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Controle de movimento Kinetix o - P 5
adicionais para selecdo de produto e especificages.

Comparacdo de funcdes do produto | Tabelas de comparagdo de produto para controle de movimento rotativo, motores lineares, atuadores lineares e servo-drives. 21
Controle de movimento integrado de eixo simples, multieixo com compartilhamento de barramento, na familia de servo-drives de rede
EtherNet/IP e acessérios do inversor c6d. cat. 2198. Oferece controle Safe Torque-off (STO).

Servo-drives Kinetix 5500 « Servo-drives 2198-Hxxx-ERS: Controle fisicamente conectado STO, PLd, Categoria 3 (EN ISO 13849) e SIL CL2 (IEC 61508, EN 61800-5-2 31

EN62061)
« Servo-drives 2198-Hxxx-ERS2: Controle integrado STO, PLe, Categoria 3 (EN IS0 13849) e SIL CL3 (IEC 61508, EN 61800-5-2 e EN 62061)
Controle de movimento integrado modular, de eixo multiplo, na familia de inversores de interface SERCOS. O sistema de acionamento inclui
) médulos de poténcia de cdd. cat. 2094 e conta com médulos de controle de velocidade sequra ou safe torque-off.

Servo-drives modulares ) ) ) ) o ) ) - "

Kinetix 6200 Compativel com sistema integrado de inversor-motor (IDM) Kinetix 6000M. O controle de movimento integrado multieixo na familia IDM de
interface SERCOS inclui o modulo de interface de poténcia IDM (IPIM) e até 16 unidades em uma Unica ligacao em cadeia. Oferece controle Safe | 7
Torque-off.

Servo-drives modulares Controle de movimento integrado modular, de eixo mdltiplo, na familia de inversores de rede EtherNet/IP. O sistema de acionamento inclui

Kinetix 6500 médulos de poténcia de cdd. cat. 2094 e conta com médulos de controle de velocidade sequra ou safe torque-off.
Controle de movimento integrado de eixo mdltiplo, na familia de inversores em interface SERCOS inclui médulos IAM (conversores) e médulos

Servo-drives de eixos miliolos AM (inversores) e oferece controle safe-off.

Kinetix 6000 P Compativel com sistema integrado de inversor-motor (IDM) Kinetix 6000M. O controle de movimento integrado multieixo na familia IDM de 91
interface SERCOS inclui o mddulo de interface de poténcia IDM (IPIM) e até 16 unidades em uma tnica ligagdo em cadeia. Oferece controle Safe
Torque-off.

Sgrvo_—dnves de inderago Familia de inversores de indexacdo de eixo simples, rede EtherNet/IP e acessdrios de inversores cdd. cat. 2097. Oferece controle Safe Torque-off.

Kinetix 300 EtherNet/IP -

Servo-drives EtherNet/IP Controle de movimento integrado de eixo simples, na familia de inversores de rede EtherNet/IP e acessérios do inversor c6d. cat. 2097. Oferece

de eixo simples Kinetix 350 controle Safe Torque-off.

i;::z;(d;wes de componente Familia de inversor de componente de indexacdo de eixo simples e acessorios de inversor cd. cat. 2071. 157

A Rockwell Automation oferece produtos adicionais e opgdes que néo estdo descritas neste guia de sele¢do. Para mais
informacées sobre produtos, consulte os links de documentacao fornecidos na cobertura frontal, o resumo da suite de selecédo
na pagina 3, e os links em Recursos adicionais na pagina 19 e ao longo deste guia de selecao.

Os produtos de controle de movimento Kinetix ndo incluidos neste guia de selecdo, mas suportados com especificacbes de
produto, exemplos de selecéo e curvas de desempenho de sistema incluem os seguintes:

« Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 2000
« Servo-drives de alta poténcia Kinetix 7000
« Servo-drives digitais Ultra™ 3000

Para assisténcia e validacao para fazer selecoes de produtos finais, considere o uso da ferramenta Integrated Architecture™
Builder que esta disponivel em http://www.rockwellautomation.com/en/e-tools/configuration.htm!

Opgodes adicionais de produtos estdo disponiveis em Encompass™, nosso programa de referéncia de produtos de terceiros.
Para mais informacdes sobre o programa Encompass, consulte http//www.rockwellautomation.com/encompass.
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Suite de selecao de controle de movimento Kinetix

Cada publicacdo nesta suite é projetada para atender a uma necessidade especifica. Use este guia de selecdo para ajudar a
tomar as decisoes iniciais em relacdo aos produtos de controle de movimento que melhor cumprem as necessidades do seu
sistema. Esta publicacdo oferece uma visao geral dos servo-drives Kinetix, motores, atuadores e acessérios de controle de
movimento. Consulte as informacdes abaixo para encontrar as publicacdes que oferecem especificacdes detalhadas de
produtos, exemplos de sistemas, combinagdes de cabos e curvas de desempenho para o seu sistema de controle de
movimento.

Especificacées do produto?

Estas publicacées de dados técnicos fornecem dimensoes, certificacdes e especificacdes elétricas, ambientais e de peso.

Kinetix Linear Motion Specifications Technical Data,
publicacdo GMC-TD002

« Impulsores lineares integrados L DAT-Series

« Ftapas lineares MP-Series (c6d. cat. MPAS e MPMA)

« (ilindros elétricos MP-Series (c6d. cat. MPAR e TLAR)

Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data,
publicacao GMC-TD001

« Servo-motores Kinetix VP (cd. cat. VPL, VPF e VPS)

+ Servo-motores MP-Series™ (cdd. cat. MPL, MPM, MPF e MPS)
« Sistemas integrados inversor-motor Kinetix 6000M (c6d. cat.

MDF) == « MP-Séries (cod. cat. MPAI)Cilindros elétricos para aplicacdo
=SS « Servo-motores DirectDrive RDD-Series™ = pesada
- == === e Servo-motores assincronos HPK-Series™ = ——=== | o Motores lineares com niicleo de ferro LDC-Series™
« Servo-motores TL-Series™ « Motores lineares sem ferro LDC-Series™

Kinetix Motion Accessories Specifications Technical Data,
publicagdo GMC-TD004

+ (abos de interface e motor

« Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500 « (ombinagbes de cabo para inversor e motor/atuador

« Servo-drives de eixos mdltiplos Kinetix 6000 : « Componentes de kits de conectores e rompimento

« Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP ——————— |« (omponentes de poténcia

« Servo-drives de componente Kinetix 3 N
« Servo-drives de eixos mdltiplos Kinetix 2000
« Servo-drives de alta poténcia Kinetix 7000

« Servo-drives digitais Ultra3000

Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data,
publicacdo GMC-TD003
« Servo-drives Kinetix 5500

Codigos de catalogo com enfoque em sistemas, exemplos e curvas de desempenho?

Publicacdes de guia de projeto de sistema o ajudam a selecionar o médulo de inversor necessario (especifico para inversor),
acessorios de poténcia, kit de conector, cabo de motor e cédigos de catdlogo de cabo de interface para o seu inversor e sistema
de controle de movimento motor/atuador. Estdo incluidas especificacdes de desempenho de sistema e curvas de torque/
velocidade (controle de movimento rotativo) e curvas de forca/velocidade (controle de movimento linear).

Publicagdes de guias de projeto do sistema de familias de inversores

+ Kinetix 5500 Drive Systems Design Guide, publicacdo GMC-RM009

+ Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide, publicagdo GMC-RM003
Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems — Inclui os sistemas integrados de inversor-motor Kinetix 6000M

S 2 B 55 s 75 « Kinetix 3007350 Drive Systems Design Guide, publicagio GMC-RM004

« Kinetix 3 Drive Systems Design Guide, publicagdo GMC-RM005

+ Kinetix 2000 Drive Systems Design Guide, publicacdo GMC-RM006

+ Kinetix 7000 Drive Systems Design Guide, publicagdo GMC-RM007

« Ultra3000 Drive Systems Design Guide, publicagdo GMC-RM008

Design Guide @ Allen-Bradiey

0 que hd em cada publicacdo
« Determine o que é necessdrio (cdigos de catdlogo)
— (omponentes do inversor
— Acessorios necessarios
—Acessdrios opcionais
« Exemplos de sistemas de acionamento
« Combinacdes de cabos motor/atuador
Dados de desempenho do inversor e motor/atuador
« (urvas de desempenho rotativo e linear
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Observacoes:
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Controle de movimento integrado Kinetix

Os itens de controle de movimento integrado Kinetix séo parte do sistema de Arquitetura Integrada Rockwell Automation®.

O sistema de Arquitetura Integrada une uma ampla faixa de produtos de alto desempenho que sao integrados no software
RSLogix™ 5000 e na aplicacéo Studio 5000 Logix Designer™ para um projeto de maquina, operagéo e manutencao simplicado e
aprimorado.

O controle de movimento integrado na rede EtherNet/IP usa a tecnologia de controle de movimento CIP e CIP Sync da ODVA,
todas do protocolo industrial de ponto comum (CIP). As normais globais ajudam a garantir a consisténcia e interoperabilidade.
A rede Ethernet padrdo ndo modificada permite que vocé gerencie efetivamente o controle de tempo real e o fluxo de
informacdes para uma otimizacédo em toda a planta, tomada de decisdes mais informada e melhor desempenho de negdcios.
A sincronizacao de tempo dos inversores, E/S e outros dispositivos Ethernet/IP compativeis fornece o desempenho para ajudar
a resolver as aplicacdes mais complicadas.

O controle de movimento integrado em SERCOS (Sistema de comunicagao serial em tempo real) é uma interface de
controlador/inversor que usa cabos de fibra 6ptica imunes a ruidos. Um Unico anel de fibra ptica serve como Unica interface
entre controle e inversor. Ele susbtitui um comando custoso e fiagao de realimentacéo, reduzindo tanto o tempo de instalacdo
quanto os custos de fiacdo. Diagnéstico avancado e relatério de processo séo fornecidos através da interface SERCOS.

Com o controle de movimento integrado Kinetix, vocé terd o beneficio da integracéo transparente dos controladores
Logix5000™ da Allen-Bradley® (ControlLogix®, GuardLogix® e CompactLogix™), redes de alto desempenho (EtherNet/IP e
SERCOS) e uma ampla faixa de opcdes de CA Allen-Bradley e servo-drives, motores lineares e rotativos, e atuadores lineares.

O software RSLogix 5000 e a aplicacdo Logix Designer oferecem um conjunto extenso de ferramentas de controle de
movimento avancgadas para programacao, configuracdo, comissionamento, diagnostico e suporte de manutencao. A
configuracdo conduzida pelo cédigo de catdlogo faz com que o comissionamento do sistema de controle de movimento seja
rapido e simples, e uma extensa biblioteca de instrucdes de controle de movimento forneca a funcionalidade correta para cada
aplicacéo.

O controle de movimento integrado Kinetix oferece uma veridade de familias de servo-drives, motores, e atuadores para
aplicacdes de eixo simples ou multiplo. Estes sistemas oferecem o seguinte:

« Faixas de alimentacdo de servo-drive de 50 W a 149 kW
Familia de servo-drives Kinetix 5500
Familia de servo-drives EtherNet/IP de eixo simples Kinetix 350
Familias de servo-drives multieixos Kinetix 6000 e Kinetix 6200 (interface SERCOS) e Kinetix 6500 (rede EtherNet/IP)
Sistemas integrados de inversor-motor Kinetix 6000M
« Escolha de interface SERCOS ou rede EtherNet/IP
« Ampla faixa de motores rotativos, motores direct drive rotativos, motores lineares e atuadores/etapas lineares.
- Os motores oferecem um torque continuo tdo baixo quanto 0,10 N-m (0,85 Ib-pol) e até 955 N-m (8452 Ib-pol)
- Os atuadores lineares oferecem uma forca de pico de até 14.679 N (3300 Ib)

« Atecnologia de motor inteligente fornece uma identificacdo automatica do motor para configuracéo e
comissionamento faceis e rapidos

« Uso de um pacote Unico de software, RSLogix 5000 ou ambiente Studio 5000°, para um suporte completo de
configuracdo de inversor, programacao, comissionamento, diagnostico e manutengao

« Ferramentas de controle de movimento online poderosas incluindo uma tendéncia de dados em tempo real, editor de
perfil grafico PCAM e TCA, profile editor, ajuste de inversor automatico e manual, e diagndstico avancado do inversor

« Suporte de substituicdo automatica de dispositivo (ADR) inversor plug-and-run/motor/atuador

« Software Motion Analyzer para dimensées de aplicagdo de controle de movimento abrangente e anélise, otimizagao,
selecdo e validacao do seus sistema de controle de movimento Kinetix
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Plataforma de componentes conectados

Parte das solugdes de maquinas da Rockwell Automation ofertadas, os componentes conectados sdo uma solucao de controle
para fabricantes de méaquinas que fornecem maquinas independentes a baixo custo. Os componentes conectados fornecem o
controle suficiente para cumprir as necessidades do usudrio final enquanto ajudam a aprimorar a eficiéncia de operacdo. Os

conjuntos de ferramentas de engenharia e aplicagdo permitem um projeto e instalacdo facis com interoperabilidade da ampla
faixa de produtos de componentes.

O servo-drive de componente Kinetix 3 fornece uma solucdo de controle de movimento para fabricantes de maquinas que
produzem um equipamento de baixo custo a altos volumes. O servo-drive componente pode aplicar o nivel apropriado de
controle da aplicacédo sem a complexidade adicional. Os sistemas podem incluir comandos seriais de controladores
MicroLogix™ ou Micro800°, uma fiacdo diretamente ao sensor ou controlador com motores de baixa inércia TL-Series.

O que ha de novo?

Os novos produtos de controle de movimento Kinetix incluem o seguinte.

Produtos de controle de
movimento

Descricao

Consulte

,.,»—JIO

Servo-drives Kinetix 5500
e servo-motores Kinetix VP

Os servo-drives Kinetix 5500 e s servo-motores de baixa inércia Kinetix VP oferecem uma solucdo de
controle de movimento com custo otimizado que entrega um alto desempenho e grande expansibilidade
com enrolamentos do motor correspondendo as classificacdes do inversor para dimensdes otimizadas do
sistema. Um cabo entre o motor e o inversor proporciona simplificacdo e reduz o custo.

« Alto desempenho em uma dimensao menor e densidade de poténcia otimizada
« QOperacdo de eixo simples para simplicidade de baixo custo

« (onectividade de poténcia flexivel em configuracdes de compartilhamento de barramento multieixo
— (A compartilhada
— (Ccompartilhada
— (A/CC compartilhada e configuragdes hibridas

« Controle de movimento integrado e seguranca integrada em rede EtherNet/IP
« Servo-drives 2198-Hxxx-ERS: Controle safe torque-off fisicamente conectado, PLd, Categoria 3; SIL (L2
« Servo-drives 2198-Hxxx-ERS2: Controle safe torque-off integrado, PLe, Categoria 3; SIL (L3

+ pdgina 10 para as caracterisitcas gerais
dos motores Kinetix VP (cod. cat. VPL,
VPF e VPS).

« Ddqgina 31 para as caracteristicas gerais
dos servo-drives Kinetix 5500.

+ pdgina 44 para as especificaces de
desempenho de motor dos inversores
Kinetix 5500 e Kinetix VP (c6d. cat. VPL).

Kinetix VP (cdd. cat. VPF)
Servo-motores de categoria
alimenticia

Os motores de categoria alimenticia Kinetix VP (cdd. cat. VPF) combinam as caracteristicas dos servo-
motores de baixa inércia c6d. cat. VPL com funcdes especificamente projetadas para atender as
necessidades tnicas de muitas aplicacdes de alimentos e bebidas.

« Opcdes configurdveis de enrolamento, freios e realimentagdo do encoder
« |P66/IP67 com selo de eixo (padrdo) e uso de conector de cabo selado hermeticamente
« Com cobertura de epdxi de categoria alimenticia

« Ddgina 10 para as caracteristicas gerais
dos motores de categoria alimenticia
€6d. cat. VP

« pdgina 47 para as espeificacdes de
desempenho de motor dos inversores
Kinetix 5500 e Kinetix VP (c6d. cat. VPF).

e e

Kinetix VP (cdd. cat. VPS)
Servo-motores de aco inoxidavel

0s servo-motores de aco inoxiddvel Kinetix VP (c6d. cat. VPS) se baseiam na tecnologia comprovada
MP-Series para uso em ambientes de jato de liquido, como os de equipamentos de fabricacao de alimentos,
bebidas, cervejaria, de laticinios, farmacéuticos e de satide e beleza.

« Especificamente projetado para ambientes higiénicos para o uso com aplicagdes de jatos de liquido
altamente corrosivo de alta pressao

» IP69K para jato de liquido de motor 1200 psi, selo de eixo IP66/1P67 e conector selado ambientalmente
« Exterior cilindrico de ao inoxidvel liso, passivado, de série 300

« Ddgina 10 para as caracteristicas gerais
dos motores de aco inoxidavel cod.
cat. VPS.

+ pdgina 50 para as especificacdes de
desempenho de motor dos inversores
Kinetix 5500 e Kinetix VP (cdd. cat. VPS).

Kit conversor de realimentacéo
Hiperface-para-DSL

0 kit de realimentacdo 2198-H2DCK Hiperface-para-DSL converte os sinais de realimentacdo do encoder
Hiperface de 15 pinos em sinais de realimentacdo DSL de 2 pinos. Use este kit conversor para novas
instalagdes com os servo-drives Kinetix 5500 e motores e atuadores compativeis ou instalagdes jd
existentes de motor/atuador quando se atualizar com os servo-drives Kinetix 5500.

Os impulsores lineares LDAT-Series e s motores e atuadores MP-Series (classe de 200 V) exigem o kit
conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).

« pdgina 44 para especificades de
desempenho de motor rotativo de
inversores Kinetix 5500 com MP-Series.

« pdgina 55 para especificacdes de
desempenho de atuador linear de
inversores Kinetix 5500 com MP-Series e
LDAT-Series.
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Selecione um sistema de controle de movimento
Kinetix

Os sistemas de controle de movimento tipicos necessitam de sele¢des de varias categorias de produtos de controle de
movimento Allen-Bradley.

Tl
/

Sistenas integrados | | @@g — Controledemovimento
de inversor-motor  FEoEF LA rotativo
Kinetix 6000M ﬁ
e - 2 (abos de motor,
/) Servo-drives Kinetix cabos de interface, kits

conectores e outros
acessrios do inversor

Use o software Motion Analyzer

O software Motion Analyzer é uma ferramenta de dimensionamento abrangente usada para analise, otimizacéo, selegcao e
validacdo do seu sistema de controle de movimento Kinetix. Dados qualquer inversor e motor/atuador compativel, o software
Motion Analyzer fornece a vocé os dados para determinar a melhor combinagdo motor/atuador para a sua aplicacéo.

Vocé também pode usar o software Motion Analyzer para fazer a sua lista de materiais e receber uma lista de componentes de
sistema com codigos de catalogo e descricdes de produto.

Motor e inversor v Axis Setup I v Cycle Profile 1 + Mechanism 1 v Transmission Stages I Selection Solutions I Axis Stop I = Configure Axis BOM

Especiﬁcagf)es Coggpanent Details Axis System Performance
Torque - Speed | Power - Spsed | Load | Themal| REM |

Motor LJ_?‘ MPL-B310P | & | Motor - Drive

Motor selecionado
Motor Capacity (Temp) ] 0%
Peak Speed [ | 290
e ‘ = (urva de desempenho
Brake Rafing \ torque/velocidade
mVerSO" Inertia Ratio [ 0.00: 1
selecionado Drive > 2004.BMP5.5.250 || 3
AC3ph. 460 -10%A+10% z 2
Drive Capacity (Temp) I 094 E
Average Current I 094 E"G
Feak Current I [T 2
Bus Utilization I 195

08

Configuration Sumrmary Software & Accessaries Additional Parts BOM 1

BOM Summary o
%pm el sl hwrond
&S00 Fo00 7500 2000 2500 3000 3500 4000 500 5000
Speed (rpm )
Configuration Summary = TR T
ltem | PartMNo Quantity | Description Price () | Amount (j & Single © Four| |®Peak ©RMS Graph Detail| ¥1* T3y
1 MPL-B310P-5J7244 |1 Maotar, 1.58MN-m(14lb-in), 5000 rpm motar A, A,
2 2090-X=MPMP-16S01 |1 CABLE. NON-FLEX, MOTOR POWER (with bra... | MNA TA J [ﬂv- . e ‘ | | ‘
3 |2090NFMF-S01 [T CABLE. NON-FLEX MOTORFEEDBACK. Tm  |NA  |NA g Sl
4 2094-BMPE-5 1 Axis Module 460, 5.94 A A
B MPL-S5M-A3B3 1 Shaft Seal Kit A, A,
Software & Accessories =
ltem | PartMNo Quantity | Description Price () | Amount ()
1 |2080-KECK-D16M |1 Low Prafile Connector Kit Motor Fdok 16 pin Male  |NA | NA Lista de materiais
2 1202-C10 2 Drive-to-drive safety cable for connections between... | NA A, gerada (BOM)
3 1202-co2 1 Drive-to-drive safety cable for connecting single-wid... | NA A,
4 1786-M0O3SE 1 Caontrol System, 1756-M03SE SERCOS Module MNA, MNA,

Para fazer o download do software, visite http://www.ab.rockwellautomation.com/motion-control/motion-analyzer-software.
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Func¢ées do software Motion Analyzer

O software Motion Analyzer facilita o projeto de maquina e processo de investigagdo tornando-o rapido, simples e preciso.
O software Motion Analyzer oferece um caminho de decisdo baseada em fatos e uma abordagem de otimizacéo de projeto
que habilita os construtores de maquinas a:

reduzir o risco de projeto do sistema de controle de movimento.
reduzir o tempo de projeto da maquina até o embarque.
otimizar o sistema de controle de movimento e dimensodes.
aumentar o desempenho e confiabilidade da maquina.

criar uma lista de materiais.

O software Motion Analyzer inclui a faixa completa de produtos de controle de movimento Kinetix e fungées.

Os cilindros elétricos MP-Series — conduzem controle de movimento linear fora da estante sem a necessidade de pesquisa
nos catalogos para parafusos esféricos, cintas de temporizacao, polias e mancais adequados. N&do ha dados mecanicos para
inserir, apenas a informacgéo de carga e perfil de controle de movimento. A produgao até inclui uma estimativa de vida L

Actuator Series Selection

Linear & Help
AB Integrated Electric Cylinder ,‘ Selected Drive Family
AT Currently Selected Actuator Series : MPAR
— S o
= o : @ SummaryView " List View Compatisiity List
\\ ~ Application Requirements Reset Al | Unselect All /A Violtage Info | @ Supports ) Marginal 3 Not Recommended | ) Incompatible

* Maximum Speed (mmisec) 15

’ . o 2 W WPAR I TAR
= S + Continuous Force  (N) 0
)
/ + Peak Force  [N) 0 ot 3-""'#0“

[
e
™
5]

Simulacao de ajuste — é uma ferramenta para ajudar a prever como a sua maquina ird se desempenhar sob condicées reais.
Simula o ajuste de um eixo no software RSLogix 5000 ou na aplicacéo Logix Designer (incluindo autoajuste) e entdo simula
o0 comportamento da carga, motor e inversor. Inclui a compatibilidade mecanica ou folga para dar uma simulagéo real.

Realimentagdo de velocidade do motor (Mtr Revs/s)
Realimentacdo de velocidade de carga (Mtr Revs/s)

Realimentagdo de torque %
RMS =48,4%

Andlise de suprimento de meios variaveis — ¢ (til

] . B} X s « Application Requirements | Resetall
eSpeClalmente para fabrlcantes de Maqguinas que Irao
, i . + Supply Type ¥ AC1ph
exportar a maqguina para o exterior. [~ AC3ph
I” bC

+oltage Type & Single " Range
+ Mominal Yoltage 230 52
« Tolerance  [%) [ ’T [+] ’T
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A predicdo de desempenho térmico do motor - leva em consideracdo a

temperatura ambiente do motor para verificar o desempenho em condi¢ées de 7 foplisionfienirements (Aol |
calor extremo. e aeee

+ Continuous Torgue (N-m) 0.0001

+ Peak Torgue (N-m) 0.0001

+ Ambient Temperature B

« Alfitude [fooo m

Analise de eficiéncia - fornece um entendimento de onde o torque produzido pelo motor é consumido.

Torque I Power | Energy |
I Peak Terque Analysis RMS Torque Analysis

Segment Number =< 10f3 == | Critical Segment

Cp— s | -
Trans_1 Inertia o | || | =]

Shows most losses here Trans_2 Inertia 7 | | =]

Motor Losses 6% | . |L|
Motor Inertia o [ | | =]
Gear Inertia 1% | |l| =~

Any discrepancy in the sum of percentages is due to rounding off to the absolute value.

Help Percentages shown are displaved against the Application Peak Taorque

O software Motion Analyzer também ajuda a gerar uma Step 4: Axis Module
H i ontinuous System Peak Rated Speed
lista de materiais (BOM). Com esta abordagem baseada ot
em regras, a selecdo do inversor, motor, cabos, conectores © | avsa-mcoi-mon 21 8.2 5000 a
E/S, e outros itens acessérios corretos é rdpida e sem erros. & | e0s4Bonps =1 43 s000

« 2094-8C02-M02 -- - -

[ 2094-BLO4-M03 T
Vocé pode ter um sistema especificado como BOM ou ter | zosa-8c05-m01 g
Selegées baseadas Nnos resu |tados de motor/atuador ou Hote: Frefered amplifiers are in blus colour and show system terque of metor plus drive. Non-Preferred amplifiers are in Red

Selected Options: Sate-Off (2dif)

dimensionamento de inversor calculados pelo software
Motion Analyzer.

Step 5: Motor/Actuator Power Cable

[V totor Power Cable  Cable Length Im
Uma vez terminado, vocé pode imprimir o BOM ou Selected Power Cable: 2030-XHPMF. 16502

exportar o arquivo para arquivos de aplicacdo de
Microsoft Word ou Excel.

Step 6: Motor/Actuator Feedback Cable

Feedback Cable with Caple [

molded connectors (e

~ Universal Feedback Cable Without Drive End Cable amE0R] -
1 tors (C tors available in i Length

Para fazer o download do software Motion Analyzer, visite http://www.ab.rockwellautomation.com/motion-control/motion-
analyzer-software.
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Controle de movimento Kinetix

Selecione uma familia de controle de movimento rotativo

-~

Servo-motores Kinetix VP

otimizar o tamanho do sistema
« Tecnologia de cabo simples
« Motores de 200V e 400V
« Furo com rosca da extremidade do eixo

« Desenvolvidos para combinar com as taxas do inversor Kinetix 5500 para

«Encoder de posicdo absoluto de alta resolucdo multivoltas e de volta tnica

Os servo-motores de haixa inércia Kinetix VP (cd. cat. VPL) se baseiam na
tecnologia comprovada MP-Series para desempenho dinamico, confiabilidade
aumentada e alavanca a producdo de alto volume.

« Imds de terras raras de alta energia

« (onectores SpeedTec DIN, com deslocamento de 325°

« P66 com selo de eixo opcional e conector selado ecologicamente

« Torque de travamento continuo de 0,46 a 33 N-m (de 4 a 292 Ib-pol)

Os servo-motores de categoria alimenticia Kinetix VP (cod. cat. VPF) abordam os desafios de
ambientes alimentares incorporando tinta de categoria alimenticia e um selo de eixo, além
de fechos ndo corrosivos e um eixo de aco inoxidavel.

« Opcdes configurdveis de enrolamento, freios e realimentacdo do encoder

« (obertura de epoxi de categoria alimenticia

« [P66/IP67 com selo de eixo (padrdo) e uso de conector de cabo selado

hermeticamente
«Torque de travamento continuo de 0,93 a 19 Nm (de 8 a 172 Ib-pol)

» Exterior cilindrico de aco inoxidavel liso, passivado, de série 300
« Em conformidade com a norma NSF/ANSI 169
« Extensoes de cabo, 5 m (16,4 pés)

«Torque de travamento continuo de 8,1 e 21,0 Nem (72 e 186 Ib=pol)

.

Motores de ao inoxidavel Kinetix VP (cdd. cat. VPS) para ambientes de jato de liquido de alta pressdo.
« Especificamente projetados para ambientes higiénicos para o uso com aplicagdes de jatos de liquido altamente corrosivo de alta pressdo

+ IP69K para jato de liquido de motor 1200 psi, selo de eixo IP66/IP67 (padrdo) e conector selado ambientalmente

v

-

Servo Motores MP-Series
« Motores de 200V e 400 V
« Furo com rosca da extremidade do eixo

« Encoder de posicao absoluto de alta resolugdo
multivoltas e de volta dnica

Motores de baixa inércia MP-Series (c6d. cat. MPL) oferecem um tamanho de motor
reduzido de baixa inércia enquanto entrega um torque significantemente maior
para cumprir as necessidades exigentes de sistema de controle de movimento de
alto desempenho.

« Imds de terras raras de alta energia

«IP66 com selo de eixo opcional e conectores selados ecologicamente

«Torque de travamento continuo de 0,26 a 163 Nm (de 2,3 a 1440 Ib-pol)

~

Os motores de categoria alimenticia MP-Series (cdd. cat. MPF) abordam os desafios de
ambientes alimentares incorporando tinta de categoria alimenticia e um selo de eixo, além
de fechos ndo corrosivos e um eixo de ago inoxidavel.

« Opcdes configuraveis de enrolamento, freios e realimentacdo do encoder

« (obertura de epdxi de categoria alimenticia

« IP66/1P67 com selo de eixo (padrdo) e uso de conectores de cabo selados

hermeticamente
«Torque de travamento continuo de 1,63 19,4 Nem (de 14.a 172 Ib-pol)

Motores de inércia média MP-Series (cdd. cat. MPM) para aplicacdes de alta inércia.

« Opcdes de velocidade de miltiplos enrolamentos

« Imds de terras raras de alta energia

« IP67 com selo de eixo opcional e conectores selados ecologicamente
«Torque de travamento continuo de 2,18 a 62,8 Nem (de 19,3 a 556 Ib-pol)

« Exterior cilindrico de aco inoxiddvel liso, passivado, de série 300
« (ertificado e listado na norma 169 de padrao NSF/ANSI
« Extensdes de cabo, 3m (9,8 pés)

«Torque de travamento continuo de 3,6 a 21,5 Nm (de 32 a 190 b-pol)

+ IP69K para jato de liquido de motor 1200 psi, selo de eixo IP6/IP67 (padrdo) e conectores selados ambientalmente

Motores de ao inoxiddvel MP-Series (cdd. cat. MPS) para ambientes de jato de liquido de alta pressdo .
« Especificamente projetados para ambientes higiénicos para o uso com aplicacdes de jatos de liquido altamente corrosivo de alta pressao
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/ Sistemas integrados de inversor-motor Kinetix 6000M \
Os sistemas integrados inversor-motor Kinetix 6000M combinam as tecnologias do servo-motor de categoria alimentar confidvel de alto desempenho y
MP-Series e do servo-drive Kinetix 6000 em um tnico pacote compacto.

« Tinta de categoria alimenticia em conformidade com USDA, selo de eixo IP66 e os mesmos conectores selados ambientalmente dos motores de
categoria alimenticia MP-Series
« Dimensdes padronizadas do eixo e do flange MP-Series (do mesmo tamanho de frame) para atualizacdes facilitadas
« (abos hibridos e de rede se conectam a até 16 unidades integradas inversor-motor Kinetix 6000M
«Enrolamentos de 460 V
«Torque de travamento continuo de 3,0a 7,5 N-m (de 26,5 a 64,2 Ib-pol)
\ «Encoders de posicao absoluta multivoltas, de alta resoluco

/Servo-motores DirectDrive RDD-Series
Os motores direct drive cod. cat. RDB fornecem um acoplamento direto a carga, eliminando dispositivos de transmissao mecénica e aprimorando o desempenho e eficiéncia do sistema.
« Acoplamento direto a carga
« (onfiguracdes alojadas sem rolamentos
«Enrolamentos de 460 V, opgdes de velocidade de enrolamentos mdltiplos
«|P65 com uso de conectores de cabo selados ecologicamente
«Torque de travamento continuo de 32,7 a 426 N-m (de 289 a 3770 Ib=pol)
\ » Encoders Heidenhain EnDat 2.2 de alta resolucdo de voltas multiplas e Unicas

Servo-motores TL-Series

Servo-motores de alto desempenho TL-Series e TLY combinam um tamanho compacto com alta densidade de torque para fornecer uma poténcia substancial em uma dimensao pequena.
« Tamanho compacto, alta densidade de torque, fmas (terras raras) de alta energia. L
« Enrolamentos de 230 V em tamanhos de carcaca métrica e NEMA é{
«|P65 com selo de eixo opcional
+Torque de travamento continuo de 0,086 a 5,42 N-m (de 0,76 a 48 Ib-pol)
« Posi¢do absoluta multivoltas, de alta resolu¢do (energia de apoio por bateria) ou opges de encoder incremental

Para comparar fun¢des ao longo das familias de motores, consulte Servo-motores rotativos on pagina 21. Consulte os dados
técnicos de controle de movimento rotativo Kinetix, publicacdo GMC-TDOOQ1, para especificacdes de produto.
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Selecione uma familia de controle de movimento linear

Vs

Impulsores lineares integrados LDAT-Series

Oimpulsor linear LDAT-Series é um atuador linear confidvel de alta velocidade com uma quia linear integrada que é capaz de
empurrar, puxar ou carregar Uma carga.

« (onfiabilidade aumentada por causa da tecnologia de inversor direto com quia linear simples, item de desgaste simples,

mancais selados lineares e eliminacdo de itens de desgaste com a conversao do movimento linear a rotativo
« Mancal linear integrado oferece a possibilidade de carregar uma carga sem precisar montar e alinhar mancais externos | EF={|” © © o °

« Mdltiplas superficies e métodos de montagem para facilidade de montagem em sua mdquina

« Acopla-se diretamente ao item que precisa ser movido
« Altas velocidades, até 5 m/s (16 pés/s), e aceleracao de 49 m/s? (160 pés/sz) padrdo
»forcas de pico variando de 168 a 5469 N (de 38 a 1229 1b)

-

4 Etapas lineares integradas MP-Series

As etapas lineares integradas c6d. cat. MPAS estendem o desempenho e confiabilidade de tecnologia de servo-motores MP-Series
para atuadores lineares de dispositivos corredicos direct drive e de parafusos esféricos.

As etapas lineares integradas de eixos multiplos cod. cat. MPMA estendem o portfoloio do atuador Allen-Bradley em ﬁ E '

configuracdes de eixos mdltiplos pré-definidos e pré-montados para cumprir uma variedade de necessidades de producdo.
« Operacdo 200/230 V e 400/460 V (200/230 V apenas para tamanho de carcaca direct drive para 150 mm) r—aw = s

. ———————————0
« Imés (terras raras) de alta energia B
«(arro e projeto de montagem permite o tamanho de carcaca de 200 mm e 250 mm para ser empilhado

« (lassificagdo IP30 com sistema de selamento de tira tnico e de longa vida ‘ T
«Forca de travamento continua de 83 a 521 N (de 19 117 Ib)

-

Para comparar fun¢des ao longo das familias de motores, consulte Atuadores lineares on pagina 26.

s

Cilindros elétricos MP-Series e TL-Series
Com dilindros elétricos cod. cat. MPAR e TLAR, as suas aplicacdes irdo experimentar um controle de servo-motor flexivel ideal para
solugdes que necessitam de forcas que conduzam rapidamente e posicdes que precisem ser adquiridas com precisdo. Disponivel
em trés tamanhos de frames classe pneumatica 150 15552 (32, 40, e 63 mm), estes atuadores de rolete de pistdo de aco
inoxidavel sem rotacdo, durdveis, silenciosos e com energia eficiente sdo um 6timo upgrade para sistemas pneumaticos.

+ Operagdo de 200/230 V (cdd. cat. TLAR)

« Operagdo de 200/230 V e 400/460 V (céd. cat. MPAR)

« (onstrucdo de parafusos esféricos de funcdes de projeto de alta tecnologia conduzida por motores de MP-Series (c6d. cat. MPL) e TL-Series (c6d. cat. TLY)

« (ilindros completamente instalados ou prontos para instalar contribuem para redugdes em engenharia de projeto mecanico, fiagdo e tempo comissionamento

N Forca de travamento continua de 240...2.000 N (54. ..4501Ib)

+ Unidade completa IP40 (c6d. cat. MPAR e TLAR), IP66 (c6d. cat. MPAR) para componentes eletrnicos com o uso de conectores de cabos selados ecologicamente (cdd. cat. 2090)

/

-

Cilindros elétricos para aplicacdo pesada MP-Series (pintura de grau alimenticio)

+ Operacdo de 200/230 V e 400/460 V

« (onstrucdo de parafusos esféricos e de rolos de funges de projeto de alta tecnologia conduzida por motores de MP-Series (cdd. cat. MPL)
« (ilindros completamente instalados ou prontos para instalar contribuem para reducdes em engenharia de projeto mecénico, fiagdo e tempo comissionamento
«Disponiveis em montagens padrao (face frontal e munhdo frontal) e configuracdes de montagem de pintura de grau alimenticio (face frontal e manilha trasena)
« (lassificacdo IP67 com o uso de conectores de cabos selados ecologicamente (cod. cat. 2090)

«Disponivel em tamanhos de frame de 64, 83, 110 e 144 mm com forca de travamento continua de 706 a 13.122 N (de 159 a 2950 Ib)

.

Os cilindros elétricos para aplicagdo pesada cd. cat. MPAI sdo atuadores compactos, leves, que servem como uma alternativa de custo otimizado para solucdes de poténcia de fluido alternativas.

~

Para comparar fun¢des ao longo das familias de cilindros elétricos, consulte Atuadores lineares on pagina 26.
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-

Motores lineares com niicleo de ferro LDC-Series
Atecnologia de motores lineares LDC-Series fornece opcdes de custo otimizado para ajuda-lo a aprimorar o rendimento da
méquina enquanto reduz a manutengo e 0 tempo parado.

« Operacdo de 200/400 V e 460 VCA (LDC-Series)

«Torque de encaixe < 5% da forca continua (LDC-Series)

+ Recursos de velocidade de 10 m/s (32,8 pés/s) para aumentar a produtividade da mdquina

« Compativel com classificacdo IP65 e RoHS

»forca de travamento continua de 74...2.882 N (17...648 Ib) (LDC-Series)

. v
-

Motores lineares sem ferro LDC-Series \

Atecnologia de motores lineares LDL-Series fornece opcdes de custo otimizado para ajudd-lo a aprimorar o rendimento da
méquina enquanto reduz a manutendo e o tempo parado.

« (Operacdo 230 VICA (LDL-Series)

« Tecnologia de ndo encaixe para controle de movimento super liso (LDL-Series)

+ Recursos de velocidade de 10 m/s (32,8 pés/s) para aumentar a produtividade da mdquina

« Compativel com classificacdo IP65 e RoHS

«Forca de travamento continua de 63 a 596 N (de 14 a 134 1b) (LDL-Series)

. /

Para comparar funcdes ao longo das familias de motores, consulte Servo-motores lineares on pagina 25. Consulte Kinetix Linear
Motion Technical Data, publicacdo GMC-TD0Q2, para especificacdes de produto.
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Selecione um sistema servo-drive

/ Controle de movimento \

integrado com software

= RSLogix 5000, versao 18.00 Vocé prec

— ; 0Ce predisa N3 Visite Servo-drives

= —| ou posterior, ou 0
11~ Aplicagdo Logix Designer, de Comm‘e de componentes e de
versio 21.00 ou posterior mowmednt? indexacdo na
+ Biblioteca extensa de instrugdes de controle de Integrado: pagina 16.

movimento fornecem controle de inversor coordenado
« (ame eletronico de tempo e posicdo (TCAM, PCAM)

K Interpolacdo linear e circular /

Contagem de eixo baixa Qual é a contagem de Contagem de eixo alta
eixo para 0 seu sistema de
servo-drive?

Visite Contagem de
eixo alta na pdgina 15.

Quais fundes sdo
necessdrias para a
sua aplicacao?

Alto desempenho em uma dimensdo
menor com 0s motores Kinetix VP

e outros motores e atuadores Allen-Bradley Plataforma do controla-
compativeis. dor GuardLogix (PAC)
Controlador 1756-L7x5 com
e N\ o 1756-EN2T

y - Inversores Kinetix 5500

«Fixosimples

«(ontrole de movimento integrado e
sequranca integrada em rede EtherNet/IP

| Safe Torque-off _| « 1756-EN2TR
integrado « 1756-EN3TR

Simplicidade de baixo custo « (ontrole Safe Torque-off /ﬁ
com uma ampla gama de motores e « Operacdo monofdsica e trifésica de 240 V slat‘a:forma gl? ‘Q“t(:;\'gi
atuadores Allen-Bradley compativeis == . Operacdo trifésica de 480 V or LompactLogix
(ndoinclui os motores Kinetix VP). —Safe forque-off _ Controladores 5370 com
pdgina 31 fisicamente suporte de controle de
. ) conectado movimento embutido
- Plataforma do controla-
/ N Inversgres'Kmetlx 350 - \ dor CompactLogix (PAC)
=] De eixo simples, expansibilidade de Controlador 1756-L7x ou
.m.ﬂ& controle de movimento 1756-L7xS com
a @l |- Contole de movimentointegrado em . 1756-EN2T
| p| | et . 1756-EN2IR
g B| |« Safe Torque-off (fisicamente conectado) . 1756-EN3TR
=0« 120/240/480V operacdo monofdsica e ;/
trifdsi .
\_ flieica pdgina 127 J Para uma rdpida descricdo das plataformas de controle e links

para publicacdes com informacdes completas, consulte
Selecione uma plataforma de controlador na pdgina 17.

Para comparar as funcdes através de familias de servo-drives, consulte Servo drives iniciando em pdgina 28. Consulte os dados
técnicos de controle de movimento de servo-drive Kinetix, publicacdo GMC-TDQQ3, para especificacdes de produto.

Para produtos compativeis de controle de movimento linear e rotativo, consulte Motores e atuadores compativeis na pagina 16.
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Controle de movimento Kinetix

Contagem de

eixo alta

/hwersores Kinetix 5500 l'l'l_‘gﬂ' - 1756-ENIT
‘ « Eixos mdltiplos * 1756-EN2TR
Controle de movimento « (Controle de movimento integrado e = - 1756-EN3TR
integrado De que Safe sequranca integrada em rede EtherNet/IP
Dequerede N\ M ENEMNEVP 7 funces de Torque-off |« Controle Safe Torque-off ]
vocé precisa’ seguranca « Operacdo monofasica e trifdsica de 240 V ’I‘P PR
VOCé precisa’, - Operacio trifésica de 480 V S Safe Torqe-of zlatgforma dl? cqnt:;;\lg-
_ « Compartilhamento de barramento CA/CC L fisicamente — C(?nrtrfjgggraegg;%nc(o(m )
%nggﬁ:g?nvgé 2? N pdgina 31 /) conectado suporte de controle de
SERCOS movimento embutido
Plataforma do controla-
dor CompactLogix (PAC)
Voc precisa de mversores Kinetix 6500 Controlador 1756-L7x ou
On-Machine™ « Eixos mltiplos 1756-L7xS com
Servo Drives? Safe Speed Monitoring |+ Controle de movimento integrado o 1756-EN2T
ou Safe Torque-off na relde Etr]erNet/IP « 1756-EN2TR
+ Monitorado Safe-speed

Controle Safe Torque-off

Nao
De que fungdes de m .
sequranca vocé
precisa?
Safe Speed Monitoring ou

Plataforma do controla-
dor GuardLogix (PAC)
Controlador 1756-L7xS com

Safe Torque-off

integrado

« Safe Torque-off (fisicamente
conectado)

-

+ Operacdo trifdsica de classe de 400 V
«Suporte de vias de ponto comum (C

\¢ 1756-EN3TR )

pdgina 67

J

m\versores Kinetix 6000

« Fixos mltiplos

Controle de movimento integrado

em interface SERCOS

« Safe Torque-off (fisicamente
conectado)

5

Para uma répida descri¢do das plataformas de controle e links
para publicacdes com informagges completas, consulte
Selecione uma plataforma de controlador na pdgina 17.

