
VPC=B16524 | 4500 Wy |omy |6y |one  |omn oo |oae | oo |owa |-
VPC-BI653A | 4500 (25217293) 24?8696) 235?502) 2;232637) 233936) 222;149) 22169718) 22153692) 22049663) -
VPCBIGS2D | 5000 Wsy G0 |oen s [oBn oo |se | oee | @y | @5
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) -
VPCBZISHA | 450 @ |00 | @ | wan  |uwwe  |Gma o0y oo |y |
VPCBZISAB | 320 @) | @y |wan  |@so | Gmy |- - - -
VPC-BISD | 500 692 |60 | G7e | @) | doo | 6my | G03 | Gie | G1n | 6199
VPC-BISSH | 320 iy sy | de w0 |wny  |ome | - - -
VPCBISSD | 500 3 |Gy | dse w0 |@na | omo | Goe | oste |y | G
VRC-g2156h | 260 vy |Gom | wse  |@ma |wso |- |- |- |- |
VRC-B21S6D | 500 Ty |Gom | wse  |dna @y |oma |5 |Gwa  |GBe | e
VPC-B30025 | 3000 G |eore  |oss |6 | oo |99 | - - -
VPC-B30039 | 300 vy |G | 0ss |6 | %o |6me | - - -
VPC-B30049 | 300 Gos9 |@®0n | 0B2 |6k | ene |55 | - - -
VPC-B300A | 400 vy |G | 00ss |60 | %0 |69 | e |cw) |- -
VPC-B3003A | 3500 ?155167,5) (38509726) ?713585) (268:11,0) (256;570) (2:59;9) (25336169) - - -
VPCB300AA | 3500 Qo9 |@on | sy |eses  |6ne  |6me  |ekn |- - -
VPCB30048 | 250 Gose oy | sy |Ees | ene |- - - - -
VPC-B300D | 400 Qo9 |®00 | 052 |6k | 6ne | 6o |Gk | | -

(1 1,0N=0,225Ib

(2) ParaVelocidade de sobretensao do barramento do Kinetix VPC com e sem um ventilador, consulte Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicacdo KNX-TD001.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Capacidade de forca de carga axial (carga radial maxima) para motor sem freio

Codigo de Velocidade ? RPM
f,f,tam";{’:, M m‘i“‘a 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (b.) N () N (Ib) N (Ib) N () N (Ib) N (b.) N () N ()
VPC-BIGS2A | 4500 Tan  loun s s Ui oo . i o -
VPCBI653A | 4500 ?5564’2) (510184’1) ?92;7) ?8746 y ?7461 9 f;g 9 %592 ) (26735) (256;4) _
A (42 |twy o0 |ew  |oe w62 @9 |se |66
A b (42 |twy |e5n  |ew  |o6e  |mon |2 @9 | e |66
el R (42 |wy |en  |@a e w62 @9 |se |66
VCasis | 300 w0 |0ma  |oss |0 e |ow | . - -
VPCBZISAD | 300 o |03 |oss om0 e |ow | : - -
VPCBISIA - 4500 iwo  |0my |ty |(mo  |ose  |ow | 808 69 -
VPCBSH | 4500 (oo |Gy |0ze  |(mo | |ew e |se  |ose |
VCasi | 3200 oo |Go3  |0ne om0 | |ow |- : - -
VCBSHD | 500 two |y |ims  |(mo | os9 0w e |wme  |oee | o3
VCaS | 320 mo  |0ma  |oss |0 e |ow | . - -
VCBZISED | 500 w0 |Gma  |oBs (o e |ow |6 e |oe | o3
VPC-B21S6A | 2800 ?1859,0) (61557,3) ?12935) ??39,0) ?9?9) - - - - -
VPCBSED | 500 two | oy |ty |(mo  |osy 0w @ |we  |oes | o
VB9 | 300 I R B R P T - - -
VB0 300 s | |ome  |uss | | ome | - - -
VPCE300AD | 300 Gy oy |Gme  |use | 0ss | omo | - - -
VPCES0O2A | 400 Gy oy |owme  |se | 055 |0 |ooo | 0w |- -
VPCBAIOEA | 350 Gy e 0w |osm |t |me | owe | - -
VP00 | 350 Gos | 0w |uss | |me | owe | - -
VPCB300AB | 2800 2333278) (929274,1) ?13;7,9) Z13675,8) (616590,5) - - - - -
VPCE00D | 400 Gos | |ome  |uss | |0me | oo |ozn | -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) ParaVelocidade de sobretensdo do barramento do Kinetix VPC com e sem um ventilador, consulte Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicagdo KNX-TD0O1.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Capacidade de forca de carga axial (carga radial zero) para motor sem freio