~

/Plataforma do controlador
CompactLogix (PAC)

J

(A de classe 200/400 Y, trifésica
« Suporte de barramento de ponto
comum (C

pdgina 91

\

Inversores Kinetix 6200

« Fixos mdltiplos

« (Controle de movimento integrado em
interface SERCOS

« Monitoracdo Safe-speed

« Safe Torque-off (fisicamente conectado)

« Operacdo trifdsica de classe de 400 V

Controlador 1768-L4x ou 1768-L4xS
com 1768-MO4SE

Plataforma do controlador

CompactLogix (PAC)
Controlador 1756-L7x ou 1756-L7xS com

. 1756-MO3SE

0= O

. 1756-MO8SE
k 1756-M16SE

J

pdgina 67

« Suporte de harramento de ponto
\_comum (C

J

/Sistema integrado de inversor-motor Kinetix 6000M

« Compativel com as familias de inversores Kinetix 6000 e Kinetix 6200
da classe de 400 V

« Médulo de interface de poténcia IDM (instalado no barramento
de alimentagdo)

=Ae
O

5006

« Suporta até 16 unidades integradas inversor-motor

Publicagdo Rockwell Automatio

(de classe de 400 V, operacdo trifdsica)

« Suporte de barramento de ponto comum CC
« Safe Torque-off (fisicamente conectado)

Para as espeificaces do produto Kinetix 6000M IDM, consulte Kinetix Rotary
\Motion Technical Data, publicacdo GMC-TD001.

/

n GMC-SGOOTX-PT-P - Junho de 2014

Para comparar as fungdes através de familias de servo-drives, consulte Servo drives iniciando em pédgina 28. Consulte os dados
técnicos de controle de movimento de servo-drive Kinetix, publicacdo GMC-TD003, para especificacées de produto.
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pégina 157

Inversores Kinetix 3
« Componente de eixo simples
« Controle E/S ou Modbus-RTU
« Operagdo monofdsica e trifdsica

de classe 200V

Servo-drives
componentes
e de indexacdo

Vocé
precisa de rede
EtherNet/IP?

Sim

Plataforma de contro-
lador Micro800 (CLP)

«  Micro830®
« Micro850®

Plataforma de contro-

lador MicroLogix (CLP)

MicroLogix 1000
MicroLogix 1100

MicroLogix 1200
MicroLogix 1400
MicroLogix 1500

\

/

~

/Plataforma do controla-
dor CompactLogix (PAC)
Controlador 1756-L7x ou
1756-L7xS com 1756-ENXT

Plataforma do controlador
CompactLogix (PAC)

Inversores Kinetix 300 N
——ru |
=] | + Indexacdo de eixo simples
_m& « Rede EtherNet/IP
a gl |+ SafeTorque-off (fisicamente
E conectado)
@Y | - Operaciode120/240/480 V
o monofdsica e trifdsica
pdgina 127 )

Para uma rdpida descricdo das plataformas de controle e
links para publicacdes com informacdes completas,
consulte Selecione uma plataforma de controlador na

pégina 17.

«(ontroladores 5370 com
porta dupla embutida

« (ontroladores 1769-L3x
com porta simples
embutida

« (ontroladores 1768-L4x e
1768-L4xS com1768-ENBT

Plataforma de controla-

dor MicroLogix (CLP)

« MicroLogix 1100

« MicroLogix 1400

Plataforma de contro-

lador Micro800 (CLP)

\Controlador Micro850

J

Para comparar as fungdes através de familias de servo-drives, consulte Servo drives iniciando em pédgina 28. Consulte Kinetix
Servo Drives Technical Data, publicagdo GMC-TD003, para especificacdes de produto.

Motores e atuadores compativeis

2l18|g|8|8 s S 8|g|8|8 s
Controle de movimento v} © ~ ° © o) o) Controle de movimento A © ~” ° © M o)
rotativo E|E|E|E|E|E|E linear 2 | |3 |53|85|&8|&
(%) (%) (%) v v v [-7} (%) v v (%) (%) (%) v
£ £ £ £ £ £ £ £ £ £ £ £ £ £
> > = = = = = = = > > = = =
Kinetix VP (c6d. cat. VPL) X o= |- |- |- |- |- LDAT-Series WO x@ | x@ | x@ | xO | x@
Kinetix VP (c6d. cat. VPF) X o= - |- |- |- |- MP-Series (c6d. cat. MPAS) | X@O [x 1 x® | x {x  |x [x®
Kinetix VP (cod. cat. VPS) x o|l- |- - |- |- |- MP-Series (c6d. cat MPMA) | X@W O [x | x® {x [x |[x |-
MP-Series (c6d. cat. MPL) XO o fxo Ix Ix x| - MP-Series (c6d. cat MPAR) | X© x| x {x [x |[x |-
MP-Series (cod. cat. MPM) O o fxo [xo Ix x| MP-Series (c6d. cat. MPA) O fxoIxo x |x {x |-
MP-Series (c6d. cat. MPF) O Ix  [x x| x [x |- TL-Series (c6d. cat. TLAR) - D G I e O B
MP-Series (c6d. cat. MPS) O o fxo [xo Ix |x |- Niicleo de ferro LDC-Series - X ool [xo|x
Kinetix 6000M (cod. cat. MDF) | — - - X X - - LDL-Series sem ferro - X X X X X
RDD-Series (cod. cat. RDB) - X - X X - -
TL-Series (cod. cat. TLY) — = e X fx x| x
TL-Series (céd. cat. TL) - = = = |- |- |x®

1
2
3

Ny

>

7
8

ST OGRS D
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) Somente impulsores lineares LDAT-Sxxxxxx-xDx (encoders absolutos de alta resolugdo).
) Somente impulsores lineares LDAT-Sxxxxxx-xBx (encoders incrementais).

) Impulsores lineares LDAT-Sxxxxxx-xBx (incremental) ou LDAT-Sxxxxxx-xDx (absoluto de alta resoludo).
) Etapas lineares apenas MP-Series (parafuso esférico).
) Etapas lineares apenas MP-Series (direct drive).
)
)
)
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Exige o kit conversor de realimentacdo 2198-H2DCK Hiperface-para-DSL. Os motores e atuadores LDAT-Series e MP-Series (classe de 200 V) exigem o kit conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).
Somente motores rotativos TLY-Axxxx-H (encoders incrementais).
Somente motores rotativos TL-Axxxx-B (encoders de alta resolugdo).
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Selecione uma plataforma de controlador

Controladores ControllLogix, GuardLogix ou CompactLogix sdo necessarios para controle de movimento coordenado.

Controladores de automacao programavel

4 Plataforma do controlador ControlLogix N 4 Plataforma de controlador CompactLogix N
0s controladores de automacdo programdveis (PAC) ControlLogix e 0 controlador de automagdo programdvel CompactLogix (PAC) é
GuardLogix sdo um sistema modular capaz de lidar com as suas um sistema modular que fornece um controle de custo otimizado
aplicacdes mais intensas. Os mddulos sao inseridos em slots no chassi para aplicacdes menores. Os modulos fecham lado-a-lado em
ControlLogix. um trilho DIN.

+ (Chassi ControlLogix + Trilho DIN CompactLogix
« (ontrole de movimento integrado em rede EtherNet/IP + (ontrole de movimento integrado em rede EtherNet/IP
« (Controladores de sequranqa integrados « (ontroladores de sequranca integrados
« (ontrole de movimento integrado em interface SERCOS « (ontrole de movimento integrado em interface SERCOS
\- Indexacdo em rede EtherNet/IP Y, \ Indexagdo em rede EtherNet/IP Y

Controladores l6gicos programaveis

\
Plataforma de controlador MicroLogix Plataforma de controlador Micro800
A 5 )
o J
e |
: " =2y
0s controladores ldgicos programéveis MicroLogix (PLC) Os controladores l6gicos programdveis Micro800 (PLC) com
com sinais Modbus-RTU ou PTO fornecem solugdes de sinais de controle /S ou Modbus-RTU fornecem solucdes
controle de movimento simples com base em PLC. de posicionamento com base em PLC com o servo-drive de
« Indexagdo em rede EtherNet/IP componente Kinetix 3.
« Producdo de trem de pulso (PTO) + Indexacdo em rede EtherNet/IP
+ Producdo de trem de pulso (PT0)
. J o %

Para mais informagoes em plataformas de controladores e médulos de interface/rede necessérios para aplicagdes de controle
de posicionamento, consulte as publicacdes listadas na tabela abaixo.

Plataforma do controlador Recursos
ControlLogix ControlLogix Selection Guide, publicagdo 1756-5G001
Médulos de comunicacdo EtherNet/IP 1756 ControlLogix Communication Modules Specifications, publicacao 1756-TD003

Mddulos de interface SERCOS

1756 ControlLogix Integrated Motion Modules Specifications, publicacdo 1756-T1D004

Médulos servo analdgicos
CompactlLogix CompactLogix Selection Guide, publicacdo 1769-5G001

Médulos de interface SERCOS 1768 CompactLogix Integrated Motion Module Specifications, publicacdo 1768-TD001
MicroLogix MicroLogix Programmable Controllers Selection Guide, publicacdo 1761-5G001
Micro800 Micro800 Programmable Controllers Selection Guide, publicacdo 2080-5G001

Para mais informacdes sobre publicacdes técnicas disponiveis para os produtos de arquitetura integrada, consulte o manual de
referéncia de literatura recomendada de arquitetura integrada, publicacdo IASIMP-RMOQ1.
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Acessorios de selecao de Servo-Drive

-

~

Cabos de interface e motor Componentes de kits de conectores, kits de conversores e ruptura
« Tecnologia de cabo tinico para motores rotativos Kinetix VP « Kits de conectores para realimentagdo do motor, E/S, e sinais

« Poténcia de motor e cabos de realimentacdo para o seu motor/atuador de sequranca

« (abos de interface para SERCOS e médulos de comunicagdo Ethernet « Kit conversores de realimentacdo para Hiperface-para-DSL i

« (abos de interface par controle E/S e sinais de cascata safe-off de e EnDat para Hiperface
inversor-a-inversor « Componentes de ruptura para realimentagdo do motor p— J

- e sinais de E/S

« Componentes Safe-off para sinais safe-off em cascata
de inversor-a-inversor

_ Componentes de poténcia m
< [ - Barramento de alimentagdo cod. cat. 2094, mddulo shunt, ou médulo cego para EBe—
o= inversores Kinetix 6000, Kinetix 6200, Kinetix 6500
! / « Médulos de interface de linha cdd. cat. 2094, projetado para substituir muitos g
I u | dos dispositivos de poténcia de entrada comum necessdria para o seu sistema
de servo-drive
— «Filtros de linha cdd. cat. 2090 CA
« Médulos shunt externos céd. cat. 2090 e 1394 T
¢ C ¢ : f
b pa=
= =3

_ J

Para mais informagdes em acessoérios, consulte Motion Control Accessories Technical Data, publicagdo GMC-TDQ04.

Verifique as combinacoes dos sistemas e acessdrios

Cada uma destas publicacdes se concentra em uma familia de inversores e fornece os cdd. cat. de acessérios de inversores
necessarios para um sistema tipico. As tabelas e exemplos incluidos listam os cabos motor/atuador, cabos de interface, e kits de
conectores necessarios para o sistema. Também estao incluidas as tabelas de especificacdo de desempenho e curvas de
torque/velocidade (controle de movimento rotativo) e curvas de forca/velocidade (controle de movimento linear) para uma
combinagdo otimizada de inversor/motor ou inversor/atuador. Use a publicacdo de sistemas de acionamento e a publicagao de
acessorios de posicionamento para completar a sua lista de materiais.

Recursos Publicacao
Guia de projeto de sistemas de acionamento Kinetix 5500 GMC-RMO09
Guias de projeto de sistemas de acionamento Kinetix 6000 e Kinetix 6200/6500 GMC-RM003
Guias de projeto de sistemas de acionamento Kinetix 300 e Kinetix 350 GMC-RM004
Guia de projeto de sistemas de acionamento Kinetix 3 GMC-RMQ05
Guia de projeto de sistemas de acionamento Kinetix 2000 GMC-RM006
Guia de projeto de sistemas de acionamento Kinetix 7000 GMC-RM007
Guia de projeto de sistema de acionamento Ultra3000 GMC-RM008
Dados técnicos de acessorios de controle de movimento Kinetix GMC-TD004
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Recursos adicionais

Estes documentos contém informacdes adicionais com relagao a produtos relacionados da Rockwell Automation.

Recursos

Descricao

Kinetix Rotary Motion Specifications, publicagdo GMC-TD001

Especificagdes de produto para MP-Series (cdd. cat. MPL, MPM, MPF, MPS), Kinetix 6000M (cdd. cat. MDF),
motores rotativos TL-Series, RDD-Series, e HPK-Series.

Kinetix Linear Motion Specifications, publicacdo GMC-TD002

Especificacdes de produto para etapas lineares c6d. cat. MPAS e MPMA, cilindros elétricos cdd. cat. MPAR, MPAI,
e TLAR, e motores lineares LDC-Series e L DL.

Kinetix Servo Drives Specifications, publicacdo GMC-TD003

As especificacdes de produto para controle de movimento integrado Kinetix na rede EtherNet/IP, controle de
movimento integrado em interface SERCOS, rede EtherNet/IP e famflias de servo-drives de componentes.

Kinetix Motion Accessories Specifications, publicagdo GMC-TD004

Especificagdes de produto para motor c6d. cat. 2090 e cabos de interface, kits de conectores de baixo perfil,
componentes de poténcia de inversor, e outros itens de acessorios servo-drive.

Kinetix 5500 Drive Systems, publicacdo GMC-RM009

Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide,
publicacdo GMC-RM003

Kinetix 300/350 Drive Systems Design Guide, publicacdo GMC-RM004

Kinetix 3 Drive Systems Design Guide, publicagdo GMC-RM005

Kinetix 2000 Drive Systems Design Guide, publicagdo GMC-RM006

Kinetix 7000 Drive Systems Design Guide, publicacdo GMC-RMO07

Ultra3000 Drive Systems Design Guide, publicagdo GMC-RM008

Guia de projeto de sistema para determinar e selecionar o médulo de inversor (especifico para inversor),
acessrios de poténcia, kit de conector, cabo de motor, e cdigos de catdlogo de cabo de interface para o seu
inversor e sistema de controle de movimento motor/atuador. Também estao incluidas as tabelas de especificacdo
de desempenho e curvas de torque/velocidade (controle de movimento rotativo) e curvas de forca/velocidade
(controle de movimento linear) para sua aplicacdo de controle de movimento.

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

Informacdes em fiacdo, configuracdo, e localizacao de falhas nas fungdes safe-speed dos seus inversores
Kinetix 6200 e Kinetix 6500.

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

Informagdes em fiago, configuracdo, e localizacdo de falhas nas funcdes safe-torque-off dos seus inversores
Kinetix 6200 e Kinetix 6500.

Kinetix Safe-off Feature Safety Reference Manual, publicacdo GMC-RM002

Informacdes em fiacdo, e localizacao de falhas nos servo-drives Kinetix 6000 e Kinetix 7000 com a funcdo safe-off.

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

DVD de gestdo de ruidos EMC, publicacdo GMC-SP004

Informacdes, exemplos, e técnicas projetadas para minimizar falhas no sistema causadas por ruidos elétricos.

ControlLogix Selection Guide, publicagdo 1756-5G001

Informacdes para determinar quais controladores ControlLogix sdo adequados para a sua aplicagdo e as
especificades de produto para ajudar a projetar um sistema ControlLogix e selecionar os componentes
apropriados.

CompactLogix Selection Guide, publicacdo 1769-5G001

Informacdes para determinar quais controladores CompactLogix sdo adequados para a sua aplicacdo e as
especificades de produto para ajudar a projetar um sistema CompactLogix e selecionar os componentes
apropriados.

MicroLogix Programmable Controllers Selection Guide, publicacdo 1761-5G001

Informacdes para determinar quais controladores MicroLogix sao adequados para a sua aplicaao e as
especificacdes de produto para ajudar a selecionar os componentes apropriados.

Micro800 Programmable Controllers Selection Guide, publicacdo 2080-5G001

Informacdes para determinar quais controladores Micro800 sdo adequados para a sua aplicagdo e as
especificacdes de produto para ajudar a selecionar os componentes apropriados.

Integrated Architecture Recommended Literature Reference Manual,
publicacdo IASIMP-RM001

Este documento fornece listas de publicacdes técnicas para produtos de arquitetura integrada. Estas listas ndo sao
inclusivas, mas elas incluem as publicacdes mais comumente acessadas para os produtos relacionados.

Industrial Ethernet Media Brochure, publicacdo 1585-BR001

Informacdes para determinar quais cabos Ethernet cdd. cat. 1585 sdo adequados para a sua aplicagdo e as
especificacdes de produto para ajudar a selecionar os componentes apropriados.

Download do software Motion Analyzer de
http://www.ab.com/motion/software/analyzerhtml

Ferramenta de dimensionamento abrangente usada para andlise, otimizagdo, selecdo e validacdo do seu sistema
de controle de movimento Kinetix.

Configuragdo Rockwell Automation e sele¢do de ferramentas,
website htp://www.ab.com

Selegdo de produtos online e ferramentas de configuracdo do sistema, incluindo diagramas AutoCad (DXF).

Vocé pode visualizar ou fazer o download das publicagdes em http//www.rockwellautomation.com/literature/. Para pedir
copias impressas da documentagao técnica, entre em contato com o seu distribuidor local Allen-Bradley ou representante de

vendas Rockwell Automation.
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Observacoes:
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Comparacao de funcdes do produto

Servo-motores rotativos

Motores rotativos (exceto TL-Series) sdo componentes UL reconhecidos a normas UL e CSA aplicéveis. Identificados CE para
todas as diretrizes aplicaveis. Consulte http://www.ab.com para mais informacoes.

Servo-motores Kinetix VP

Kinetix VP (cod. cat. VPL)

Fungbes do motor Motores de baixa inércia

Kinetix VP (cdd. cat. VPF)
Motores de categoria alimenticia

Kinetix VP (cdd. cat. VPS)
Motores de aco inoxidavel

« Desenvolvidos para combinar com as taxas do
inversor Kinetix 5500 para otimizar o tamanho do
sistema

« Tecnologia de cabo simples

« Alto torque para relacdo de dimensdes

« Inércia de rotor baixa

(aracteristicas principais

« Opcdes configuraveis de enrolamento, freios e
realimentagdo do encoder

= Desenvolvidos para combinar com as taxas do
inversor Kinetix 5500 para otimizar o tamanho do
sistema

«Tecnologia de cabo simples

«  Inércia de rotor baixa

«  Especificamente projetado para ambientes higiénicos para o uso
com aplicagdes de jatos de liquido altamente corrosivo de alta
pressao

«Tecnologia de cabo simples

+  Inércia de rotor baixa

Enrolamentos da classe de 200V e 400 V
Imés de terras raras de alta energia
Furo com rosca na extremidade do eixo

Cobertura de epdxi de categoria alimenticia
Enrolamentos da classe de 200 V e 400 V
Imds de terras raras de alta energia

Exterior cilindrico de ago inoxiddvel liso, passivado, de série 300
Em conformidade com a norma NSF/ANSI 169
Enrolamentos da classe de 400 V

Funcoes Conectores SpeedTec DIN, com deslocamento g?eg?egogcaegjéi%e”? 'gggf ddeoslf)gmento Furo com rosca na extremidade do eixo
de325° ores op ' (abo estendido 5 m (16,4 pés) do motor para proteger o conector
« Dimensdes de montagem padrao IEC72-1 d? 315° . Dimensdes de montagem padrdo IEC72-1
« Dimensoes de montagem padréo IEC 72-1
Tipo de motor Servo-motores sincronos CA sem escovas Servo-motores sincronos CA sem escovas Servo-motores sincronos CA sem escovas

« Minimo IP50, sem selo de eixo (padrdo)
(lassificacdes ambientais | «  IP66 com selo de eixo opcional e uso de
conector de cabo selado hermeticamente

« IP66/IP67 com selo de eixo (padrao) e uso de
conector de cabo selado hermeticamente
« Graxa de categoria alimenticia no selo do eixo

«  IP66/IP67 com selo de eixo (padrao) e uso de conector de cabo
selado hermeticamente
+ IP69K para jato de liquido do motor de 1.200 psi

Im?neu%e UAVaMENT0. | 46 2 33 Nerm (4 292 Ipol) 0,932 19N (82172 Ib-pol) 8,1¢ 21,0 Nem (72 e 186 Ib-pol)
g?gg“e detravamentode | ; 33 7010 (124702 Ibepol 2,692 49 Nem (242 430 [bepol) 27,1 67,8 Nem (240 € 600 Ib-pol)
Velocidade classificada Até 8.000 rpm Até 8.000 rpm 3,000 rpm

Saida dassificada de 0,192555 KW (025274 Hp) 0,342 4,18 KW (0,462 560 Hp) 14333KW (1,92 44 Hp)

motor

« Posi¢do absoluta multivoltas, de alta resolucdo

Opgoes de realimentacdo | | Posi¢do absoluta de volta Unica, de alta resolucdo

« Posicdo absoluta multivoltas, de alta resolucdo
« Posi¢do absoluta de volta tnica, de alta resolucao

Posi¢do absoluta multivoltas, de alta resolucao

«  Freio de 24 Ve
Opgdes de motor « Kitde selo de eixo
« Fixo sem chave (tamanho de carcaca limitado)

o Freio de 24 Ve
« Kit de selo de eixo
« Kt de pressdo de ar positivo

« Kitde selo de eixo com retentor
« Kt de pressdo de ar positivo

Inversores compativeis Kinetix 5500 Kinetix 5500 Kinetix 5500

«  Empacotamento «  Empacotamento de alimentos « (ames e aves

« (onversdo «  Preenchimento volumétrico « Fatiamento de alimentos e preenchimento
Aplicagaes tipicas «+ Manuseio de materiais « Folha, p_reenchimento, selo + Manuseio de alimentos ndo processados

«+ Montagem eletronica « Manuseio de alimentos »  Processamento

«  Automotivo - Paraaplicades de cames e aves, sdorecomendados | «  Ciéncias bioldgicas

« (onformagdo de metal 05 motores de aco inoxiddvel Kinetix VP « Produto de consumo
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Sistema integrado de inversor-motor Kinetix 6000M

Fungdes do motor MDF-SB1003P MDF-SB1153H MDF-SB1304F
« Combina os servo-motores confidveis de alto desempenho MP-Series e os servo-drives Kinetix 6000
« Compativel com os sistemas de acionamento Kinetix 6000 e Kinetix 6200 da classe de 400 V
(aracteristicas principais « (apacidade integrada SIL2/PLd de safe torque-off
+ Asdimensdes do eixo e dos flanges de montagem do motor sao as mesmas dos motores MP-Series
«  Inércia de rotor baixa
+ Até 4médulos Kinetix 6000M IPIM em um dnico barramento de alimentacdo 2094.
Funcaes «  Até 16 unidades integradas inversor-motor (IDM) Kinetix 6000M se conectam a um tnico médulo IPIM
¢ « Tinta de categoria alimenticia em conformidade com USDA
« Conectores de cabo hibridos com rotacdo de 180°
Tipo de motor Servo-motores sincronos CA sem escovas
P . + P66 com selo de eixo (padrdo) e uso de conectores de cabo selados hermeticamente
Classificagdo ambiental « Graxa de categoria alimenticia no selo do eixo
(ada unidade IDM inclui estas entradas digitais:
o « Inicio, ultrapassagem +
Entradas dlg\[als + Registro de alta velocidade (2/eixo)
0 mddulo IPIM inclui habilitagdo de entrada digital (para todas as unidades IDM conectadas ao médulo IPIM)
Torque continuo 30(26,5) 438 (425) 7,25 (64,2)
Torque de pico 10,5(92,9) 18,5 (164) 21,75(192)
Velocidade 3.000 rpm 3.500 rpm 5.000 rpm
Saida classificada de motor 1,70 kW (sem freio) 1,02 kW (freio) 1,15kW (sem freio) 1,0 kW (freio) 1,39 kW (sem freio) 1,24 kW (freio)

Opcdo de realimentagdo

Encoder de posicdo absoluta multivoltas de alta resoluao

Opgdes de motor

+ Freio de suporte
+ Kitdeselodeeixo
« Kt de pressdo de ar positivo

Servo-drives compativeis

« Inversores Kinetix 6200 (classe de 400 V)
« Inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V)

Aplicacdes tipicas

+  Empacotamento de alimentos
« Preenchimento volumétrico

«  Folha, preenchimento, selo

+ Manuseio de alimentos

« Para aplicacdes de cames e aves, 0s motores de aco inoxiddvel MP-Series sao recomendados
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Servo-Motores MP-Series

MP-Series (cod. cat. MPL)

MP-Series (cod. cat. MPM)

MP-Series (cod. cat. MPF)

MP-Series (cdd. cat. MPS)

Funcd motor L .
ungdes do moto Motores de baixa inércia Motores de média inércia Motores de categoria alimenticia | Motores de aco inoxidavel
« Alto torque para relacdo de dimensoes - Especificamente prjetaco para
+  Alto torque para relacdo de dimensoes . Temoloqia de motor nteligente + Opgdes configurdveis de enrolamento, ambientes higiénicos para o uso com
(aracteristicas principais | «  Tecnologia de motor inteligente . Inércia dge totor média 9 freios e realimentacdo do encoder aplicagdes de jatos de liquido
«  Inércia de rotor baixa « Miaracio ficl de motores 1326AB «  Inércia de rotor baixa altamente corrosivo de alta pressao
grag «  Inércia de rotor baixa
« Exterior cilindrico de aco inoxidével
« Enrolamentos de 230 V e 460V « (obertura de epdxi de categoria liso, passivado, de série 300
+ Enrolamentos de 230V e 460V « Opcdes de velocidade de miltiplos alimenticia « (ertificado e listado na norma 169 de
«  Imas de terras raras de alta energia enrolamentos « Enrolamentos de 230 V e 460V padrao NSF/ANSI
Funcéies + Furo com rosca na extremidade do eixo +  Imas de terras raras de alta energia + Furo com rosca na extremidade doeixo | «  Enrolamentos de 230V e 460 V
¢ « (Conectores DIN, com deslocamento « Furo com rosca na extremidade do eixo « (Conectores DIN com deslocamentode | «  Furo com rosca da extremidade do
de 180° « (onectores DIN, com deslocamento 180° e prontos para SpeedTec eixo
+ Dimensdes de montagem padrdo [EC 72-1 de 180° +  Dimensoes de montagem padrao « Extensoes de cabo, 3 m (9,8 pés)
« Dimensoes de montagem padrdo IEC 72-1 IEC72-1 « Dimensoes de montagem padrdo
[EC72-1
Tipo de motor Servo-motores sincronos CA sem escovas
. Mini ) . . Mini ) - «  IP66/IP67 com selo de eixo (padrao) e | «  IP66/IP67 com selo de eixo (padrao)
lhggnémo IPS?’ idem selo de_e|xo‘ (padrado) lhggn;mo IPS?’ sdem selo de_e\xo‘ (padrado)A uso de conectores de cabo selados e uso de conectores de cabo selados
Classificagdes ambientals |~ @ e e | onectores do coto soodos ¢ hermeticamente. hermeticamente.
EZ?;CeIEEZSm:nCtZ 0 5¢lacos EZ?;CeIEEZSm:nCtZ 0 5¢lacos +  (Graxa de categoria alimenticianoselo | «  IP69K para jato de liquido do motor
i i do eixo de 1.200 psi
Torque continuo 0,263 163 Nem (2,3 a 1440 Ib-pol) 2,18262,8 Nem (19,3 a 556 Ib-pol) 1,62 19,4Nem (142 172 Ib-pol) 3,6a21,5Nem (32190 Ibpol)
Torque de pico 0,74 2278 Nem (6,6 a 2.460 Ib=pol) 6,6a 154,2Nem (58 a 1.365 Ib+pol) 3,61248,6 Nem (32 a 430 Ib-pol) 11,7298 Nem (67,8 a 600 Ib=pol)
Velocidade Até 8.000 rpm Até 7.000 rpm Até 5.000 rpm 3.000 € 5.000 rpm
Saida lasifcada de 0,162 18,6 kW 0.75a7,50 kW 07324, kW 13a35kW

motor

Posicdo absoluta multivoltas,

Posicdo absoluta multivoltas,

- de alta resolucdo - ) .
p ) < de alta resolucdo L . « Posicdo absoluta multivoltas, de alta resolucdo
Opcbes de realimentacdo |, Posicio absoluta de volta tinica, nga‘%taaorzgéfu‘gi de volta dnica, « Posicao absoluta de volta nica, de alta resolugio
de alta resolugdo « Resolver
: Ef‘((j)edfeﬁf dve(g'\xo « Freio de 24 Vi « Freio de 24 Vice « Freio de 24 Vice
Opgdes de motor + Eixosem chave (tamanho de carcaca + Kitde selo de eixo + Kitde selo de eixo « Kitde selo de eixo com retentor
limitado) g « Kitde pressao de ar positivo « Kitde presséo de ar positivo « Kitde pressao de ar positivo
- Kinetix 5500
« Kinetix 6200/Kinetix 6500 < Kinetix 5500
« Kinetix 6000 + Kinetix 6200/Kinetix 6500
Inversores < Kinetix 7000 < Kinetix6000
compativeis ! 12 + Kinetix300/350 + Kinetix300/350
« Kinetix 2000 « Kinetix 2000
« Ultra3000 « Ultra3000
« PowerFlex® 755
) «  (ames e aves
«  Empacotamento de alimentos ) .
. ngﬂ[\)/aec[gzmento « Impressdo «  Preenchimento volumétrico [F)arg:m?rtnoeﬂfoallmentos ¢
SR + Manuseio de materiais : Manuselo derede - folhg, p_reench\_memo, selo « Manuseio de alimentos ndo
Aplicacdes tipicas - Montagem eletronica « (onverséo + Manuseio de alimentos rocessados
. Autom%tivo « Automotivo « Paraaplicacdes de carnes e aves, 0 Bm(essamento
.+ Conformagdo de metal « (onformagdo de metal motores de aco inoxiddvel MP-Series Ciéndas biologicas

sao recomendados

« Produto de consumo

(1) Para especificacdes dos inversores Kinetix 2000 e Ultra3000, consulte Recursos adicionais na pdgina 19 para links em publicacdes de dados técnicos e quias de projeto aplicéveis.

(2)  Para especificacdes do inversor PowerFlex 755, consulte o Guia de selecdo de inversores de baixa tensao PowerFlex, publicagdo PFLEX-5G002.
(3)  Exige o kit conversor de realimentagdo 2198-H2DCK Hiperface-para-DSL. Os motores MP-Series (classe de 200 V) exigem o kit conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).
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Servo-motores DirectDrive RDD-Series

Fung6es do motor Motores RDD-Series

« Tecnologia de motor inteligente
(aracteristicas principais « Acoplamento direto a carga
« (Configuracdes alojadas sem rolamentos

« Enrolamentos de 460 V « (Conectores DIN com deslocamento de 180° e prontos para

Funcdes + Opgdes de velocidade de multiplos SpeedTec
enrolamentos + Dimensdes de montagem padrao IEC 72-1

Tipo de motor Servo-motor rotativo de inversor direto
(lassificacdo ambiental P65 com uso de conectores de cabo selados hermeticamente
Torque continuo 32,7 2426 Nem (289 a 3770 Ib-pol)
Torque de pico 86,5 1.050 Nem (766 a 9293 Ib-pol)
Velocidade Velocidade nominal entre 177 a 1.836 rpm
Saida classificada de motor 1,97 28,69 kW

Heidenhain EnDat 2.2 multivoltas de alta resolucao

Opges de realimentacdo +  Heidenhain EnDat 2.2 de volta tinica de alta resolucdo

Opgdes de motor N/A
+  Kinetix 6200/6500
I aic (1Q2) + Kinetix 6000
nversores compativeis " Kineti 7000
« PowerFlex 755

« Use para recolocar reducdo de engrenagem mecanica (caixas de engrenagem, correias e polias)
Aplicacdes tipicas « Restricdes de espaco apertadas
« Fixo com necessidades de alta-alimentacdo e alto desempenho

(1) Para especificagdes de inversor Kinetix 7000, consulte Recursos adicionais na pdgina 19 para links em publicacdes de dados técnicos e guias de projeto aplicaveis.
(2)  Para especificacdes do inversor PowerFlex 755, consulte o Guia de sele¢do de inversores de baixa tensao PowerFlex, publicagdo PFLEX-5G002.

Servo-motores de baixa inércia TL-Series

Fungdes do motor Motores de TL-Series (céd. cat. TLe TLY)

Croeiaspiogpss | Fowrpb dudnbeunae gy i

Funces . |lEnrp\amemos de 230V _ . Extensf;es qe cabp, m (3,2 pés)
mas de terras raras de alta energia « Comunicacdo serial de 17 bits

Tipo de motor Servo-motores sincronos CA sem escovas

(lassificacdo ambiental P65 com selo de eixo opcional

Torque continuo 0,086 5,42 N-m (0,76 a 48 Ib-pol)

Torque de pico 0,22a13N-m (1,942 115 Ib-pol)

Velocidade 4.500,5.000 € 6.000 rpm

Saida classificada de motor 0,037a2,0kW

+ Posicdo absoluta multivoltas, de alta resolucdo (energia de apoio por bateria)

Opgoes de realimentagao « Adicionais (contagem 2000)

« Freio de 24 Vi

Opgoes de motor + Kitdeselo de eixo
« Kinetix 6000 (c6d. cat. TLY)
« Kinetix 300/350 (cod. cat. TLY)
Inversores compativeis " + Kinetix3 (cod. cat. TLe TLY)
«  Kinetix 2000 (c6d. cat. TLY)
« Ultra3000 (c6d. cat. TLY)
Robética Producdo de semicondutores

o + Manuseio de materiais «  Equipamento médico/de laboratdrio
Aplicaoes tipicas « Tabelas X-Y « Méquinas de embalagem leves
+ Mdquinas especializadas « Mdquinas de escritério

(1) Para especificacdes dos inversores Kinetix 2000 e Ultra3000, consulte Recursos adicionais na pagina 19 para links em publicacdes de dados técnicos e quias de projeto
aplicveis.
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Servo-motores lineares

Motores lineares sdéo componentes UL reconhecidos as normas UL e CSA aplicaveis. Identificados CE para todas as diretrizes
aplicaveis. Consulte http://www.ab.com para mais informacoes.

Servo-motores lineares LDC-Series e LDL-Series

Fungdes do motor linear

Servo-motores lineares LDC-Series

Servo-motores lineares LDC-Series

Caracterfsticas principais

«  Altataxa entre forca de impulso e custo, para solugdes menos onerosas
« Torque de encaixe < 5% da forca continua
- Operacdo 230/400 e 460 Vica

Tecnologia de ndo encaixe para controle de movimento supersuave

Atracdo ndo magnética entre a bobina e 0 canal magnético permite o uso de
mancais lineares menores, mais baratos

Sem campo magnético externo para blindar em aplicagdes sensiveis ao
magnetismo

Operagdo 230 Vca

Tecnologia DirectDrive para receptividade servo extrema

Recursos de velocidade de 10 m/s (32,8 pés/s) para aumentar a produtividade da mdquina

Fungges Sem pegas de desgaste para aumentar a produtividade da mdquina através de menos manutencdo e substituicao
« (onectores de motor padrao MP-Series de alimentacao e realimentagdo para combinar facilmente com extensoes Allen-Bradley e cabos flex

Tipo de motor Bobina de nicleo de ferro e trilha magnética Bobina sem ferro e canal magnético
(lassificacdo ambiental Compativel com IP65 e RoHS
Forcas continuas 7422.882N (172648 Ib) 633596 N (142 1341h)
Forcas de pico 188a5.246 N (42a11791b) 209a1.977 N (47 a4441b)
Velocidade de pico 10m/s (32,8 pés/s) 10 m/s (32,8 pés/s)
Torque de encaixe < 5% da forca continua Zero

o oo ek
Acess6rios instaldveis no campo Kit de conexdo do encoder

Sensor Hall para bobina conectorizada
Sensor Hall para bobina da saida

Sensor Hall para bobina conectorizada
Sensor Hall para bobina da saida

Inversores compativeis U

Kinetix 6200/6500
Kinetix 6000
Kinetix 300
Kinetix 3

Kinetix 2000
Ultra3000

Kinetix 6000
Kinetix 300
Kinetix 3
Kinetix 2000
Ultra3000

Aplicacdes tipicas

= Méquinas de preenchimento de folha e de embalagem

= Suportes em formato grande (coleta e controle de movimento, tragado e
paletizacdo)

Manuseio de materiais (porta-paletas e vidro laminado)

Méquinas de corte a plasma, laser e jato de dgua

Méquinas ferramenta

Méquina de remocdo

Méquinas de coordenacdo de medicdo

Roteadores de formato grande

Impressoras de formato grande (eixo de etapa)

Corte, manuseio e identificacdo de wafer

Méquina de impressdo computador ao prato

Impressdo de formato grande(eixo de cabegote de impressao)
Tracado de painel solar e plano (eixo de tracagem de cabegote)
Eixo requerendo velocidade constante e suave

(1) Para especificades dos inversores Kinetix 2000 e Ultra3000, consulte Recursos adicionais na pagina 19 para links em publicacdes de dados técnicos e quias de projeto aplicéveis.
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Atuadores lineares

Atuadores séo componentes UL reconhecidos as normas UL e CSA aplicaveis e identificados CE para todas as diretrizes

aplicaveis. Consulte http://www.ab.com para mais informacoes.

Atuadores lineares integrados

Fung6es de atuador

MP-Series (cdd. cat. MPAS)
Etapas lineares integradas

MP-Series (cod. cat. MPMA)
Etapas lineares com eixos miiltiplos integrados

LDAT-Series
Impulsores lineares integrados

(aracterfsticas principais

Etapas lineares robustas com motor linear
DirectDrive integrados ou parafuso
esférico com servo-motor MP-Series
Disponivel em trés tamanhos de carcaga
(largura da base) para acomodar uma
variedade de especificacdes de carga para
automagdo geral

Tecnologia de motor inteligente (parafuso
esférico)

Velocidade linear muito alta (direct drive)

« Alinhamento fora da caixa de sequndos de 30 arcos
elétricos

+ Gestdo de cabo de troca rapida para substitui¢do de
campo para facilidade de manutencao

« Guias lineares tipo bola enclausurada que mantém a
lubrificagdo para uma vida mais longa do mancal e
fornecimento de niveis de rufdo menores

« Encoders absolutos no eixo de parafuso elétrico e
encoders incrementais em eixo de motor linear
direct-drive

« (onectores de alimentagdo e realimentacao do motor
MP-Series para conexdo a cabos e inversores de extensdo
Allen-Bradley

« Furos de acesso para fail lubrificacdo

Atuadores lineares de niicleo de ferro precisos e de alta

velocidade com um quia linear incorporado. Como uma solugdo

pré-fabricada, os impulsores lineares integrados podem auxiliar:

« Naredugdo do tempo de engenharia, projeto e
documentagdo

+ Nadiminuicdo da quantidade de mecanismos e
componentes necessarios para construir uma solucao
customizada

+ Naredugdo do tempo para instalar o eixo em uma maquina

« No aumento da confiabilidade por causa da tecnologia de
inversor direto com quia linear simples, item de desgaste
simples, mancais selados lineares e eliminacao de itens de
desgaste com a conversao do movimento linear a rotativo

Operacdo 200/230 V e 400/460 V (somente operado 230 V para tamanho de frame direct-drive 150 mm)

Iméds de terras raras de alta energia
Conectores para aplicacdo pesada

Mancal linear integrado oferece a possibilidade de carregar
uma carga sem precisar montar e alinhar mancais externos
+ (obertura de tira otimizada para uma maior protecdo do

Funcoes Operacdo sem limite e chave de posi¢do inicial mancal em ambientes desfavordveis
(arro e projeto de montagem permite o tamanho de carcaca de 200 mm e 250 mm para ser empilhado Miiltiplas superficies e métodos de montagem para
Conectores de alimentagdo e realimentacao do motor MP-Series facilidade de montagem em sua méquina
Kit opcional de ar de purga para protecdo adicional contra a entrada de substancias estranhas « Acopla-se diretamente ao item que precisa ser movido
) «  FEtapas linear direct-drive « Impulsores lineares direct-drive
Tipo de atuador « FEtapaslinear de inversor de parafuso esférico « Tamanhos de frame de 30, 50, 75, 100 e 150 mm
P ; Sistema inico de selo de tira de vida longa, fornece classificacdo ambiental IP30 para prevenir que detritos, - !
(lassificacdo ambiental rmaiores que 2,5 mm (0.1 pol) de diametio, entrer no estdio inear P30 (com opgao de cobertura de tira)
Forcas continuas 83a521N(19a1171b) 8121997 N (18449 1b)
Forcas de pico 312a1.212N (702273 1b) 1682 5469 N (382 1229 Ib)
. . - 2 o /)
Velocidades de pico 20025.000 mm/s (7,9.2 196,9 pol/s) Até 5 m/s (16 pés/s), e aceeragio de 49 m/s” (160 pés/s’)

padrao.

Comprimentos do lancamento U

1202 1.940 mm (4,7 a 76,4 pol.)

100 900 mm (4,02 35,0 pol.)

Opgdes de realimentagdo

Posicao absoluta multivoltas, de alta resolucdo (parafuso esférico)
Encoder linear magnético incremental com resolucdo de 5 micron (direct drive)

+ Resolugdo de 5 pm incremental, de escala magnética
« Escala magnética absoluta, Hiperface, compativel somente
com servo-drives Kinetix 300

Acessrios instaldveis no campo

it de substituicdo de mdulo de trilha de
cabo

Kit de substituicdo de selo de tira

Tampa superior

Tampa lateral

Acoplamento

Kit de porca T (pacote com 10)

Kit de clip Toe (pacote com 10)

Kit de pistola de graxa

(artucho de substituicao de graxa

+ Kit de substituicdo de médulo de trilha de cabo

« Kits de substituicdo de selo de tira
«  Kits de tampas superiores (apenas para eixo Y ou Z)
+ Kits de tampas laterais

«  Kits de acoplamento (apenas para eixo Y ou Z)
«  Kit de porca Tee (pacote com 10)
+ Kitde barra de porca Tee

«  Kit de pistola de graxa

+  (artucho de substituicdo de graxa

« Servo-motor rotativo (apenas para eixo Y ou Z)

Anexos de montagem:

+ Montagem do pé

« Flange de manilha (macho)

+ Hange de rotacdo de manilha (fémea)
Anexos da extremidade com dispositivo corredico:
+  Kitdeolho de rolete

+ Kitde manilha de rolete

« Kit de acoplador de rolete

+ Suporte de fixacdo de carga (il horizontal

« Kitde contrapeso

Kinetix 5500 (somente parafuso de

esferas) _ B . )
— . « Kinetix 5500 (somente parafuso de esferas) «  Kinetix 5500
e diect. |+ KintxS000e Kinetx200/6500 - Kinelx 6000 e Kinetix 6200/6500
Inversores compativeis ) dive) P + Kinetix 300 (parafuso de esferas e direct-drive) + Kinetix300
+ Kinetix 350 (somente parafuso de esferas) | mi:i gggo(someme parafuso de esferas) E:Rg:i 3000
< Kinetix 3 (somente direct-drive) Ultra3000 Ul
= Kinetix 2000 » U "+ Ulasono
« Ultra3000
« Montagem eletronica + Manuseio de materiais - .
. ' Aplicacdes que atualmente usam um atuador de correia de
. ggfgi € controle de movimento . E?Sletean;<é)§rtrole de movimento projeto customizado ou dispositivo de ligacao que converte o
Aplicaches tinicas . Inspecio . Varlr)edura movimento rotativo em linear, inclusive encaixotadores,
piicacoes tip . Rot?ﬂgdora . Contomo empilhadores, moldes de caixas e bandejas, abastecimentos
« Dispensador . Contoning dentro-fora, comutadores, ejetores, portas pendentes e
« Micro-vetor + Remogéo de formato Flying Transportadores horizontai.

(1) Aplicdvel aos estagios lineares de cod. cat. MPAS. Nem todos os comprimentos de langamento cod. cat. MPAS (percursos) estao disponiveis com os estégios lineares de eixos mltiplos cod. cat. MPMA.
(2)  Para especificacdes dos inversores Kinetix 2000 e Ultra3000, consulte Recursos adicionais na pdgina 19 para links em publicacdes de dados técnicos e guias de projeto aplicéveis.
(3)  Exige o kit conversor de realimentagdo 2198-H2DCK Hiperface-para-DSL. Os impulsores lineares LDAT-Series exigem o kit conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).
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Cilindros elétricos TL-Series e MP

Fungdes de atuador

TL-Series (cod. cat. TLAR)
Cilindros elétricos

MP-Series (cod. cat. MPAR)
Cilindros elétricos

MPSeries (cdd. cat. MPAI)
Cilindros elétricos para aplicacao pesada

(aracterfsticas principais

Construcdo de parafuso de esferas de funcdes de projeto de alta
tecnologia conduzida por servo-motores de TL-Series (c6d. cat. TLY)

Construdo de parafuso de esferas de fungdes de
projeto de alta tecnologia conduzida por servo-
motores de MP-Series (cdd. cat. MPL)

« (onstrugdo de parafuso de esferas e de rolos de
fungdes de projeto de alta tecnologia conduzida
por servo-motores de MP-Series (c6d. cat. MPL)
Instalacdo de flange frontal, de munhdo frontal, e
cilindros de instalacdo de manilha traseira
Opgdo de grau alimenticio (pintura) com
cobertura epdxi e torquimetros e acessérios de
aco inoxidavel resistentes a corrosdo

« (ilindros completamente instalados ou prontos para instalar contribuem para reduces em engenharia de projeto mecanico, fiacao e tempo comissionamento

+Tecnologia de motor inteligente
« Velocidades lineares muito altas

+ Operado de 200/230 V

+ Opcdes de realimentacdo absoluta, de alta resolucdo consistente
com servo-motores de TL-Series (cod. cat. TLY)

« (onectores de alimentacdo e realimentacao do motor TL-Series

Operacdo de 200/230 V e 400/460 V

« Opcdes de realimentagdo absoluta, de alta resolucdo consistente com servo-motores de MP-Series
« Conectores de alimentagdo e realimentacdo do motor MP-Series

Funcoes + (lassificado por 100% de ciclo de trabalho e projetado para desempenho repetivel e reprodutivel sobre a vida de operacao do atuador
+  Arealimentacdo absoluta permite a operacdo sem limite e chave de posicao inicial
« Sem necessidade de tubulacdo, sistema de vélvulas, suprimento de ar ou dgua
Tamanhos de carcaca de classe pneumatica 150 15552 de 32, 40, e 63 mm Tamanhos de frame de 64, 83, 110 e 144 mm
Tipo de atuador (ilindros elétricos conduzidos por parafuso de esferas Cilindros elétricos de parafuso de esferas e de rolo
«  IP40 (unidade completa) inclui canal de
selamento com extremidade de rolete e
Classificacio ambiental IP40 (unidade completa) inclui canal de selamento com extremidade respirador IP66 € IP67 com 0 uso de conectores a cabo selados

de rolete e respirador

«  IP66 para componentes eletronicos com o
uso de conectores de cabo selados
hermeticamente (c6d. cat. 2090)

hermeticamente (cdd. cat. 2090)

Forca de travamento continua

2402 2.000N (5424501b)

7062 13.122N (1592 2950 Ib)

Forca de alimentacdo Mdx

3002 2.500 N (67 a 562 b)

14462 14.679N (32523300 1b)

Velocidades de pico

0,15a1,0m/s (59a39,4 pol/s)

176 2610 mm/s (6,9 a 24,0 pol/s)

Comprimentos do lancamento 0

1002800 mm (4,0a 32,0 pol.)

076,150,300, 450 mm (3,0, 6,0, 12,0, 18,0 pol.)

Equipamento opcional

Freios de suporte de 24 Vicc

Freios de suporte de 24 Vicc

Acessrios instaldveis no campo

Montagem do pé

Montage da flange

Kit de montagem do munhdo
Suporte de munhdes

Rolete quia

Anexos de montagem (pé de manilha, pé de manilha de anqulo reto)
Anexos de rolete de pistdo (olho de rolete, manilha de rolete, acoplador de rolete, peca de acoplamento)

+  Pratos de montagem

+ Montagem de flange frontal

+ Montagem de manilha traseira

« Anexo de extremidade de rolete (olho de rolete,
manilha de rolete)
Opgdo anti-rotacdo

Inversores compativeis @

« Kinetix 300/350
« Kinetix3
« Kinetix 2000

Kinetix 5500
Kinetix 6200/6500
Kinetix 6000
Kinetix 300/350
Kinetix 2000
Ultra3000

Aplicacdes tipicas

+ Manuseio de materiais (carga, descarga, elevadores, coleta e controle de movimento, comutadores, ~ «

transferéncias, pérticos)

« Preenchimento volumétrico e controle de processo (quias de rede, valvula, bocal, carrinho e controle

de movimento do gate)

« Fabricacdo (ajustes para recuo da mdquina e ferramentas de remogdo, alinhamento do trabalho) .

Pecas de puxar, empurrar, ejetar, prensar ou grampear

« Empacotamento (produtos de consumo, automotivos, médicos)

Montagem eletronica

« Sistemas de insercdo

Equipamento de inspegdo e teste

(1

€]

) Nem todos os comprimentos de langamento (percursos) estdo disponiveis com todos os tamanhos de carcaca.
(2)  Para especificacdes dos inversores Kinetix 2000 e Ultra3000, consulte Recursos adicionais na pdgina 19 para links em publicacdes de dados técnicos e guias de projeto aplicéveis.
) Exige o kit conversor de realimentacao 2198-H2DCK Hiperface-para-DSL. Os cilindros elétricos MP-Series (classe de 200 V) exigem o kit conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).
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Comparacao de fungdes do produto

Servo drives

Servo-drives tém compatibilidade CE e sdo listados UL para as normas de seguranca dos EUA e Canada. Consulte
http//www.ab.com para mais informagoes.

Servo-drives com controle de movimento integrado na rede EtherNet/IP

Funcdes dos inversores

Kinetix 5500

Kinetix 6500

Kinetix 350

Caracterfsticas principais

« Alto desempenho em uma dimensao menor e densidade
de poténcia otimizada

« (abo de motor tnico que inclui condutores de freio,
realimentagdo e energia com conector SpeedTec

« Dispositivo de realimentacao digital fornece informagdes
em tempo real do desempenho do motor aos circuitos de
controle

« (apacidade de operar motores de inducdo e servo-
motores

+ Eixos mdltiplos
Vias de ponto comum
Projeto modular

« Eixo simples, controle de movimento integrado, otimizado
para contagem de eixo baixo

« £ compativel com o conjunto completo de comando de
controle de movimento

« 0smodelos de entrada de 120V controlam motores de 240 V
com velocidade total (codigos de catdlogo 2097-V31PRx)

«+ Médulos de entrada monofdsicos de 240 V incluem filtro de
linha CA integrado (cddigos de catdlogo 2097-V32PRx)

«+ Médulo de memdria para substituicdo de equipamento
automatico (ADR)

« Controle de movimento integrado em rede EtherNet/IP
«  Seguranca integrada em rede EtherNet/IP

Controle de movimento integrado em rede EtherNet/IP

« (ontrole de safe torque-off (STO), certificado TUV

o 2198-Hxxx-ERS: Fisicamente conectado STO, PLd, Cat 3;
SILCL2

+ 2198-Hxxr-ERS2: Integrado STO, PLe, Cat 3; SIL (L3

+ Monitoracdo Safe-speed
« (Controle Safe Torque-off
Certificado TUV PLe, Categoria 4; SIL (L3

+ (ontrole Safe Torque-off
«  (ertificado TUV PLd, Categoria 3; SIL (L2

Configuragdo de inversor

« Operacdo de eixo simples para simplicidade de baixo custo
« (onfiguracdes de compartilhamento de barramento
multieixo

Eixos a8 em barramento de alimentagdo cod.
cat. 2094

Eixo simples

195 a 264 Vica, monofésico

«120/240 Vica, monofasico

Tensao de entrada 195 a 264 Ve, trifdsico 3242528 Vica, Trifdsico (classe de 400 V) o 240 Vca, trifdsico
3243528 Vica, trifésico o 480 Ve, trifdsico
Tensdo de entrada
sequidor de barramento de | 276 a 747 Vicc 458 a 747 Vice (classe de 400 V) N/A
ponto comum
Poténcia de saida continua 0,2a 1,0 kW (195 a 264 V, entrada monofésica) 0,4a1,7 kW (entrada monofasica)
(inversor) 0,3a7,2kW (195 a 264 V, entrada trifasica) 1,822 KW (classe de 400 V) 0,5a3,0 kW (entrada monofésica ou trifasica)

0,6a 14,6 kW (3242528 V, entrada trifésica)

1,0 23,0 kW (entrada trifasica)

Corrente de saida continua
(inversor)

1,0a23,0Arms

2,8a34,6 Arms (classe de 400 V)

20a120Ams

Entrada digital do inversor

« Inicio/Registro1 (fundo dupla)
« Registro de alta velocidade (1)

+ Habilitagdo, inicio, ultrapassagem +
+ Registro de alta velocidade (2/eixo)

«  Habilitagdo, inicio, ultrapassagem +
« Registro de alta velocidade (1)

Saida digital do inversor

Saida a relé de frenagem do motor (com supressdo)

Programacdo

Aplicacdo Logix Designer

Software RSLogix 5000

Versao 21.00.00 ou posterior

Versdo 18.00.00 ou posterior

Versao 20.00 ou posterior

L6gica ladder, texto estruturado e controle sequencial de funcdes

Compatibilidade com médulo
Logix5000

« Médulos EtherNet/IP 1756-EN2T, 1756-EN2TR, 1756-EN3TR com controladores ControlLogix ou GuardLogix

« (ontroladores CompactLogix 5370

Controle E/S

EtherNet/IP

Realimentacdo

«  Realimentacdo de encoder absoluto de alta resolucéo
multivoltas e de volta tnica

« Suporte de hiperface encoder com kit conversor
2198-H2DCK

« Encoder absoluto de alta resolucdo multivoltas e
de volta tnica

«  Encoder incremental

« EncodersEnDat 2.1e2.2

Encoder absoluto de alta resolucdo multivoltas e de volta
(nica
« Encoder incremental

Eixo somente de realimentagdo com encoders
cdd. cat. 842E-CM

Eixo auxiliar apenas de realimentacdo

Eixo auxiliar para modo de equipamento mestre

Compatibilidade de motores
rotativos

« Kinetix VP (c6d. cat. VPL/VPF/VPS)
« MP=Series (c6d. cat. MPL/MPM/MPF/MpS) (V)

o MP-Series (cdd. cat. MPL/MPM/MPF/MPS)
Direct Drive MP-Series e RDD (c6d. cat. RDB)

« MP-Series (c6d. cat. MPL/MPM/MPF/MPS)
o TL-Series (cod. cat. TLY)

Compatibilidade de motores
lineares

N/A

Ncleo de ferro LDC-Series

N/A

Compatibilidade de atuador
linear

«  LDAT-Sxxxxx-xDx Impulsores lineares integrados i
«  Cilindros elétricos MP-Series (c6d. cat. MPAR/MPAI) m
« Ftapas lineares MP-Series

(cod. cat. MPAS e MPMA somente parafuso esférico)

Etapas lineares MP-Series (cod. cat. MPAS/MPMA)
LDAT-Sxxxxx-xBx Impulsores lineares integrados
« Cilindros elétricos MP-Series (cdd. cat. MPAR/
MPAI)

Cilindros elétricos MP-Series (cod. cat. MPAR/MPAI)
Cilindros elétricos TL-Series (cdd. cat. TLAR)

Etapas lineares MP-Series

(cod. cat. MPAS e MPMA somente parafuso esférico)

Compatibilidade de
acessorios

« Mddulo capacitor 2198

o Filtros de linha 2198 CA (EMC)

« Kits de contato de barramento compartilhado 2198
« Resistores Shunt 2097

Mddulos de interface de linha 2094 (LIM)
Madulos de freio resistivo 2090 (RBM)
Shunts passivos externos 1394

« Bloco de expansao terminal E/S 2097
« Programador modular de memdria 2097
« Filtros de linha 2097 CA (EMC)
« Resistores Shunt 2097

(1) Exige o kit conversor de realimentagdo 2198-H2DCK Hiperface-para-DSL. Os motores e atuadores LDAT-Series e MP-Series (classe de 200 V) exigem o kit conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).
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Comparacao de fungdes do produto

Servo-drives de controle de movimento integrado em interface Sercos

Fungdes dos inversores

Kinetix 6200

Kinetix 6000

Kinetix 6000M (sistema IDM)

(aracterfsticas principais

« Eixos mdltiplos
« Vias de ponto comum
+  Projeto modular

« Eixos mdltiplos
« Vias de ponto comum
« Desempenho de pico aprimorado

«Tecnologia inversor-motor integrados
« Eixos mdltiplos
« Vias de ponto comum

Controle de movimento integrado em interface SERCOS

« Monitoragdo Safe-speed
+ (Controle Safe Torque-off
«  (ertificado TUV PLe, Categoria 4; SIL (L3

« Controle Safe Torque-off
« (ertificado TUV PLe, Categoria 3; SIL CL3

« Controle Safe Torque-off
« (ertificado TUV PLd, Categoria 3; SIL (L2

Configurado de inversor

Fixos 1a 8 em barramento de alimentacdo cdd. cat. 2094

«Ta4médulos IPIM/barramento de
alimentacdo 2094
1376 unidades IDM/cada médulo IPIM

Tensdo de entrada

3242528 \ica, Trifésico (classe de 400 V)

195 a 265 Vca, Trifasico (classe de 200 V)

324 a 528 Vlca, Trifasico (classe de 400 V)

324 a 528 Vica, Trifasico (classe de 400 V)

Tensdo de entrada
sequidor de barramento de ponto
comum

458 a 747 \lce (classe de 400 V)

275 a 375 Vee (classe de 200 V)

458 3 747 Vlee (classe de 400 V)

458 3 747 Vlee (classe de 400 V)

Poténcia de saida continua (inversor)

1,8 22 KW (classe de 400 V)

1,2 11KW (classe de 200 V)

1,8 222 kW (classe de 400 V)

1,0a 1,4kW (classe de 400 V)

Corrente de saida continua (inversor)

2,8a34,6 Arms (classe de 400 V)

3,7a34,6 Arms (classe de 200 V)

2,8a34,6 Arms (classe de 400 V)

N/A

Entrada digital do inversor

«  Habilitagdo, inicio, ultrapassagem +
«  Registro de alta velocidade (2/eixo)

(ada unidade IDM inclui estas entradas digitais:

« Inicio, ultrapassagem +

«  Registro de alta velocidade (2/eixo)

0 médulo IPIM inclui habilitaco de entrada digital

Saida digital do inversor

Saida a relé de frenagem do motor (com supressao)

N/A

Conector DPI N/A ’ Software DriveExplorer ou médulo DPI HM N/A
Software RSLogix 5000
Programacdo Versao 17.00.00 ou posterior l Versao 11.00.00 ou posterior Versao 20.01 ou posterior

L6gica ladder, texto estruturado e controle sequencial de funcdes

Compatibilidade com mddulo
Logix5000

1756-MO3SE, 1756-MO8SE, 1756-M16SE
1768-MO4SE

Controle E/S

Fibra 6ptica SERCOS

Fibra 6ptica sercos (controlador para IPIM)

Realimentacdo

« Encoder absoluto de alta resolugdo multivoltas e de
volta tnica

+ Encoder incremental

+ EncodersEnDat2.1e2.2

« Encoder absoluto de alta resolu¢do multivoltas e de
volta tnica

«  Encoder incremental

« Suporte de encoder EnDat 2.1 2.2 com
médulo 2090-K6CK-KENDAT

« Resolver

Encoder absoluto multivoltas de alta resolucdo

Eixo auxiliar apenas de realimentacao

N/A

Compatibilidade de motores rotativos

Kinetix 6000M sistema [DM

MP-Series (cdd. cat. MPL/MPM)

MP-Series (cdd. cat. MPF/MPS)

Direct Drive MP-Series e RDD (cod. cat. RDB)

« Kinetix 6000M sistema IDM
o MP-Series (c6d. cat. MPL/MPM)

o MP-Series (cdd. cat. MPF/MPS)

« DirectDrive RDD-Series (c6d. cat. RDB)“)
o TL-Series (cod. cat. TLY-Axxux-H)

Inversor-motor integrados Kinetix 6000M
(unidade IDM)

Ncleo de ferro LDC-Series

Compatibilidade de motores lineares | Nicleo de ferro LDC-Series - LDLSeries sem ferro N/A
«  Ftapas lineares MP-Series (cdd. cat. MPAS) o
o . + LDAT-Sxxxxxx-xBx Impulsores lineares integrados LMD’XT% %:iix(;;)dxé;tlmhgzﬁ\ss(}res lineares integrados
Compatibilidade de atuador linear - Ftapas lineares multi-eixos MP-Series (c6d. cat. N/A

MPMA)
«  (ilindros elétricos MP-Series (cdd. cat. MPAR e MPAI)

MP-Series (cod. cat. MPMA)
MP-Series (cod. cat. MPAR e MPAI)

Compatibilidade de acessérios

+ Médulo de interface de poténcia 2094 (IPIM)
« Madulos de interface de linha 2094 (LIM)

« Madulos de freio resistivo 2090 (RBM)

« Shunt passivo externo 1394

Médulo de interface de poténcia 2094 (IPIM)
Mddulos de interface de linha 2094 (LIM)
Mddulos de freio resistivo 2090 (RBM)

Shunt passivo externo 1394

« Madulos de interface de linha 2094 (LIM)
« Madulos de freio resistivo 2090 (RBM)
«  Shunt passivo externo 1394

(1) Exige o kit conversor de realimentacdo 2090-K6CK-KENDAT EnDat.
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Comparacao de fungdes do produto

Servo-drives componentes e de indexacao

Fungdes dos inversores

Kinetix 300

Kinetix 3

Caracterfsticas principais

+ Solucdo de eixo simples para aplicacdes de controle de movimento de baixa
complexidade

«  Arquitetura de controle flexivel para controle de indexacao analdgico simples, PTO,
ou EtherNet/IP

« Osmodelos de entrada de 120 V controlam motores de 240 V com velocidade total
(c6digos de catélogo 2097-V31PRx)

+ Médulos de entrada monofésicos de 240 V incluem filtro de linha CA integrado
(cédigos de catdlogo 2097-V32PRx)

+ Mddulo de memdria para substituicdo de equipamento automatico (ADR)

« Solugdo de eixo simples para aplicacdes de controle de movimento de baixa
complexidade, com ou sem um CLP.

+ Modos de comando de indexacdo, analdgico, de velocidade pré-selecionada, e de
trem de pulso

+ Desempenha indexacdo em até 64 pontos

Solugdo de rede EtherNet/IP de baixo custo

Modbus-RTU ou controle E/S

« (Controle Safe Torque-off
« (ertificado TUV PLd, Categoria 3; SIL (L2

N/A

Configurado de inversor

Eixo simples

«120/240 Vica, monofdsico

170 a 264 \ica, (230 V nom)

Tenszo de entrada igg xﬁg g:gzlig monofdsico ou trifdsico
0,4a1,7 kW (entrada monofasica)

Poténcia de saida continua 0,5a3,0kW (entrada monofésica ou trifésica) 50Wa 1,50 kw
1,0a3,0 kW (entrada trifésica)

Corrente de saida continua 20a120Ams 0,6129,90 Arms

Entrada digital do inversor

+  Habilitagdo, inicio, ultrapassagem +
+ Registro de alta velocidade (1)
« Qito entradas configuraveis

«Trem de pulso e entrada analdgica
«  Entrada de parada de emergéncia exclusiva
« Dezentradas configurdveis

Saida digital do inversor

« Sinal de pronto
+ Quatro saidas configuraveis

« Servoalarme
« Seis saidas configuréveis

Programacdo

« Servidor de rede incorporada para configuragdo e diagndstico
« Software RSLogix 5000, versdo 17.00.00 ou posterior (Ldgica ladder, texto
estruturado, e controle sequencial de fungdes)

« Software Ultraware (versdo 1.80 ou posterior) para configuracao de inversor
« Software RSLogix 500 se usando controle Modbus-RTU
« Componentes conectados Workshop Software se usando controladores Micro800

Compatibilidade com controlador/

1756-L7x ou 1756-L7xS com 1756-ENXT
Controladores 5370 com porta dupla embutida
Controladores 1769-13x com porta simples embutida

+ MicroLogix 1000, 1100, 1200, 1400, 1500

mddulo Logix5000 Controladores 1768-L4x e 1768-L4xS com 1768-ENBT m:ggggg
MicroLogix 1100 e 1400
Micro850
Controle E/S EtherNet/IP Entradas digitais
« Encoder absoluto de alta resolugdo multivoltas e de volta tnica
Realimentaio + Encoder incremental
Eixo auxiliar para modo de equipamento mestre N/A

Compatibilidade de motores rotativos

+ MP-Series (c6d. cat. MPL/MPM/MPF/MPS)
o TL-Series (cod. cat. TLY)

TL-Series (cd. cat. TL e TLY)

Compatibilidade de motores lineares

« Ncleo de ferro LDC-Series
« L DL-Series sem ferro

« Nicleo de ferro LDC-Series
« [DL-Series sem ferro

Compatibilidade de atuador linear

Cilindros elétricos MP-Series (cd. cat. MPAR)

Cilindros elétricos MP-Series para aplicagdo pesada (cdd. cat. MPAI)
Cilindros elétricos TL-Series (cdd. cat. TLAR)

Etapas lineares MP-Series (cdd. cat. MPAS e MPMA)

Impulsores lineares integrados (encoder incremental) LDAT-Sxxxxxx-xBx
Impulsores lineares integrados (encoder absoluto de alta resolucao)
LDAT-Sxoooxx-xDx

« (ilindros elétricos TL-Series (cod. cat. TLAR)
«  Ftapas lineares MP-Series (somente Direct Drive cdd. cat. MPAS)
« Impulsores lineares integrados (encoder incremental) LDAT-Sxxxxxx-xBx

Compatibilidade de acessorios

Kit conector LDAT-CONKIT-DSL para impulsores lineares LDAT-Sxxxxxx-xDx
Bloco de expansao terminal E/S 2097

Programador modular de meméria 2097

Filtros de linha 2097 CA (EMC)

Resistores Shunt 2097

Placa de ruptura 2071 E/S

(abo de ruptura 2090

Placa de ruptura de realimentacdo do motor 2071
(abos de configuracdo e controle 2090
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Servo-drives Kinetix 5500

Os servo-drives Kinetix 5500 e os servo-motores Kinetix VP oferecem
uma solucdo de controle de movimento com custo otimizado que
entrega um alto desempenho e grande expansibilidade com
enrolamentos do motor correspondendo as classificacbes do inversor
para dimensdes otimizadas do sistema.

Aprimorando o atual portfélio de arquitetura de médio porte, este
sistema de controle de movimento é projetado para se conectar e
operar com controladores ControlLogix 1756-L7x e CompactLogix 5370
pelo uso do ambiente Studio 5000 e suportanto o controle de
movimento integrado na rede EtherNet/IP.

Os inversores Kinetix 5500 2198-Hxxx-ERS2 (seguranca integrada)
usam os controladores de seguranga GuardLogix 1756-L7xS para
conectividade com o adaptador distribuido POINT Guard I/O™
EtherNet/IP que suporta o controle de seguranca SIL CL3.

Com os beneficios deste sistema de controle de movimento, vocé pode
operar aplicagdes de controle de movimento em uma Unica plataforma
de controle usando uma rede simples — simplificando o projeto, a
operagao e a manutencao do equipamento.

Func¢des do servo-drive Kinetix 5500

Alto desempenho em uma dimensdo menor e densidade de poténcia otimizada

Cabo de motor uUnico que inclui condutores de freio, realimentagao e energia com conector SpeedTec
Operacao de eixo simples para simplicidade de baixo custo

Conectividade de poténcia flexivel em configuracdes de compartilhamento de barramento multieixo
- CA compartilhada

- CCcompartilhada

- CA/CC compartilhada e configuragdes hibridas

Controle de movimento integrado e seguranca integrada em rede EtherNet/IP

Controle de safe torque-off (STO), certificado TUV

- 2198-Hxxx-ERS: Seguranca fisicamente conectada, PLd, Categoria 3, de acordo com EN ISO 13849 e SIL CL2 de acordo
com IEC 61508, EN 61800-5-2 e EN 62061

- 2198-Hxxx-ERS2: Seguranca integrada, PLe, Categoria 3, de acordo com EN ISO 13849 e SIL CL3 de acordo com
IEC 61508, EN 61800-5-2 e EN 62061

Faixa de tensdo de entrada CA versatil:
- 195 a 264V rms, monofasico

- 1952264V rms, trifasico

- 32423528V rms, trifasico

Opcdes de enrolamento do motor Kinetix VP que combinam com as classificacdes de inversor para dimensdes
otimizadas do sistema

- 0,2 a 14,6 kW poténcia de saida continua
- 1,4a325A0-pk, corrente de saida continua (inversor)
Mdodulo capacitor cod. cat. 2198 e resistor de dissipagdo cod. cat. 2097 para gestao de absorcao de energia

O dispositivo de realimentagao digital (DSL) fornece informac¢des em tempo real do desempenho do motor aos circuitos
de controle

- Realimentagao de encoder absoluto de alta resolugdo multivoltas e de volta Unica
Capacidade de operar motores de inducédo e servo-motores

Para comparar as fungdes do inversor através de familias de inversores, consulte Servo drives iniciando na pagina 28.
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Componentes do servo-drive Kinetix 5500

Os sistemas de servo-drive Kinetix 5500 consistem destes componentes necessarios:
« Um servo-drive 2198-Hxxx-ERS ou 2198-Hxxx-ERS2
« Um servo-motor Kinetix VP, motor de inducao, impulsor linear LDAT-Series ou motor rotativo MP-Series ou atuador linear
- Os motores e atuadores MP-Series (classe de 400 V) exigem kits conversores 2198-H2DCK

- Osimpulsores lineares LDAT-Series e os motores/atuadores MP-Series (classe de 200 V) exigem os kits conversores
2198-H2DCK (série B ou posterior)

« Um cabo 2090-CSxM1DF-xxAAxx (padréo, ndo flex) ou (2090-CSxM1DF-xxAFxx (flex continuo) para as conexdes de
alimentacdo do motor, realimentacéo e freio

« Uma fonte de alimentacdo de 24 V 1606-XLxxx para controle e alimentacdo de frenagem do motor
o (Cabo Ethernet (blindado) 1585J-M8CBJM-x

Os sistemas servo-drive Kinetix 5500 podem também incluir qualquer um destes componentes opcionais:
« Um modulo capacitor 2198-CAPMOD-1300
« Umfiltro de linha CA 2198-DBxx-F
«  Um resistor shunt 2097-Rx
« Sistema de conexao de barramento compartilhado cod. cat. 2198

Para especificacdes detalhadas de sistema de acionamento Kinetix 5500, consulte o Kinetix 5500 Drive Systems Design Guide,
publicacdo GMC-RM0Q9.

Selecao do servo-drive Kinetix 5500

Invgrsor cédigo de Inverst’>r cédigo Tamanho . Poténcia de saida continua | Corrente de saida continua
catélogo (fisicamente | de catdlogo de frame Tensao de entrada W A 0ok
conectado STO) (integrado STO) P
0,2 kw
2198-H003-ERS 2198-H003-ERS2 0,3 kw 14
0,6 kW
1
195 a 264 V rms, monofasico 0,5kw
2198-H008-ERS 2198-HO08-ERS2 195 a 264 V rms, trifdsico 0,8 kW 35
3242528 V rms, trifasico 1,6 kKW
1,0 kW
2198-HO15-ERS 2198-H015-ERS2 1,5 kW 7
3,2kW
2 2,4kW
2198-H025-ERS 2198-H025-ERS2 5 kW 13
195 a 264V rms, trifasico 40kW
2198-H040-ERS 2198-H040-ERS2 3242528V rms,tifisico 83K 18,4
7,0kW
2198-H070-ERS 2198-H070-ERS2 3 14 6kW 325

Para especificacdes de mddulo de inversor Kinetix 5500 nao incluidas nesta publicacdo, consulte dos dados técnicos
Kinetix Servo Drives, publicacdéo GMC-TD0Q3.
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Servo-drives Kinetix 5500

Configuracoes tipicas de Hardware

Estas configuracdes de hardware ilustram o uso tipico de servo-drives, motores, atuadores, e acessoérios de controle de
movimento disponiveis para sistemas de acionamento Kinetix 5500.

Configuracdes independentes

Nestes exemplos, um inversor independente simples é mostrado com e sem o mddulo capacitor cod. cat. 2198.

Alimentacdo de entrada
monofdsica ou
trifésica
Barra de terra
Dispositivo I I I de gabinete com ligacdo

* desff;nﬁnxﬁg m Fio delinha CA {| @ Inversor 2198-Hxxx-ERS
198-DBxy-F (vista superior)
Fusivel (necessdrio para CE) | FLEE
de entrada D D D
L Entrada 24 V e CA
das secdes de entrada
conectada com 0s
i conectores de entrada
padrdo.
1606-XLxxx

24 \lcc alimentagdo de controle,
entradas digitais e frenagem do motor
(fornecida pelo cliente)

Alimentagdo de entrada CA

Entradas digitais para
sensores e grupo de controle

Kit conector de realimentacao do motor
2198-KITCON-DSL (mostrado)
ou kit conversor de realimentacdo

Inversor 2198-Hxxx-ERS

‘ (vista frontal)

2198-H2DCK Hiperface-para-DSL

Motores rotativos Kinetix VP '___
(cod. cat. VPL, VPF e VPS) '
(motor VPL-Bxxxx mostrado)

fge=

(6d. cat. 2090
(abo do motor tinico

Atuadores lineares MP-Series (c6d. cat. MPAS, MPAR, MPAI) (!
(MPAS-BIxxx, parafuso esférico, etapa linear é mostrado)

Inversor 2198-Hxxx-ERS
(vista superior) com mddulo
capacitor 2198-CAPMOD-1300

Entrada CA das se¢des de entrada
conectada com o conector de entrada
padréo.

(C compartilhada

(Vias de ponto comum (C)

24V compartilhados
(entrada de tensdo de comando)

Sistema de conexao de barramento

compartilhado 2198-H0x0-x-x para
configuragdes de compartilhamento
de barramentos.

L

2097-Rx
resistor de dissipacdo
(componente opcional)

o

Motores rotativos MP-Series (cod. cat. MPL, MPM, MPF, MPS) U
(motor rotativo MPL-Bxxxx mostrado)

s |=F|

Impulsores lineares LDAT-Series 0
(impulsor linear LDAT-Sxxxxxx-xDx mostrado)

(1) Exige o kit conversor de realimentacdo 2198-H2DCK Hiperface-para-DSL. Os impulsores lineares LDAT-Series e os motores e atuadores MP-Series (classe de 200 V) exigem o kit conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).
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Configuracdes de CA compartilhada

Neste exemplo, a alimentacdo do trifasico CA e a alimentacéo de controle de 24 V sdo compartilhadas em uma configuragao
multieixo. Todos os inversores devem ter a mesma poténcia nominal (cédigo de catilogo). Mddulos capacitores ndo sdo
suportados.

Alimentagdo de

entrada trifdsica
Dispositivo I I I Barra de terra
de desconexdo de gabinete com Servo-drives Kinetix 5500 (vista superior)
delinha ligagao (inversores 2198-H008-ERS mostrados)
. filtrodelinhaCA | o
e 000 2198 DB F
€ entfada (necessdrio para (F) &
[ l l X | T I —= (A compartilhada
e | | | I (entrada CA das secdes de entrada)
EEEE
i 24V compartilhados
% ‘ﬂ HHE JH 1] ”Hﬂ H (entrada de tenséo de comando)
1606-XLxx T IRy Ry @’@ ]
24\l alimentacdo de controle, m ﬂ@ M
entradas digitais e frenagem do motor
fornecida pelo client
(formecida pelo lente) Servo-drives Kinetix 5500 (vista frontal)
Alimentagio de entrada CA (inversores 2198-H008-ERS mostrados)
C === "=l Sistema de conexdo de barramento
¥ . i [T =57 compartilhado para configuragdes de
compartilhamento de barramentos.
VT 20978
—_ | | resistor de dissipacdo
Entradas digitais 2] < : (componente opcional)

para sensores e grupo de controle 2~ - N z 3 |
Kit conector de realimentacdo do motor

2198-KITCON-DSL (mostrado)
ou kit conversor de realimentacao
2198-H2DCK Hiperface-para-DSL

=

Motores rotativos Kinetix VP @ mdmd =
(c6d. cat. VPL, VPFe VPS) [ i (6d. cat. 2090
(motor VPL-Bxxxx mostrado) tlil (abos do motor tnico

Motores rotativos
1] deinducio

F=———1 " Motores rotativos MP-Series (c6d. cat. MPL, MPM, MPF, MPS) (¥
———1 Il (motorrotativo MPL-Bxxxx mostrado)

| Atuadores lineares MP-Series (céd. cat. MPAS, MPAR, MPAI) (!
@ ° (MPAS-BIxxx, parafuso esférico, etapa linear é mostrado)

Impulsores lineares LDAT-Series 0
(impulsor linear LDAT-Sxxxxxx-xDx mostrado)

(1) Exige o kit conversor de realimentacdo 2198-H2DCK Hiperface-para-DSL. Os impulsores lineares LDAT-Series e os motores e atuadores MP-Series (classe de 200 V) exigem o kit conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).
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Configuracdes de CA/CC compartilhada

Neste exemplo, a alimentacao do trifasico CA de entrada, a alimentacdo de controle de 24 V e a alimentacdo de barramento CC
sao compartilhadas em uma configuragdo multieixo. Todos os inversores devem ter a mesma poténcia nominal (cédigo de
catdlogo).

Alimentacdo de

entrada trifdsica
Dispositivo I I I Barra de terra
de desconexdo de galpmefe Servo-drives Kinetix 5500 (vista superior)
delinha comligacdo (inversores 2198-H015-ERS mostrados)
, Filtro de linha CA { o T T T ™% Médulo capacitor 2198-CAPMOD-1300
Fusivel D D D 2198-DBxx-F (componente opcional)
de entrada l (necessario para (F)
[ l X (A compartilhada (entrada CA das secdes de entrada)
(C compartilhada (Vias de ponto comum (C)
24\ compartilhados (entrada de tensdo de comando)
1606-XLxxx
24 \lcc alimentagdo de controle,
entradas digitais e frenagem do motor
(fornecida pelo cliente) . . .
Servo-drives Kinetix 5500 (vista superior)
Alimentacdo de entrada CA (inversores 2198-H015-ERS mostrados)
= [==[ [==[ == ]==| Sistemade conexio de barramento
= = = = =67 compartilhado para configuracdes de
=l compartilhamento de barramentos.
U]
Entragasdigita‘is N L2 L 2 1B 2097-Ry
ara sensores e grupo de controle ] - issinaci
P grep it conector de realimentacao do motor u B o] Resistor de ?ISSIp&@Ol
2198-KITCON-DSL (mostrado) (componente opcional)
ou kit conversor de realimentacao
2198-H2DCK Hiperface-para-DSL - |7 7YV
'I{lli N
° ns
Motores rotativos Kinetix VP E C6d. cat. 2090
(cdd. cat. VPL, VPFe VPS) F——=—{|— S
L (abos do motor tnico ®
(mator VPL-Brxxx mostrado) t=—H|
Motores rotativos
J de inducdo
i——,_1) Motores rotativos MP-Series (cdd. cat. MPL, MPM, MPF, MPS) M
- __||  (motor rotativo MPL-Bxxxx mostrado)
e e® )
i | .  Corine (4 Q)
E . Art\AuPa/iisorggl|neares I;AP Serflg; (cod. (a[‘IMPAS’,MPAR/ Ig\PAI) Impulsores lineares LDAT-Series Q)
] (MPAS-B0cx, parafuso esférico, etapa linear € mostrado) (impulsor linear LDAT-Sxxxxxx-xDx mostrado)

(1) Exige o kit conversor de realimentacdo 2198-H2DCK Hiperface-para-DSL. Os impulsores lineares LDAT-Series e os motores e atuadores MP-Series (classe de 200 V) exigem o kit conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Publicagdo Rockwell Automation GMC-SGO0TX-PT-P — Junho de 2014 35



Servo-drives Kinetix 5500

Configurac¢des de CC compartilhada (barramento de ponto comum)

Neste exemplo multieixo, o inversor (saida de corrente) condutor de barramento de ponto comum recebe a alimentacao de
entrada CA trifésica e fornece a alimentacdo CC aos inversores seguidores (entradas de corrente) de barramento de ponto
comum. A poténcia nominal do inversor condutor de barramento de ponto comum é maior ou igual a poténcia nominal de
cada um dos inversores seguidores.

Alimentacdo de

entrada trifésica
o I I I Barra de terra
Dispositivo de gabinete
de deSEjO”l?XEO com ligacdo Sistema de servo-drive Kinetix 5500 (vista superior)
elinha
) Filtrode linha CA {| o
Fusivel D D D 2198-DBr-F
de entrada L l l (necessario para CF) 1
— "t (C compartilhada (Vias de ponto comum CC)
—F—+F——F 24V compartilhados (entrada de tensio de
H comando)
1606-XLxxx j -

24 \lcc alimentagdo de controle,
entradas digitais e frenagem do motor
(fornecida pelo cliente)

Alimentacdo de entrada CA

Sistema de conexdo de barramento
compartilhado para configuracdes de

compartilhamento de barramentos.
o
Entradas digitais | 207
para sensores e grupo de controle > rsistor de dissipagdo
Kit conector de realimentacdo do motor (componente opcional)
2198-KITCON-DSL (mostrado) &

ou kit conversor de realimentacdo
2198-H2DCK Hiperface-para-DSL

&g ! n

(6d. cat. 2090 Cabos do motor tinico

Motores rotativos Kinetix VP E -

(c6d. cat. VPL, VPF e VPS) —
(motor VPL-Bxxxx mostrado) 2198-H040-ERS Médulo capacitor 2198-CAPMOD-1300
Inversor condutor de (componente opcional)

2198-H008-ERS
barramento de ponto comum )
Inversores sequidores

de barramento de ponto comum

E————L—) Motores rotativos MP-Series (cdd. cat. MPL, MPM, MPF, MPS) U
=1 (motor rotativo MPL-Bxxxx mostrado)

! Impulsores lineares LDAT-Series 0
. _ . , (‘|)
%:“ Atuadores lineares MP-Series (cod. cat. MPAS, MPAR, MPAI) (impulsor inear LDAT-Sxoeoe-xD mostrado)

(MPAS-BIxxx, parafuso esférico, etapa linear é mostrado)

(1) Exige o kit conversor de realimentacdo 2198-H2DCK Hiperface-para-DSL. Os impulsores lineares LDAT-Series e os motores e atuadores MP-Series (classe de 200 V) exigem o kit conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).
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Configuracao hibrida CA/CC compartilhada

Neste exemplo multieixo, a alimentacdo de entrada CA trifasica é fornecida a dois inversores conversores. As classificagdes do

inversor conversor devem ser as mesmas, e maiores ou iguais as poténcias nominais dos inversores. Esta configuracdo de
conversor em paralelo aumenta a alimentacdo CC fornecida aos inversores.

Alimentacdo de

entrada trifésica
L I I I Barra de terra
Dispositivo de gabinete
de deszoe”ﬁ;(ﬁg m com ligado Sistema de servo-drive Kinetix 5500 (vista superior)
) Filtro de linha CA | o ‘ T
Fusivel D D D 2198-DBuc-F
de entrada (necessario para CF) I
l l | CA compartilhada
> (entrada CA das secdes de entrada)

(C compartilhada (Vias de ponto comum (C)
24V compartilhados
(entrada de tensdo de comando)

1606-XLxxx

24\l alimentacdo de controle,
entradas digitais e frenagem do motor
(fornecida pelo cliente)

Alimentacdo de entrada CA Sistema de conexdo de barramento

compartilhado para configuracdes de
compartilhamento de barramentos.