Codigo de Velocidade @ RPM
atalogo | maxima 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (b.) N () N (Ib) N (Ib) N () N (Ib) N (b.) N () N ()
VPC-B1652A | 4500 5350185) 2;3851) 2223062) 2213703) (929534,5) ?2257,4) ?16 34,0) ?112?3,0) (717;3,9) -
VPC-B1653A | 4500 ffsofs) 2;3851) 238432) 2212703) (929284,5) ?2257,4) ?16 34,0) ?112?3,0) (717;3,9) -
VPC-B1652D | 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-B1654D | 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) B - - -
VPCBISHY | 3000 A e v PR o P B B - - -
VPCBISH | 4500 G2 @y |cee  |omo oo |esn | oses | @2 |owe |
VCB2ISH | 4500 e e R B S S I Y L T R
VCBSH | 3200 e e B o S S U - - -
VCBSHD | 500 e e s O A I O /N 5 B 9
VPCE21558 | 3200 (25589227) 2231183) 2363196) 23412 32) 22288997) 22169717) B - - -
VPCBISSD | 5000 G |wna | Gee 6wy |oen oo |eson | o) |oma | oue
Caseh | 200 G Wy |eee | o8y |een | - - - -
VCB2ISED | 500 Gy W |see  ooa |oen |osn |ony | @sn | owa | owe
VCB0S | 300 A I S e N S A I - - -
VOB | 300 w66 |66 |50y | sy |wes ey |- - - -
VPC-B30049 | 3000 (389;646) (26951692) f:;(?a) (225507) Efst) 24?3723) B - - -
VPCBI0A | 4000 66 | 660 |03 | s | wos | awa | o9 |ome | -
VPCBI | 3500 W9 | 660 |0 |usn | wes  |dorm | o9 |- - -
VPCBI00M | 350 A b S e MR S A I I P - -
VOB | 280 A A S e R S A - - - -
VPCE00D | 400 w66 |66 |50y | sy |wos ey |ome | ome | -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) ParaVelocidade de sobretensdo do barramento do Kinetix VPC com e sem um ventilador, consulte Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicagdo KNX-TD0O1.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Capacidade de forca de carga radial (maxima) para motor com freio

Codigo de Velocidade ? RPM
f,f,tﬂg?:,m 'g;j\}“i“‘a 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib.) N (Ib.) N (Ib.) N (Ib.) N (Ib.) N (Ib.) N (Ib.) N (Ib.) N (Ib.) N (Ib.)
VCEI6SA | 450 Guy  |uwes |Gsy |z |ove | eme  |eoe | 0e) |6y |-
VPCBIGSIA | 450 Gy |wen  |Gsa  |ene | cmo | om0 o5 |ose oy |
VPCBI6SD | 5000 Gy |dse |2 |Gmy  |owe |9 |eoe |6y | o | @
VPCBIGSID | s000 Gon  |wsy  |Gsa 6w |cmo | om0 @5 |ese |00 | 0w
VPCBIGSHD | 5000 Gey  |uma  |[Gna om0 |eun | 0% s |een | osn | oew
VPC-B21539 | 3000 (37102383) (2;;352) (2:86796) 23310) 24812193) 23723720) - - - -
VPCaISas | 300 ey e |use | wes  |uwso  |ene |- - - -
VPCB2IS3A | 4500 | Gma  |wwe  |aso  |wna  |owo | oge | one | omy |
VCEISH | 4500 ey |G |Gse | woy | ey | ene  |onn |ose | oee |
VPCEISHB | 3200 ey |G |Gse | woy | ewo | ese | - - -
VCEISHD | s000 ey |G |Use | woy | ey | Gme | GBa |ose |6 | G
VPCEISSS | 320 tny | |ome  |uws  |uma @y |- - - -
VPCEISSD | 500 tns e |ome  |uns  |wma @y |ow9 |Gy | o) | G
VPGSO | 260 ne | |ome | s | wme |- - - - -
VPCEISED | su00 s e [Goe  |wes | ase | den  |Goe |Gy |6 | Gao
VPCE0S | 3000 oo @0 | sy | ey |6e | 6Be | - - -
VP09 | 3000 oy |®ey oo | @y | @0 |ewa |- - - -
VP04 | 300 Mo |esy vy |6y |6y |6a | - - -
VPG00 | 400 sy |@on | sy |6 |6ne | |l |e2a |- -
VPCB3003A | 3500 A P A R - N B O - PR - -
VPCE0MA | 3500 moe |@e sy |65y |6sy |6 |66 | - -
VPCE0ME | 2300 moa |@5e sy |65y | 6sy | - - - -
VPCB0MD | 4000 moe |@se [osy | @50 | 6sy  |ena  |oe | | -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) ParaVelocidade de sobretensdo do barramento do Kinetix VPC com e sem um ventilador, consulte Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicagdo KNX-TD0O1.