=0

2097-Rx
Resistor de dissipacdo
(componente opcional)

Entradas digitais «
para sensores e grupo de controle

Kit conector de realimentacao do motor
2198-KITCON-DSL (mostrado)

ou kit conversor de realimentacdo
2198-H2DCK Hiperface-para-DSL fr=

=

(6d. cat. 2090 Cabos do motor tinico

Motores rotativos Kinetix VP T =

[ |
[ 4
(c6d. cat. VPL, VPF e VPS) ﬁ = ¢ ? f ? f ?
(motor VPL-Bxxxx mostrado) i 2198-H040-ERS
Inversores condutores (conversores) 2198-H008-ERS
de barramento de ponto comum Inversores sequidores (inversores)

Mddulo capacitor 2198-CAPMOD-1300
(componente opcional)

de barramento de ponto comum BB
- Motores rotativos MP-Series (c6d. cat. MPL, MPM, MPF, Mps)
(motor rotativo MPL-Bxux mostrado) eeg ° e
e Impulsores lineares LDAT-Series U
' {F Atuadores lineares MP-Series (c6d. cat. MPAS, MPAR, MPAY) () (impulsor linear LDAT-Scxoocx-4Dx mostrado)
@ ° (MPAS-B9xxx, parafuso esférico, etapa linear é mostrado)

(1) Exige o kit conversor de realimentacdo 2198-H2DCK Hiperface-para-DSL. Os impulsores lineares LDAT-Series e os motores e atuadores MP-Series (classe de 200 V) exigem o kit conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).
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Configuracoes de comunicacao tipica

Os servo-drives Kinetix 5500 usam a rede EtherNet/IP para configurar o controlador/modulo Logix5000. Qualquer topologia
Ethernet pode ser utilizada, inclusive estrela, linear e anel. Estes exemplos mostram os controladores de automacao
programavel CompactlLogix 5370 (cédigo de catdlogo 1769-L36ERM é mostrado) com suporte para controle de movimento
integrado na rede EtherNet/IP. As fun¢des do controlador incluem o seguinte:

« Suporta até 16 eixos

« Suporta até 48 equipamentos em configuragoes lineares

« Conectividade de porta dupla para suportar a topologia de anel de nivel de dispositivo (DLR)

IMPORTANTE O cabo Ethernet blindado, cédigo de catdlogo 1585J-M8CBJM-x, esté disponivel em comprimentos de até
78 m (256 pés). Entretanto, o comprimento total do cabo Ethernet conectando inversor-a-inversor, inversor-a-
controlador, ou inversor-a-switch ndo deve exceder 100 m (328 pés).

Neste exemplo, todos 0s equipamentos estao conectados em topologia linear. Os inversores Kinetix 5500 incluem
conectividade de porta dupla; entretanto, se qualquer dispositivo se desconectar, todos os dispositivos abaixo daquele
dispositivo perderao a comunicagao. Os equipamentos sem canais duplos devem incluir o médulo 1783-ETAP ou estar
conectados a extremidade da linha.

Comunicacao linear Kinetix 5500

Rede de programagéo do controlador CompactLogix

Aplicagdo Logix
Designer

1585)-M8CBJM-0M3
(abo Ethernet de 0,3 m (1,0 pé)
para conexdes inversor-a-inversor.

1585J-M8CBIM-x
cabo Ethernet (blindado)

1734-AENTR POINT I/0™

Terminal de exibicdo Adaptador EtherNet/IP
PanelView™ Plus
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Neste exemplo, 0s equipamentos estdo conectados em topologia de anel. Se um equipamento no anel for desconectado, o
resto dos equipamentos continuam a se comunicar. Para que a topologia em anel funcione corretamente, é necessario um
supervisor de anel de nivel de dispositivo (por exemplo, o equipamento céd. cat. 1783 ETAP). DLR é um ODVA padréo.

Os equipamentos sem portas duplas devem incluir, por exemplo, o médulo 1783-ETAP.

Kinetix 5500 Comunicacao em anel

Rede de programagdo do controlador CompactLogix

il

7T —=E

|mEguEETgY)

Controlador CompactLogix 5370 Aplicacio Logix
Designer

I

¢|fF| Adaptador EtherNet/IP
1734-AENTR POINT I/0

1585J-M8CBIM-x
cabo Ethernet (blindado)

1585)-M8(BIM-0M3
(abo Ethernet de 0,3 m (1,0 pé)
para conexdes inversor-a-inversor.
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Servo-drives Kinetix 5500

Neste exemplo, os equipamentos estdo conectados em topologia estrela. Cada equipamento se conecta diretamente a chave.

Os inversores Kinetix 5500 tém portas duplas; portanto, a topologia linear € mantida de inversor a inversor, mas os inversores
Kinetix 5500 e outros equipamentos operam independentemente. A perda de um equipamento ndo tem impacto na operagao
dos outros equipamentos.

Kinetix 5500 Comunicacao em estrela

Rede de programagéo do controlador CompactLogix

Controlador CompactLogix 5370 Aplicacdo Logix
Designer

Sistema de servo-drives Kinetix 5500

1585)-M8CBIM-x
cabo Ethernet (blindado)

1585)-M8(BIM-OM3

Switch (abo Ethernet de 0,3 m (1,0 pé)
1783-BMS para conexdes inversor-a-inversor.
Stratix 5700™

Terminal de exibi¢do
PanelView Plus

Adaptador EtherNet/IP
: 1734-AENTR POINT 1/0
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Servo-drives Kinetix 5500

Configuragoes Safe Torque-off

Os servo-drives Kinetix 5500 estao disponiveis com conexdes safe torque-off fisicamente conectadas ou integradas na rede
EtherNet/IP. Estes exemplos ilustram as op¢des de configuragdo safe torque-off.

Configuracao de seguranca fisicamente conectada

Os inversores 2198-Hxxx-ERS usam o conector safe torque-off (STO) para conexdes de seguranca fisicamente conectadas em
cascata para inversor-a-inversor.

Configuracao Safe Torque-off (fisicamente conectada)

Controlador CompactLogix 5370,

= Controlador ControlLogix 1756-L7x ou

— Controlador de sequranga GuardLogix 1756-L7xS
S E (controlador CompactLogix 5370 mostrado)

Servo-drives 2198-Hxxx-ERS
(vista superior)

Aplicacdo Logix Designer
(versdo 21.0 ou posterior)

1585)-M8CBIM-x
Definigao de médulo (abo Ethernet (blindado)
configurada com
conexdo de somente
controle de movimento
(onectores
Safe Torque-off
1606-XLoor Dispositivo (ST0)
24\l alimentacdo de controle, de sequranca

entradas digitais e frenagem do motor
(fornecida pelo cliente)

Alimentacdo de entrada CA

Servo-drives 2198-Hxxx-ERS
(vista frontal)

Entradas digitais para sensores e grupo de controle  Se———f

—

Servo-motores

Kinetix VP

F

Médulo capacitor 2198-CAPMOD-1300
(componente opcional)
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Servo-drives Kinetix 5500

Configuracdes de seguranca integradas

O controlador de seguranca 1756-L7xS GuardLogix envia o comando de safe torque-off (STO) pela rede EtherNet/IP e o inversor
2198-Hxxx-ERS2 executa o comando STO.

Neste exemplo, um Unico controlador de seguranga GuardLogix faz conexdes de seguranga e de controle de movimento com
os inversores 2198-Hxxx-ERS2.

IMPORTANTE  Se for utilizado somente um controlador em uma aplicagdo com conexdes de seguranca e de controle de
movimento, ele deve ser um controlador de seguranca 1756-L7xS GuardLogix.

Configuracao de seguranca e controle de movimento (controlador tinico)

—— (Controlador de sequranca

1 GuardLogix 1756-L7x5
B30

AR

- Servo-drives 2198-HxxERS2
J (vista superior)

Aplicacdo Logix Designer
(versdo 24.0 ou posterior) 1585)-M8CBIM-x : T

cabo Ethernet (blindado)

Definicdo de modulo

configurada com e A mome  Adaptador EtherNet/IP
conexdo de sequranca o 1734-AENTR
e controle de - POINT Guard I/0 T
movimento L .
ﬁ Dispositivo de H
Switch L seguranga

1783-BMS

Stratix 5700
Servo-drives 2198-HxxxERS2

(vista frontal)

1606-XLxxx

24 \lcc alimentagdo de controle,
entradas digitais e frenagem do motor
(fornecida pelo cliente)

Alimentagdo de entrada CA

Entradas digitais para sensores e grupo de controle

--'.--.---.

Servi—i;r;(;itxo rve; ﬁ — Médulo capacitor 2198-CAPMOD-1300

(componente opcional)
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Servo-drives Kinetix 5500

Neste exemplo, um controlador de nao seguranga faz a conexao de somente controle de movimento e um controlador de
seguranca GuardlLogix separado faz a conexdo de somente seguranga com os inversores 2 198-Hxxx-ERS2.

IMPORTANTE Se dois controladores forem usados em uma aplicagdo com conexdes de somente segurancga e somente
controle de movimento, a conexdo de somente seguranca devem ser feita com um controlador de
seguranca 1756-L7xS GuardlLogix e a conexao de somente controle de movimento deve ser feita com um
controlador ControlLogix 1756-L7x ou CompactLogix 5370.

Configuracdo de seguranca e controle de movimento (controladores multiplos)

Controlador CompactLogix 5370 ou
controlador ControlLogix 1756-L7x
(controlador ControlLogix mostrado)

Programa de controle
de movimento
Definicao de modulo
configurada com conexdo de
somente controle de
movimento

Aplicagdo Logix Designer
(versdo 24.0 ou posterior)

—

Controlador GuardLogix 1756-L7xS

Programa de seguranca
Definicdo de médulo
configurada com conexdo
de somente sequranca

/

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

Switch

1783-BMS Dispositivo de
) sequranca
Stratix 5700 qurang
1606-XLxxx
1585J-M8CBIM-x 24 \lcc alimentagdo de controle,
(abo Ethernet (blindado) entradas digitais e frenagem do motor

(fornecida pelo cliente)

Alimentagdo de entrada CA

Servo-drives 2198-HxxxERS2
(vista superior)

Servo-drives 2198-HxxxERS2
(vista frontal)

Entradas digitais para sensores e grupo de controle e —

Servo-motores
Kinetix VP
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho de controle de
movimento rotativo

Estas familias de motor rotativo sdo compativeis com servo-drives Kinetix 5500.

Familia de motor rotativo Pagina
Motores de baixa inércia Kinetix VP (c6d. cat. VPL) 44
Motores de categoria alimenticia Kinetix VP (cod. cat. VPF) 47
Motores de ao inoxidavel Kinetix VP (cdd. cat. VPS) 50
Motores de baixa inércia MP-Series (cod. cat. MPL) 50
Motores de média inércia MP-Series (c6d. cat. MPM) 52
Motores de categoria alimenticia MP-Series (cdd. cat. MPF) 53
Motores de ao inoxidavel MP-Series (c6d. cat. MPS) 54

Para combinagdes de inversor Kinetix 5500 e motor Kinetix VP que incluem selecdo de cédigo de catdlogo de cabo e curvas de
torque/velocidade, consulte o Kinetix 5500 Drive Systems Design Guide, publicagdo GMC-RM009.

IMPORTANTE  Estas combinacdes de sistema néo incluem todas as combinagdes possiveis de motor/inversor.
Consulte o software Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. O download estd disponivel em
http//www.ab.rockwellautomation.com/motion-control/motion-analyzer-software.

Especificacoes de desempenho de motor céd. cat. VPL com inversores Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacao de classe de 200 V)

Cédigod Velocidade Corrente de Torque de Corrente de Torque de Saida Velocidade na
°t ,'Igo ed dassificada, max | travamento travamento travamentode | travamentode | classificada saida classificada | Inversores Kinetix 5500
;’0:0‘;9" 0 ! continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema | pico do sistema | de motor de motor (entrada CA de 240 V)
fpm A 0-pk Nern (Ib-pol) A 0-pk Nern (Ib-pol) KW (HP) pm
3,50 1,12(9,91) 2198-H003-ERSx
VPL-A0631E 4500 1,20 0,46 (4,0) 0,19(0,25) 4500
4,20 133 (12,0) 2198-H008-ERSY
VPL-A0631M 7200 192 0,46 (4,0) 6,48 133(12,0) 0,28(0,38) 7200 2198-H008-ERSx
VPL-A0632F 4800 2,55 0,93(8,0) 8,75 2,69 (24,0) 0,39(0,52) 4800 2198-H008-ERSx
VPL-A0633C 3000 2,50 1,27 (11,0) 8,75 4,09(36,0) 0,37(0,50) 3000 2198-H008-ERSx
8,80 2,87 (25,0) 2198-H008-ERSY
VPL-A0633F 4500 3,52 1,27 (11,0) 0,44(0,59) 4500
12,60 4,09 (36,0) 2198-H015-ERSY
8,80 2,20(19,0) 2198-H008-ERSY
VPL-A0751E 4800 2,90 1,01(9,0 0,50(0,67) 4800
9,12 2,27(20,0) 2198-H015-ERSY
VPL-A0752C 3300 3,80 1,61(14,0) 13,30 439(39,0) 0,49(0,66) 3300 2198-H015-ERSY
17,70 4,10(36,0) 2198-HO15-ERSY
VPL-A0752F 4800 4,90 1,61(14,0) 0,66 (0,88) 4800
18,90 4,39(39,0) 2198-H025-ERSx
17,70 6,55(58,0) 2198-H015-ERSY
VPL-A0753C 3300 4,09 2,16(19,0) 0,59(0,79) 3300
18,90 7,02 (62,0) 2198-H025-ERSx
17,70 5,13 (45,0) 2198-HO15-ERSx
VPL-A0753E 4600 6,12 2,28(20,0) 0,80 (1,07) 4600
25,34 7,35(65,0) 2198-H025-ERSx
3,22(28,0) 2198-H008-ERSY
VPL-AT001C 2800 3,61 1,93(17,0) 10,38 0,56 (0,75) 2800
3,78(33,0) 2198-H015-ERSY
3,31(29,0) 2198-H015-ERSY
VPL-AT001M 6500 715 1,95(17,0) 20,20 1,29(1,73) 6500
3,78(33,0) 2198-H025-ERSx
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacéao de classe de 200 V) (continua)

Cédiao d Velocidade Corrente de Torque de Corrente de Torque de Saida Velocidade na
°t,'|g° ed dassificada, max travamento travamento travamentode | travamentode | dassificada saida dassificada | Inversores Kinetix 5500
:ri:oio(:go 0 ! continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema | pico do sistema | de motor de motor (entrada CAde 240V)
fpm A0-pk Nem (Ib-pol) A0-pk Nem (Ib-pal) KW (HP) rom

6,80 (60,0) 2198-H015-ERSx
VPL-A1002C 3000 6,24 3,39(30,0) 2033 1,03(1,38) 3000

7,82 (69,0) 2198-H025-ERSx

6,77 (60,0) 2198-H025-ERSx
VPL-A1002F 5000 10,04 3,20(29,0) 3430 1,60 (2,14) 5000

7,82(69,0) 2198-H040-ERSx

9,76 (86,0) 2198-H015-ERSx
VPL-A1003C 2250 6,14 4,18 (37,0) 20,20 087(1,17) 2250

11,15(99,0) 2198-H025-ERSx

9,76 (86,0) 2198-H025-ERSx
VPL-A1003E 3750 9,58 4,18 (37,0) 2880 1,31(1,76) 3750

11,15(99,0) 2198-H040-ERSx

10,25 (90,0) 2198-H040-ERSx
VPL-A1003F 5500 15,62 4,18 (37,0) 50,0 1,90 (2,55) 5500

11,15(99,0) 2198-H070-ERSx

10,95 (96,0) 2198-H015-ERSx
VPL-A1152B 2150 6,17 5,10 (45,0) 21,19 1,02(1,37) 2150

13,12 (116) 2198-H025-ERSx

12,14 (107) 2198-H025-ERSx
VPL-AT152E 3300 10,60 5,08 (45,0) 32,10 1,47 (1,97) 3300

13,12 (116) 2198-H040-ERSx
VPL-AT152F 5000 13,56 4,70 (42,0) 45,80 13,12 (116) 2,16(2,90) 5000 2198-H040-ERSx

18,30 (162) 2198-H025-ERSx
VPL-A1153C 2300 8,88 6,55 (58,0) 330 1,35(1,81) 2300

20,33 (180) 2198-H040-ERSx

19,85 (175) 2198-H025-ERSx
VPL-A13038 1950 10,34 8,80(78,0) 31,0 1,61(2,16) 1950

20,72 (183) 2198-H040-ERSx

15,36 (136) 2198-H040-ERSx
VPL-A1303F 4000 18,60 7,75(69,0) 62,0 2,50(3,35) 4000

20,72 (183) 2198-H070-ERSx

25,03 (221) 2198-H025-ERSx
VPL-A1304A 1600 943 10,29 (91,0) 33,76 1,55 (2,08) 1600

2845(252) 2198-H040-ERSx

21,48 (190) 2198-H040-ERSx
VPL-A1304D 3000 18,40 10,20 (90,0) 58,0 2,60 (3,50) 3000

27,10 (240) 2198-H070-ERSx

28,50(252) 2198-H040-ERSx
VPL-A1306C 2000 14,78 13,38 (118) 55,83 2,13(2,80) 2000

34,62 (300) 2198-H070-ERSx

0s dados e curvas de especificacdo de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensao de linha classificada.
Para mais informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacao de classe de 400 V)

Codigod Velocidade Corrente de Torque de Corrente de Torque de Saida Velocidade na
°t ,'Igo % dassificada, max | (ravamento travamento travamentode | travamentode | dassificadade | saida dlassificada | Inversores Kinetix 5500
:;‘0:0‘:90 0 ! continua de sistema | continuo de sistema | pico de sistema | pico do sistema | motor de motor (entrada CA de 480 V)
fpm A 0-pk Nern (Ib-pol) A 0-pk Nern (Ib-pol) KW (HP) pm
3,50 1,12(10,0) 2198-H003-ERSx
VPL-B0631T 8000 1,20 0,46 (4,0) 0,31(0,42) 8000
4,20 133 (12,0) 2198-H008-ERSY
VPL-B0631U 8000 192 0,46 (4,0) 6,48 133(12,0) 0,31(0,42) 8000 2198-H008-ERSY
3,50 2,26(20,0) 2198-H003-ERSx
VPL-B0632F 4600 1,20 0,93(8,0) 0,37(0,50) 4600
4,20 2,69 (24,0) 2198-H008-ERSY
VPL-B0632T 8000 255 0,93 (8,0) 8,75 2,69 (24,0) 0,54(0,72) 8000 2198-H008-ERSY
VPL-B0633M 6700 250 1,27 (11,0) 8,75 4,09 (36,0) 0,57(0,76) 6500 2198-H008-ERSY
8,80 2,87(25,0) 2198-H008-ERSY
VPL-B0633T 8000 3,52 1,27 (11,0) 0,57 (0,76) 6500
12,60 4,09 (36,0) 2198-H015-ERSx
8,80 2,20(19,0) 2198-H008-ERSY
VPL-BO75TM 8000 2,90 1,01(9,0) 0,54(0,72) 8000
9,12 2,27(20,0) 2198-H015-ERSY
8,80 4,10(36,0) 2198-H008-ERSY
VPL-B0752E 4900 2,70 1,61(14,0) 0,67(0,90) 4900
9,45 4,39(39,0) 2198-H015-ERSx
VPL-B0752F 7000 3,80 1,61(14,0) 13,30 4,39(39,0) 0,80(1,07) 7000 2198-H015-ERSx
17,70 4,10(36,0) 2198-H015-ERSx
VPL-B0752M 8000 490 1,61(14,0) 0,81(1,09) 8000
18,90 4,39(39,0) 2198-H025-ERSx
VPL-B0753E 4500 3,80 2,28(20,0) 13,30 7,35 (65,0) 0,81(1,09) 4500 2198-H015-ERSY
17,70 6,55(58,0) 2198-HO15-ERSY
VPL-B0753F 6600 4,09 2,16(19,0) 0,65(0,87) 4500
18,90 7,02 (62,0) 2198-H025-ERSx
17,70 5,13 (45,0) 2198-H015-ERSx
VPL-B0753M 8000 6,12 2,28(20,0) 0,82 (1,10) 6000
25,34 7,35(65,0) 2198-H025-ERSx
3,22(28,0) 2198-H008-ERSY
VPL-B100TM 6000 3,61 1,93(17,0) 10,38 1,14(1,53) 6000
3,78(33,0) 2198-H015-ERSY
6,47 (57,0) 2198-H008-ERSY
VPL-B1002E 3300 3,44 3,39(30,0) 10,69 1,12(1,50) 3300
7,82(69,0) 2198-H015-ERSY
6,80 (60,0) 2198-H015-ERSY
VPL-B1002M 6000 6,24 339(30,0) 20,33 1,86 (2,49) 6000
7,82(69,0) 2198-H025-ERSx
9,29 (82,0) 2198-H008-ERSY
VPL-B1003C 2500 34 4,18(37,0) 10,61 0,96 (1,29) 2500
11,15(99,0) 2198-H015-ERSY
9,76 (86,0) 2198-H015-ERSY
VPL-B1003F 4750 6,14 4,18(37,0) 20,20 1,65(2,21) 4750
11,15(99,0) 2198-H025-ERSx
9,76 (86,0) 2198-H025-ERSx
VPL-B1003T 7000 9,58 4,18(37,0) 28,80 1,77 (2,37) 7000
11,15(99,0) 2198-H040-ERSx
10,80 (95,0) 2198-H008-ERSY
VPL-B1152C 2250 313 5,10 (45,0) 10,74 1,06 (1,42) 2250
13,12 (116) 2198-H015-ERSx
10,95 (97,0) 2198-HO15-ERSY
VPL-B1152F 4500 6,17 5,10 (45,0) 2119 1,40(1,83) 4000
13,12 (116) 2198-H025-ERSx
12,14 (107) 2198-H025-ERSx
VPL-B1152T 6500 10,81 5,08 (45,0) 32,10 2,29(3,07) 6500
13,12(116) 2198-H040-ERSx
16,85 (149) 2198-HO15-ERSY
VPL-B1153E 3200 613 6,55 (58,0) 21,33 1,75(235) 3200
20,33 (180) 2198-H025-ERSx
18,30 (162) 2198-H025-ERSx
VPL-B1153F 5000 8,88 6,55(58,0) 33,0 2,30(3,08) 5000
20,33 (180) 2198-H040-ERSx
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Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacéo de classe de 400 V) (continua)

Cédiao d Velocidade Corrente de Torque de Corrente de Torque de Saida Velocidade na
°t ,'|g° ed dassificada, max travamento travamento travamentode | travamentode | dassificadade | saida dlassificada | Inversores Kinetix 5500
:ri:oio(:go 0 ! continua de sistema | continuo de sistema | pico desistema | pico dosistema | motor de motor (entrada CA de 480 V)
fpm A0-pk Nem (Ib-pol) A0-pk Nem (Ib-pal) KW (HP) rom
19,83 (175) 2198-H015-ERSx
VPL-B1303C 2250 6,30 8,80(78,0) 18,47 1,83 (2,45) 2250
20,72 (183) 2198-H025-ERSx
19,85 (175) 2198-H025-ERSx
VPL-B1303F 4000 10,10 8,80(78,0) 310 282(3,78) 4000
20,72 (183) 2198-H040-ERSx
22,55(199) 2198-H015-ERSx
VPL-B1304C 2150 70 10,29 (91,0) 23 1,75(2,35) 2150
2845(252) 2198-H025-ERSx
25,03 (221) 2198-H025-ERSx
VPL-B1304E 3500 9,44 10,29 (91,0) 33,76 282(3,78) 3500
2845(252) 2198-H040-ERSx
31,21(276) 2198-H025-ERSx
VPL-B1306C 2500 10,80 13,38 (118) 3294 2,46 (3,30) 2500
34,62 (306) 2198-H040-ERSx
28,50(252) 2198-H040-ERSx
VPL-B1306F 4250 14,78 13,38 (118) 55,83 295(395) 4250
34,62 (306) 2198-H070-ERSx
21,68(192) 2198-H025-ERSx
VPL-B1651C 2750 10,21 11,50 (102) 29,29 232(3,1) 2750
22,45(199) 2198-H040-ERSx
18,02 (159) 2198-H040-ERSx
VPL-B1651F 4750 17,60 11,43 (101) 57,21 4,38 (5,87) 4750
22,45(199) 2198-H070-ERSx
44,78 (3%) 2198-H040-ERSx
VPL-B1652C 2700 16,0 19,40 (172) 49,88 4,18 (5,60) 2700
48,60 (430) 2198-H070-ERSx
VPL-B1652F 4000 18,60 17,60 (156) 60,00 48,60 (430) 4,77 (6,40) 4000 2198-H070-ERSx
4590 55,14 (488) 2198-H040-ERSx
VPL-B1653C 2300 17,75 25,76(228) 4,38 (5,87) 2300
55,60 66,70 (590) 2198-H070-ERSx
VPL-B1653D 3000 18,60 24,20(214) 68,00 67,80 (600) 5,50 (7,30) 3000 2198-H070-ERSx
45,90 65,38 (578) 2198-H040-ERSx
VPL-B1654B 1850 15,54 3297(292) 5,55 (7,44) 1850
55,75 79,30(702) 2198-H070-ERSx
VPL-B1654D 3000 2447 32,0(283) 81,30 75,30 (666) 7,16 (9,60) 3000 2198-H070-ERSx

0s dados e curvas de especificacdo de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensao de linha classificada.
Para mais informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho de motor cod. cat. VPF com inversores Kinetix 5500

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operac¢ao de classe de 200 V)

- Velocidade Corrente de Torque de Corrente de Torque de Saida Ve]ocidade na
(odigo de classificada travamento travamento travamentode | travamentode | classificada de saida | Kinetix 5500
talogo do . ’ . . . . N - " " dassificada de nversores Kinetix
:::otor max continua de sistema | continuo de sistema | pico desistema | pico dosistema | motor motor (entrada CA de 240V)
pm A 0-pk Nem (Ib-pol) A0-pk Nem (Ib-pol) kW (HP) fom
VPF-A0632F 4800 2,55 0,93 (8,0) 8,75 2,69(24,0) 0,36 (0,48) 4800 2198-H008-ERSx
VPF-A0633C 3000 2,50 1,27 (11,0) 8,75 4,09 (36,0) 0,37 (0,50) 3000 2198-H008-ERSx
8,380 2,87(25,0) 2198-H008-ERSx
VPF-A0633F 4500 352 1,27 (11,0) 0,47 (0,63) 4500
12,60 4,09 (36,0) 2198-H015-ERSx
VPF-A0752C 3300 3,80 1,61(14,0) 13,30 439(39,0) 0,49 (0,66) 3300 2198-H015-ERSx
17,70 4,10 (36,0) 2198-H015-ERSx
VPF-A0752E 4800 490 1,61(14,0) 0,63(0,84) 4800
18,90 439(39,0 2198-H025-ERSx
17,70 6,55(58,0) 2198-H015-ERSx
VPF-A0753C 3300 4,09 2,16 (19,0) 059(0,79) 3300
18,90 7,02 (62,0) 2198-H025-ERSx
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Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operac¢ao de classe de 200 V)

Cédigod Velocidade Corrente de Torque de Corrente de Torque de Saida llaeil:i);idade na
°t ,'Igo ed dassificada, travamento travamento travamentode | travamentode | dassificada de dassificada de Inversores Kinetix 5500
:nao:otl)'go 0 max continua de sistema | continuo de sistema | pico desistema | pico do sistema | motor motor (entrada CA de 240 V)
pm A0-pk Nem (Ib=pol) A0-pk Nem (Ib-pol) kW (HP) fpm

17,70 5,13 (45,0) 2198-HO15-ERSx
VPF-A0753E 4600 6,12 2,28(20,0) 0,76 (1,02) 4600

2534 7,35 (65,0) 2198-H025-ERSx

8,80 3,22(28,0) 2198-H008-ERSx
VPF-A1001C 2800 3,61 1,93 (17,0) 0,56 (0,75) 2800

10,38 3,78(33,0) 2198-H015-ERSx

17,70 331(29,0) 2198-HO15-ERSx
VPF-AT001M 6500 7,5 1,95(17,0) 1,29(1,73) 6500

20,20 3,78(33,0) 2198-H025-ERSx

17,70 6,80 (60,0) 2198-HO15-ERSx
VPF-A1002C 3000 6,24 339(30,0) 1,03(1,38) 3000

2033 7,82 (69,0) 2198-H025-ERSx

2830 6,77 (60,0) 2198-H025-ERSx
VPF-AT002F 5000 10,04 3,26(29,0) 1,60 (2,14) 5000

3430 7,82(69,0) 2198-H040-ERSx

17,70 9,76 (86,0) 2198-HO15-ERSx
VPF-A1003C 2250 6,14 4,18 (37,0) 0,83(1,11) 2250

20,20 11,15 (99,0) 2198-H025-ERSx

2830 9,76 (86,0) 2198-H025-ERSx
VPF-AT003E 3750 9,58 4,18 (37,0) 1,25(1,67) 3750

28,80 11,15 (99,0) 2198-H040-ERSx

45,90 10,25 (90,0) 2198-H040-ERSx
VPF-AT003F 5500 15,62 4,18 (37,0) 181(2,42) 5500

50,0 11,15 (99,0) 2198-H070-ERSx

2830 18,30 (162) 2198-H025-ERSx
VPF-A1153C 2300 8,88 6,50 (58,0) 1,16 (1,56) 2300

330 20,33 (180) 2198-H040-ERSx

2830 19,85 (175) 2198-H025-ERSx
VPF-A1303B 1950 10,34 8,80(78,0) 1,53 (2,05) 1950

31,0 20,72 (183) 2198-H040-ERSx

45,90 15,36 (136) 2198-H040-ERSx
VPF-AT303F 4000 18,60 7,75(69,0) 225(3,02) 4000

62,0 20,72 (183) 2198-H070-ERSx

2830 25,03 (221) 2198-H025-ERSx
VPF-AT304A 1600 943 10,29 (91,0) 1,47 (1,98) 1600

33,76 2845(252) 2198-H040-ERSx

45,90 21,48 (190) 2198-H040-ERSx
VPF-A1304D 3000 18,40 10,20 (90,0) 1,98 (2,65) 3000

58,0 27,10 (240) 2198-H070-ERSx

0s dados e curvas de especificacdo de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensao de linha classificada.
Para mais informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operac¢ao de classe de 400 V)

Cédiao d Velocidade Corrente de Torque de Corrente de Torque de Saida Velocidade na
ot ,'Igo ed dassificada, travamento travamento travamentode | travamentode | classificada de saida classificada | Inversores Kinetix 5500
:ri:o:o(:go 0 max continua de sistema | continuo de sistema | pico desistema | picodo sistema | motor de motor (entrada CA de 480V)
pm A0-pk Nem (Ib=pol) AO-pk Nem (Ib=pol) kW (HP) pm

3,50 2,26(20,0) 2198-H003-ERSx
VPF-B0632F 4600 1,20 0,93 (8,0) 0,34 (0,46) 4600

4,20 2,69 (24,0) 2198-H008-ERSx
VPF-B0632T 8000 2,55 0,93(8,0) 8,75 2,69(24,0) 0,41(0,55) 8000 2198-H008-ERSX
VPF-B0633M 6700 2,50 1,27 (11,0) 8,75 4,09 (36,0) 0,49 (0,66) 6700 2198-H008-ERSx

8,80 2,87(25,0) 2198-H008-ERSx
VPF-B0633T 8000 3,52 1,27 (11,0) 0,48 (0,64) 8000

12,60 4,09 (36,0) 2198-H015-ERSx

8,80 4,10(36,0) 2198-H008-ERSX
VPF-B0752E 4900 2,70 1,61(14,0) 0,64 (0,86) 4900

9,45 439 (39,0 2198-H015-ERSx
VPF-B0752F 7000 3,80 1,61(14,0) 13,30 439(39,0) 0,76 (1,02) 7000 2198-HOT5-ERSx
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacéo de classe de 400 V) (continua)

Cédiao d Velocidade Corrente de Torque de Corrente de Torque de Saida Velocidade na
°t ,'|g° ed dassificada, travamento travamento travamentode | travamentode | classificada de saida classificada | Inversores Kinetix 5500
:ri:oio(:go 0 méx continua de sistema | continuo de sistema | pico desistema | pico dosistema | motor de motor (entrada CA de 480 V)
pm A0-pk Nem (Ib+pol) AO-pk Nem (Ibepol) kW (HP) pm

17,70 4,10(36,0) 2198-H015-ERSx
VPF-BO752M 8000 490 1,61(14,0) 0,77(1,04) 8000

18,90 439(39,0) 2198-H025-ERSx
VPF-B0753E 4500 380 2,28(20,0) 13,30 7,35 (65,0) 0,77 (1,04) 4500 2198-H015-ERSx

17,70 6,55 (58,0) 2198-H015-ERSx
VPF-B0753F 6600 4,09 2,16 (19,0) 0,61(0,82) 6600

18,90 7,02 (62,0) 2198-H025-ERSx

17,70 5,13 (45,0) 2198-H015-ERSx
VPF-B0753M 8000 6,12 2,28(20,0) 0,78 (1,05 8000

2534 7,35(65,0) 2198-H025-ERSx

8,80 3,22(28,0) 2198-H008-ERSx
VPF-B1001M 6000 3,61 1,93 (17,0) 1,14(1,53) 6000

10,38 3,78(330) 2198-H015-ERSx

8,80 6,47 (57,0) 2198-H008-ERSx
VPF-B1002E 3300 344 339(30,0) 1,12(1,50) 3300

10,69 7,82 (69,0) 2198-H015-ERSx

17,70 6,80 (60,0) 2198-H015-ERSx
VPF-B1002M 6000 6,24 339(30,0) 1,86 (2,49) 6000

2033 7,82 (69,0) 2198-H025-ERSx

8,80 9,29 (82,0) 2198-H008-ERSx
VPF-B1003C 2500 341 4,18(37,0) 091(1,23) 2500

10,61 11,15(99,0) 2198-H015-ERSx

17,70 9,76 (86,0) 2198-H015-ERSx
VPF-B1003F 4750 6,14 418(37,0) 1,57 (2,10) 4750

20,20 11,15(99,0) 2198-H025-ERSx

2830 9,76 (86,0) 2198-H025-ERSx
VPF-B1003T 7000 9,58 4,18 (37,0) 1,68(2,25) 7000

28,80 11,15(99,0) 2198-H040-ERSx

17,70 16,85 (149) 2198-H015-ERSx
VPF-B1153E 3200 6,13 6,50(58,0) 1,40 (2,88) 3200

2133 20,33 (180) 2198-H025-ERSx

2830 18,30 (162) 2198-H025-ERSx
VPF-B1153F 5000 8,88 6,50(58,0) 2,49 (2,00) 5000

330 20,33 (180) 2198-H040-ERSx

17,70 19,83 (175) 2198-H015-ERSx
VPF-B1303C 2250 6,30 8,80(78,0) 1,74(2,33) 2250

18,47 20,72 (183) 2198-H025-ERSx

2830 19,85 (175) 2198-H025-ERSx
VPF-B1303F 4000 10,10 8,80(78,0) 2,54 (3,40) 4000

31,0 20,72 (183) 2198-H040-ERSx

17,70 22,55(199) 2198-H015-ERSx
VPF-B1304C 2150 70 10,29 (91,0) 1,49 (2,00) 2150

23 2845(252) 2198-H025-ERSx

2830 25,03 (221) 2198-H025-ERSx
VPF-B1304E 3500 9,44 10,29 (91,0) 240(3,21) 3500

33,76 2845(252) 2198-H040-ERSx

4590 44,78 (396) 2198-H040-ERSx
VPF-B1652C 2700 16,0 19,40 (172) 4,18 (5,60) 2700

49,88 48,60 (430) 2198-H070-ERSx

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensao de linha classificada.
Para mais informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Publicacao Rockwell Automation GMC-SGO0TX-PT-P — Junho de 2014 49



Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho de motor céd. cat. VPS com inversores Kinetix 5500

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacao de classe de 400 V)

Corrente de Torque de . .
- . Corrente de Torque de Saida Velocidade na
(od}go de Vequdade . travamento travamento travamentode | travamentode | classificadade | saida classificada "!"9'?0'95
catélogo do classificada, méx | continua de continuo de p - . - Kinetix 5500
’ ’ pico de sistema | pico do sistema | motor de motor
motor pm sistema sistema A 0-0k Ner (Ib-pol) KW (HP) o (entrada CA de 480 V)
A0-pk Nem (Ib=pol) P p p
17,7 17,9(158) 2198-H015-ERSx
VPS-B1304D 3000 71 8,1(72,0) 1,40 3000
260 27,1 (240) 2198-H025-ERSx
459 50,1 (443) 2198-H040-ERSx
VPS-B1653D 3000 17,0 21,0(186) 329 3000
68,0 67,8 (600) 2198-H070-ERSx

Os dados e curvas de especificado de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com o motor a 40 °C (104 °F) e o inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensao de linha classificada.
Para mais informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho de motor céd. cat. MPL com inversores Kinetix 5500

Estes motores exigem o kit conversor de realimentacdo 2198-H2DCK. Os motores MP-Series (classe de 200 V) exigem o kit
conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacao de classe de 200 V)

- . Corrente de Corrente de Torque de . .
(édigo de Velocidade " Torque de travamento . . Saida classificada Inversores
catslogo do dlassificada, max travamento continua | L L toma | travamentodepico | travamentodepico | oo Kinetix 5500
motor de sistema Nem (Ibepol) de sistema dosistema KW (HP) (entrada CA de 240V)
pm £ 0-pk m {lb-po A0-pk Nem (Ib-pol)
MPL-A1510V 8000 1,05 0,26(23) 3,40 0,77 (6,8) 0,16 2198-H003-ERSx
MPL-A1520U 7000 1,80 0,49 (43) 6,10 1,58(139) 027 2198-H008-ERSX
MPL-A1530U 7000 2,82 0,90 (8,0) 10,1 2,82(24.9) 039 2198-H015-ERSx
MPL-A210V 8000 3,09 0,55 (4,8) 10,2 152(13,4) 037 2198-H015-ERSX
MPL-A220T 6000 4,54 161(14.2) 15,5 4,74(419) 0,62 2198-H015-ERSx
MPL-A230P 5000 540 2,10(18,6) 23,0 8,2(73,0) 0,86 2198-H025-ERSx
8,80 3,44(304) 2198-H008-ERSX
MPL-A310F 3000 3,24 1,58(14,0) 0,46 —
9,30 3,61(319) 2198-H015-ERSX
MPL-A310P 5000 491 1,58 (14,0) 14,0 3610319 073 2198-H015-ERSX
MPL-A320H 3500 6,10 3,05(27,0) 19,3 7,91(70,0) 10 2198-H025-ERSx
283 7,60 (44,8) 2198-H025-ERSx
MPL-A320P 5000 9,00 3,05(27,0) 13 —_—
295 791(70,0) 2198-H040-ERSx
MPL-A330P 5000 120 4,18(37,0) 38,0 11,1(98,2) 18 2198-H040-ERSx
MPL-A420P 5000 129 4,79 (42,3) 46,0 13,6(119) 20 2198-H040-ERSx
MPL-A430H 3500 12,2 6,21(55,0) 45,0 19,8 (175) 18 2198-H040-ERSx
MPL-A430P 5000 16,80 599(52,9) 67,0 19,8 (175) 22 2198-H070-ERSx
MPL-A4530F 2800 13,40 8,36 (74,0) 42,0 203(179) 19 2198-H040-ERSx
MPL-A4530K 4000 19,50 8,13(719) 62,0 203 (179 25 2198-H070-ERSx
283 26,23 (232) 2198-H025-ERSx
MPL-A4540C 1500 9,55 10,30 (91,1) 15 —
29,0 27,1(239) 2198-H040-ERSx
459 22,09(199) 2198-H040-ERSx
MPL-A4540F 3000 18,40 10,19(90,1) 26 —
58,0 27,1(239) 2198-H070-ERSx
MPL-A4560F 3000 22,0 14,1(125) 66,0 34,4 (305) 30 2198-H070-ERSx
MPL-A520K 4000 15,0 10,77 (95,2) 05,0 24,2(214) 35 2198-H070-ERSx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operac¢ao de classe de 400 V)

- . Corrente de Corrente de Torque de . .
f:tdi;ﬁ)o :l)ed o YI:Isosci;?;c:ii max travamento continua Igm::':u:edtg‘;':;:to travamento de pico | travamento de pico (Sizldmaoﬂ)arsnﬁcada Inversores Kinetix 5500
motorg d de sistema N (b-po) de sistema do sistema KW (HP) (entrada CA de 480 V)
fpm A0-pk M (1b-po A0-pk Nem (Ib-pal)
MPL-B1510V 8000 0,95 0,26(23) 3,10 0,77 (6,8) 0,16 2198-H003-ERSx
MPL-B1520U 7000 1,80 0,49 (43) 6,10 1,58(13,9) 0,27 2198-H008-ERSx
MPL-B1530U 7000 20 0,90 (8,0 7,20 2,82(249) 0,39 2198-H008-ERSx
MPL-B210V 8000 1,75 0,55 (4,9) 5,80 1,52(134) 037 2198-H008-ERSx
8,80 3,67 (325 2198-H008-ERSx
MPL-B220T 6000 3,30 1,61(14,2) 0,62
13 474(419) 2198-H015-ERSx
8,80 6,39 (56,6) 2198-H008-ERSx
MPL-B230P 5000 2,60 2,10(18,6) 0,86
13 8,20 (73,0) 2198-H015-ERSx
MPL-B310P 5000 24 16 (14,1) 7,10 3632 0,77 2198-H008-ERSx
MPL-B320P 5000 45 3,10(27) 14,0 8,2(72,5) 15 2198-H015-ERSx
17,7 10,4 (92,0) 2198-H015-ERSx
MPL-B330P 5000 6,1 4,18(37) 18
19,0 11,1(9) 2198-H025-ERSx
17,7 11,3 (100) 2198-H015-ERSx
MPL-B420P 5000 63 4,74(42) 19
220 13,5(119) 2198-H025-ERSx
283 17,6 (156) 2198-H025-ERSx
MPL-B430P 5000 92 6,55 (58) 22
320 19,8 (175) 2198-H040-ERSx
17,7 17,7 (157) 2198-H015-ERSx
MPL-B4530F 3000 6,7 8,36 (74) 21
210 20,3 (180) 2198-H025-ERSx
283 18,7 (166) 2198-H025-ERSx
MPL-B4530K 4000 99 8,25 (73) 26
310 203 (179) 2198-H040-ERSx
283 26,2 (232) 2198-H025-ERSx
MPL-B4540F 3000 9,1 10,20 (90) 26
290 27,1(240) 2198-H040-ERSx
13 13,85(123) 283 28,4 (251) 2198-H025-ERSx
MPL-B4560F 3000 3.2
18 14,0 (124) 36,0 34,4 (304) 2198-H040-ERSx
13 10,4 (92) 283 20,6 (182) 2198-H025-ERSx
MPL-B520K 4000 35
115 10,7 (95) 330 23,2(205) 2198-H040-ERSx
MPL-B540D 2000 10,5 194(172) 230 41,0 (362) 34 2198-H025-ERSx
MPL-B540K 4000 204 19,4 (171) 60,0 48,6 (430) 54 2198-H070-ERSx
MPL-B560F 3000 20,6 26,8 (237) 68,0 67,8 (600) 55 2198-H070-ERSx
MPL-B580F 3000 26,0 34,0 (300) 813 78,9 (698) 7,1 2198-H070-ERSx
MPL-B580) 3800 320 34,0 (301) 813 71,52 (633) 79 2198-H070-ERSx
MPL-B640F 3000 320 36,7 (325) 65,0 72,3 (640) 6,1 2198-H070-ERSx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informacdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho de motor céd. cat. MPM com inversores Kinetix 5500

Estes motores exigem o kit conversor de realimentacdo 2198-H2DCK. Os motores MP-Series (classe de 200 V) exigem o kit
conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacao de classe de 200 V)

Velodi- Velodi- Corrente de Corrente de Torque de . .
C6digo de catdlogodo | dade, dade, travamento continua Ig:g:': u?)edgz‘i’;?ne\:m travamento de travamento de zzldmaoﬂfrss'ﬁ(ada :('T"e?orsessoo
motor base max de sistema e (1b-pol pico de sistema pico do sistema W (;::r::ia (Ade240V)
m m A0-pk -m (Ib-pol) A0-pk Nem (Ib-pol)
283 6,2 (549) 2198-H025-ERSx
MPM-A1151M 4500 6000 7,65 23(203) 0,90
30,5 6,6 (58,4) 2198-H040-ERSx
11,30 44(389) 283 9,4(83,2) 2198-H025-ERSx
MPM-AT152F 3000 5000 140
11,93 4,7 (41,6) 448 13,5(119) 2198-H040-ERSx
459 15,3 (135) 2198-H040-ERSx
MPM-AT153F 3000 5000 16,18 6,5(57,5) 1,45
04,5 19,8 (175) 2198-H070-ERSx
459 12,7 (112) 2198-H040-ERSx
MPM-A1302F 3000 4500 17,28 6,6 (58,4) 1,65
50,2 13,5(119) 2198-H070-ERSx
459 18,6 (165) 2198-H040-ERSx
MPM-A1304F 3000 4000 19,65 9,3(82,0) 2,20
483 19,3 (171) 2198-H070-ERSx
MPM-A1651F 3000 5000 30,96 10,7 (94,7) 738 20,5(181) 2,50 2198-H070-ERSx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informacdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacao de classe de 400 V)

Veloci- Veloci- Corrente de Corrente de Torque de . .
(6digo de catdlogodo | dade, dade, travamento continua Ig;‘l?:u(iedtg‘il;?;:m travamento de travamento de (Si:'::oﬂ;ss'ﬁ(ada :(r!ve?orsessoo
motor base max de sistema Nem (bepal) pico de sistema pico do sistema W (e:::r:((ia CA de 480V)
m m A0-pk m {0-po A0-pk Nem (Ib-pol)

88 6,0 (53,1) 2198-H008-ERSx
MPM-B1151F 3000 5000 2,71 23(203) 0,75

99 6,6 (58,0) 2198-HO15-ERSx

17,7 53(46,9) 2198-H015-ERSx
MPM-B1151T 6000 7000 5,62 23(203) 0,90

20,5 59(522) 2198-H025-ERSx
MPM-B1152C 1500 3000 3,61 50 (44,2) 124 13,5(119) 1,20 2198-H015-ERSx

17,7 11,7 (103) 2198-HO015-ERSx
MPM-B1152F 3000 5200 6,17 50(442) 1,40

21 13,5(119) 2198-H025-ERSx

283 10,7 (94,7) 2198-H025-ERSx
MPM-B1152T 6000 7000 11,02 50(442) 1,40

379 13,5(119) 2198-H040-ERSx

17,7 16,9 (149) 2198-HO15-ERSx
MPM-B1153E 2250 3500 6,21 6,5(57,5) 1,40

216 19,8 (175) 2198-H025-ERSx

283 17,9 (158) 2198-H025-ERSx
MPM-B1153F 3000 5500 9,20 6,5(57,5) 1,40

320 19,8 (175) 2198-H040-ERSx

45,9 14,8 (131) 2198-H040-ERSx
MPM-B1153T 6000 7000 15,95 6,5(57,5) 145

55,5 16,5(146) 2198-H070-ERSx
MPM-B1302F 3000 4500 8,57 6,6 (584) 22,1 13,5(119) 1,65 2198-H025-ERSx
MPM-B1302M 4500 6000 12,57 6,6 (58,4) 324 13,5(119) 1,65 2198-H040-ERSx
MPM-B1302T 6000 7000 16,83 6,7 (59,3) 434 13,5(119) 1,65 2198-H040-ERSx

17,7 22,8 (202) 2198-H015-ERSx
MPM-B1304C 1500 2750 7,00 10,3(91,1) 2,00 |

215 27,1(240) 2198-H025-ERSx
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacéo de classe de 400 V) (continua)

Veloci- Veloci- Corrente de Corrente de Torque de . .
(6digo de catdlogodo | dade, dade, travamento continua Ig:ﬂ:'ne u?)edterz‘i’sat?r::to travamento de travamento de (Sizldmaoiloarsmﬁcada :(r]ve?orsesso 0
motor base méx de sistema e (bepal) pico de sistema pico do sistema W ((;::ran((ia CA de 480V)
om rom A0-pk M 1b-po A0O-pk Nem (lb=pol)

283 23,4 (207) 2198-H025-ERSx
MPM-B1304E 2250 4000 10,75 10,2(90,3) 2,20

34,2 27,1(240) 2198-H040-ERSx
MPM-B1304M 4500 6000 19,02 10,4(92,0) 60,6 27,1(240) 2,20 2198-H070-ERSx

283 22,7(201) 2198-H025-ERSx
MPM-B1651C 1500 3500 10,21 11,4(101) 2,50 |

292 23,2(205) 2198-H040-ERSx

459 21,9(194) 2198-H040-ERSx
MPM-B1651F 3000 5000 17,75 11,4 (101) 2,50 |

509 23,2(205) 2198-H070-ERSx
MPM-B165TM 4500 5000 2,46 11,4 (101) 56,8 23,2 (205) 2,50 2198-H070-ERSx
MPM-B1652C 1500 2500 11,51 16,0 (142) 336 40,0 (354) 3,80 2198-H040-ERSx
MPM-B1652E 2250 3500 20,94 21,1(187) 60,5 48,0 (425) 430 2198-H070-ERSx
MPM-B1652F 3000 4500 2874 21,1(187) 84,1 48,0 (425) 430 2198-H070-ERSx
MPM-B1653C 1500 2500 20,05 26,7 (236) 59,2 67,8 (600) 4,60 2198-H070-ERSx
MPM-B1653E 2250 3500 27,00 26,8 (237) 729 62,0 (549) 510 2198-H070-ERSx
MPM-B2152C 1500 2500 27,40 36,7 (329) 55,4 72,3 (640) 5,60 2198-H070-ERSx
MPM-B21538 1250 2000 24,06 48,0 (425) 60,0 101,1(895) 6,80 2198-H070-ERSx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho de motor céd. cat. MPF com inversores Kinetix 5500

Estes motores exigem o kit conversor de realimentacdo 2198-H2DCK. Os motores MP-Series (classe de 200 V) exigem o kit

conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (classe de 200 V)

- . Corrente de Corrente de Torque de . e
Cédigo de Velocidade . Torque de travamento . . Saida classificada | Inversores
catdlogo do dlassificada, max travamento continua | (ontinug de sistema | U2Vamentodepico | travamentodepico | 4o oo Kinetix 5500
motor de sistema N (Iepal) de sistema do sistema KW (HP) (entrada CA de 240 V)
pm A 0-pk -m (1D-po A0-pk Nem (Ib-pol)
MPF-A310P 5000 4,50 1,58 (14,0) 140 3,61(319) 073 2198-H015-ERSx
17,7 733 (649) 2198-H015-ERSx
MPF-A320H 3500 6,10 3,05(27,0) 10
193 791(70,0) 2198-H025-ERSx
283 759(67,2) 2198-H025-ERSx
MPF-A320P 5000 9,00 3,05(27,0) 13
295 791(70,0) 2198-H040-ERSx
MPF-A330P 5000 12,0 3,85(340) 380 10,32(91,2) 1,6 2198-H040-ERSx
MPF-A430H 3500 12,2 6,21(55,0) 450 19,82 (175) 18 2198-HO40-ERSx
459 14,4 (127) 2198-H040-ERSx
MPF-A430P 5000 16,80 5,94 (525) 19
67,0 19,80 (175) 2198-H070-ERSx
MPF-A4530K 4000 19,50 8,08 (71,4) 62,0 2030(179) 23 2198-H070-ERSx
459 22,09(195) 2198-H040-ERSx
MPF-A4540F 3000 18,40 10,15 (89,7) 25 —
580 27,10(239) 2198-H070-ERSx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operac¢ao de classe de 400 V)

- . Corrente de Torque de , e
(6digo de Velocidade Corrente detravamento | Torque de travamento | .~ - pico | travamento de pico Saida classificada Inversores
catalogo do dlassificada, max continua de sistema continuo de sistema N N de motor Kinetix 5500
motor A0-pk Nem (Ib=pol) de sistema dosistema KW (HP) (entrada CA de 480V)
fpm P M (1b-po A0-pk Nem (1b-pol)
MPF-B310P 5000 230 1,60 (14) 7,10 36(32) 0,77 2198-H008-ERSx
MPF-B320P 5000 4,24 3,10(27) 14,0 7,8(69) 15 2198-HO15-ERSx
17,7 10,4 (92,0) 2198-HO15-ERSx
MPF-B330P 5000 570 4,18 (37) 16
19,0 11,1(98) 2198-H025-ERSx
283 17,6 (156) 2198-H025-ERSx
MPF-B430P 5000 9,20 6,55 (58) 20
320 19,8 (175) 2198-H040-ERSx
283 18,7 (165) 2198-H025-ERSx
MPF-B4530K 4000 9,90 8,25(73) 24
31,0 20,3(179) 2198-HO40-ERSx
283 26,2(232) 2198-H025-ERSx
MPF-B4540F 3000 9,10 10,20 (90) 25
29,0 27,1(240) 2198-HO40-ERSx
MPF-B540K 4000 20,5 194(171) 60,0 48,6 (430) 41 2198-H070-ERSx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacbes de desempenho de motor c6d. cat. MPS com inversores Kinetix 5500

Estes motores exigem o kit conversor de realimentacdo 2198-H2DCK. Os motores MP-Series (classe de 200 V) exigem o kit
conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Especificacées de desempenho do motor céd. cat. MPS com inversores Kinetix 5500 (operacao de classe de 200 V)

- . Corrente de Corrente de Torque de . o
fotdjlgo ded ‘cllealfsci#;t mix travamento continua Igm?:uiedtems;,;:];gm travamento de pico | travamento de pico 'S:;(tiirclasmflcada de Inversores Kinetix 5500
;o:o?_g" 0 ' de sistema Nem (Ipol) de sistema do sistema KW (HP) (entrada CA de 240V)
pm A0-pk “m {{0-po A0-pk Nem (Ib-pol)

283 8,79(77,8) 2198-H025-ERSx
MPS-A330P 5000 9,80 3,60 (32,0) 13

380 11,10(98,2) 2198-H040-ERSx

459 22,84(202) 2198-H040-ERSx
MPS-A4540F 3000 144 8,1(72) 14

56,0 27,1(240) 2198-H070-ERSx

Especificacdes de desempenho do motor céd. cat. MPS com inversores Kinetix 5500 (operacao de classe de 400 V)

- : Corrente de Corrente de Torque de . .
fotdjlgo ded \cllglso:i#;t méx travamento continua Igm:.':uiedgzmg]:‘:m travamento de pico | travamento de pico ?na:tigrclassmcada de Inversores Kinetix 5500
r:o:ot:go 0 ’ de sistema N (Ib-p0) de sistema do sistema KW (HP) (entrada CA de 480 V)
fpm A0-pk “m {[b-po A0-pk Nem (Ib-pal)

17,7 10,5(92,9) 2198-H015-ERSx
MPS-B330P 5000 49 3,60(32) 13

19,0 11,0097,2) 2198-H025-ERSx

17,7 19,2 (170) 2198-H015-ERSx
MPS-B4540F 3000 71 8,1(72) 14

26,0 27,1 (240) 2198-H025-ERSx

459 49,7 (440) 2198-H040-ERSx
MPS-BS60F 3000 17,0 21,5(190) 35

68,0 67,8 (600) 2198-H070-ERSx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho de controle de
movimento linear

Estas familias de motor linear séo compativeis com servo-drives Kinetix 5500.

Familia de controle de movimento linear Pagina
Impulsores lineares integrados LDAT-Series 55
Etapas lineares integradas de MP-Series (cdd. cat. MPAS, parafuso esférico) 62
Cilindros elétricos MP-Series (cdd. cat. MPAR) 63
Cilindros elétricos para aplicacao pesada MP-Series (c6d. cat. MPAI) 64

Para combinacdes de sistema de acionamento Kinetix 5500 que incluem selecéo de cddigo de catélogo de cabo e curvas de
forga/velocidade, consulte o Kinetix 5500 Drive Systems Design Guide, publicagdo GMC-RMOQQ9.

IMPORTANTE  Estas combinagdes de sistema nao incluem todas as combinagdes possiveis de atuador/inversor.
Consulte o software Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. O download esté disponivel em

http//www.ab.rockwellautomation.com/motion-control/motion-analyzer-software.

Especificacoes de desempenho de LDAT-Series com inversores Kinetix 5500

Estes atuadores exigem o kit conversor de realimentagdo 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe de 200 V e impulsores lineares de frame 30

. . Corrente de Forca de . .
Impulsor linear ‘2’51)0\‘,'(‘?“' max fg;rt?:;: ?fe tsf;::nl?:nto Eg'rli?nctl: t(;zvsai:t]:rl:\t: travamento de travamento de gg:;i\a; cﬂasslflcada Kinetix 5500
Cddigo de catalogo pico de sistema pico de sistema (entrada CAde 240V)
m/s A0-pk N (Ib) kW
A0-pk N (Ib)

| DAT-5031010-DDx 24 0,20
L DAT-5031020-DDx 31 0,25

48 81(18) 12,2 168 (38) 2198-H015-ERSx
[ DAT-5031030-DDx 35 0,29
L DAT-5031040-DDx 38 0,31
| DAT-5032010-DDx 31 0,44
L DAT-5032020-DDx 41 0,52

74 243 2198-H025-ERSx
| DAT-5032030-DDx 4,7 0,59
L DAT-5032040-DDx 50 0,63

126(28) 336 (76)

| DAT-5032010-EDx 31 0,40
L DAT-5032020-EDx 4] 0,47

37 12,2 2198-H015-ERSx
| DAT-5032030-EDx 4,7 0,52
L DAT-5032040-EDx 50 0,55
| DAT-5033010-DDx 35 0,67
L DAT-5033020-DDx 4,7 0,88

m1 36,5 2198-H040-ERSx
| DAT-5033030-DDx

50 0,95
| DAT-5033040-DDx
190 (43) 504 (113)

| DAT-5033010-EDx 35 0,55
| DAT-5033020-EDx

37 12,2 2198-H015-ERSx
[ DAT-5033030-EDx 44 0,65
| DAT-5033040-EDx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe de 200 V e impulsor linear de frame 50

. . Corrente de Forcade . .
iy | Youde | Ctedevanent | foe oot | oamenode | roamenode | S8R | iy 50
Cddigo de catdlogo pico de sistema pico de sistema (entrada CAde 240V)
m/s A0-pk N (Ib) kW
A0-pk N (Ib)

LDAT-S051010-DDx 28 031
L DAT-5051020-DDx 37 038
L DAT-5051030-DDx 41 3,1 119 (27) 114 363(82) 0,42 2198-H015-ERSx
L DAT-5051040-DDx 44 0,44
L DAT-5051050-DDx 47 0,46
L DAT-5052010-DDx 37 0,79
| DAT-5052020-DDx 48 097
L DAT-5052030-DDx 6,2 22,7 2198-H025-ERSx
| DAT-5052040-DDx 5,00 251(56) 727 (163) 1,01
L DAT-5052050-DDx
| DAT-5052010-EDx
a 26 3,1 114 0,50 2198-H015-ERSX
| DAT-5052050-EDx
L DAT-5053010-DDx 41 131
| DAT-5053020-DDx 50 1,53

94 342 2198-H040-ERSx
L DAT-5053030-DDx
a 50 378(85) 1093 (246) 1,53
| DAT-5053050-DDx
L DAT-5053010-EDx
a 17 3,1 114 047 2198-H015-ERSx
| DAT-5053050-EDx
LDAT-5054010-DDx 44 187
| DAT-5054020-DDx 124 455 2198-H040-ERSx
a 50 2,05
| DAT-5054050-DDx 509 (114) 1453 (327)
| DAT-5054010-EDx
a 26 6,2 22,7 1,02 2198-H025-ERSx
| DAT-5054050-EDx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe de 200 V e impulsores lineares de frame 70

. < Corrente de Forca de . .
Impulsor linear \2"3’:;’\"'(‘:]3“' max Egr’lft?::i ﬂ*‘é tsrig:nl?:nto Eg[r]i?nduz t(;z\lsi:;l:::‘t: travamento de travamento de ggl(;i‘i;(t:assmcada Kinetix 5500
Codigo de catalogo pico de sistema pico de sistema (entrada CA de 240V)
m/s A0-pk N (Ib) 0- kw
pk N (Ib)

| DAT-5072010-DDx
a 35 6,0 22,0 1,03 2198-H025-ERSx
L DAT-5072070-DDx

364(82) 1055 (237)
LDAT-5072010-EDx
a 17 3,0 11,0 0,47 2198-H015-ERSx
| DAT-5072070-EDx
LDAT-5073010-DDx
a 35 9,0 328 1,57 2198-H040-ERSx
LDAT-S073070-DDx

554(125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EDx
a 12 30 109 041 2198-HO15-ERSx
LDAT-5073070-EDx
LDAT-5074010-DDx
a 35 119 435 2,08 2198-H040-ERSx
LDAT-5074070-DDx

730 (164) 2088 (469)
LDAT-S074010-EDx
a 18 6,0 2,7 0,95 2198-H025-ERSx
LDAT-5074070-EDx
LDAT-5076010-DDx
a 35 18,2 06,4 317 2198-H070-ERSx
LDAT-5076070-DDx

1122 (252) 3189 (717)
LDAT-5076010-EDx
a 18 91 33,2 1,45 2198-H040-ERSx

LDAT-5076070-EDx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificagbes de desempenho com operacéo de inversor de classe de 200 V e impulsores lineares de frame 100

. ‘ Corrente de Forca de . .
Impulsor linear g;:;’;'gade’ max Eg:lrt?:lt; ((ii: ter:::I:I" : nto Eg;gt?ntt(;z‘?i;:ee;t: travamento de travamento de gg:;is ccalasﬂflcada Kinetix 5500
Cddigo de catélogo pico de sistema pico de sistema (entrada CA de 240V)
m/s A0-pk N (Ib) A0- kW
pk N (Ib)

L DAT-5102010-DDx
a 26 57 210 0,9 2198-H025-ERSx
L DAT-5102090-DDx

456 (103) 1289 (290)
[ DAT-5102010-EDx
a 13 29 10,5 0,42 2198-H015-ERSx
L DAT-5102090-EDx
L DAT-5103010-DDx
a 2,7 8,6 315 1935 (435) 147 2198-H040-ERSx
L DAT-5103090-DDx

702 (158)
L DAT-5103010-EDx
a 09 29 105 1388 (312) 0,30 2198-H015-ERSx
[ DAT-5103090-EDx
LDAT-5104010-DDx
a 2,7 1n5 42,0 2,07 2198-H040-ERSx
LDAT-5104090-DDx

929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104010-EDx
a 13 57 210 0,86 2198-H025-ERSx
LDAT-5104090-EDx
LDAT-5106010-DDx
a 2,7 173 63,0 2,94 2198-H070-ERSx
LDAT-5106090-DDx

1403 (315) 3871(870)
LDAT-S106010-EDx
a 13 8,6 315 1,28 2198-H040-ERSx

LDAT-5106090-EDx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informacdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificagoes de desempenho com operacao de inversor de classe de 200 V e impulsores lineares de frame 150

. . Corrente de Forca de , e
i | Yot it | orentdetianent | st iinerts | amentoge | tmamentode | SRS | oty
Cddigo de catalogo pico de sistema pico de sistema (entrada CA de 240V)
m/s A 0-pk N (Ib) 0- kw
pk N (Ib)

LDAT-5152010-DDx
a 18 53 19,5 1799 (404) 0,87 2198-H025-ERSx
LDAT-5152090-DDx

643 (145)
LDAT-5152010-EDx
a 09 2,7 98 1679 (377) 0,34 2198-HOT5-ERSx
LDAT-5152090-EDx
LDAT-5153010-DDx
a 18 8,0 978 (220) 291 2680 (602) 133 2198-H040-ERSx
LDAT-5153090-DDx
LDAT-5154010-DDx
a 18 10,7 39,1 3597 (809) 1,78 2198-H040-ERSx
LDAT-S154090-DDx

1306 (294)
LDAT-S154010-EDx
a 09 53 19,5 3383 (761) 0,70 2198-H025-ERSx
LDAT-S154090-EDx
LDAT-S156010-DDx
a 18 16,3 594 5469 (1229) 2,71 2198-H070-ERSx
LDAT-5156090-DDx

1997 (449)
LDAT-5156010-EDx
a 09 8,1 19,8 5110 (1149) 1,05 2198-H025-ERSx
LDAT-S156090-EDx

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe de 400 V e impulsores lineares de frame 30

. . Corrente de Forca de . .
Impulsor linear Xgloo‘cllcdaade, max Eg;rt?:;: (:qee ts::;':"'? : nto Eg:ft?nizt(:zv;;':::]? travamento de travamento de iggi‘a; cc;assmcada Kinetix 5500
(Cddigo de catélogo pico de sistema pico de sistema (entrada CA de 480 V)
m/s A0-pk N (Ib) kw
A0-pk N (Ib)
LDAT-S031010-DDx 24 0,20
LDAT-5031020-DDx 31 0,25
48 81(18) 12,2 168 (38) 2198-H015-ERSx
LDAT-S031030-DDx 35 0,29
LDAT-S031040-DDx 38 031
LDAT-5032010-DDx 31 0,40
LDAT-5032020-DDx 41 0,52
74 243 2198-H025-ERSx
LDAT-5032030-DDx 47 0,59
LDAT-5032040-DDx 50 0,63
126 (28) 336(76)
LDAT-5032010-EDx 31 0,40
LDAT-5032020-EDx 41 0,52
37 12,2 2198-H015-ERSx
LDAT-5032030-EDx 47 0,59
LDAT-5032040-EDx 50 0,63
LDAT-5033010-DDx 35 0,67
LDAT-5033020-DDx 47 0,88
111 36,5 2198-H040-ERSx
LDAT-S033030-DDx
50 0,95
LDAT-5033040-DDx
190 (43) 504 (113)
LDAT-S033010-EDx 35 0,67
LDAT-5033020-EDx 47 0,87
37 12,2 2198-H015-ERSX
LDAT-S033030-EDx
50 091
LDAT-S033040-EDx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe de 400 V e impulsores lineares de frame 50

. . Corrente de Forcade . .
Impulsor linear Xg:;’\cl'(‘;ader max fg:lft*l’;::: ?12 E:z;’:r:]“:nto Eg:ft?n(:; tézvsai?t]:;? travamento de travamento de izlod‘e;(c;asﬂﬁcada Kinetix 5500
Codigo de catalogo pico de sistema pico de sistema (entrada CA de 480 V)
m/s A0-pk N (Ib) kw
A0-pk N (Ib)
[ DAT-5051010-DDx 28 0,34
| DAT-5051020-DDx 3,7 0,43
[ DAT-5051030-DDx 4 31 119(27) 114 363 (82) 0,49 2198-H015-ERSx
| DAT-5051040-DDx 44 0,53
[ DAT-5051050-DDx 4,7 0,55
[ DAT-5052010-DDx 3,7 0,92
| DAT-5052020-DDx 438 1,20
LDAT-5052030-DDx 6,2 22,7 2198-H025-ERSx
| DAT-5052040-DDx 50 1,24
LDAT-5052050-DDx
251 (56) 727 (163)
| DAT-5052010-EDx 3,7 0,80
L DAT-5052020-EDx 46 0,98
| DAT-5052030-EDx 31 114 2198-H015-ERSx
L DAT-5052040-EDx 46 1,02
LDAT-5052050-EDx
LDAT-5053010-DDx 41 1,56
LDAT-5053020-DDx
—_— 94 34,2 2198-H040-ERSx
LDAT-5053030-DDx 50 1,87
a 378 (85) 1093 (246)
LDAT-5053050-DDx
LDAT-5053010-EDx
a 35 31 114 1,04 2198-H015-ERSx
LDAT-5053050-EDx
| DAT-5054010-DDx 44 2,26
| DAT-5054020-DDx 124 45,5 2198-H040-ERSx
a 5,00 2,53
LDAT-5054050-DDx
509 (114) 1453 (327)
LDAT-5054010-EDx 44 1,87
LDAT-5054020-EDx 6,2 22,7 2198-H025-ERSx
a 50 2,05
L DAT-5054050-EDx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe de 400 V e impulsores lineares de frame 70

. . Corrente de Forca de ; .
Impulsor linear Xz:;)\cllciade' max Egr’lﬁ::i ?fé tsrig:::nm Ez;;t?nt:lt; t(;?)vsai:t]:r::: travamentode | travamento de iz:;i\i;(ﬂasmﬁcada Kinetix 5500
Codigo de catalogo pico de sistema pico de sistema (entrada CA de 480 V)
m/s A0-pk N (Ib) kw
A0-pk N (Ib)

LDAT-5072010-DDx 39 137
LDAT-5072020-DDx

6,0 22,0 2198-H025-ERSx
LDAT-S072030-DDx 50 1,64
a
LDAT-5072070-DDx 364 (82) 1055 (237)
LDAT-5072010-EDx
LDAT-5072020-EDx 35 30 11,0 1,03 2198-HO15-ERSY
a
LDAT-5072070-EDx
LDAT-S073010-DDx 44 2,27
LDAT-5073020-DDx 9,0 328 2198-H040-ERSx
a 50 2,50
LDAT-5073070-DDx 554(125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EDx
a 24 30 109 1,01 2198-H015-ERSx
LDAT-5073070-EDx
LDAT-5074010-DDx 4,7 315
LDAT-5074020-DDx 119 43,5 2198-H040-ERSx
a 50 3,30
LDAT-S074070-DDx 730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EDx
a 35 6,0 20,7 2,08 2198-H025-ERSx
LDAT-5074070-EDx
LDAT-5076010-DDx
LDAT-5076020-DDx 50 18,2 06,4 5,02 2198-H070-ERSx
a
LDAT-5076070-DDx 1122 (252) 3189(717)
LDAT-S076010-EDx
a 35 91 33,2 318 2198-H040-ERSx
LDAT-S076070-EDx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificagoes de desempenho com operacao de inversor de classe de 400 V e impulsores lineares de frame 100

. < Corrente de Forca de . .
Impulsor linear Xz:;’\"'(‘:lader max Eg:]ft?::: ?ii t;]:::['n“:nto Eg;(t?n({lea tézvsai?tl:;? travamento de travamento de 4512:;1\7 (c;assmcada Kinetix 5500
Codigo de catalogo picode sistema | pico de sistema (entrada CA de 480V)
m/s A 0-pk N (Ib) kw
A0-pk N (Ib)
LDAT-5102010-DDx 34 1,44
LDAT-5102020-DDx 44 1,74
LDAT-5102030-DDx
57 210 2198-H025-ERSx
L DAT-5102040-DDx
50 456 (103) 1289 (290) 191
[ DAT-5102050-DDx
a
L DAT-5102090-DDx
LDAT-5102010-EDx
a 26 29 10,5 0,96 2198-H015-ERSx
[ DAT-5102090-EDx
LDAT-5103010-DDx 38 241
[ DAT-5103020-DDx
8,6 315 2198-H040-ERSx
L DAT-5103030-DDx 50 293
a 702 (158) 1935 (435)
L DAT-5103090-DDx
L DAT-5103010-EDx
a 18 29 10,5 0,92 2198-HO015-ERSx
L DAT-5103090-EDx
LDAT-5104010-DDx 4 3,76
| DAT-5104020-DDx
15 4,0 2198-H040-ERSx
L DAT-5104030-DDx 50 429
a 929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104090-DDx
LDAT-S104010-EDx
a 2,7 57 21,0 2,07 2198-H025-ERSx
LDAT-5104090-EDx
LDAT-S106010-DDx 45 541
LDAT-5106020-DDx 173 63,0 2198-H070-ERSx
a 50 587
LDAT-S106090-DDx 1403 (315) 3871(870)
LDAT-5106010-EDx
2,7 8,6 315 2,94 2198-H040-ERSx

a
LDAT-5106090-EDx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho com operacao de inversor de classe de 400 V e impulsores lineares de frame 150

. . Corrente de Forca de . o

sl | et it |Gt et | e toanete | poamenode | wmamentode | SRS | neso
Cddigo de catdlogo pico de sistema pico de sistema (entrada CA de 480V)

m/s A0-pk N (Ib) kw

A0-pk N (Ib)
LDAT-5152010-DDx 32 1,76
LDAT-$152020-DDx 53 19,5 2198-H025-ERSx
a 35 1,89
LDAT-5152090-DDx 643 (145) 1799 (404)
LDAT-5152010-EDx
a 18 27 98 087 2198-H015-ERSx
LDAT-5152090-EDx
LDAT-5153010-DDx
a 36 8,0 29,1 287 2198-H040-ERSx
LDAT-S153090-DDx
978 (220) 2680 (602)

LDAT-5153010-EDx

1,2 27 9,1 0,80 2198-H015-ERSX

a
LDAT-5153090-EDx
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificagoes de desempenho com operacao de inversor de classe de 400 V e impulsores lineares de frame 150

. . Corrente de Forca de . o
Impulsor linear Xg:;’\cl':'aader max E:))rrlrt?:lt; ((ii: t;i:::rl::nto E:))Et?ntzlea t(;:\lsi:g:::: travamento de travamento de iggi\a, (calassmcada Kinetix 5500
Codigo de catalogo picode sistema | pico de sistema (entrada CA de 480V)
m/s A0-pk N (Ib) A 0- kw
pk N (Ib)

LDAT-S154010-DDx
a 35 10,7 39,1 3,83 2198-H040-ERSx
LDAT-5154090-DDx

1306 (294) 3597 (809)
LDAT-5154010-EDx
a 18 53 195 1,78 2198-H025-ERSx
LDAT-S154090-EDx
LDAT-5156010-DDx
a 3,6 16,3 59,4 585 2198-H070-ERSx
LDAT-S156090-DDx

1997 (449) 5469 (1229)
LDAT-S156010-EDx
a 18 81 198 2,71 2198-H025-ERSx
LDAT-5156090-EDx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAS com inversores Kinetix 5500

Estes atuadores exigem o kit conversor de realimentacdo 2198-H2DCK. As etapas lineares MP-Series (classe de 200 V) exigem o
kit conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacao de classe de 200 V)

Corrente de Corrente de Forca de Poténcia
Etapa linear Cdigo de Velocidade, max travamento continua E:;gt?niztézv;;?:;? travamentode | travamentode | nominal desaida :?“?0?5500
catalogo mm/s (pol/s) de sistema N () pico de sistema picode sistema | do motor (e:::r:((la CAde 240V)
A0-pk A0-pk N (Ib) kw
MPAS-Axoo1-VO5SXA 200(79) " 3,09 521(M7) 6,10 1212(272) 037 2198-H008-ERSx
MPAS-Axxx2-V205xA 1124 (44,3) @ 4,54 462 (104) 9,10 968 (218) 0,62 2198-H015-ERSX

(1) Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade méxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).
(2)  Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade mdxima é 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade mdxima é 715 mm/s (28,2 pol/s).

Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 582 mm/s (22,9 pol/s).

Especificagdes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operac¢ao de classe de 400 V)

Copiniagods | okt | tmmtoni | OELIIY | wmatoq | tmnnge | (IO |
A0-pk N (Ib) A 0-pk N () KW (entrada CA de 480 V)

MPAS-Broxx1-VO5SXA 2000797 1,75 521(117) 350 1212272) 037 2198-H008-ERSx

MPAS-Bixx2-V2056A 1124 (44,3) ¥ 330 462 (104) 6,60 968 (218) 0,62 2198-H008-ERSx

(1) Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade méxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).
(2)  Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade méxima é 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade mdxima é 715 mm/s (28,2 pol/s).

Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade maxima é 582 mm/s (22,9 pol/s).

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

62

Publicagdo Rockwell Automation GMC-SG00TX-PT-P — Junho de 2014



Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho céd. cat. MPAR com inversores Kinetix 5500

Estes atuadores exigem o kit conversor de realimentacao 2198-H2DCK. Os cilindros elétricos MP-Series (classe de 200 V) exigem
o kit conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operacao de classe de 200 V)

Cilindro Elétrico Velocidade, méx fr(:xr\::nmt:ndtf) continua Forga] de travamento f:ar\:::::ndt?) de pico ::)ar\?::\znto de Potér]cia nominal Irgver;ores

(Cddigo de catalogo | mm/s (pol/s) de sistema &O(T;;nua do sistema de sistema pico de sistema (E\(;/salda do motor ﬁ:f:;ﬁ:i(z\ode 240V)
A0-pk A0-pk N (Ib)

MPAR-ATxuB 150 1,15 240(539) 135 300(67,4) 0,036 2198-H003-ERSx

MPAR-ATxxxE 500 2,16 280 (62,9) 2,48 350(78,7) 0,140 2198-H008-ERSY

MPAR-A2xxC 250 2,42 420 (94,4) 2,72 525(118) 0,105 2198-H008-ERSx

MPAR-A2xxxk 640 4,54 640 (144) 54 800 (180) 0,410 2198-H015-ERSx

MPAR-A3xxxE 500 10,33 2000 (450) 12,34 2500 (562) 1,00 2198-H025-ERSx

MPAR-A3xxxH 1000 12,20 1300 (292) 16,40 1625 (365) 1,30 2198-H040-ERSx

Especificagbes de desempenho com inversores Kinetix 5500 (operac¢ao de classe de 400 V)

Ci]ir!dro Elétrigo Velocidade, méx f&r‘:;nmt:r:itz continua Eg;gt?n(:lztéiv:ig::: fr(;r\;;:;lt:ndti de pico Eg&:r::pto de (I;‘ejtsi'}(cii::gmi)nt?)lr m:ﬁ:rsessoo

Codigo de catalogo | mm/s (pol/s) de sistema N () de sistema pico de sistema KW (entrada CA de 480 V)
A 0-pk A0-pk N (Ib)

MPAR-B1xxxB 150 1,15 240(539) 135 300 (67,4) 0,036 2198-H003-ERSx

MPAR-B1xxxE 500 1,49 280 (62,9) 171 350 (78,7) 0,140 2198-H003-ERSx

MPAR-B2xxxC 250 1,67 420 (94,4) 1,90 525(118) 0,105 2198-H003-ERSx

MPAR-B2xxF 640 3,29 640 (144) 393 800 (180) 0,410 2198-H008-ERSX

MPAR-B3xxxE 500 5,16 2000 (450) 6,17 2500 (562) 1,00 2198-H015-ERSx

MPAR-B3xxxH 1000 6,13 1300 (292) 6,79 1625 (365) 1,30 2198-H015-ERSx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informacdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAI com inversores Kinetix 5500

Estes atuadores exigem o kit conversor de realimentagao 2198-H2DCK. Os cilindros elétricos MP-Series (classe de 200 V) exigem
o kit conversor 2198-H2DCK (série B ou posterior).

Especificacoes de desempenho para (cilindros com parafuso de esferas) e inversores Kinetix 5500 (operacao de classe

de 200V)
For¢a de travamento continua do
Cilindro Elétrico Velocidade, Corrente de . sistema Corrente de Forca de Poténcia nominal | Inversores
Cédiao d max travamento continua travamento de travamento de de saida do motor | Kinetix 5500
oclgo de de sistema N (Ib) pico de sistema pico de sistema Inetix
catalogo mm/s (pol/s) A 00k A 00k N () kW (entrada CA de 240V)
P 25°C(77°F) 40°C(104°F) P
MPAI-A2076CV1 1,80 890 (200) 706 (159) 4,50 0,22
MPAI-A2150CV3 305(12) 1446 (325) 2198-H008-ERSx
_ 247 1446 (325) 1147 (258) 6,20 0,25
MPAI-A2300CV3
MPAI-A3076(M1 305 (12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
2,68 8,90 0,27 2198-H008-ERSx
MPAI-A3076EM1 610 (24) 814 (183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-A3150CM3
—_—279(11)
MPAI-A3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 840 4448 (1000)
MPAI-A3450CM3 188(73)
5,61 0,39 2198-H015-ERSx
MPAI-A3150EM3
— 1 559(22)
MPAI-A3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 14,14 4003 (900)
MPAI-A3450EM3 376 (15)
MPAI-A4150CM3
—_—279(17)
MPAI-A4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 17,07 8896 (2000)
MPAI-A4450CM3 245(9.5)
10,89 043 2198-H025-ERSx
MPAI-A4150EM3
— 1 559(22)
MPAI-A4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 27 44 7784 (1750)
MPAI-A4450EM3 491(19)
MPAI-ASxxxCM3 200 (7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 16,70 13,345 (3000)
13,25 0,55 2198-H040-ERSx
MPAI-ASxxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 33,40 13,122 (2950)

Especificacoes de desempenho para (cilindros com parafuso de rolo) e inversores Kinetix 5500 (operacao de classe de

200V)
" - . Corrente de Forca de travamento continuado | coprente de Forca de . .
Cilindro Elétrico | Velocidade, | 2 - mento continua sistema travamento de travamento de Poténcia nominal | Inversores
(édigo de max ; N (b p p < . de saida do motor | Kinetix 5500
. de sistema (o) pico de sistema pico de sistema
catalogo mm/s (pol/s) A 00k A 0-0k N (b kW (entrada CA de 240V)
P 25°C(77°F) 40°C(104%) P (Ib)
MPAI-A3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
287 8,90 0,27 2198-H008-ERSx
MPAI-A30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-A3150RM3
—_ 279(11)
MPAI-A3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-A3450RM3 176 (6,9)
5,61 14,14 0,39 2198-H015-ERSx
MPAI-A31505M3
——— 559(22)
MPAI-A3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-A34505M3 353(14)
MPAI-A4150RM3
— 279(17)
MPAI-A4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-A4450RM3 196 (7,6)
10,89 27,44 043 2198-H025-ERSx
MPAI-A41505M3
— 1 55%9(22)
MPAI-A4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-A4450SM3 393 (15)

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 5500

Especificacoes de desempenho para (cilindros com parafuso de esferas) e inversores Kinetix 5500 (operacao de classe

de 400V)
For¢a de travamento continua do Poténcia
Cilindro Elétrico Velocidade, fg\::nmt:nciz continua sistema fm::::ﬂi de 'E?;\gg:leento de nominal | Kinetix 5500
Cédigo de max : N (Ib) A . " - de saida do nversores Rinetix
p de sistema pico de sistema | pico de sistema (entrada CAde 480 V)
catalogo mm/s (pol/s) A 00k A 0-0k N (Ib) motor
P 25°C(77°F) 40°C (104 °F) P kw
MPAI-B2076CV1 0,90 890 (200) 706 (159) 2,30 022
MPAI-B2150CV3 305(12) 1446 (325) 2198-H003-ERSx
—_— 1,29 1446 (325) 1147 (258) 3,25 0,25
MPAI-B2300CV3
MPAI-B3076CM1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
135 457 0,27 2198-H008-ERSx
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-B3150CM3
_1279(N)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 430 4448 (1000) 2198-H008-ERSx
MPAI-B3450CM3 188(7,3)
281 0,39
MPAI-B3150EM3
— 559(22)
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 7,07 4003 (900) 2198-H008-ERSx
MPAI-B3450EM3 376(15)
MPAI-B4150CM3
—_1279(N)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8,68 8896 (2000) 2198-H015-ERSx
MPAI-B4450CM3 245(9,5)
561 043
MPAI-B4150EM3
— 1 55%9(22)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 1414 7784 (1750) 2198-H015-ERSx
MPAI-B4450EM3 491(19)
MPAI-B5xxxCM3 200(7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 8,48 13,345 (3000)
6,62 0,55 2198-H015-ERSx
MPAI-BSxxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16,70 13,122 (2950)

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacées de desempenho para (cilindros com parafuso de rolo) e inversores Kinetix 5500 (operacao de classe de

400 V)
Forga de travamento continua do An
- o : Corrente de " Corrente de Forca de Poténcia
g',l'd'!dm dEIetnco \ﬂgadade, travamento continua sistema travamento de travamento de nominal de Inversores Kinetix 5500
ocigo de de sistema N (Ib) picode sistema | picodesistema | saidadomotor | (entrada CAde480V)
catalogo mm/s (pol/s) A 0-0k A 0-0k N (b) W
p 25°C(77°F) 40°C(104°F) p
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
145 457 0,27 2198-H008-ERSX
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3
_ 279 (M)
MPAI-B3300RM3 3781 (850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176(6,9)
281 7,07 039 2198-H008-ERSX
MPAI-B31505M3
— 1 55%9(22)
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-B34505M3 353(14)
MPAI-B4150RM3
_ 279 (M)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 19 (7,6)
561 14,14 043 2198-H015-ERSX
MPAI-B41505M3
— 1 55%9(22)
MPAI-B4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B44505M3 393(15)

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informacdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Observacoes:
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Estes servo-drives de eixos multiplos e com velocidade segura ajudam
a aumentar a produtividade e proteger o pessoal com fungdes de
seguranca embutidas. O projeto modular e de controle fornece
facilidade de manutencéo e flexibilidade superior enquanto o inversor
modifica de safe torque-off para velocidade segura.

Os servo-drives Kinetix 6500 fornecem recursos de controle de
movimento integrados sobre a rede EtherNet/IP usando o controle de
movimento CIP e tecnologia CIP Sync sobre ODVA, todas as unidades
no protocolo industrial de ponto comum (CIP).

Os servo-drives Kinetix 6200 fornecem recurso de controle de
movimento integrados através da SERCOS interface e compatibilidade
com inversores Kinetix 6000, permitindo que vocé migre para as fungdes
aprimoradas exatamente quando e onde vocé precisar.