Publicagdo Rockwell Automation VPC-INOO1C-PT-P - February 2020

25


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

Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Capacidade de forca de carga axial (carga radial maxima) para motor com freio

Codigo de Velocidade ? RPM
f,f,tam";{’:, M m‘i“‘a 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (Ib) N (b.) N () N (Ib) N (Ib) N () N (Ib) N (b.) N () N ()
VPC-BIGS2A | 4500 Tan  loun s s Ui oo . i o -
VPCBI653A | 4500 ?5564’2) (510184’1) ?92;7) ?8746 y ?7461 9 f;g 9 %592 ) (26735) (256;4) _
A (42 |twy o0 |ew  |oe w62 @9 |se |66
A b (42 |twy |e5n  |ew  |o6e  |mon |2 @9 | e |66
el R (42 |wy |en  |@a e w62 @9 |se |66
VCasis | 300 w0 |0ma  |oss |0 e |ow | . - -
VPCBZISAD | 300 o |03 |oss om0 e |ow | : - -
VPCBISIA - 4500 iwo  |0my |ty |(mo  |ose  |ow | 808 69 -
VPCBSH | 4500 (oo |Gy |0ze  |(mo | |ew e |se  |ose |
VCasi | 3200 oo |Go3  |0ne om0 | |ow |- : - -
VCBSHD | 500 two |y |ims  |(mo | os9 0w e |wme  |oee | o3
VCaS | 320 mo  |0ma  |oss |0 e |ow | . - -
VCBZISED | 500 w0 |Gma  |oBs (o e |ow |6 e |oe | o3
VPC-B21S6A | 2800 ?1859,0) (61557,3) ?12935) ??39,0) ?9?9) - - - - -
VPCBSED | 500 two | oy |ty |(mo  |osy 0w @ |we  |oes | o
VB9 | 300 I R B R P T - - -
VB0 300 s | |ome  |uss | | ome | - - -
VPCE300AD | 300 Gy oy |Gme  |use | 0ss | omo | - - -
VPCES0O2A | 400 Gy oy |owme  |se | 055 |0 |ooo | 0w |- -
VPCBAIOEA | 350 Gy e 0w |osm |t |me | owe | - -
VP00 | 350 Gos | 0w |uss | |me | owe | - -
VPCB300AB | 2800 2333278) (929274,1) ?13;7,9) Z13675,8) (616590,5) - - - - -
VPCE00D | 400 Gos | |ome  |uss | |0me | oo |ozn | -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) ParaVelocidade de sobretensdo do barramento do Kinetix VPC com e sem um ventilador, consulte Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicagdo KNX-TD0O1.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Capacidade de forca de carga axial (carga radial zero) para motor com freio

Codigo de Velocidade ? RPM
atalogo | maxima 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000
N (b.) N () N (Ib) N (Ib.) N () N (b.) N (Ib) N (b, N (Ib) N (b.)
VPC-B16524 | 4500 (2250185) 2343851) 222352) 2212?3) (92934,5) ?22027,4) ?16;4,0) ?112?3,0) (717 743,9) -
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) Z13 696,1)
VPC-B1653D | 5000 (2250185) 2345461) gzzg(?Z) 2212?3) (92954,5) (92257,4) ?16934,0) ?11;3,0) (717;3,9) Z13 696,1)
VPC-B1654D | 5000 (2250185) gfo 222;062) 2212?3) (92934,5) ?2257,4) ?16934,0) ?11;3,0) (717;3,9) Z13 696,1)
VPC-E21539 | 3000 (2555?227) 2231183) 2365196) 234 i 3,2) 2225997) 22169717) B B - -
VCBISHY | 3000 T B P v PR B P R B - - -
VPCBSH | 4500 G @ e |omo  |omn  |esn | oes | @sa | o |
VCB2SH | 4500 Err S e P o P R I U S P
VCBSH | 320 e I B B S B A - - -
VCBSHD | 500 G @y |sew  |ona  |own oo ooy |oen | owa | o
VPC-B21558 | 3200 (2555?227) 2231183) 2365196) 234 i 3,2) 2225997) 22169717) B B - -
VPCBISSD | 5000 G e |eee |69y |0 |oon |oon | @en | oma | o
CENSoh | 200 G |y |Gee | o8y |eon | - - - -
VCB2ISED | 500 Gy @y e ona  |oen |osn |0y |oen | owa | owe
VCB0S | 300 A A P e N S i I P - - -
VOB | 300 A I P e S S i I P - - -
VPC-B30049 | 3000 ?89;:6) (26951692) (2;‘;‘08,3) (2225507) 24?238) 253723) B B - -
VPCBI0A | 4000 66 |66 |03 |usn | @wos | awa | ews |G | -
VPC-B3003A 1 3500 P S o S - B B S B P - -
VCBI00MA | 350 A A P = R - A S A - -
VOB | 280 I A P = - A - - - -
VPCE00D | 400 W69 |6 |60y |y |@os | ey |owe | ome | -