Funcoes do servo-drive Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Projetos modular de eixos multiplos para a comunicacdo e op¢des de seguranca

- Controle de movimento integrado na rede EtherNet/IP (médulos de controle Kinetix 6500)

- Controle de movimento integrado em SERCOS interface (mddulos de controle Kinetix 6200)

- Modulo de poténcia cod. cat. 2094 IAM/AM

Certificado TUV: PLe, Cat 4, de acordo com EN I1SO 13849 e SIL CL3 de acordo com IEC 61508, EN 61800-5-2 e EN 61062
- Controle Safe speed monitoring

- Controle Safe Torque-off

324 a 528 Vca, trifasico (entrada de classe de 400 V) para médulos de poténcia IAM/AM

- 1,82 22 kW poténcia de saida continua (inversor)

- 2,8a34,6 Arms corrente de saida continua (inversor)

Software RSLogix 5000 ou a aplicacdo Logix Designer para programacao (Légica ladder, texto estruturado e controle
sequencial de fungoes)

Controle de movimento integrado Kinetix com controladores ControlLogix ou CompactLogix
Realimentacado do encoder absoluto de alta resolucdo multivoltas e de volta Unica, eixo auxiliar apenas de realimentacéo

Para comparar as funcdes do inversor através de familias de inversores, consulte Servo drives iniciando na pagina 28.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Componentes dos servo-drives Kinetix 6200 e
Kinetix 6500

Os sistemas de servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500 consistem nestes componentes Necessarios:
« Um moddulo de poténcia de eixo integrado (IAM ou condutor IAM)
« Até sete médulos de poténcia do eixo (AM)
« Até oito médulos de controles, (SERCOS interface ou rede EtherNet/IP)
« Um barramento de alimentacéo
« De um a oito motores rotativos, motores lineares, ou atuadores lineares
« De uma oito cabos de alimentaco e realimentacado do motor
« Kits de conectores de baixo perfil (necessario para cabos de conducao flying)
« De dois a nove cabos de fibra éptica SERCOS (apenas moddulos de controle Kinetix 6200)
« (Cabos Ethernet para o controlador Logix5000 (apenas médulos de controle Kinetix 6500)
« (Cabos Ethernet para programacao da configuracdo de seguranca (modulos de controle Kinetix 6200 e Kinetix 6500)

Os sistemas Kinetix 6200 e Kinetix 6500 também podem incluir um ou mais médulos de poténcia IAM usados como seguidores
IAM (e médulos de eixo, barramentos de alimentacéo, motores, cabos e kits de conectores associados como necessario para a
aplicacao).

Os sistemas integrados inversor-motor (IDM) Kinetix 6000M sdo uma opg¢éo com os servo-drives Kinetix 6200
« Um moddulo de interface de poténcia (IPIM) Kinetix 6000M IDM por sistema IDM
o Até 4 mddulos IPIM no barramento de alimentacdo cod. cat. 2094
« Até 16 unidades integradas inversor-motor (IDM) se conectam a cada médulo IPIM

Estes componentes também sao opcionais:
« Um moddulo shunt Kinetix 6000, 2094-BSP2 com mddulo shunt passivo céd. cat. 1394 opcional
« Modulos de preenchimento de slot 2094-PRF
« Moddulo de interface de linha cod. cat. 2094 (LIM)
«  Moddulo de freio resistivo cod. cat. 2090 (RBM)
« Filtros de linha CA 2090-XXLF (necessario para CE)

Para especificacdes de sistema de acionamento detalhadas Kinetix 6200 e Kinetix 6500, consulte o Kinetix 6000 and
Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide, publicacgago GMC-RMO003.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Selecao de servo-drive Kinetix 6200 e Kinetix 6500

. . Nidmero de catalogo de Capacidades de saida continuas

Méddulo de inversor .
Inversor Conversor (Ap() Inversor (A, 0-pk)
2094-BC01-MP5-M 6kW,9A 1,8 kW, 4,0 A
2094-BC01-M01-M 6 kW, 9 A 3,9kW, 8,6 A

m&‘jg‘i'a%g‘iliﬁ)”ﬁﬂ;de”g; jf)g‘\x/o 2094-BC02-Mo2-M 15KW,23A 6,6 KW, 14,67
2094-BC04-M03-M 28 kW, 42 A 13,5kW, 30 A
2094-BC07-M05-M 45 kW, 68 A 22,0kW, 49 A
2094-BMP5-M 1,8 kW, 4,0 A
2094-BM01-M 3,9kW,8,6A

pMO‘iSﬁ'C?adZ:‘CXlZS(Q?eng“V'O % oo smozm N/A 6,6k, 146 A
2094-BM03-M 13,5kW, 30 A
2094-BM05-M 22,0kW, 49 A

Médulo de controle Kinetix 6200 2094-SE02F-M00-50, Safe torque-off

(SERCOS) 2094-SE02F-M00-51, Safe speed monitoring

Mddulo de controle Kinetix 6500 2094-EN02D-MO1-50, Safe Torque-off

(EtherNet/IP) 2094-EN02D-MO1-S1, Safe speed monitoring

Barramento de alimentacao 2094 2094-PRSx Disponivel para sistemas de 1,2, 3,4, 5,7, e 8 eixos

Médulo de interface de poténcia 3004-SEPM-B24-S Qasse de 400V, 24 A rms, 15 kW, sercos, suporta até 16 unidades integradas
20941DM inversor-motor

Médulo shunt de classe de 200/400 V, 200 W (instalacdo em barramento de

Médulo shunt 2094 2094-BSP2 : -
alimentagdo)

Mddulo de preenchimento

de slot 2094 2094-PRF Slots de tampa ndo usados de classe 200/400 V, no barramento de alimentacao

Para especificacdes de mddulo de inversor Kinetix 6200 e Kinetix 6500 nao incluidas nesta publicacéo,
consulte Kinetix Servo Drives Specifications Technical Data, publicacdo GMC-TDQ03.
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Compatibilidade de componentes de inversor Kinetix 6000

Os modulos de poténcia 2094-BCxx-Mxx-M e 2094-BMxx-M contém a mesma estrutura de alimentacdo dos inversores
2094-BCxx-Mxx-S e 2094-BMxx-S. Por isso, 0 mddulo shunt 2094-BSP2, modulo de filtro slot 2094-PRF e barramento de
alimentacao 2094-PRSx séo todos suportados por ambas as familias de inversores.

E ainda, os médulos de poténcia 2094-BMxx-M AM com interface SERCOS sdo suportados em barramentos de alimentacéo
com um maodulo 2094-BCxx-Mxx-S IAM. Reciprocamente, os inversores 2094-BMxx-S AM sdo suportados em barramentos de
alimentacdo com um maodulo de poténcia 2094-BCxx-Mxx-M IAM com interface SERCOS.

IMPORTANTE Mdodulos de controle Kinetix 6500 EtherNet/IP (coédigos de catalogo 2094-EN02D-M0O1-5x) nao séo
compativeis com modulos IAM/AM no mesmo barramento de alimentagdo cdd. cat. 2094 em que a interface
SERCOS for usada.

Compatibilidade de médulo IAM/AM

Médulos de poténcia
Médulo 2094-BMxx-S 2094-BMxx-M AM

Mddulo IAM Mddulo de controle .
Kinetix 6000 AM Médulo de controle Médulo de controle

2094-SE02F-M00-Sx Kinetix 6200 | 2094-EN02D-MO01-Sx Kinetix 6500

2094-BCox-Mxx-S (séries B e () N/A

2094-SE02F-MO0-Sx Totalmente compativel Totalmente compativel Nao compativel
2094-BCxx-Mr-M interface SERCOS
(Médulo de poténcia IAM) 2094-ENO2D-MO1-Sx oot R I
rede EtherNet/IP d0 compative d0 compa otalmente compative

Para mais informacées sobre os médulos Kinetix 6000 IAM e AM, cédigo de catdlogo 2094-xCxx-Mxx-S e 2094-xMxx-S, consulte
Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000 na pagina 91.

Compatibilidade do sistema integrado de inversor-motor Kinetix 6000M

Os barramentos de alimentacao cod. cat. 2094 com inversores Kinetix 6000 (série B) ou Kinetix 6200 sdo compativeis com os
sistemas integrados inversor-motor (IDM) Kinetix 6000M. O mddulo de interface de poténcia integrado inversor-motor (IPIM) é
instalado ao barramento de alimentacdo e se conecta a até 16 unidades IDM.

IMPORTANTE  Os moddulos de controle Kinetix 6500 EtherNet/IP (coddigos de catalogo 2094-EN02D-M01-Sx) nao séo
compativeis com os sistemas integrados inversor-motor Kinetix 6000M.

Compatibilidade de médulo IAM

Mddulo de interface de poténcia

Maddulo IAM Mddulo de controle IDM (IPIM) 2094-SEPM-B24-5

2094-BCox-Mxx-S (séries B e () N/A

2094-SE02F-MO0-Sx Totalmente compativel
2094-BCor-Mur-M interface SERCOS
(Médulo de poténcia IAM) 2094-ENO2D-MO1-Sy ) ’

rede EtherNet/IP Néo compatvel

Para mais informacdes sobre os sistemas integrados inversor-motor Kinetix 6000M, consulte Configuracao tipica de inversor-
motor integrado Kinetix 6000M na pdgina 71.
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Configuracao tipica de inversor-motor integrado Kinetix 6000M

Esta configuracdo ilustra o uso dos servo-drives Kinetix 6200 com o sistema integrado inversor-motor (IDM) Kinetix 6000M.
O modulo de interface de poténcia IDM (IPIM) esté incluido na configuracéo de anel de fibra dptica sercos juntamente com os
maédulos de eixo. Consulte Configuracdes de comunicagao tipica naon pagina 75 para ver exemplos.

Sistema de acionamento modular (com o sistema Kinetix 6000M IDM)

Médulo IPIM
2094-SEPM-B24-S

~

Alimentacdo de

/
1
entrada trifdsica 1 h
: Modulo shunt 2094-BSP2
| [ (componente opcional)
1

1 Modulo cego 2094-PRF
(necessdrio para preencher
slots ndo utilizados)

)

Sistema de servo-drive &
modular Kinetix 6200

0000

2090-K6CK-DxxM
Kits de conector de baixo perfil para E/S, sequrana, || |5
realimentacdo do motor e realimentagdo aux

(abos de rede
c6d. cat. 2090

gl
t

(abos hibridos cdd. cat. 2090

J
Para sensores de entrada ) 4

e grupo de controle

MDF-SBxrxx-Qx8xB-S
Unidade inversor-motor integrados

.

(6d. cat. 2090

(abos de realimentagdo do motor

————— MDF-SBoox-Qx8xB-S
Motores otativos compatives ‘j{ ! Unidade inversor-motor integrados
motores lineares e atuadores lineares <= )
(motor MPL-Bxxxx mostrado) =3 - j% N\
——— MDF-SBxuxxx-Qx8xB-S
Unidade inversor-motor integrados

Barramento de alimentagdo ﬂ o7 =
2094-PRSx } i . ln o3
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
]

)

i MDF-SBxoox-Qx8xB-S
Unidade inversor-motor integrados
‘ (6d. cat. 2090
(abos de alimentacdo do motor
. J

Publicacao Rockwell Automation GMC-SGO0TX-PT-P — Junho de 2014 71



Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Configuracoes tipicas de hardware

Estas configuracdes de hardware ilustram o uso tipico de servo-drives, motores, atuadores, e acessoérios de controle de
movimento disponiveis para sistemas de acionamento modular Kinetix 6200 e Kinetix 6500.

Sistema de acionamento modular (com médulo LIM)

Alimentacdo de

2090-XXLF-xxxx Filtro de linha CA

Motores rotativos MP-Series
(motores MPL-Bxxxx mostrados)

entrada trifésica (ne(egga’ﬂo para CE)
\
L = Sistema de servo-drive de eixos miiltiplos Kinetix 6200 ou Kinetix 6500
=1 he
] [~ (" [ / ’ / ’
S B 1 1 1 1 1 Médulo shunt
1 1 1 1 1 2094-BSP2
1 1 1 1 1 .
(Tensio de comando de 115/230V . 5 5 /_ (companente apcional)
L] L] ® L] L]
—= 1 [ 2094-BOo-Mu-M /I ]
Médulo de poténcialﬁm i
— ) : H i : Médulo cego 2094-PRF
" ‘,/ ) (6d. cat. 2094 |||— o s || (nECESSANiO para
mddulo de controle |}== —1| preencherslots no
TTTTTT utilizados)
Barramento de
NRNEN almentagio —
¢ T ¢ 2094-PRSX
2094-xLxxS
Médulo de interface de linha T T T ]
(componente opcional) - ! ! ! ! ! \ 20?4_BMXX_M Anci
Conexdes E/S | T T T T Médulos de poténcia AM (5) com
- J ) J J .
T T Gk DI " 1 | (6d. cat. 2094
2090-K6CK-Dxx ' Médulos de controle (5)
Para seen:lcj)rzs(;jee(;ﬂ;tr?j: Kits de conector de baixo perfil para£/S, 1
grup sequranca, realimentacdo do motor e :
C6d. cat. 2090 rea\ilmentagéolaux | | )
(abos de realimentacdo do motor I I I I I ) qu. cat. 209
s (abos de alimentagdo do motor J

=

—

Motores DirectDrive RDD-Series
(motor RDB-Bxxxx mostrado)

Impulsores lineares LDAT-Series

(somente impulsores lineares L DAT-Sxxxxx-xBx)

(cilindros elétricos MPA

S

il
=

Cilindros elétricos para aplicacdo pesada MP-Series

=

(Motor linear mostrado LDC-Covxxxxx)

Etapas lineares integradas MP-Series
(MPAS-B9xxx parafuso esférico mostrado)

Motores lineares LDC-Series

[-Bxxx mostrados)

Cilindros elétricos MP-Series
(cilindro elétrico mostrado MPAR-Bxxxx)
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Sistema de acionamento modular (sem moédulo LIM)

Alimentacdo de entrada
trifdsica

Dispositivo
de desconexdo
delinha
Fusfvel
de entrada
Alimentacdo de controle
Contator monofdsica
magnético 2090-XXLF-xx0r ) ) ) o o o
Filtro de linha CA Sistema de servo-drive de eixos mdltiplos Kinetix 6200 ou Kinetix 6500
(necessario para CE)
( ’ ’ /7 ’ ’
b o ! ! ! ! ! Médulo shunt
b " - 2094-B5P2
1 = .
o N l . . . . . . (componente opcional)
° ° L] L] L] L] L] L]
i — — A
2004-BCoMa-M | L] Modulo cego
Médulo de poténcia IAM l : (2094—PRF
com ||| i i ! : f f necessdrio para
(6d. cat. 2094 sue| [ Ao ol || preencher slots ndo
mddulo de controle  |||&=—2 ==tr—=+| utilizados)
2094-PRSx o=
Barramento de bl G O - -
Conexoes E/S alimentacdo
Para sensores de entrada | ] | 2094-BMi-M
e grupo de controle J J : ‘\)* : ‘\j : \') : \)' : \ Médulos de poténcia AM (5) com
y f t f I (6d. cat. 2094
: ! ' ' ! Médulos de controle (5)
2090-K6CK-DxxM |
) Kits de conector de baixo perfil para E/S, seguranca,,
(0d.at. 2090 | reglimentagao o motor e realimentaggoaux 1 6
(abos de realimentagdo do motor | \ , , | - (od cat. 2090
(abos de alimentacao do motor J

Motores rotativos MP-Series ué‘

——— .
(motores MPL-Bxxxx mostrados) \———=| % @

Motores DirectDrive RDD-Series

Motores lineares LDC-Series
(motor ROB-Brxo mostrado) (Motor linear mostrado LDC-Crxxxxxx)

Etapas lineares integradas MP-Series
(MPAS-BIxxx parafuso esférico mostrado)

\J

Impulsores lineares L DAT-Series
(somente impulsores lineares LDAT-Sxxxxxx-xBx)

o ilindros elétricos para aplicado pesada MP-Series
(cilindros elétricos MPAI-Bxxxx mostrados)

Cilindros elétricos MP-Series
(cilindro elétrico mostrado MPAR-Bxxxx)
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Nesta configuracdo de sistema, o médulo de poténcia do condutor IAM é conectado ao seguidor modulo IAM através do
ponto comum CC. Quando planejar seu layout de painel, deve-se calcular a capacitancia de barramento total do sistema
comum CC para se assegurar de que o médulo de poténcia IAM seja dimensionado suficientemente para pré-carregar todo o
sistema. Consulte o Kinetix 6200 and Kinetix 6500 Modular Servo Drive User Manual, publicagdo 2094-UM0Q2, quando fizer este
calculo.

IMPORTANTE Se a capacitancia de barramento total do seu sistema exceder a taxa de pré-carga do médulo de poténcia
IAM condutor, a tela de modulo de quatro caracteres IAM rola uma condicdo limite do ciclo de
alimentacdo. Se a alimentacdo de entrada for aplicada, a tela rola uma condicéo limite de falha de ciclo de
alimentacdo.

Para corrigir esta condicao, vocé deve substituir o médulo de alimentacao condutor IAM por um maédulo
maior ou diminuir a capacitancia do barramento total pela remocéo dos moédulos de alimentacéo AM.

Sistema de acionamento modular (barramento de ponto comum CC)

i i 2090-XXLF-xxxx
Alimentaggo de Filtro de linha CA
entrada trifésica (necessrio para CF)
I I Sistema de servo-drive de eixos mailtiplos Kinetix 6200 ou Kinetix 6500
Tensdo de comando de 115/230V Médulo shunt 2094-BSP2
() e (componente opcional)
— - o | [ ® ‘ ® ’ ® [ ®
2094-BCo-Moe-M .
Médulo de poténcia IAM Modu\o/clego 2094-PRF
. — I/ com . (necessdrio para preencher

(6d. cat. 2094 slots ndo utilizados)

%‘ ‘ ‘ mddulo de controle

e 1 o Barramento de
alimentacdo
2094-xLxxS

FIKIN
2094-PRSx

Médulo de interface de linha \ \ \ \
) 2094-BMxx-M
(componente opcional) Médulos de poténcia AM (5) com
Barramento de ponto comum (C (6d. cat. 2094

/— Médulo IPIM 2094-SEPM-B24-S Médulos de controle (5)

==
e
o) D)

2094-BCox-Mxx-M
Médulo de poténcia IAM
om

(6d. cat. 2094

mddulo de controle

)i Médulo cego 2094-PRF
(necessdrio para preencher
slots ndo utilizados)

Barramento de
alimentacdo
2094-PRSx

2094-BMxx-M

Méddulos de poténcia AM (5) com
(6d. cat. 2094

Méddulos de controle (5)

Motores e outros detalhes comuns a configuracdes de ponto comum CA e CC, trifasicos séo removidos.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Configuracoes de comunicacao tipica

Os médulos de controle Kinetix 6200 usam interface SERCOS para configurar o modulo Logix5000 e rede EtherNet/IP para
acesso a ferramenta de configuracdo de seguranca.

Neste exemplo, um cabo Ethernet é conectado para cada médulo de controle quando a programacéo for feita para
configuracdo de seguranca.
A conectividade de rede EtherNet/IP ndo é necesséria durante o tempo de execugao. Também mostrados sao os comprimentos

de cabos SERCOS inversor-a-inversor e codigos de catdlogo quando os médulo de inversores Kinetix 6000 e Kinetix 6200
existiremm no mesmo barramento de alimentacao.

Comunicacao de inversor Kinetix 6200 (SERCOS)

Rede de programacdo de controlador Logix5000

l Médulo de interface SERCOS Logix5000
b

e== 1= 4. [ 4l Controlador Logix5000
(ControlLogix mostrado)

Software RSLogix 5000 ou
a aplicacdo Logix Designer

2090-SCoox-x
Cabo de fibra Gptica SERCOS Conexdes Ethernet (RJ45) sio
02m (7.1 pol) necessérias apenas para a

! L - programagdo da configuracao de
(abos SERCOS inversor-a-inversor Kinetix 6200 Sequranga 2094-SEO2F-MOO-S 1.

2094-BOx-Mxx-M
Médulo de poténcia IAM
com
2094-SE02F-MO0-Sx
Médulo de controle

Barramento de alimentacao E}] . . @J . L . ln O

Kinetix8200  |{ [ kinetix6200 § || Kinetix8200 § | fKinetix6200 § || Fkinetix6200 §

1585J-M8TBIM-x

L A A A A A (abo Ethernet
2094-BMxx-M
médulos de poténcia AM (5)
ineti ; ; com 2094-SE02F-M00-Sx
Kinetix 62[00 (\“Sta dg C”[n(?% = Kinetix 6000 e Kinetix 6000M Médulos de controle (5)
onectores SERCOS || S (vista de cima) Conectores SERCOS
0 03m
01m ,2M (120 0,2m
(5.1 pol) /(5’?0” (7,1 pol) (7,1 pol)
@ l:;b Il @ @ )
Kinetix 6200 de largura simples 0 Kinetix 6200 de largura dupla L
2094-BCor-Mux-M g ¥ . 2094-BCox-Mox-M . . .
médulo de poténcia IAM : Médulo de poténcia IAM ’
com ot 8000 e 0000 [ Finana200 2094-SE02F-M00-SX Kinetix6200 § Kinetix6200 § [l kinetix6200 ¢
2094-SE02F-M00-Sx 3 Mddulo de controle e :
Mddulo de controle ‘ H H ﬂ H ﬂ H
= ) e © © (=]
N Ll -

com mddulo de controle 2094-SE02F-M00-5x
2094-BMxx-S

Médulos AM Médulo de poténcia 2094-BMxx-M de largura inica AM
com mddulo de controle 2094-SE02F-MO00-5x

) 1 f ? Médulo de poténcia 2094-BMxx-M de largura dupla AM
Médulo IPIM 2094-SEPM-B24-5

2094-BMxx-M Mddulos de poténcia AM com médulos
de controle 2094-SE02F-M00-Sx
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Os mdédulos de controle Kinetix 6500 podem usar qualquer topologia Ethernet incluindo estrela, linear, e anel a nivel de
equipamento (DLR). DLR é um padrao ODVA e fornece conectividade tolerante a falhas.

IMPORTANTE O cabo Ethernet blindado, codigo de catdlogo 1585J-M8CBJM-x, estd disponivel em comprimentos de até

78 m (256 pés). Entretanto, o comprimento total do cabo Ethernet conectando inversor-a-inversor, inversor-a-
controlador, ou inversor-a-switch ndo deve exceder 100 m (328 pés).

Neste exemplo, todos 0s equipamentos estdo conectados em topologia linear. O moddulo de controle Kinetix 6500 inclui a

conectividade de canal duplo. Os equipamentos sem canais duplos devem incluir o médulo 1783-ETAP ou estar conectados a
extremidade da linha.

« As configuracdes lineares suportam até 64 equipamentos.

Sem redundancia. Se qualquer equipamento ficar desconectado, todos os equipamentos abaixo perdem comunicacao.

A comunicacao linear Kinetix 6500 (rede EtherNet/IP)
Rede de programagdo de controlador ControlLogix

l r Maodulo EtherNet/IP 1756-ENXT
[\

L Controlador Logix5000
(ControlLogix mostrado)

o

Software RSLogix 5000 ou
a aplicagdo Logix Designer

Sistema de servo-drive de eixo multiplo modular Kinetix 6500

2094-BOux-Mxx-M
Médulo de eixo
integrado

com
1585J-M8CBIM-x 2094-EN02D-M01-Sx  |Ii==

cabo Ethernet (blindado) Médulo de controle l l l l l l

FINININININ

(abo Ethernet 1585)-M8CBIM-OM3 }W\W

03m (1,0pé) 2094-BMxx-M Madulos de eixo (5) com

para conexdes inversor-a-inversor, 2094-EN02D-MO1-5x (5) mddulos de controle
- -
el
7 7

Terminal de exibicao
Paneliiew Plus 1734-AENT POINT 1/0 T T
Adaptador EtherNet/IP Inversores PowerFlex 755
commaddulo opcional de porta

dupla EtherNet/IP
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Neste exemplo, os equipamentos sdo conectados pelo uso de topologia de anel a nivel de equipamento (DLR). A topologia
DLR é tolerante a falhas. Por exemplo, se um equipamento no anel é desconectado, o restante dos equipamentos no anel
continuam a manter a comunicagao.

« As configuracdes DLR suportam até 64 equipamentos.

« Todos os equipamentos em um anel DLR devem ter conectividade de canal duplo ou ser conectados no anel usando
um maodulo 1783-ETAP.

Comunicacao de anel Kinetix 6500 (rede EtherNet/IP)

Rede de programacéo de controlador ControlLogix

l r 1756-ENATR Mddulo EtherNet/IP
6\ _[C1
e EHECE
=

Software RSLogix 5000 ou

Plataforma ControlLogix a aplicagio Logix Designer

1734-AENT POINT 1/0
Adaptador EtherNet/IP

Inversor PowerFlex 755
com médulo opcional de porta
dupla EtherNet/IP

Sistema de servo-drive de eixo multiplo modular Kinetix 6500

@® @® ® @ @
2094-BCOox-Mxx-M
Maddulo de eixo
integrado i i : ; '
com
2094-EN02D-MO1-Sx —— noz6500 |l inei6500 im0 | [imszgs00 (| fcmatzasoo fcmetzssno
Médulo de controle g l l
O O

15851-M8CBINI-x a/ilf @ @ @] @

(abo Ethernet (blindado)

Cabo Ethernet 1585)-M8CBIM-OM3 /

0,3m (1,0 pé)
para conexdes inversor-a-inversor.

2094-BMxx-M Madulos de eixo (5) com
2094-EN02D-M01-Sx (5) Mddulos de controle
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Neste exemplo, 0s equipamentos estdo conectados em topologia estrela. Cada equipamento é conectado diretamente a
chave, tornando esta topologia tolerante a falhas. Os modulos de barramento de alimentagao 2094 e outros equipamentos
operam independentemente. A perda de um equipamento ndo tem impacto na opera¢do de outros equipamentos.

Comunicacao estrela Kinetix 6500 (rede EtherNet/IP)

Rede de programacdo de controlador ControlLogix

Mddulo EtherNet/IP 1756-ENXT

1 Plataforma ControlLogix Software RSLogix 5000 ou
a aplicacdo Logix Designer

Sistema de servo-drive de eixo multiplo modular Kinetix 6500

2094-BOxx-Mxx-M
Mddulo de eixo
integrado

com
2094-EN02D-MO1-Sx

Médulo de controle E@

-4

L

o

Bl -8

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

2094-BMxx-M Mddulos de eixo (5) com
Cabo Ethernet 1585)-M8CRIM-OM3 2094-EN02D-MO1-Sx (5) madulos de controle

Switch 0,3m (1,0 pé)
1783-BMS para conexdes inversor-a-inversor. Terminal de exibicio
Stratix 5700

PanelView Plus

]

[ —

o

?S 1734-AENT POINT 1/0
Inversores PowerFlex 755 o Adaptador EtherNet/IP
com médulo opcional de Ii =
porta dupla EtherNet/IP E
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho de controle de

movimento rotativo

Estas familias de motor rotativo séo compativeis com servo-drives Kinetix 6200 e Kinetix 6500.

Familia de motor rotativo Pagina
Motores de baixa inércia MP-Series (c6d. cat. MPL) 79
Motores de média inércia MP-Series (c6d. cat. MPM) 81
Motores de cagegoria alimenticia MP-Series (cdd. cat. MPF) 82
Motores integrados inversor-motor (categoria alimenticia) Kinetix 6000M (c6d. cat. MDF) 82
Motores de ao inoxiddvel MP-Series (céd. cat. MPS) 83
Motores direct-drive MP-Series (cdd. cat. RDB) 83

Para combinagdes de sistema de acionamento Kinetix 6200/6500 que incluem selecdo de cddigo de catalogo e curvas de
torque/velocidade, consulte o Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide, publicagado GMC-RM003.

IMPORTANTE

Estas combinacdes de sistema ndo incluem todas as combinacdes possiveis de motor/inversor.
Consulte o software Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. O download esté disponivel em
http//www.ab.rockwellautomation.com/motion-control/motion-analyzer-software.

Especificac6es de desempenho cod. cat. MPL com inversores Kinetix 6200/6500

- Corrente de Corrente de Torque de ; . Kinetix 6200/
f:tdélﬂ)o g%o Velocidade, max | travamento continua Izm:":u((i)e dt(:z‘i';r:,::m travamento de pico | travamento de pico (Si:':foctlj‘: sificada Kinetix 6500
motorg pm de sistema N (Il de sistema do sistema W Inversores de classe

A 0-pk po A 0-pk Nem (1b-pol) de 400V
MPL-B1510V 8000 0,95 0,26(23) 3,10 0,77 (6,8) 0,16 2094-BMP5-M
MPL-B1520U 7000 1,80 0,49(43) 6,10 1,58(139) 0,27 2094-BMP5-M
MPL-B1530U 7000 20 0,90 (8,0) 7,20 2,82(24.9) 0,39 2094-BMP5-M
MPL-B210V 8000 1,75 0,55 (4,9 5,80 1,52(134) 037 2094-BMP5-M
9,90 412(36,4) 2094-BMP5-M
MPL-B220T 6000 3,30 1,61(14,2) 0,62
13 4,74(419) 2094-BM01-M
9,90 7,24(64,0) 2094-BMP5-M
MPL-B230P 5000 2,60 2,10(18,6) 0,86
13 8,20(73,0) 2094-BM01-M
MPL-B310P 5000 24 1,6 (14,1) 7,10 36(32) 0,77 2094-BMP5-M
40 27(239) 9,90 59(52,2) 2094-BMP5-M
MPL-B320P 5000 15
45 3,10(27) 14,0 8,2(72,5) 2094-BM01-M
40 27239 9,90 6,8 (60,2) 2094-BMP5-M
MPL-B330P 5000 18
6,1 4,18 (37) 19,0 11,1(98) 2094-BM01-M
216 13,1(116) 2094-BM01-M
MPL-B420P 5000 6,3 4,74 (42) 19
20 13,5(119) 2094-BM02-M
8,6 6,2(54,9) 216 13,9(123) 2094-BM01-M
MPL-B430P 5000 2,2
92 6,55 (58) 320 19,8 (175) 2094-BM02-M
40 49(433) 9,90 11,0097,3) 2094-BMP5-M
MPL-B4530F 3000 2,1
6,7 8,36 (74) 210 20,3 (180) 2094-BM01-M
8,6 7,1(62,8) 216 15,1(133) 2094-BM01-M
MPL-B4530K 4000 26
99 8,25 (73) 31,0 203 (179) 2094-BM02-M
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPL com inversores Kinetix 6200/6500

- Corrente de Corrente de Torque de . . Kinetix 6200/
(otd'||go ded Velocidade, mdx | travamento continua Ig:ﬂ?:uiedgi‘iﬁr:;gm travamento de pico | travamento de pico 3:':: octI:rs sificada Kinetix 6500
catalogo do pm de sistema de sistema do sistema Inversores de classe
motor Nem (Ib=pol) kW

A 0-pk A0-pk Nem (Ib=pol) de 400V
8,6 9,5(84,1) 216 20,9 (185) 2094-8M01-M
MPL-B4540F 3000 26
9,1 10,20 (90) 29,0 27,1(240) 2094-BM02-M
8,6 10,5(92,9) 216 22,7(201) 2094-8M01-M
MPL-B4560F 3000 32
1.8 14,0 (124) 36,0 34,4 (304) 2094-8M02-M
8,6 79(699) 216 16,6 (147) 2094-8M01-M
MPL-B520K 4000 35
15 10,7 (95) 330 23,2(205) 2094-8M02-M
8,6 15,8 (139) 216 379 (335) 2094-8M01-M
MPL-B540D 2000 34
10,5 19,4 (172) 230 41,0 (362) 2094-8M02-M
MPL-B540K 4000 20,4 19,4 (171) 60,0 48,6 (430) 54 2094-8M03-M
MPL-B560F 3000 206 268 (237) 68,0 67,8 (600) 55 2094-BM03-M
750 74,6 (660) 2094-BM03-M
MPL-B580F 3000 26,0 34,0 (300) 7,1
94,0 87,0(770) 2094-BM05-M
30,0 31,7(280) 750 67,0 (592) 2094-BM03-M
MPL-B580) 3800 79
320 34,0(301) 94,0 81,0(716) 2094-BM05-M
30,0 34,4 (304) 2094-BM03-M
MPL-B640F 3000 65,0 72,3 (640) 6,1
320 36,7 (325) 2094-BM05-M
MPL-B660F 3000 385 48,0 (425) 96,0 101 (895) 6,1 2094-BM05-M
30,0 55,4 (490) 750 125(1109) 2094-8M03-M
MPL-B680D 2000 93
34,0 62,8 (556) 94,0 154(1365) 2094-BM05-M
MPL-B68OF 3000 479 60,0 (531) 96,0 108 (960) 75 2094-BM05-M
MPL-B680H 3500 489 58,0(513) 97,8 107 (947) 75 2094-BM05-M
MPL-B860D 2000 473 83,0(735) 95,5 152 (1350) 125 2094-BM05-M
MPL-B380C 1500 475 110 (973) 97,5 203 (1800) 126 2094-BM05-M
MPL-BI60B 1200 425 130 (1150) 94,0 231(2050) 12,7 2094-8M05-M
MPL-B980B 1000 40,0 162 (1440) 94,0 278 (2460) 152 2094-BM05-M

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho de motor céd. cat. MPM com inversores

Kinetix 6200/6500
(édigo de catalogo do X:Idoec,l ] X:;;)ec,l_ frzr\:;glteendtg continua Igm:'l:u?)e dt:as\ilsatl:;ralto f;:::::;ti de I?;\cll:;g;to de (S;ig]aoﬂ)arssiﬁ(ada &:::::i 2?88/
motor base max de sistema Nen (-pol) pico de sistema pico do sistema W Inversores de classe
pm pm A0-pk A0-pk Nem (Ib-pol) de4o00V
MPM-B1151F 3000 5000 2,1 23(203) 99 6,6 (584) 0,75 2094-BMP5-M
MPM-B1151T 6000 7000 562 23(203) 205 58(513) 090 2094-BM01-M
MPM-B1152C 1500 3000 361 50(442) 124 13,5(119) 1,20 2094-BM02-M
MPM-B1152F 3000 5200 6,17 50(44,2) 211 13,3(118) 1,40 2094-BM01-M
MPM-B1152T 6000 7000 11,02 50(442) 36,5 13,1(116) 1,40 2094-BM02-M
MPM-B1153E 2250 3500 6,21 6,5(57,5) 216 19,7 (174) 1,40 2094-BM01-M
MPM-B1153F 3000 5500 9,20 6,4 (56,0) 320 19,7 (174) 1,40 2094-BM02-M
MPM-B1153T 6000 7000 15,95 6,4 (56,6) 450 14,5(128) 1,45 2094-BM03-M
MPM-B1302F 3000 4500 8,57 6,6 (584) 215 13,0(115) 1,65 2094-BM01-M
MPM-B1302M 4500 6000 12,57 6,6 (58,4) 324 13,3(118) 1,65 2094-BM02-M
MPM-B1302T 6000 7000 16,83 6,7(59,3) 83,4 13,3(18) 1,65 2094-BM03-M
MPM-B1304C 1500 2750 7,00 10,3 (91,1) 215 26,4 (233) 2,00 2094-BM01-M
MPM-B1304E 2250 4000 10,75 10,2(90,3) 34,2 27,1(240) 2,20 2094-BM02-M
MPM-B1304M 4500 6000 19,02 10,4 (92,0) 60,6 27,1(240) 2,20 2094-BM03-M
MPM-B1651C 1500 3500 10,21 11,4 (101) 29,2 23,2 (205) 2,50 2094-BM02-M
MPM-B1651F 3000 5000 17,75 11,4(101) 509 23,2 (205) 2,50 2094-BM03-M
MPM-B165TM 4500 5000 22,46 11,3 (100) 56,8 21,4(189) 2,50 2094-BM03-M
MPM-B1652C 1500 2500 1,51 16,4 (145) 336 40,2 (356) 3,80 2094-BM02-M
MPM-B1652E 2250 3500 20,94 21,1(187) 60,5 48,0 (425) 430 2094-BM03-M
MPM-B1652F 3000 4500 28,74 21,1(187) 84,1 48,0 (424) 430 2094-BM05-M
MPM-B1653C 1500 2500 20,05 26,7 (236) 59,2 67,7 (599) 4,60 2094-BM03-M
MPM-B1653E 2250 3500 27,00 26,8 (237) 729 62,0 (549) 510 2094-BM03-M
MPM-B1653F 3000 4000 34,94 31,0(274) 94,3 56,0 (495) 510 2094-BM05-M
MPM-B2152C 1500 2500 27,40 36,7 (325) 55,4 72,2 (639) 5,60 2094-BM03-M
MPM-B2152F 3000 4500 43,54 34,1(302) 978 72,3 (495) 590 2094-BM05-M
MPM-B2152M 4500 5000 44,58 34,1 (302) 76,3 52,9 (468) 590 2094-BM05-M
MPM-B2153B 1250 2000 24,06 48,0 (425) 60,0 101 (894) 6,80 2094-BM03-M
MPM-B2153E 2250 3000 39,63 47,9 (424) 97,8 101 (894) 7,20 2094-BM05-M
MPM-B2153F 3000 3800 43,86 45,6 (403) 978 99,0 (875) 7,20 2094-BM05-M
MPM-B2154B 1250 2000 35,46 62,7 (555) 97,8 154 (1362) 6,90 2094-BM05-M
MPM-B2154E 2250 3000 43,68 559 (495) 978 112 (990) 7,50 2094-BM05-M
MPM-B2154F 3000 3300 44,40 56,2 (497) 83,6 88,0(778) 7,50 2094-BM05-M

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informacdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho de motor cod. cat. MPF com inversores

Kinetix 6200/6500
- Corrente de Torque de . . Kinetix 6200/
Cédigo de . .| Corrente de travamento | Torque de travamento . . Saida classificada S
catalogo do Velocidade, mix continua de sistema continuo de sistema ;ravgrtnento de pico zravgltnento depico de motor Kinetix 6500
motor fpm AO-pk Nem (-pol) e sistema o sistema W Inversores de classe
A0-pk Nem (Ib-pol) dedooVv
MPF-B310P 5000 2,30 1,60 (14) 7,0 36(32) 077 2094-BMP5-M
40 2,90(25,6) 9,90 6,0(53) 2094-BMP5-M
MPF-B320P 5000 15
424 310(27) 140 7,8(69) 2094-8M01-M
40 2,90 (25,6) 9,90 6,5(57,5) 2094-BMP5-M
MPF-B330P 5000 16
570 4,18(37) 190 11,1(98) 2094-BM01-M
8,60 6,20 (54,9) 215 139(123) 2094-BM01-M
MPF-B430P 5000 20
9,20 6,55 (58) 320 19,8 (175) 2094-8M02-M
8,60 7,10(628) 215 15,1(133) 2094-BM01-M
MPF-B4530K 4000 24
9,90 8,25(73) 310 203 (179) 2094-8M02-M
8,60 9,50 (84,1) 215 20,9 (185) 2094-BM01-M
MPF-B4540F 3000 25
9,10 10,20 (90) 290 27,1(240) 2094-8M02-M
MPF-B540K 4000 20,5 194 (171) 60,0 48,6 (430) 41 2094-BM03-M

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho de motor do inversor-motor integrado céd. cat. MDF

Especificacoes de desempenho com motores Kinetix 6000M (sem freio)

Corrente de Torque de . .
Inversor-motor IDM Velocidade, méx Corrgnte de travamento Torqye de travamento | o mento de pico | travamento de pico saida dassificada Madulo IPIM
A~ . continua de sistema continuo de sistema . : de motor s
Cddigo de catdlogo pm Aok Nem (Ib-pol) de sistema do sistema W Kinetix 6000M
P p A 0-pk Nern {1b-pol)
MDF-SB1003P-xxx2x-S 5000 4,03 3,00(26,5) 19,0 10,50 (92,9) 1,10
MDF-SB1153H-x0r2x-S 3500 4,50 4,80(42,5) 20,0 18,50 (164) 1,15 2094-SEPM-B24-S
MDF-SB1304F-xxx2x-S 3000 5,80 7,25(64,2) 20,0 21,75(192) 1,39
Especificagoes de desempenho com motores Kinetix 6000M (freio)
Corrente de travamento | Torque de travamento Comente de Torque de Saida classificada
Inversor-motor IDM Velocidade, méx : N ; y travamento de pico | travamento de pico Madulo IPIM
A~ . continua de sistema continuo de sistema . . de motor o
Cddigo de catdlogo pm Aok Nem (Ib-pol) de sistema do sistema W Kinetix 6000M
p m {lb-po A0-pk Nem (Ib-pal)
MDF-SB1003P-xxx4x-S 5000 4,03 3,00(26,5) 19,0 10,50 (92,9) 1,02
MDF-SB1153H-xxr4x-S 3500 4,50 4,80 (42,5) 20,0 18,50 (164) 1,00 2094-SEPM-B24-S
MDF-SB1304F-xxx4x-S 3000 5,80 7,25 (64,2) 20,0 21,75(192) 1,24

Dados de especificagdo e curvas refletem o desempenho nominal de sistema de um sistema tipico a 40 °C (104 °F) ambiente e tensao de linha classificada. Para mais informacdes sobre as condicoes ambientais e de linha,
consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho de motor cod. cat. MPS com inversores
Kinetix 6200/6500

Corrente de Corrente de Torque de . . Kinetix 6200/
Codigo de Velocidade, max | travamento continua Ig:lc:?:u?)edgz‘i’;?;gm travamento de pico | travamento de pico (Sizlgfoil)a:S|ﬁcada Kinetix 6500
catalogo do motor | rpm de sistema Nem (Ib-pol) de sistema do sistema W Inversores de classe
A0-pk po A0-pk Nem (Ib-pol) de 400V
40 3,0(26,5) 9,90 6,6(58,4) 2094-BMP5-M
MPS-B330P 5000 13
49 36(32) 190 1,0(097,2) 2094-BM01-M
215 22,8(202) 2094-BM01-M
MPS-B4540F 3000 7 81(72) 14
26,0 27,1(240) 2094-8M02-M
MPS-B560F 3000 170 21,5(190) 68,0 67,8 (600) 35 2094-BM03-M

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho de motor cod. cat. RDB com inversores
Kinetix 6200/6500

Veloci- Velodi- Corrente de Corrente de Torque de . e Kinetix 6200/
(Codigo de dade, dade, travamento continua Igm?:uie dterz‘i,sat?r:l;to travamento de pico | travamento de pico (Si?g‘aoﬂ;ssﬁlcada Kinetix 6500
catalogo do motor | base méx de sistema Nem (Ib-pol) de sistema do sistema W Inversores de classe

pm pm A 0-pk < {0-po A 0-pk Nen (Ib-pol) de400V
RDB-B21519 750 1235 9,9 31,2(276) 273 83,1(735) 3,64 2094-BM02-M
RDB-B2151C 1500 2125 173 31,3(277) 46,4 82,8(733) 523 2094-BM03-M
RDB-B21529 750 1035 12,2 43,4 (384) 328 111(982) 433 2094-BM02-M
RDB-B2152C 1500 2125 235 43,4 (384) 63,2 111(982) 6,41 2094-BM03-M
RDB-B21539 750 1250 158 51,5 (456) 479 137(1212) 534 2094-BM03-M
RDB-B2153C 1500 2250 29,4 51,5 (456) 82,6 137(1212) 587 2094-BM03-M
RDB-B29014 200 450 59 489 (433) 17,6 110(973) 197 2094-BM01-M
RDB-B29016 375 785 10,0 489 (433) 310 110 (973) 318 2094-BM02-M
RDB-B29019 750 1500 191 489 (167) 58,7 110(973) 3,63 2094-BM03-M
RDB-B29024 200 435 10,7 97,8 (865) 33,0 214.(1894) 333 2094-BM02-M
RDB-B29026 375 885 219 97,8 (865) 67,2 214.(1894) 4,05 2094-BM03-M
RDB-B29029 750 1200 36,2 97,5 (863) 978 195 (1726) 4,05 2094-BM05-M
RDB-B29034 200 500 17,4 140 (1239) 56,6 321(2841) 516 2094-BM03-M
RDB-B29036 375 750 26,0 140 (1239) 84,9 318 (2814) 549 2094-BM05-M
RDB-B29039 750 1000 489 113 (1000) 97,8 194 (1717) 441 2094-BM05-M
RDB-B41014 200 385 178 183 (1619) 51,2 340 (3009) 520 2094-BM03-M
RDB-B41016 375 700 33,2 183 (1619) 95,5 339(3000) 483 2094-BM05-M
RDB-B41018 625 700 489 175 (1549) 978 271(239) 483 2094-BM05-M
RDB-B41024 200 365 315 330(2929) 95,5 690 (6107) 7,29 2094-BM05-M

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho de controle de
movimento linear

Estas familias de controle de movimento linear séo compativeis com servo-drives Kinetix 6200 e Kinetix 6500.

Familia de controle de movimento linear Pagina
Impulsores lineares integrados L DAT-Series 84
Etapas lineares integradas de MP-Series (cdd. cat. MPAS) 88
Cilindros elétricos MP-Series (c6d. cat. MPAR) 88
Cilindros elétricos para aplicacao pesada MP-Series (c6d. cat. MPAI) 89
Motores lineares com nicleo de ferro LDC-Series 90

Para combinagdes de sistema de acionamento Kinetix 6200/6500 que incluem selecao de cédigo de catdlogo e curvas de
torque/velocidade, consulte o Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide, publicagaéo GMC-RM003.

IMPORTANTE  Estas combinagdes de sistema nao incluem todas as combinagdes possiveis de atuador/inversor.
Consulte o software Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. O download estd disponivel em

http//www.ab.rockwellautomation.com/motion-control/motion-analyzer-software.

Especificacoes de desempenho de LDAT-Series com inversores Kinetix 6200/6500

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6200/6500 (frame 30)

. . Corrente de Forca de . e
. Velocidade, max Corrente de travamento Forca de travamento Saida classificada | Inversores
Icrggim;%r:'getg:o 0 460 Vca continua de sistema continua do sistema triizadlzes?st&g; tri:zad";i?stt(;g; 460 Vca Kinetix 6200/6500
9 9 m/s A0-pk N (Ib) p P kW classe de 400V
A0-pk N (Ib)
L DAT-5031010-DBx 24 0,20
L DAT-5031020-DBx 31 0,25
48 81(18) 12,2 168 (38) 2094-BM01-M
L DAT-5031030-DBx 35 0,29
L DAT-5031040-DBx 38 031
L DAT-5032010-DBx 31 0,40
L DAT-5032020-DBx 41 0,52
74 243
| DAT-5032030-DBx 47 0,59
L DAT-5032040-DBx 50 063
126(28) 336 (76) 2094-BM01-M
L DAT-5032010-EBx 31 0,40
| DAT-5032020-EBx 41 0,52
37 12,2
L DAT-5032030-EBx 47 0,59
L DAT-5032040-EBx 50 063
L DAT-5033010-DBx 35 0,67
L DAT-5033020-DBx 4,7 0,88
11 36,5 2094-BM02-M
L DAT-5033030-DBx
50 0,95
L DAT-5033040-DBx
190 (43) 504 (113)
L DAT-5033010-EBx 35 0,67
L DAT-5033020-EBx 4,7 087
37 12,2 2094-BM01-M
| DAT-5033030-EBx
50 091
L DAT-5033040-EBx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6200/6500 (frame 50)

. < Corrente de Forcade . .
. Velocidade, max Corrente de travamento Forca de travamento Saida dassificada | Inversores
Icrg('ljiu':(:irehcnaetg:o 0 460 Vca continua de sistema continua do sistema triizad'zi?stt‘;:; triizadlzes:lttz:; 460 Vca Kinetix 6200/6500
9 9 m/s A0-pk N (Ib) p p KW classe de 400V
A0-pk N (Ib)
LDAT-5051010-DBx 28 0,34
LDAT-5051020-DBx 37 043
LDAT-5051030-DBx 41 31 119(27) 14 363 (82) 0,49 2094-BMP5-M
LDAT-S051040-DBx 44 0,53
LDAT-5051050-DBx 4.7 0,55
LDAT-5052010-DBx 37 092
LDAT-5052020-DBx 48 1,20
LDAT-5052030-DBx 6.2 2,7 2094-BM01-M
LDAT-5052040-DBx 50 1,24
LDAT-5052050-DBx
251(56) 727 (163)
LDAT-5052010-EBx 37 0,80
LDAT-5052020-EBx 46 098
LDAT-5052030-EBx 3,1 114 2094-BMP5-M
LDAT-S052040-EBx 46 1,02
LDAT-5052050-EBx
LDAT-S053010-DBx 41 1,56
LDAT-5053020-DBx
94 342 2094-BM02-M
LDAT-S053030-DBx 5,0 187
a 378(85) 1093 (246)
LDAT-5053050-DBx
LDAT-S053010-EBx
a 35 3,1 114 1,04 2094-BMP5-M
LDAT-5053050-EBx
LDAT-5054010-DBx 44 2,26
LDAT-5054020-DBx 124 455 2094-BM02-M
a 5,00 253
LDAT-5054050-DBx
509 (114) 1453 (327)

LDAT-S054010-EBx 44 1,87
LDAT-5054020-EBx 6.2 2,7 2094-BM01-M

50 2,05

a
LDAT-5054050-EBx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificagbes de desempenho com inversores Kinetix 6200/6500 (frame 70)

. . Corrente de Forcade . e
. Velocidade, max Corrente de travamento | Forca de travamento Saida classificada | Inversores
::rg]giUI;(:irelch]aetg:o o 460 Vca continua de sistema continua do sistema :)riixa dngi?stt(:er(:\ea ::izxa dl:es?sttzglea 460 Vca Kinetix 6200/6500
9 9 m/s A0-pk N (Ib) KW classe de 400V
A0-pk N (Ib)

LDAT-5072010-DBx 39 137
L DAT-5072020-DBx

6,0 220 2094-BM01-M
L DAT-5072030-DBx 50 1,64
a
L DAT-5072070-DBx 364 (82) 1055 (237)
L DAT-5072010-EBx
| DAT-5072020-EBx 35 3,0 11,0 1,03 2094-BMP5-M

a
LDAT-5072070-EBx

Publicagdo Rockwell Automation GMC-SGO0TX-PT-P — Junho de 2014

85



Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 6200/6500 (frame 70) (continua)

. . Corrente de Forcade , e
. Velocidade, max Corrente de travamento | Forca de travamento Saida classificada | Inversores
Icrg('ljiu':(:irehcnaetg:o 0 460 Vca continua de sistema continua do sistema :)riixadl:(:?sttzg; :)ri:zadlgi?stt(:ariz 460 Vca Kinetix 6200/6500
9 9 m/s A.0-p N (Ib) KW classe de 400V
A0-pk N (Ib)
LDAT-5073010-DBx 44 227
LDAT-5073020-DBx 9,0 328 2094-BM02-M
a 50 2,50
LDAT-5073070-DBx 554(125) 1576 (354)
LDAT-S073010-EBx
a 24 3,0 10,9 1,01 2094-BMP5-M
LDAT-5073070-EBx
LDAT-S074010-DBx 4,7 3,15
LDAT-5074020-DBx 11,9 435 2094-BM02-M
a 50 3,30
LDAT-5074070-DBx 730 (164) 2088 (469)
LDAT-S074010-EBx
a 35 6,0 20,7 2,08 2094-BM01-M
LDAT-5074070-EBx
LDAT-S076010-DBx
L DAT-5076020-DBx 50 18,2 66,4 502 2094-BM03-M
a
L DAT-5076070-DBx 1122 (252) 3189 (717)
L DAT-5076010-EBx
a 35 91 332 3,18 2094-BM02-M

LDAT-5076070-EBx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificagbes de desempenho com inversores Kinetix 6200/6500 (frame 100)

. . Corrente de Forca de . o
. Velocidade, max Corrente de travamento For¢a de travamento Saida classificada | Inversores
I(r:S]giUIS(:irehcnaieai:o o 460 Vca continua de sistema continua do sistema giiza dmees?sttzliz :)I;iza(imei:‘stt(:eriea 460 Vca Kinetix 6200/6500
9 9 ms A 0-p N (Ib) KW classe de 400V
A0-pk N (Ib)

LDAT-5102010-DBx 34 144
LDAT-5102020-DBx 44 1,74
LDAT-$102030-DBx

57 210 2094-BM01-M
LDAT-5102040-DBx

50 456 (103) 1289 (290) 191

LDAT-$102050-DBx
a
LDAT-5102090-DBx
LDAT-$102010-EBx
a 26 29 10,5 0,96 2094-BMP5-M
LDAT-5102090-EBx
LDAT-5103010-DBx 38 241
L DAT-5103020-DBx

8,6 315 2094-BM02-M
L DAT-5103030-DBx 50 293
a 702 (158) 1935 (435)
L DAT-5103090-DBx
| DAT-5103010-EBx
a 18 29 10,5 092 2094-BMP5-M
L DAT-5103090-EBx
L DAT-5104010-DBx 41 3,76
L DAT-5104020-DBx

11,5 420 2094-BM02-M
L DAT-5104030-DBx 50 429
a 929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104090-DBx
L DAT-5104010-EBx
a 27 57 210 2,07 2094-BM01-M

LDAT-5104090-EBx
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 6200/6500 (frame 100) (continua)

. < Corrente de Forca de , e
. Velocidade, max Corrente de travamento For¢a de travamento Saida classificada | Inversores
Icrg('ljiu':(:irehcnaetg:o 0 460 Vca continua de sistema continua do sistema :)rii‘(;ad"e‘i?sttz;z ;ri:‘ﬁl"e'i?:t‘;;z 460 Vca Kinetix 6200/6500
9 9 m/s A0-pk N (Ib) kw classe de 400V
A0-pk N (Ib)
LDAT-5106010-DBx 45 541
LDAT-5106020-DBx 173 63,0 2094-8M03-M
a 50 587
LDAT-5106090-DBx 1403 (315) 3871(870)
LDAT-S106010-EBx
a 27 8,6 315 2,94 2094-BM02-M

LDAT-5106090-EBx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 6200/6500 (frame 150)

. . Corrente de Forca de . .
. Velocidade, méx | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida classificada | Inversores
Icné]('i)i:I;(:irehcl;etg:ogo 460 Vca continua de sistema continua do sistema :)rii‘t:adn;:‘stt‘:egl:\ :)riiza;;i?st&% 460 Vca Kinetix 6200/6500
m/s A0-pk N (Ib) A0 kw classe de 400V
-pk N (Ib)
LDAT-5152010-DBx 3,2 1,76
LDAT-5152020-DBx 53 19,5 2094-BM01-M
a 35 1,89
LDAT-5152090-DBx 643 (145) 1799 (404)
LDAT-5152010-EBx
a 18 2,7 98 0,87 2094-BMP5-M
LDAT-S152090-EBx
LDAT-5153010-DBx
a 3,6 8,0 291 2,87 2094-BMO01-M
LDAT-S153090-DBx
978 (220) 2680 (602)
| DAT-5153010-EBx
a 1.2 2,7 9,1 0,80 2094-BMP5-M
[ DAT-5153090-EBx
L DAT-5154010-DBx
a 3,5 10,7 391 3,83 2094-BM02-M
| DAT-5154090-DBx
1306 (294) 3597 (809)
L DAT-5154010-EBx
a 18 53 19,5 1,78 2094-BM01-M
| DAT-5154090-EBx
LDAT-S156010-DBx
a 3,6 16,3 59,4 5,85 2094-BM03-M
LDAT-5156090-DBx
1997 (449) 5469 (1229)
LDAT-S156010-EBx
18 81 19,8 2,1 2094-BMO01-M

a
LDAT-5156090-EBx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informacdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAS com inversores Kinetix 6200/6500

Corrente de Corrente de Forca de - . Kinetix 6200/
Etapa linear cédigo de Velocidade, max | travamento continua Eg;gt?nﬁt;v:i?:::‘? travamento de travamento de sgt;'};': 3 : m:rtzlr Kinetix 6500
catalogo mm/s (pol/s) de sistema N (1) pico de sistema pico de sistema W Inversores de classe

A0-pk A0-pk N (Ib) de 400V
MPAS-Byoxx1-VO5SXA 200 (7,9) L 1,75 521(117) 3,50 1212(272) 0,37 2094-BMP5-M
MPAS-Bxxx2-V205%A 1124 (443) @ 3,30 462 (104) 6,60 968 (218) 0,62 2094-BMP5-M
MPAS-B8xuxF-ALMO2C 3,50 189 (42,5) 9,30 456 (103) 0,527 2094-BMP5-M
MPAS-B8xxF-ALMS2C 3,15 159 (35,7) 8,37 399(89,7) 0,475 2094-BMP5-M

5000 (200) ©

MPAS-B9xux-ALMO2C 3,40 285 (64,1) 9,10 680 (153) 0,768 2094-BMP5-M
MPAS-BIxux-ALMS2C 3,03 245 (55,1) 8,19 601 (135) 0,69 2094-BMP5-M

(1) Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade méxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).

(2)  Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade méxima é 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade maxima é 715 mm/s (28,2 pol/s). Para comprimento de
lancamento de 1.020 mm, a velocidade mdxima é 582 mm/s (22,9 pol/s).

(3)  Por causa do curso curto de muitas dessas etapas e da distancia necesséria para alcangar uma velocidade méxima de 5000 mm/s (200 pol./s), a velocidade mdxima dessas etapas é frequentemente menor que 5000 mm/s
(200 pol./s). Para saber a velocidade mdxima de cada etapa linear de acordo com o comprimento de lancamento, consulte Specifications Technical Data, publicagdo GMC-TD002.

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAR com inversores Kinetix 6200/6500

Ci]ir!dro Elétrigo Velocidade, méx f:;;;?r::ntjt?) continua Eg;gt?niztaz";?::;? fr‘:ar\:;:]nteen(iz de pico Egégr::nto de pico ::tséa'};i: ('11 : Ir?\?tzlr k::s::i gggg/
Cédigo de catalogo | mm/s (pol/s) de sistema N (i) de sistema de sistema W Inversores de classe
A0-pk A0-pk N (Ib) de 400V
MPAR-B1xxxB 150 1,15 240(539) 1,35 300(67,4) 0,036 2094-BMP5-M
MPAR-B1xxxE 500 149 280(62,9) 1,71 350(78,7) 0,140 2094-BMP5-M
MPAR-B2xxxC 250 1,67 420 (94,4) 1,90 525(118) 0,105 2094-BMP5-M
MPAR-B2xxxk 640 3,29 640 (144) 3,93 800 (180) 0,410 2094-BMP5-M
MPAR-B3xxxE 500 516 2000 (450) 6,17 2500 (562) 1,00 2094-BM01-M
MPAR-B3xxxH 1000 6,13 1300 (292) 6,79 1625 (365) 1,30 2094-BM01-M

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho céd. cat. MPAI com inversores Kinetix 6200/6500

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6200/6500 (parafuso esférico)

Forca de travamento continua do

- L " Corrente de . Corrente de Forca de - . Kinetix 6200/
g',l'd'!dm dEIetnco \ri]eélzcldade, travamento continua sistema travamento de travamento de sgtsea'};': ; : m:)nt?)lr Kinetix 6500
c:t ;ﬁ)‘;oe s (ol de sistema N(Ib) picodesistema | picodesistema | - Inversores de classe

AO-pk BT oo ] A N () de 400V
MPAI-B2076(CV1 0,90 890 (200) 706 (159) 2,30 0,22
MPAI-B2150CV3 305(12) 1446 (325) 2094-BMP5-M
—_———— 1,29 1446 (325) 1147 (258) 3,25 0,25
MPAI-B2300CV3
MPAI-B3076(M1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
1,35 4,57 0,27 2094-BMP5-M
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814 (183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-B3150CM3
— 1 279(17)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 430 4448 (1000)
MPAI-B3450CM3 188(7,3)
281 0,39 2094-BMP5-M
MPAI-B3150EM3
— 559(22)
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 7,07 4003 (900)
MPAI-B3450EM3 376 (15)
MPAI-B4150CM3
—279(17)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8,68 8896 (2000)
MPAI-B4450CM3 245(9,9)
5,61 0,43 2094-BMO01-M
MPAI-B4150EM3
—1559(22)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 14,14 7784 (1750)
MPAI-B4450EM3 491(19)
MPAI-B5xxCM3 200(7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 8,48 13,345 (3000)
6,62 0,55 2094-BMO01-M
MPAI-B5xxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16,70 13,122 (2950)

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacbes de desempenho (parafuso de rolo) com inversores Kinetix 6200/6500

Forca de travamento continua do

- L " Corrente de ! Corrente de For¢a de L. . Kinetix 6200/
El'lgydro dEIetnco \I::egzcldade, travamento continua sistema travamento de travamento de :gt;'};': :: m:]tzlr Kinetix 6500
odlgo de de sistema N (Ib) pico de sistema pico de sistema Inversores de classe
catalogo mm/s (pol/s) A0-0k A0-pk N (Ib) KW de 400V
p 25°C(77°P) 40°C(104°F) p
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
1,45 4,57 0,27 2094-BMP5-M
MPAI-B3076SM1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3
—_— 0 279(17)
MPAI-B3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176 (6,9)
281 7,07 0,39 2094-BMP5-M
MPAI-B31505M3
—155%9(22)
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-B34505M3 353 (14)
MPAI-B4150RM3
—_— 1 279(17)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827(1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 196 (7,6)
561 14,14 043 2094-BM01-M
MPAI-B41505M3
—155%9(22)
MPAI-B4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B4450SM3 393 (15)

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informacdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500

Especificacoes de desempenho de LDC-Series com inversores Kinetix 6200/6500

. Corrente de Corrente de Forca de . . Kinetix 6200/
Motor linear cédigo de ‘ﬂﬁqdade’ travamento continua E:Et?n(:lztcrl?)v;;‘::;? travamento de pico | travamento de pico 3:|:inaoiloarslsi|;|ecaard a Kinetix 6500
catdlogo 15 (06s/S) desistema N () de sistema dessistema W Inversores de classe
M/s pes/s A 0-pk A0-pk N (Ib) de 400V
LDC-C030100-DHT 412a6,1 743111 (17a25) 121 188 (42) 037a0,5 2094-8M01-M
LDC-C030200-DHT 10,0 (32,8) 812122 243 2094-8M02-M
1483222 (33350) 375 (84) 0743111
LDC-C030200-EHT 4,12a6,1 121 2094-8M01-M
LDC-C050100-DHT 39359 1192179 (273 40) 7 302 (68) 0,5920,89 2094-BM01-M
LDC-C050200-DHT 792118 233 2094-8M02-M
2402359 (54a81) 600 (135) 1,20a1,79
LDC-C050200-EHT 10,0 (32,8) 39359 1,6 2094-BM01-M
LDC-C050300-DHT 1182177 359 2094-8M02-M
—_— 3632544 (822122 941(212) 181a2,72
LDC-C050300-EHT 39359 120 2094-BM01-M
LDC-C075200-DHT 773115 229 2094-8M02-M
3482523 (78a117) 882 (198) 1743261
LDC-C075200-EHT 38a57 11,5 2094-BM01-M
LDC-C075300-DHT 11,5a17,2 356 2094-8M02-M
10,0(32,8) 523a784(117a176) 1368 (308) 2612392
LDC-C075300-EHT 38a57 19 2094-BM01-M
LDC-C075400-DHT 1532230 474 2094-BM03-M
_ 697 21045 (157 3 235) 1824 (410) 348a522
LDC-C075400-EHT 772115 237 2094-8M02-M
LDC-C100300-DHT 11,1267 343 2094-8M02-M
67431012 (1522227) 1767 (397) 3,37a5,06
LDC-C100300-EHT 37356 14 2094-BM01-M
LDC-C100400-DHT 1482222 45,7 2094-BM03-M
10,0(32,8) 89921349 (2023 303) 2356 (530) 4493674
LDC-C100400-EHT 742111 28 2094-8M02-M
LDC-C100600-DHT 223333 68,5 2094-BM03-M
_ 134922023 (303 3 455) 3534(794) 6,74a10,11
LDC-C100600-EHT 1112167 343 2094-BM02-M
LDC-C150400-DHT 1413211 45, 2094-BM03-M
128121922 (288 3 432) 3498 (786) 6402961
LDC-C150400-EHT 702106 26 2094-8M02-M
10,0 (32,8)
LDC-C150600-DHT 2113317 67,8 2094-BM03-M
1922 22882 (432 3 648) 5246 (1179) 96121441
LDC-C150600-EHT 1062158 339 2094-BM02-M

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Os servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000 fornecem uma
simplicidade para manusear até as aplicacbes mais exigentes
rapidamente, facilmente, e com baixo custo. Através do fornecimento
de recursos de controle com projeto inovador e fungdes de instalacao,
os inversores Kinetix 6000 aprimoram significantemente o desempenho
do sistema enquanto economizam tempo e dinheiro. O tamanho
compacto, a fiacdo simplificada e os componentes de facil uso tornam
os inversores Kinetix 6000 uma escolha ideal tanto para os OEMs quanto
para os usuarios finais. As aplicacdes alvo para os inversores Kinetix 6000
incluem empacotamento, manuseio de materiais, converséo e
montagem.

A familia de inversores Kinetix 6000 é parte da solucdo de controle de
movimento integrado Kinetix.

Funcdes do servo-drive de eixos multiplos
Kinetix 6000

« Sistemas de servo-drive de eixos multiplos com SERCOS interface de controle de movimento integrado

« Certificado TUV: PLe, Cat 3, de acordo com EN 1SO 13849 e SIL CL3 de acordo com IEC 61508, EN 61800-5-2 e EN 61062
- Controle Safe Torque-off

e 1954265 Vca, entrada trifasica (classe de 200 V)

e 324 a528Vca, entrada trifasica (classe de 400 V)
- Desempenho de pico aprimorado para até 250% da capacidade de corrente continua

« Software RSLogix 5000 ou a aplicacdo Logix Designer para programacao (Légica ladder, texto estruturado e controle
sequencial de funcoes)

» Controle de movimento integrado Kinetix com controladores ControlLogix ou CompactLogix
« Realimentacdo do encoder absoluto de alta resolucdo multivoltas e de volta Unica, eixo auxiliar apenas de realimentacdo

Para comparar as fungdes do inversor através de familias de inversores, consulte Servo drives iniciando na pagina 28.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Componentes de servo-drive Kinetix 6000

Os sistemas de servo-drive Kinetix 6000 consistem destes componentes necessarios:
« Um moddulo de eixo integrado (IAM ou condutor IAM)
« Até sete modulos de eixo
« Um barramento de alimentacao
« De um a oito motores rotativos, motores lineares, ou atuadores lineares
« De uma oito cabos de alimentacéo e realimentacdo do motor
« Kits de conectores de baixo perfil (necessério para cabos de alimentagdo de conducéo flying)
« De dois a nove cabos de fibra dptica SERCOS

Os sistemas Kinetix 6000 também podem incluir um ou mais médulos de eixo usados como seguidores IAM (e médulos de
eixo, barramentos de alimentagéo, motores, cabos e kits de conectores associados como necessarios para aplicacao).

Os sistemas integrados inversor-motor (IDM) Kinetix 6000M sdo uma opgéo com os servo-drives Kinetix 6000
« Um moddulo de interface de poténcia (IPIM) Kinetix 6000M IDM por sistema IDM
« Até 4 mddulos IPIM no barramento de alimentagao céd. cat. 2094
« Até 16 unidades integradas inversor-motor (IDM) se conectam a cada mdédulo IPIM

Estes componentes sao opcionais:
« Um moddulo shunt Kinetix, 2094-BSP2 com mddulo shunt passivo céd. cat. 1394 opcional
« Modulos de preenchimento de slot 2094-PRF
« Moddulo de interface de linha cod. cat. 2094 (LIM)
o (Cdd. cat. 2090 Mddulo de freio resistivo (RBM)
« (C&d. cat. 1336 Médulo shunt ativo externo (frenagem dinamica)
« Filtros de linha CA 2090-XXLF (necesséario para CE)

Para especificagdes de sistema de acionamento detalhadas Kinetix 6000, consulte o Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500
Drive Systems Design Guide, publicacdo GMC-RMO003.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Selecao do servo-drive Kinetix 6000

Mddulo de inversor

Nimero de catalogo de

Capacidades de saida continuas

inversor Conversor (Ap() Inversor (A, 0-pk)
2094-AC05-MP5-S 3kW, 10A 1,2kW,5A
2094-AC05-MO1-S 3kW,10A 19kW, 9 A
Modulo de ebo ntegrado (IAM) 175, coo o 6KW, 19 A 34KW,15A
classe de 200V
2094-AC16-M03-S 11,3kW, 36 A 55kW, 25 A
2094-AC32-M05-S 225kKW, 71A 17,0 kW, 49 A
2094-BC01-MP5-S 6kW,9A 1,8kW, 40A
2094-BC01-MO1-S 6kW,9A 3,9kW, 8,6 A
Médulo de ebo integrado (IAM) 17500, 305 wop-s 15K, 23 A 6,6kW, 14,6 A
classe de 400 V
2094-BC04-M03-S 28 kW, 42 A 13,5kW,30A
2094-BC07-M05-S 45kW, 68 A 22,0kW, 49 A
2094-AMP5-S 1,2kW, 5 A
2094-AMO1-S 1,9kW.9A
Mddulo de eixo (AM)
classe de 200V 2094-AM02-S N/A 34kW, 15A
2094-AM03-S 55kW, 25 A
2094-AMO05-S 11,0kW, 49 A
2094-BMP5-S 1,8kW,40A
2094-BM01-S 3,9kW, 86A
Mddulo de eixo (AM)
asse de 400V 2094-BM02-S N/A 6,6 kW, 14,6 A
2094-BM03-S 13,5KW,30A
2094-BM05-S 22,0kW, 49 A
Barramento de alimentacdo 2094 | 2094-PRSx Disponivel para sistemas de 1,2, 3,4, 5,7, e 8 eixas

Mddulo de interface de
poténcia 2094 IDM

2094-SEPM-B24-S

(lasse de 400V, 24 A rms, 15 kW, sercos, suporta até 16 unidades integradas inversor-
motor

Mddulo shunt 2094

2094-BSP2

Médulo shunt de classe de 200/400 V, 200 W (instalacdo em barramento de
alimentacdo)

Médulo de preenchimento de
slot 2094

2094-PRF

Slots de tampa ndo usados de classe 200/400 V, no barramento de alimentagdo

Para especificacbes de méddulo de inversor Kinetix 6000 ndo incluidas nesta publicacéo, consulte Kinetix Servo Drives Technical
Data, publicacdo GMC-TDQQ3.
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Compatibilidade de componentes de inversor Kinetix 6200

Os modulos de poténcia 2094-BCxx-Mxx-M e 2094-BMxx-M contém a mesma estrutura de alimentacdo dos inversores
2094-BCxx-Mxx-S e 2094-BMxx-S. Por isso, 0 mddulo shunt 2094-BSP2, modulo de filtro slot 2094-PRF e barramento de
alimentacao 2094-PRSx séo todos suportados por ambas as familias de inversores.

E ainda, os médulos de poténcia 2094-BMxx-M AM com interface SERCOS sdo suportados em barramentos de alimentacéo
com um maodulo 2094-BCxx-Mxx-S IAM. Reciprocamente, os inversores 2094-BMxx-S AM sdo suportados em barramentos de
alimentacdo com um maodulo de poténcia 2094-BCxx-Mxx-M IAM com interface SERCOS.

IMPORTANTE Mdodulos de controle Kinetix 6500 EtherNet/IP (coédigos de catalogo 2094-EN02D-M0O1-5x) nao séo
compativeis com modulos IAM/AM no mesmo barramento de alimentagdo cdd. cat. 2094 em que a interface
SERCOS for usada.

Compatibilidade de médulo IAM/AM

Médulos de poténcia
Médulo 2094-BMxx-S 2094-BMxx-M AM

Mddulo IAM Médulo de controle L
Kinetix 6000 AM Médulo de controle Médulo de controle

2094-SE02F-M00-Sx Kinetix 6200 | 2094-EN02D-M01-Sx Kinetix 6500

2094-BCox-Mxx-S (séries B e () N/A

2094-SE02F-MOO-Sx Totalmente compativel Totalmente compativel N&o compativel
2094-BCxx-Mr-M interface SERCOS
(Médulo de poténcia IAM) 2094-ENO2D-MOT-Sx ] , - , /
rede EtherNet/IP N&o compativel Nao compativel Totalmente compativel

Para mais informagdes dos servo-drives modulares Kinetix 6200, cédigo de catdlogo 2094-BCxx-Mxx-M, 2094-BMxx-M,
e 2094-SE02F-M00-Sx, consulte Servo-drives modulares Kinetix 6200 e Kinetix 6500 na pagina 67.

Compatibilidade do sistema integrado de inversor-motor Kinetix 6000M

Os barramentos de alimentacao cod. cat. 2094 com inversores Kinetix 6000 (série B) ou Kinetix 6200 sdo compativeis com os
sistemas integrados inversor-motor (IDM) Kinetix 6000M. O médulo de interface de poténcia integrado inversor-motor (IPIM)
é instalado ao barramento de alimentacdo e se conecta a até 16 unidades IDM.

IMPORTANTE  Os moddulos de controle Kinetix 6500 EtherNet/IP (coddigos de catalogo 2094-EN02D-M01-Sx) nao séo
compativeis com os sistemas integrados inversor-motor Kinetix 6000M.

Compatibilidade de médulo IAM

Mddulo de interface de poténcia

Maddulo IAM Mddulo de controle IDM (IPIM) 2094-SEPM-B24-5

2094-BCox-Mxx-S (séries B e () N/A

2094-SE02F-MO0-Sx Totalmente compativel
2094-BCor-Mur-M interface SERCOS
(Mddulo de poténcia IAM) 094-ENO2D-MO1-Sx s compatie

rede EtherNet/IP P

Para mais informacdes sobre os sistemas integrados inversor-motor Kinetix 6000M, consulte Configuracao tipica de inversor-
motor integrado Kinetix 6000M na pdgina 95.
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Configuracao tipica de inversor-motor integrado Kinetix 6000M

Esta configuracdo ilustra o uso dos servo-drives Kinetix 6000 com o sistema integrado inversor-motor (IDM) Kinetix 6000M.
O modulo de interface de poténcia IDM (IPIM) esté incluido na configuracéo de anel de fibra dptica sercos juntamente com os
maddulos de eixo. Consulte Configuracdes de comunicagao tipica naon pagina 99 para ver exemplos.

Sistema de acionamento modular (com o sistema Kinetix 6000M IDM)

Médulo IPIM
2094-SEPM-B24-S
Alimentacdo de )
entrada trifdsica h
Médulo shunt
2094-BSP2
(componente opcional)
s deseno e de s Moo cego 004-RF
muitiplos Rinetix (necessario para preencher
slots ndo utilizados)
== —
Barramento de alimentacdo =l
2094-PRSx Ao+
2090-K6CK-DxxM
Kits de conector de baixo perfil para £/S, (abos de rede
realimentacdo do motor e realimentacdo aux (6d. cat. 2090
Para sensores de entrada J
4 N\

e grupo de controle

MDF-SBxxoex-Qx8xB-S
Unidade inversor-motor integrados

J
(6d. cat. 2090 A

o
|
|
|
| Cabos hibridos Cod. cat. 2090
|
|
|
|
|
|
|
|
|
(abos de realimentagdo do motor :

Motores rotativos compativeis,

motores lineares e atuadores lineares =4
(motor MPL-Bxxxx mostrado) 4=

I\

MDF-SBxxnx-Qx8xB-S
Unidade inversor-motor integrados

MDF-SBxxoxx-Qx8xB-S
Unidade inversor-motor integrados

(4d. cat. 2090
\_ (abos de alimentagdo do motor )
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Configuracoes tipicas de Hardware

Sistema Kinetix 6000 (com médulo LIM)

2090-XXLF-xxxx Filtro de linha CA

Maodulo shunt
2094-BSP2
(componente opcional)

Knotix 8000

N

e

J

Médulo cego

2094-PRF
(necessdrio para
preencher slots nao
utilizados)

Mddulos de eixo
2094-xMxx-S (5)

(necessario para CE)
k" =3
af b Sistema de servo-drive de eixos muiltiplos Kinetix 6000
= 23
- &)
Alimentacdo de P
entrada trifésica Tensdo de comando de l
115/230V
— T »
Maodulo IAM
2094-xCox-Mxx-S
l — '|/ M
%’ 988
Bar@mento Qe ~ ~ L™ ~
¢ 1 ¢ alimentacdo : : : :
2094-xLxxS | } } t
Maddulo de interface de linha ! ! ! !
(componente opcional) Conexdes E/S : : : :
T T T
|

AN
Para sensores de entrada ’
e grupo de controle
(6d. cat. 2090

(abos de realimentagdo do motor

|
|

209(3-K6CK—DXXXM

| |
| )

Kits de conector de haixo perfil para E/S,
realimentagdo do motor e realimentagdo aux

|
)

(6d. cat. 2090

(abos de alimentacdo do motor J

Motores rotativos MP-Series e TL-Series

—

(motores MPL-Bxxxx mostrados)

S

= =]

Motores DirectDrive RDD-Series ("
(motor RDB-Bxxxx mostrado)

: I %

Cilindros elétricos para aplicagdo pesada MP-Series
(cilindros elétricos MPAI-Bxxxx mostrados)

Cilindros elétricos MP-Series e TL-Series

Impulsores lineares LDAT-Series
(somente impulsores lineares LDAT-Sxxxxx-xBx)

(1) Necessita de um kit de conector 2090-K6CK-KENDAT para conexdes de alimentagdo do motor.

96

(cilindros elétricos MPAR-Bxxxx mostrados)

Motores lineares LDC-Series
(Motor linear mostrado LDC-Cxxxxxx)

@
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Sistema Kinetix 6000 (sem moédulo LIM)

Alimentacdo de
entrada trifésica

LT

de desconexdo
de linha

Fusivel
de entrada

Alimentacdo de controle
monofasica '

(ontator
2090-XXLF-xxxx

magnético Fitro de linha CA Sistema de servo-drive de eixos miiltiplos Kinetix 6000
(necessdrio para CF)
f: f 1 1 1 1 1 Médulo shunt )
1 1 1 1 1
p C ! ! ! ! ! fiﬁipiﬁiﬁte opcional)
7 * Ag m@ EA:Q m@
| ) i
Médulo IAM [| Mddulo cego
2004-xCor-Moc-S o ; 1 2094-pRF
(necessério para
s || o oo ||| o || e n || 0 || e o || e ||| PYEENCRET SlOS NGO
utilizados)
Barr;menm(_ie gg g é@g@g
Conexdes E/S alimentaao N
2094-PRSx [_n N N % % ln_O+]
Para sensores de entrada I I I I I
e grupo de controle I \?\ NN N Médulos de eixo
! I ! ! ! 2094-xMxx-S (5)
1 | ! 1 I
! 2090-K6CK-DxoxM ! !
od Kits de conector de baixo perfil para E/S, : )
(0.t 2090 | eaimentacio do motor e realimentacio aux | (0d. cat. 2090
(abos de realimentagdo do motor | | | | | (abos de alimentagdo do motor
Motores rotativos MP-Series e TL-Series  ld——o r—=w  a =
(motores MPL-xxxx mostrados) === | Etapas lineares integradas MP-Series
= @ o (MPAS-B9xxx parafuso esférico mostrado)
1 —
; Motores DirectDrive RDD-Series "
< (motor RDB-Bro mostrado) Motores lineares LDC-Series
‘ (Motor linear mostrado LDC-Crxxxxxx)
o (ilindros elétricos para aplicagdo pesada MP-Series
:51 o (cilindros elétricos MPAI-Bxxxx mostrados) ) i
g Motores lineares LDL-Series
(Motor linear mostrado LDL-xxxxxxx)

(ilindros elétricos MP-Series e TL-Series
(cilindros elétricos MPAR-Bxxxx mostrados)

Impulsores lineares LDAT-Series
(somente impulsores lineares LDAT-Sxxxxxx-xBx) ‘ °

(1) Necessita de um kit de conector 2090-K6CK-KENDAT para conexdes de alimentagdo do motor.
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Nesta configuracdo de sistema, o médulo condutor IAM é conectado ao seguidor médulo IAM através do ponto comum CC.
Quando planejar seu layout de painel, deve-se calcular a capacitancia de barramento total do sistema comum CC para se
assegurar de que o modulo de conducdo IAM seja dimensionado suficientemente para pré-carregar todo o sistema. Consulte

Kinetix 6000 Servo Drive User Manual, publicagcdo 2094-UMO001, quando fizer este célculo.

Se a capacitancia de barramento total do seu sistema exceder a taxa de pré-carga do médulo condutor
IAM, o status do moédulo IAM de sete segmentos ird exibir um erro cédigo E90 (falha de tempo de pré-
carga) se a poténcia de entrada for aplicada.

Para corrigir esta condicdo, vocé deve substituir o médulo de condugao IAM por um mdédulo maior ou
diminuir a capacitancia da barramento total pela remogdo dos modulos de eixo.

IMPORTANTE

Sistema Kinetix 6000 (barramento de ponto comum CC)

2090-XXLF-x00x
Alimentacdo de Filtro de linha CA
entrada trifésica (necessario para (E)
e =
=5 pe=
<z pe=
E 3
Tensdo de comando de 115/230V Médulo shunt
Y Sistema de servo-drive de eixos muiltiplos Kinetix 6000 2094-BSP2
1 (componente opcional)
= T 1o AQ Ae A AQ B
dulo 1AM 7 Médulo cego
— condutor de barramento Al
[ : (ul de mdulo comum E E E E E E E 2094-PRF
2094-xCox-Mxx-S (necessdrio para )
I : om0 | [ e o || (Csc oo || [“ene owe |1 preencheer slots nao
2 utilizados)
[HENENR 2094-PRSx = o
¢ T ¢ Bariamento de o
2094515 alimentacio XXl X1 %] %
Médulo de interface de linha Médulos de eixo
(componente opcional) Barramento de ponto comum CC 2094-xMxx-S (5)
/— Mddulo IPIM 2094-SEPM-B24-S

Médulo 1AM i | ] il Médulo ceqgo
sequidor de barramento de 999 El  2094-PRF
médulo comum : E E B (necessdrio para
2094-xCox-Mxx-S preencher slots nao
- e JIE==== ) utilizados)
2094-PRSX LW\T/EJ sl g
Barramento de o
alimentagdo AN * AN AN A
Médulos de eixo

2094-xMxx-S (5)

Motores e outros detalhes comuns a configuracdes de ponto comum CA e CC, trifasicos séo removidos.
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Configuracoes de comunicacao tipica

Neste exemplo, os comprimentos de cabo SERCOS inversor-a-inversor e cédigos de catdlogos sdo mostrados para os inversores
Kinetix 6000 e quando os moédulos Kinetix 6000 e Kinetix 6200 existirem no mesmo barramento de alimentacao.

Comunicacao de inversor Kinetix 6000 (SERCOS)

Rede de programagéo de controlador Logix5000 _
Médulo de interface SERCOS Logix5000 =
A
= Controlador Logix5000 Software RSLogix 5000 ou

(ControlLogix mostrado)

a aplicagdo Logix Designer

u =
? 2090-SCoor-x
(abo de fibra ptica SERCOS
0,1m (5,1 pol.)
(abos SERCOS inversor-a-inversor Kinetix 6000
Modulo 1AM |
2094-xCox-Mxx-S
2094-PRSx

Barramento de = <
alimentacdo L_n n n_©o+

Médulos de eixo
2094-xMxx-S (5)

Kinetix 6000 e Kinetix 6000M RX  TX
(vista de cima) Conectores SERCOS

0’1 m 0,2 m 0,1 m
(5,1pol) (7,1pol) (571 pol.)
® o D

Kinetix 6000 de larqura simples 1 Kinetix 6000 de largura dupla
2094-BCix-Mxx-S ||| == 2094-BOx-Mxx-S
Médulo 1AM e : ' B Médulo 1AM

ol M T

A 1r A
Médulo IPIM 2094-SEPM-B24-S J 2094-BMxx-S Médulo AM de largura dupla

2094-BMxx-M Mddulos de poténcia de largura simples 2094-BMxx-S Mddulo AM de largura simples
com médulos de controle 2094-SE02F-MO0O0-Sx

2094-BMxx-S Modulo AM de largura simples
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Especificacoes de desempenho de controle de
movimento rotativo

Estas familias de motor rotativo sdo compativeis com servo-drives Kinetix 6000.

Familia de motor rotativo Pagina
Motores de baixa inércia MP-Series (cod. cat. MPL) 100
Motores de média inércia MP-Series (c6d. cat. MPM) 104
Motores de categoria alimenticia MP-Series (cdd. cat. MPF) 107
Motores integrados inversor-motor (categoria alimenticia) Kinetix 6000M (c6d. cat. MDF) 108
Motores de ao inoxiddvel MP-Series (c6d. cat. MPS) 108
Motores direct-drive MP-Series (cod. cat. RDB) 109
Motores de baixa inércia TL-Series (c6d. cat. TLY) 110

Para combinagdes de sistema de acionamento Kinetix 6000 que incluem selecao de codigo de catdlogo e curvas de torque/
velocidade, consulte Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide, publicagdo GMC-RMO0Q3.

IMPORTANTE  Estas combinacdes de sistema néo incluem todas as combinagdes possiveis de motor/inversor.
Consulte o software Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. O download estd disponivel em
http://www.ab.rockwellautomation.com/motion-control/motion-analyzer-software.