(1) 1,0N=0,2251b

(2) ParaVelocidade de sobretensdo do barramento do Kinetix VPC com e sem um ventilador, consulte Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicagdo KNX-TD0O1.
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

(lassificagoes ambientais

Atributo Valor

Temperatura, operacao -20a+40°C(-4a+104°F) &

Temperatura, armazenamento -30a+40°C(-22a+104°F)

Umidade relativa, armazenamento 5a90% sem condensacao

Atmosfera, armazenamento Nao corrosivo

Classificacao IP ™ 4o motor com vedacdo do eixo @ ¢ uso de conectores de cabos vedados ambientalmente lazGdS”; g:st egidos contra poeira e de pulverizagao com jato de baixa pressao de todas

(1) Classificacdo IP refere-se ao C6digo de Protecdo Internacional.

(2) Avedagdo do eixo Kinetix VPC é necessaria para fornecer a classificacao IP especificada para o motor. Uma classificagdo do nivel do sistema também é dependente na classificago IP do cabo.
Consulte Recursos adicionais na pagina 29 para obter informac6es sobre instrucdes de instalacdo da substituicao da vedagdo do eixo.

(3) Para obter essa classificagdo térmica, monte o motor em uma superficie com dissipacdo de calor equivalente ao tamanho de um dissipador de aluminio, conforme listado aqui:
Carcagas de 165 mme 215 mm, 304,8 x 304,8 x 12,7 mm (12x 12x 0,5 pol.)
Carcaca de 300 mm, 533,4x 533,4x 25,4 mm (21x21x 1 pol.)

(abos de motor série 2090

Cabos de motor tnico série 2090 s3o necessdrios para servo-motores com VPC-Baxxxx-Q. O -Q no niimero de catdlogo especifica motores que
sio equipados com sensor de realimentacio de Hiperface DSL. Cabos para motor tnico sio projetados para isolar efetivamente a alimentagio, e os
sinais de realimentagio ou freio no cabo. Os cabos de motor tinico estao disponiveis em comprimentos de cabo padrio, e fornecem terminagées de
blindagem e ambientais.

Cabos de realimentagio e poténcia do motor série 2090 sio necessarios para servo-motores com VPC-Bxxxxx-S, -M ¢ -Y. Estes sao indicadores
para encoders de giro tnico e multigiro (Hiperface) e encoder multigiro EnDat respectivamente.

Entre em contato com o escritério de vendas Rockwell Automation mais préximo ou consulte Kinetix Motion Accessories Technical Data,
publicagio KNX-TD004, para especificagoes de cabo do motor da série 2090.

Kits de vedacao do eixo

Kits de substitui¢io de vedagio do cixo estio disponiveis para instalagio em campo. As vedagées do eixo sdo feitas de nitrilo e os kits incluem um
lubrificante para reduzir o desgaste.

As vedagdes de eixo estdo sujeitas a desgaste e precisam de inspecao e substituicdo periddicas. A substituicdo é recomendada a cada 3 meses, sem exceder

IMPORTANTE 12 meses, dependendo do uso.

Codigos de catalogo do kit de vedacao do eixo opcional

Codigo de catalogo do motor gz(gg(zde catalogo do kit de vedacao
VPC-B165xx MPL-SSN-A6B6

VPC-B215xx VPL-5S-X256

VPC-B300xx VPC-SSN-F300
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Servo-motor Kinetix VPC com tamanho de carcaca de 165 mm, 215 mm e 300 mm

Recursos adicionais

Estes documentos contém informagdes sobre os produtos relacionados da Rockwell Automation.

Recurso

Descrigao

Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data, publicagdo KNX-TD001

Fornece especificagdes de produto para motores rotativos Allen-Bradley®, com diagramas de
desempenho, ambientais, certificacoes, forca de carga e dimensdes.

Kinetix Motion Accessories Specifications, publicagdo KNX-TD004

Fornece especificaes de produto e dimensdes para acessdrios de servo-drives Allen-Bradley.

Servo Drives Kinetix 5700 Manual do usudrio, publicagao 2198-UM002

Fornece informagdes sobre como instalar, configurar, partida e localizagdo de falhas dos sistemas de
servo-drive Kinetix 5700.

Kinetix 5700 Drive System Design Guide, publicagdo KNX-RM010

Fornece informagdes sobre os componentes do sistema de acionamento e itens acessorios necessarios
para a combinagdo inversor/motor do Kinetix 5700.

Kits de vedacdo do eixo, publicagdo 2090-IN012

Fornece informagdes sobre a instalacdo de uma vedagdo do eixo neste e em outros servo-motores da
Allen-Bradley.

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

Fornece informagdes sobre a instalagdo do kit de substituicao do ventilador para servo-motores
Kinetix VPC.

Site de certificacdes de produto,
http://www.rockwellautomation.com/global/certification/overview.page

Fornece declaragdes de conformidade, certificados e outros detalhes de certificacdo.

Allen-Bradley Industrial Automation Glossary, publicagdo AG-7.1

Um glossario de termos e abreviacdes usados em automacdo industrial.

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

Fornece informagdes, técnicas e exemplos projetados para minimizar as falhas no sistema causadas por
ruidos elétricos.

E possivel visualizar ou baixar publicagées em http://www.rockwellautomation.com/global/literature-library/overview.page.
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Suporte da Rockwell Automation

Use os recursos a seguir para acessar informagées de suporte.

Artigos da Knowledgebase, videos tutoriais, perguntas
Centro de suporte técnico frequentes, bate-papo, férum do usudrio e notificagdes de https://rockwellautomation.custhelp.com/
atualizacdes do produto.

Numeros de telefone do suporte técnico

local Localize o nimero de telefone para seu pais. http://www.rockwellautomation.com/global/support/get-support-now.page

Encontre o c6digo de discagem direta para seu produto. Use o

Codigos de discagem direta cddigo para que sua chamada va diretamente para o engenheiro | http://www.rockwellautomation.com/global/support/direct-dial.page
de suporte técnico.

Literature Librar Instrugdes de instalacdo, manuais, folhetos e dados técnicos. http://www.rockwellautomation.com/global/literature-library/overview.page
y < ¢ age

Compatibilidade do produto e centrode | Obtenha ajuda para saber como os produtos interagem, consulte | .
download (PCDC) recursos e capacidades e encontre o firmware associado. http://www.rockwellautomation.com/global/support/pcdc.page

Comentarios sobre a documentacao

Seus comentdrios nos ajudardo a melhorar a documentagio. Caso tenha sugestdes sobre como melhorar este documento, preencha o formuldrio

Como estamos nos saindo? em htep://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/du/ra-du002_-en-e.pdf.

No fim da vida dtil, este equipamento deve ser coletado separadamente de qualquer lixo municipal nao selecionado.

A Rockwell Automation mantém informacdes atuais ambientais do produto em seu site em http:,

Allen-Bradley, Kinetix, Rockwell Automation e Rockwell Software sao marcas comerciais da Rockwell Automation, Inc.
As marcas comerciais que ndo pertencem a Rockwell Automation sao propriedade de suas respectivas empresas.

Conecte-se conosco. n m

rockwellautomation.com expanding human possibility”

Américas: Rockwell Automation, 1201 South Second Street, Milwaukee, WI53204-2496 EUA, Tel: (1) 414.382.2000, Fax: (1) 414.382.4444
Europa/Oriente Médio/Africa: Rockwell Automation NV, Pegasus Park, De Kleetlaan 12a, 1831 Diegem, Bélgica, Tel: (32)2 663 0600, Fax: (32) 2 663 0640
Asia-Pacifico: Rockwell Automation, Level 14, Core F, Cyberport 3, 100 Cyberport Road, Hong Kong, Tel: (852) 2887 4788, Fax: (852) 2508 1846

Brasil: Rockwell Automation do Brasil Ltda., Rua Verbo Divino, 1488 - 1° andar, Chac. Sto Antonio, 04719-904, Sdo Paulo, SP, Tel: (55 11)5189-9500,
www.rockwellautomation.com.br

Portugal: Rockwell Automagéo, Lda., Av. Prof. Dr. Cavaco Silva, Edificio Ciéncia Il, n.2 11 - 2°C, Taguspark, Porto Salvo 2740-120, Tel.: (351) 214 225 500,
www.rockwellautomation.com.pt
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