Especificacoes de desempenho de motor cod. cat. MPL com inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 200 V)

- Corrente de Corrente de Torque de - .
Cotdlllgo ded Velocidade, méx | travamento continua Ig;‘l?:u(iedtg‘il;?;:m travamento de pico | travamento de pico sgt;r:)ctl:rnomlmal :(r!ve?or‘;egoo
;’0:0‘;9" 0 pm de sistema Ko (Ib-pol) de sistema do sistema W clle:‘sesenée 200V
A 0-pk m {0-po A0-pk Nern (Ib-pol)
MPL-A1510V 8000 1,05 0,26 (2,3) 3,40 0,77 (6,8) 0,16 2094-AMP5-S
MPL-A1520U 7000 1,80 0,49 (43) 6,10 1,58 (13,9) 0,27 2094-AMP5-S
MPL-A1530U 7000 282 0,90 (8,0) 10,1 2,82(249) 039 2094-AMP5-S
MPL-A210V 8000 3,09 0,55 (4,8) 10,2 152(13,4) 037 2094-AMP5-S
10,5 3,45(30,0) 2094-AMP5-S
MPL-A220T 6000 4,54 1,61(14,2) 0,62
155 4,74 (419) 2094-AM01-S
17,0 8,0(70,8) 2094-AM01-S
MPL-A230P 5000 540 2,10(18,6) 0,86
23,0 8,2(73,0) 2094-AM02-S
MPL-A310F 3000 3,24 1,58 (14,0) 9,30 3,61(319) 0,46 2094-AMP5-S
10,5 290 (25,6) 2094-AMP5-S
MPL-A310P 5000 49 1,58 (14,0) 073
14,0 3,61(319) 2094-AM01-S
17,0 7,13(63,0) 2094-AM01-S
MPL-A320H 3500 6,10 3,05(27,0) 10
193 7,91(70,0) 2094-AM02-S
8,50 2,88(255) 17,0 5,07 (44,8) 2094-AM01-S
MPL-A320P 5000 13
9,00 3,05(27,0) 29,5 7,91(70,0) 2094-AM02-S
300 9,10 (80,5) 2094-AM02-S
MPL-A330P 5000 12,0 4,18(37,0) 18
380 11,1(98,2) 2094-AM03-S
30,0 9,67 (85,5) 2094-AM02-S
MPL-A420P 5000 129 479(423) 20
46,0 13,6 (119 2094-AM03-S
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Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 200 V) (continua)

- Corrente de Corrente de Torque de - .
Cod}go de Velocidade, max | travamento continua Torqye de travamento travamento de pico | travamento de pico Poténdia nomimal "!"°'§°'e5
catélogo do desist continuo de sistema de sist do sist do motor Kinetix 6000
motor pm e sistema Nem (Ibpol) e sistema o sistema kw casse de 200V
A0-pk A0-pk Nem (Ib=pol)
300 139(123) 2094-AM02-S
MPL-A430H 3500 122 6,21(55,0) 18
45,0 19,8 (175) 2094-AM03-S
15,0 535(473) 300 999 (88,3) 2094-AM02-S
MPL-A430P 5000 49,0 15,4 (136) 22 2094-AM03-S
16,80 599(529)
67,0 19,8 (175) 2094-AM05-S
300 15,8 (139) 2094-AM02-S
MPL-A4530F 2800 13,40 8,36 (74,0) 19
420 203(179) 2094-AM03-S
49,0 17,0 (150) 2094-AM03-S
MPL-A4530K 4000 19,50 8,13(71,9) 25
62,0 203(179) 2094-AM05-S
8,50 9,15(80,9) 17,0 16,9 (150) 2094-AM01-S
MPL-A4540C 1500 15
9,55 10,30 (91,1) 290 27,1(239) 2094-AM02-S
49,0 23,6 (208) 2094-AM03-S
MPL-A4540F 3000 18,40 10,19(%0,1) 26
58,0 27,1(239) 2094-AM05-S
49,0 27,0(239) 2094-AM03-S
MPL-A4560F 3000 20 14,1(125) 30
66,0 34,4 (305) 2094-AM05-S
49,0 193 (171) 2094-AM03-S
MPL-A520K 4000 15,0 10,77 (95,2) 35
65,0 24,2(214) 2094-AM05-S
MPL-A540K 4000 45 19,42 (171) 734 313Q277) 55 2094-AM05-S
MPL-A560F 3000 420 27,39 (242) 734 39,6 (350) 53 2094-AM05-S

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V)

Corrente de Corrente de Torque de - .
Codigo de Velocidade, max | travamento continua Torque de travamento travamento de pico | travamento de pico Poténcia nomimal Inversores
. : continuo de sistema N . do motor Kinetix 6000
catdlogo do motor | rpm dessistema Nerh (Ibepol) de sistema do sistema W dlasse de 400V
A0-pk M (1b-po A0-pk Nem (Ib-pal)
MPL-B1510V 8000 095 026(23) 3,10 0,77 (6,8) 0,16 2094-BMP5-S a 150%
590 1,53(13,3) 2094-BMP5-S a 150%
MPL-B1520U 7000 1,80 0,49 (4,3) 0,27 —
6,10 1,58(13,9) 2094-BMP5-S a 250%
590 2,34(20,7) 2094-BMP5-S a 150%
MPL-B1530U 7000 20 0,90 (8,0) 0,39 —
7,20 2,82(249) 2094-BMP5-S a 250%
MPL-B210V 8000 1,75 0,55(49) 5,80 152 (13,4) 0,37 2094-BMP5-S a 150%
9,90 4,12 (36,4) 2094-BMP5-S a 250%
MPL-B220T 6000 3,30 1,61(14,2) 0,62 —
13 4,74 (41,9) 2094-BM01-S a 150%
9,90 7,24 (64,0) 2094-BMP5-S a 250%
MPL-B230P 5000 2,60 2,10(18,6) 0,86 —
13 8,20 (73,0) 2094-BM01-S a 150%
590 3,2(28) 2094-BMP5-S a 150%
MPL-B310P 5000 24 1,6 (14) 0,77 —
7,10 36(32) 2094-BMP5-5 a 250%
13,0 75 (66) 2094-BM01-S a 150%
MPL-B320P 5000 45 3,10(27) 15 —
14,0 8,2(72,5) 2094-BM01-S a 250%
13,0 8,0(71) 2094-BM01-S a 150%
MPL-B330P 5000 6,1 4,18 (37) 18 —
19,0 11,1(98) 2094-BM01-S a 250%
13,0 13,1(116) 2094-BM01-S a 250%
MPL-B420P 5000 6,3 4,74 (42) 218 13,4(118) 19 2094-BM02-S a 150%
22,0 13,5(119) 2094-BM02-S a 250%
218 14,4 (127) 2094-BM02-5 a 150%
MPL-B430P 5000 92 6,55 (58) 22 —
320 19,8 (175) 2094-BM02-S a 250%
13,0 139(123) 2094-BM01-Sa 150%
MPL-B4530F 3000 6,7 8,36 (74) 2,1 —
210 20,3 (180) 2094-BM01-S a 250%
218 15,5 (137) 2094-BM02-5 a 150%
MPL-B4530K 4000 99 8,25(73) 26 —
310 203 (179) 2094-BM02-S a 250%
218 21,4(189) 2094-BM02-5 a 150%
MPL-B4540F 3000 9,1 10,20 (90) 26 —
29,0 27,1 (240) 2094-BM02-S a 250%
218 23,3 (206) 2094-BM02-5 a 150%
MPL-B4560F 3000 118 14,0 (124) 3,2 —
36,0 34,4 (304) 2094-BM02-S a 250%
218 17,0 (150) 2094-BM02-5 a 150%
MPL-B520K 4000 115 10,7 (95) 35 —
33,0 23,2(205) 2094-BM02-S a 250%
218 38,8 (343) 2094-BM02-5 a 150%
MPL-B540D 2000 10,5 194 (172) 34 —
23,0 41,0 (362) 2094-BM02-S a 250%
45,0 38,1(337) 2094-BM03-5 a 150%
MPL-B540K 4000 204 194 (171) 54 —
60,0 48,6 (430) 2094-BM03-S a 250%
45,0 49,3 (436) 2094-BM03-5 a 150%
MPL-B560F 3000 20,6 26,8 (237) 55 —
68,0 67,8 (600) 2094-BM03-S a 250%
75,0 74,6 (660) 2094-BM03-S a 250%
MPL-B580F 3000 26,0 34,0 (300) 734 73,5 (650) 7] 2094-BM05-S a 150%
94,0 87,0(770) 2094-BMO05-S a 200%
734 66,6 (589) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B580) 3800 320 34,0(301) 79 —
94,0 81,0(716) 2094-BMO05-S a 200%
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V) (continua)

Corrente de Corrente de Torque de - .
(Codigo de Velocidade, max | travamento continua Torql:le de travamento travamento de pico | travamento de pico Poténcianomimal Ir!vergores
. : continuo de sistema N N do motor Kinetix 6000
catalogo do motor | rpm dessistema Nerh (Ib-pol) de sistema do sistema W dlasse de 400V
A0-pk M (1b-po A0-pk Nem (Ib-pol)
34,4(304) 45,0 50,4 (446) 2094-BM03-S a 150%
30,0 -
MPL-B640F 3000 34,4 (304) 6,1 2094-BM03-S a 250%
65,0 72,3 (640) —
320 36,7 (325) 2094-BM05-S a 150%
73,4 81,0(716) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B660F 3000 385 48,0 (425) 6,1 —
96,0 101(895) 2094-BMO05-S a 200%
30,0 55,4(490) 75,0 125 (1105) 2094-BM03-S a 250%
MPL-B680D 2000 734 124(1098) 93 2094-BM05-S a 150%
340 62,8 (556) —
94,0 152 (1350) 2094-BM05-5 a 200%
734 85,4 (755) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B680F 3000 479 60,0 (531) 75 —
9,0 108 (960) 2094-BM05-5 a 200%
MPL-B680H 3500 489 58,0(513) 97,8 107 (947) 75 2094-BM05-S a 200%
73,4 120 (1065) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B860D 2000 473 83,0(735) 125 —
95,5 152 (1350) 2094-BM05-S a 200%
73,4 157 (1387) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B880C 1500 475 110 (973) 12,6 —
97,5 203 (1800) 2094-BM05-S a 200%
734 190 (1684) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B960B 1200 425 130 (1150) 12,7 —
94,0 231(2050) 2094-BM05-S a 200%
73,4 235(2077) 2094-BM05-S a 150%
MPL-B980B 1000 40,0 162 (1440) 15,2 —
94,0 278 (2460) 2094-BM05-S a 200%

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho de motor céd. cat. MPM com inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 200 V)

Veloci- Veloci- Corrente de Corrente de Torque de - .
Cédigo de catalogodo | dade, dade, travamento continua Igm?:u%e dter:;\il;:l;ralto travamento de travamento de (I;gt;r:)ctlsrnomlmal :(qve?or;(;oo
motor base max de sistema Nem (Ibepol) pico de sistema pico do sistema W cll.;‘sesenfie 200V
m m A0-pk M {0-po A0-pk Nem (Ib-pol)
30,0 6,5(57,5) 2094-AM02-S
MPM-AT15TM 4500 6000 7,65 23(203) 0,90
305 6,6 (58,4) 2094-AM03-S
30,0 99(87,6) 2094-AM02-S
MPM-AT152F 3000 5000 11,93 47 (41,6) 1,40
44,8 13,5(119) 2094-AM03-S
6,0(53,1) 30,0 10,7 (9%4,7) 2094-AM02-S
MPM-AT153F 3000 5000 16,18 1,45
6,5(57,9) 49,0 16,1(142) 2094-AM03-S
49,0 13,2(17) 2094-AM03-S
MPM-A1302F 3000 4500 17,28 6,6 (584) 1,65
50,2 13,5(119) 2094-AMO05-S
7,6(67,2) 30,0 13,2(17) 2094-AM02-S
MPM-AT304F 3000 4000 19,65 2,20
9,2(81,4) 483 19,3 (171) 2094-AM03-S
93(823) 49,0 15,2 (134) 2094-AM03-S
MPM-AT651F 3000 5000 30,9 2,50
10,7 (94,7) 734 203 (179) 2094-AMO05-S
11,0097.3) 49,0 19,7 (174) 2094-AM03-S
MPM-A1652F 3000 4000 33,54 4,03
13,4(119) 734 27,7 (245) 2094-AMO05-S
11,7 (103) 49,0 21,1(187) 2094-AM03-S
MPM-A1653F 3000 4000 424 510
18,6 (165) 734 29,6 (262) 2094-AMO05-S

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V)

- Veloci- Veloci- Corrente de Corrente de Torque de - .
(otdlllgo ded dade, dade, travamento continua Ig:ﬂ:': u?)e dgz‘i,;?;:to travamento de travamento de :gt:‘r:,ctl:rnomlmal Inversores Kinetix 6000
ﬁo:o(:go 0 base méx de sistema Nerh (Ibepol) pico de sistema pico do sistema W classe de 400V
m pm A0-pk M 1b-po A 0-pk Nem (Ib=pol)

59 43(380) 2094-BMP5-Sa 150%
MPM-B1151F 3000 5000 2,71 23(203) 075

99 6,6 (58,4) 2094-BMP5-S a 250%

13,0 41(36,3) 2094-BM01-S a 150%
MPM-B1151T 6000 7000 5,62 23(203) 090

20,5 58(513) 2094-BM01-S a 250%

59 7.2(63,7) 2094-BMP5-Sa 150%
MPM-B1152C 1500 3000 3,61 50(44,2) 10,0 11,3 (100) 1,20 2094-BMP5-S a 250%

124 13,5(119) 2094-BM01-S a 150%

13,0 9,0 (79,6) 2094-BM01-S a 150%
MPM-B1152F 3000 5200 6,17 50(442) 1,40

211 133(118) 2094-BM01-S a 250%

218 85(752) 2094-BM02-S a 150%
MPM-B1152T 6000 7000 11,02 50(442) 1,40

36,5 13,1(116) 2094-BM02-S a 250%

215 13,0(119) 2094-BM01-S a 150%
MPM-B1153E 2250 3500 6,21 6,5(57,5) 1,40

216 197 (174) 2094-BM01-S a 250%

218 14,4(127) 2094-BM02-S a 150%
MPM-B1153F 3000 5500 9,20 6,4 (56,6) 1,40

320 197 (174) 2094-BM02-S a 250%
MPM-B1153T 6000 7000 15,95 6,4 (56,6) 45,0 14,5 (128) 1,45 2094-BM03-S a 150%

13,0 89(78,38) 2094-BM01-S a 150%
MPM-B1302F 3000 4500 8,57 6,6 (58,4) 1,65

215 13,0(115) 2094-BM01-S a 250%

218 9,9 (87,6) 2094-BM02-S a 150%
MPM-B1302M 4500 6000 12,57 6,6 (58,4) 1,65

34 13,3(118) 2094-BM02-S a 250%

6,0(53,1) 36,5 11,8 (104) 2094-BM02-S a 250%
MPM-B1302T 6000 7000 16,83 1,65
6,7 (59,3) 434 13,3(118) 2094-BM03-S a 150%

13,0 17,6 (156) 2094-BM01-S a 150%
MPM-B1304C 1500 2750 7,00 10,3(91,1) 2,00

215 264 (233) 2094-BM01-S a 250%

218 19,0 (168) 2094-BM02-S a 150%
MPM-B1304E 2250 4000 10,75 10,2(90,3) 2,20

34,2 27,1(240) 2094-BM02-S a 250%

45,0 21,5(190) 2094-BM03-S a 150%
MPM-B1304M 4500 6000 19,02 10,4 (92,0) 2,20

60,6 27,1(240) 2094-BM03-S a 250%

218 194 (172) 2094-BM02-S a 150%
MPM-B1651C 1500 3500 10,21 11,4 (101) 2,50

29,2 23,2(205) 2094-BM02-S a 250%

45,0 21,6 (191) 2094-BM03-S a 150%
MPM-B1651F 3000 5000 17,75 11,4 (101) 2,50

50,9 23,2(205) 2094-BM03-S a 250%

45,0 18,8 (166) 2094-BM03-S a 150%
MPM-B165TM 4500 5000 22,46 11,3 (100) 250

56,8 21,4(189) 2094-BM03-S a 250%

218 28,7 (254) 2094-BM02-S a 150%
MPM-B1652C 1500 2500 11,51 16,4 (145) 3,80

336 40,2 (356) 2094-BM02-S a 250%

45,0 38,4 (340) 2094-BM03-S a 150%
MPM-B1652E 2250 3500 20,94 21,1(187) 430

60,5 48,0 (425) 2094-BM03-S a 250%

734 41,1(364) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B1652F 3000 4500 2874 21,1(187) 430

84,1 48,0 (424) 2094-BM05-S a 200%

45,0 55,0 (487) 2094-BM03-S a 150%
MPM-B1653C 1500 2500 20,05 26,7 (236) 4,60

59,2 67,7 (599) 2094-BM03-S a 250%
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V) (continua)

- Veloci- Veloci- Corrente de Corrente de Torque de - .
(otdlllgo ded dade, dade, travamento continua Ig:ﬂ:': u?)e dgz‘i,;?;:to travamento de travamento de th:‘r:,ctlgrnomlmal Inversores Kinetix 6000
ﬁo:o(:go 0 base méx de sistema Nerh (Ibepol) pico de sistema pico do sistema W classe de 400V
m pm A0-pk M {1b-po A 0-pk Nem (Ib=pol)

45,0 42,5(376) 2094-BM03-5 a 150%
MPM-B1653E 2250 3500 27,00 268 (237) 510

729 62,0 (549) 2094-BMO03-S a 250%

734 47,8 (423) 2094-BM05-5 a 150%
MPM-B1653F 3000 4000 34,94 31,0(274) 510

94,3 56,0 (495) 2094-BMO05-S a 200%

450 60,3 (534) 2094-BM03-5 a 150%
MPM-B2152C 1500 2500 274 36,7 (325) 5,60

554 72,2 (639) 2094-BM03-S a 250%

734 56,2 (497) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B2152F 3000 4500 43,54 34,1(302) 590

97,8 72,3 (495) 2094-BM05-S a 200%

734 51,0 (451) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B2152M 4500 5000 44,58 341(302) 590

763 52,9 (468) 2094-BM05-S a 200%

450 80,0 (708) 2094-BM03-S a 150%
MPM-B21538 1250 2000 24,06 48,0 (425) 6,80

60,0 101 (894) 2094-BM03-S a 250%

734 79,4 (703) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B2153E 2250 3000 39,63 47,9 (424) 7,20

97,8 101 (894) 2094-BM05-S a 200%

734 75,0 (664) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B2153F 3000 3800 43,86 45,6 (403) 7,20

97,8 99,0 (875) 2094-BM05-S a 200%

734 121(1071) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B21548 1250 2000 35,46 62,7 (555) 6,90

97,8 154 (1362) 2094-BM05-S a 200%

734 87,7 (776) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B2154E 2250 3000 43,68 55,9 (495) 7,50

97,8 112 (990) 2094-BM05-S a 200%

734 78,8(697) 2094-BM05-S a 150%
MPM-B2154F 3000 3300 44,40 56,2 (497) 7,50

83,6 88,0(778) 2094-BM05-S a 200%

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho de motor céd. cat. MPF com inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 200 V)

- Corrente de Corrente de Torque de - .
(6digo de Velocidade, max | travamento continua Torque de travamento travamento de pico | travamento de pico Poténcia nomimal Inversores
catdlogo do desist continuo de sistema desist do sist do motor Kinetix 6000
motor pm ¢ sistema Nem (Ib-pol) e sistema osistema kw classe de 200V
A0-pk A0-pk N-m (Ib-pol)
10,5 291(25,7) 2094-AMP5-S
MPF-A310P 5000 4,50 1,58 (14,0) 0,73
140 3,61(31,9) 2094-AM01-S
17,0 6,97 (61,6) 2094-AM01-S
MPF-A320H 3500 6,10 3,05(27,0) 1,0
19,3 791(70,0) 2094-AM02-S
8,50 2,88(25,5) 17,0 5,07 (44,8) 2094-AM01-S
MPF-A320P 5000 13
9,00 3,05(27,0) 29,5 791(70,0) 2094-AM02-S
30,0 8,47 (74.9) 2094-AM02-S
MPF-A330P 5000 12,0 3,85(34,0) 1,6
38,0 10,32(91,2) 2094-AM03-S
30,0 13,20 (117) 2094-AM02-S
MPF-A430H 3500 12,2 6,21(55,0) 18
45,0 19,82 (175) 2094-AM03-S
49,0 15,36 (136) 2094-AM03-S
MPF-A430P 5000 16,80 5,94 (52,5) 19
67,0 19,80 (175) 2094-AM05-S
49,0 17,01 (150) 2094-AM03-S
MPF-A4530K 4000 19,50 8,08 (71,4) 23
62,0 20,30(179) 2094-AM05-S
49,0 23,56 (208) 2094-AM03-S
MPF-A4540F 3000 18,40 10,15 (89,7) 25
58,0 27,10 (239) 2094-AM05-S
24,5 11,40 (100) 49,0 21,68(192) 2094-AM03-S
MPF-A540K 4000 41
415 19,42 (171) 734 31,55 (279) 2094-AM05-S
Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V)
Cédiao de catal Velocidade, méx Corrente de travamento | Torque de travamento fr(:ar\:::lr::ndtf) de pico I?;g:;gﬁm de ico Poténcia nomimal Inversores
do g0 de catalogo ! continua de sistema continuo de sistema . P - P do motor Kinetix 6000
o motor pm G0k N (b-po) de sistema do sistema W dasse de 400V
P P AO-pk Nem (1b-pol)
590 3,2(28) 2094-BMP5-S a 150%
MPF-B310P 5000 230 1,6 (14) 0,77 —
7,10 3,6(32) 2094-BMP5-S a 250%
4,00 2,90 (26) 590 39(34) 2094-BMP5-S a 150%
MPF-B320P 5000 130 7,5 (66) 15 2094-BM01-S a 150%
4,24 3,10(27) —
14,0 7.8(69) 2094-BM01-5 a 250%
13,0 8,2(72) 2094-BM01-S a 150%
MPF-B330P 5000 570 4,18 (37) 16 S —
19,0 11,1(98) 2094-BM01-5 a 250%
218 14,2 (125) 2094-BM02-S a 150%
MPF-B430P 5000 9,20 6,55 (58) 20 —
320 19,8 (175) 2094-BM02-5 a 250%
218 15,4 (136) 2094-BM02-5 a 150%
MPF-B4530K 4000 9,90 8,25(73) 24 —
31,0 203 (179 2094-BM02-5 a 250%
218 21,4(189) 2094-BM02-5 a 150%
MPF-B4540F 3000 9,10 10,20 (90) 25 —
29,0 27,1(240) 2094-BM02-S a 250%
45,0 37,9335 2094-BM03-5 a 150%
MPF-B540K 4000 20,5 19,4 (171) 41 —
60,0 48,6 (430) 2094-BM03-5 a 250%

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho de motor do inversor-motor integrado céd. cat. MDF

Especificacoes de desempenho com motores Kinetix 6000M (sem freio)

Corrente de Torque de - .
Inversor-motor IDM Velocidade, max Corrgnte detr'avamento Torqye de travamento travamento de pico | travamento de pico Poténcia nomimal Médulo IPIM
A~ . continua de sistema continuo de sistema . N do motor o
Cddigo de catdlogo pm Aok Nem (Ib-pol) de sistema do sistema W Kinetix 6000M
P p A 0-pk Ner (1b-pol)
MDF-SB1003P-xrx2x-S 5000 403 3,00(26,5) 19,0 10,50 (92,9) 1,10
MDF-SB1153H-xxx2x-S 3500 4,50 4,80(42,5) 200 18,50 (164) 1,15 2094-SEPM-B24-S
MDF-SB1304F-x0r2x-S 3000 580 7,25(64,2) 20,0 21,75(192) 1,39
Especificacoes de desempenho com motores Kinetix 6000M (freio)
Corrente de travamento | Torque de travamento Comrente de Torque de Poténcia nomimal
Inversor-motor IDM Velocidade, méx : N ; y travamento de pico | travamento de pico Madulo IPIM
™ . continua de sistema continuo de sistema : : do motor S
cddigo de catalogo pm Aok Nem (Ib-pol) de sistema do sistema W Kinetix 6000M
p m {lb-po A0-pk Nem (Ib-pal)
MDF-SB1003P-xxdx-S 5000 4,03 3,00(26,5) 190 10,50 (92,9) 1,02
MDF-SB1153H-x0xdx-S 3500 4,50 4,80 (42,5) 20,0 18,50 (164) 1,00 2094-SEPM-B24-S
MDF-SB1304F-xrdx-S 3000 580 7,25(64,2) 20,0 21,75(192) 1,24

Dados de especificagdo e curvas refletem o desempenho nominal de sistema de um sistema tipico a 40 °C (104 °F) ambiente e tensao de linha classificada. Para mais informacdes sobre as condicoes ambientais e de linha,
consulte o software Motion Analyzer.

Especificac6es de desempenho de motor cdd. cat. MPS com inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 200 V)

- Corrente de Corrente de Torque de - .
Cod}go de Velocidade, max | travamento continua Torqye de travamento travamento de pico | travamento de pico Poténdia nomimal quer§ores
catdlogo do de sist continuo de sistema de sist do sist do motor Kinetix 6000
motor pm ¢ sistema Nem (Ibpol) ¢ sistema o sistema kW classe de 200V
A0-pk A0-pk Nem (Ibpol)
8,50 3,10(27) 17,0 580 (51) 2094-AM01-S
MPS-A330P 5000 30,0 9,30(82) 13 2094-AM02-S
9,80 3,60 (32,0)
380 11,10 (98) 2094-AM03-S
30,0 15,9 (140) 2094-AM02-S
MPS-A4540F 3000 144 81(72) 49,0 24,2 (214) 14 2094-AM03-S
56,0 27,1(240) 2094-AMO05-S
Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V)
Corrente de Corrente de Torque de - .
Codigo de Velocidade, méx | travamento continua Torqye de travamento | -2 mento de pico | travamento de pico Poténcia nomimal Inversores
. N continuo de sistema : N do motor Kinetix 6000
catélogo do motor | rpm de sistema Nem (bepal) de sistema do sistema W dasse de 400V
A 0-pk m {ib-po A0-pk Nern (Ib-pol)
13,0 8,2(72,5) 2094-BM01-S a 150%
MPS-B330P 5000 49 3,60(32) 13 _—
19,0 11,0(97,2) 2094-BM01-S a 250%
215 22,8(202) 2094-BM01-S a 250%
MPS-B4540F 3000 71 8,1(72) 218 23,2(205) 14 2094-BM02-S a 150%
26,0 27,1(240) 2094-BM02-S a 250%
45,0 49,2 (435) 2094-BM03-S a 150%
MPS-B5S60F 3000 17,0 21,5(190) 35 _—
68,0 67,8 (600) 2094-BM03-S a 250%

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informacdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho de motor céd. cat. RDB com inversores Kinetix 6000

- Veloci- | Veloci- | Corrente de Corrente de Torque de A .
(otd'||go ded dade, dade, travamento continua Ig:::,':uiedtems‘;mgm travamento de travamento de szt:]r:)ctlgrnomlmal Inversores Kinetix 6000
:nao:otl)'go 0 base max de sistema Nem (Ib-po) pico de sistema pico do sistema W classe de 400V
pm M A0-pk “m {[b-po A0-pk Nem (Ib-pol)

218 66,8 (591) 2094-BM02-S a 150%
RDB-B21519 750 1235 9,90 31,2(276) 3,64

273 83,1(735) 2094-BM02-S a 250%

450 80,2 (710) 2094-BM03-S a 150%
RDB-B2151C 1500 2125 173 313277) 523

46,4 82,8(733) 2094-BM03-S a 250%

218 76,8 (680) 2094-BM02-S a 150%
RDB-B21529 750 1035 122 43,4 (384) 433

328 111(982) 2094-BM02-S a 250%

45,0 80,4 (711) 2094-BM03-S a 150%
RDB-B2152C 1500 2125 235 43,4 (384) 6,41

63,2 111(982) 2094-BM03-S a 250%

450 130 (1150) 2094-BM03-S a 150%
RDB-B21539 750 1250 158 51,5 (456) 534

479 137(1212) 2094-BM03-S a 250%

750 125 (1106) 2094-BM03-S a 250%
RDB-B2153C 1500 2250 294 51,5 (456) 734 122 (1080) 587 2094-BM05-S a 150%

82,6 137(1212) 2094-BM05-S a 200%

13,0 89,2 (789) 2094-BM01-S a 150%
RDB-B29014 200 450 59 489 (167) 197

17,6 110(973) 2094-BM01-S a 250%

218 86,6 (766) 2094-BM02-S a 150%
RDB-B29016 375 785 10,0 489 (167) 3,18

31,0 110(973) 2094-BM02-S a 250%

450 90,8 (803) 2094-BM03-S a 150%
RDB-B29019 750 1500 191 489(167) 3,63

58,7 110(973) 2094-BM03-S a 250%

218 159 (1407) 2094-BM02-S a 150%
RDB-B29024 200 435 10,7 97,8 (865) 333

330 214(1894) 2094-BM02-S a 250%

450 161 (1425) 2094-BM03-S a 150%
RDB-B29026 375 885 219 97,8 (865) 4,05

67,2 214(1894) 2094-BM03-S a 250%
RDB-B29029 750 1200 36,2 97,5 (863) 97,8 195 (1726) 4,05 2094-BM05-S a 200%

450 274 (2425) 2094-BM03-S a 150%
RDB-B29034 200 500 174 140 (1239) 5,16

56,6 321(2841) 2094-BM03-S a 250%

734 290 (2566) 2094-BM05-S a 150%
RDB-B29036 375 750 26,0 140 (1239) 549

849 318(2814) 2094-BM05-S a 200%
RDB-B29039 750 1000 489 113 (1000) 97,8 194 (1717) 441 2094-BM05-S a 200%

450 317 (2805) 2094-BM03-S a 150%
RDB-B41014 200 385 178 183 (1619) 520

51,2 340 (3009) 2094-BM03-S a 250%

734 292 (2584) 2094-BM05-S a 150%
RDB-B41016 375 700 332 183 (1619) 483

95,5 339(3000) 2094-BMO05-S a 200%
RDB-B41018 625 700 489 175 (1549) 97,8 271(2398) 483 2094-BM05-S a 200%

734 593 (5248) 2094-BM05-S a 150%
RDB-B41024 200 365 315 330(2929) 7,29

95,5 690 (6107) 2094-BM05-S a 200%

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho de motor cod. cat. TLY com inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (sem freio)

Corrente de

Corrente de

Torque de

- . . < . Torque de travamento . . Poténcia nomimal Inversores
C6digo de catélogo | Velocidade, méx travamento continua | o " ictema travamentode pico | travamentodepico | "o Kinetix 6000
do motor pm de sistema Nt (Ib-po) de sistema do sistema W classe de 200V

A0-pk m {b-po A 0-pk Nem (Ib-pol)
TLY-AT10T 0,55 0,096 (0,85) 1,50 0,20 (1,75) 0,041 2094-AMP5-S
TLY-A1207 103 0,181(1,60) 2,50 0,36(3,20) 0,086 2094-AMP5-S
TLY-A130T 6000 1,85 0,325(2,88) 4,90 0,76 (6,70) 0,14 2094-AMP5-S
TIY-A220 350 0,836 (7,40) 790 148(13,1) 035 2094-AMP5-S
5,20 1,23(10,9) 10,5 2,07 (18,3) 2094-AMP5-S
TLY-A230T 0,44
550 1,30(11,5) 155 3,05(27,0) 2094-AM01-S
8,50 2,20(19,5) 17,0 418(37,0) 2094-AM01-S
TLY-A2530P 0,69
000 10,0 2,60(23,0) 210 5,20 (46,0) 2094-AM02-S
8,50 2,48(220) 17,0 4,97 (44,0) 2094-AM01-S
TLY-A2540P 0,86
10,0 2,94 (26,0) 248 7,10(63,0) 2094-AM02-S
TLY-A310M 4500 10,0 3,61(319) 30,0 9,0(79,6) 0,95 2094-AM02-S
Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (freio)
Corrente de Corrente de Torque de - .
(6digo de catélogo | Velocidade, méx travamento continua | 1°'94€ de travamento travamentodepico | travamento de pico Poténcia nomimal Inversores
: continuo de sistema N - do motor Kinetix 6000
do motor rpm de sistema N (I-pal) de sistema do sistema W classe de 200V
A0-pk po A0-pk Nem (Ib-pol)
TLY-AT10T 0,50 0,086 (0,76) 1,50 0,20(1,75) 0,037 2094-AMP5-S
TLY-A120T 0,93 0,163 (1,44) 2,50 0,36 (3,20) 0,077 2094-AMP5-S
TLY-A130T 1,67 0,293 (2,59) 4,90 0,76 (6,70) 013 2094-AMP5-S
6000
TLY-A220T 315 0,757 (6,70) 7,90 148 (13,1) 0,24 2094-AMP5-S
4,95 1,16(10,3) 10,5 2,07(183) 2094-AMP5-S
TLY-A230T 032
4,95 1,16(10,3) 155 3,05(27,0) 2094-AM01-S
8,50 2,20(19,5) 17,0 4,18(37,0) 2094-AM01-S
TLY-A2530P 0,55
10,0 2,60(23,0) 210 5,20 (46,0) 2094-AM02-S
5000
8,50 248(22,0) 17,0 4,97 (44,0) 2094-AM01-S
TLY-A2540P 0,66
10,0 2,94(26,0) 248 7,10(63,0) 2094-AM02-S
TLY-A310M 4500 10,0 3,61(319) 30,0 9,0(79,6) 0,90 2094-AM02-S

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho de controle de
movimento linear

Estas familias de motor de controle de movimento linear séo compativeis com servo-drives Kinetix 6000.

Familia de controle de movimento linear Pagina
Impulsores lineares integrados LDAT-Series 112
Etapas lineares integradas de MP-Series (cdd. cat. MPAS) 119
Cilindros elétricos MP-Series (cod. cat. MPAR) 120
Cilindros elétricos para aplicacdo pesada MP-Series (c6d. cat. MPAI) 121
Motores lineares com nicleo de ferro LDC-Series 123
Motores lineares sem ferro LDC-Series 125

Para combinagdes de sistema de acionamento Kinetix 6000 que incluem selecao de codigo de catdlogo e curvas de forga/
velocidade, consulte Kinetix 6000 and Kinetix 6200/6500 Drive Systems Design Guide, publicacago GMC-RMOQ03.

IMPORTANTE  Estas combinacbes de sistema nao incluem todas as combinacdes possiveis de atuador/inversor.
Consulte o software Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. O download esté disponivel em
http//www.ab.rockwellautomation.com/motion-control/motion-analyzer-software.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho de LDAT-Series com inversores Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho (frame 30) com inversores Kinetix 6000 (classe de 200 V)

. . Corrente de Forca de . .
. Velocidade, max Corrente de travamento | Forca de travamento Saida classificada | Inversores
Icrggim;(:jr:lcgig:o 0 230 Vca continua de sistema continua do sistema triizadlgi?sttzgnz trii\;a d':i?sttz:]z 230Vca Kinetix 6000
9 9 m/s AO-pk N (Ib) P P kw classe de 200V
A0-pk N (Ib)
L DAT-5031010-DBx 24 0,20
L DAT-5031020-DBx 31 0,25
48 81(18) 12,2 168 (38) 2094-AM01-S
L DAT-5031030-DBx 35 0,29
L DAT-5031040-DBx 38 031
L DAT-5032010-DBx 3,1 0,44
L DAT-5032020-DBx 41 0,52
74 243 2094-AM02-S
| DAT-5032030-DBx 47 0,59
L DAT-5032040-DBx 50 0,63
126 (28) 336 (76)
L DAT-5032010-EBx 3,1 0,40
L DAT-5032020-EBx 4 0,47
37 12,2 2094-AM01-S
L DAT-5032030-EBx 47 0,52
L DAT-5032040-EBx 50 0,55
L DAT-5033010-DBx 35 0,67
L DAT-5033020-DBx 4,7 0,88
111 36,5 2094-AMO03-S
| DAT-5033030-DBx
50 0,95
L DAT-5033040-DBx
190 (43) 504 (113)
L DAT-5033010-EBx 35 0,55
| DAT-5033020-EBx
37 12,2 2094-AM01-S
L DAT-5033030-EBx 44 0,65

LDAT-5033040-EBx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informages sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho (frame 50) com inversores Kinetix 6000 (classe de 200 V)

. < Corrente de Forca de , .
. Velocidade, max Corrente de travamento Forca de travamento Saida classificada | Inversores
Icrg('ljiu':(:irehcnaetg:o 0 230Vea continua de sistema continua do sistema :)rii‘(;adrz(:?stt(;&z :)ria:\;a dTi&tt‘:e;z 230 Vca Kinetix 6000
9 9 mis A0-p N (1b) KW classe de 200V
A0-pk N (Ib)
LDAT-S051010-DBx 28 031
LDAT-5051020-DBx 37 038
LDAT-S051030-DBx 41 31 119(27) 114 363 (82) 042 2094-AMP5-S
L DAT-5051040-DBx 44 0,44
L DAT-5051050-DBx 4.7 0,46
L DAT-5052010-DBx 37 0,79
| DAT-5052020-DBx 48 097
L DAT-5052030-DBx 6,2 27 2094-AM01-S
| DAT-5052040-DBx 5,00 251(56) 727 (163) 1,01
L DAT-5052050-DBx
| DAT-5052010-EBx
a 26 31 114 0,50 2094-AMP5-S
L DAT-5052050-EBx
L DAT-5053010-DBx 41 131
L DAT-5053020-DBx 50 153
94 342 2094-AM02-S

| DAT-5053030-DBx
a 50 378(85) 1093 (246) 153
L DAT-5053050-DBx
L DAT-5053010-EBx
a 1,7 31 11,4 047 2094-AMP5-S
| DAT-5053050-EBx
LDAT-5054010-DBx 44 1,87
LDAT-5054020-DBx 124 455 2094-AM02-S
a 50 2,05
LDAT-5054050-DBx 509 (114) 1453 (327)
| DAT-5054010-EBx

26 6,2 2,7 1,02 2094-AM01-S

a
LDAT-5054050-EBx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho (frame 70) com inversores Kinetix 6000 (classe de 200 V)

. . Corrente de Forca de . o
. Velocidade, max Corrente de travamento | Forca de travamento Saida classificada | Inversores
I{g&“';%’:':;g:o 0 230 Vca continua de sistema continua do sistema tl}izadlzesz]stt(;riea "iizadrzes?stt(;:]z 230Vea Kinetix 6000
9 9 m/s AO-pk N (Ib) KO P kw classe de 200V
-pk N (Ib)
LDAT-5072010-DBx
a 35 6,0 220 1,03 2094-AMO1-S
LDAT-5072070-DBx
364 (82) 1055 (237)
LDAT-S072010-EBx
a 17 30 11,0 0,47 2094-AMP5-S
LDAT-5072070-EBx
LDAT-5073010-DBx
a 35 9,0 328 1,57 2094-AM02-S
LDAT-5073070-DBx
554 (125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EBx
1,2 3,0 10,9 041 2094-AMP5-S

a
LDAT-5073070-EBx
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho (frame 70) com inversores Kinetix 6000 (classe de 200 V) (continua)

. < Corrente de Forcade , e
. Velocidade, max Corrente de travamento | Forca de travamento Saida classificada | Inversores
Icrg('ljiu':(:irehcnaetg:o 0 230 Vca continua de sistema continua do sistema triizadlzi?stt(:ariea triixa d':igttzliz 230 Vea Kinetix 6000
9 9 m/s A 0-pk N (1) 0 p KW classe de 200V
-pk N (Ib)
LDAT-S074010-DBx
a 35 11,9 435 2,08 2094-AM02-S
LDAT-5074070-DBx
730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EBx
a 18 6,0 20,7 0,95 2094-AMO1-5
LDAT-5074070-EBx
LDAT-5076010-DBx
a 35 18,2 66,4 3,17 2094-AM03-5
LDAT-5076070-DBx
1122 (252) 3189 (717)
LDAT-S076010-EBx
18 9,1 33,2 1,45 2094-AM02-S

a
LDAT-5076070-EBx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho (frame 100) com inversores Kinetix 6000 (classe de 200 V)

. . Corrente de Forca de . .
. Velocidade, max Corrente de travamento | Forca de travamento Saida dassificada | Inversores
I(rtri]giu's%rehcnai::o o 230Vca continua de sistema continua do sistema triiza drz(:?stt::]nea trizza dlzes?sttzglea 230 Vea Kinetix 6000
9 9 m/s AO-pk N (Ib) o p KW classe de 200V
-pk N (Ib)
LDAT-5102010-DBx
a 26 57 21,0 0,96 2094-AM01-S
LDAT-5102090-DBx
456 (103) 1289 (290)
LDAT-5102010-EBx
a 13 29 10,5 042 2094-AMP5-S
LDAT-5102090-EBx
LDAT-$103010-DBx
a 27 8,6 315 1935 (435) 147 2094-AM02-S
LDAT-$103090-DBx
702 (158)
LDAT-5103010-EBx
a 09 29 10,5 1388 (312) 0,30 2094-AMP5-S
LDAT-S103090-EBx
LDAT-5104010-DBx
a 27 11,5 420 2,07 2094-AM02-S
LDAT-S104090-DBx
929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104010-EBx
a 13 57 210 0,86 2094-AMO1-S
LDAT-5104090-EBx
LDAT-$106010-DBx
a 27 173 63,0 2,94 2094-AM03-S
LDAT-5106090-DBx
1403 (315) 3871(870)
LDAT-S106010-EBx
a 13 8,6 315 1,28 2094-AM02-S

LDAT-5106090-EBx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho (frame 150) com inversores Kinetix 6000 (classe de 200 V)

. . Corrente de Forcade ; .
. Velocidade, max Corrente de travamento | Forca de travamento Saida classificada | Inversores
Icrggiu':(:irehcnaetg:o 0 230Vca continua de sistema continua do sistema "ii‘(;adrz?i;tt:%z triiza d'gi?stt(;:‘z 230 Vca Kinetix 6000
9 9 ms A0-pk N (Ib) P p KW classe de 200V
A0-pk N (Ib)
LDAT-5152010-DBx
a 18 53 19,5 1799 (404) 0,87 2094-AM01-S
LDAT-5152090-DBx
643 (145)
LDAT-5152010-EBx
a 09 2,7 9,8 1679 (377) 0,34 2094-AMP5-S
LDAT-5152090-EBx
LDAT-5153010-DBx
a 18 80 978 (220) 29,1 2680 (602) 133 2094-AM02-S
LDAT-5153090-DBx
LDAT-S154010-DBx
a 18 10,7 39,1 3597 (809) 1,78 2094-AM02-S
LDAT-5154090-DBx
1306 (294)
LDAT-5154010-EBx
a 09 53 195 3383 (761) 070 2094-AM01-S
LDAT-5154090-EBx
LDAT-5156010-DBx
a 18 16,3 59,4 5469 (1229) 2,1 2094-AM03-S
LDAT-S156090-DBx
1997 (449)
LDAT-5156010-EBx
a 09 81 198 5110(1149) 1,05 2094-AM02-S
LDAT-5156090-£8x
Especificacoes de desempenho (frame 30) com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V)
. ‘ Corrente de Forca de . .
. Velocidade, max | Corrente de travamento Forca de travamento Saida classificada | Inversores
Icrggim;%re"c';g:o 0 460 Vca continua de sistema continua do sistema ;riizad'ziﬂt&m ;riiza dmei?sttzriea 460 Vca Kinetix 6000
9 9 m/s A0-pk N (1b) kW classe de 400V
A0-pk N (Ib)
LDAT-5031010-DBx 24 020
LDAT-5031020-DBx 31 025 e
48 81(18) 122 168 39) oS
LDAT-S031030-DBx 35 0,29 a 0
LDAT-S031040-DBx 38 0,31
LDAT-5032010-DBx 31 040
LDAT-5032020-DBx 4 0,52
74 243
L DAT-5032030-DBx 4,7 0,59
LDAT-5032040-DBx 50 063 2094-BMO1-S
126 (28) 336 (76) 150
LDAT-5032010-EBx 3,1 0,40 a 0
| DAT-5032020-EBx 4 0,52
37 12,2
LDAT-5032030-EBx 4,7 0,59
| DAT-5032040-EBx 50 0,63
L DAT-5033010-DBx 35 0,67
LDAT-5033020-DBx 47 " " 0,88 2094-BM02-S
LDAT-5033030-DB a130%
50 095
LDAT-5033040-DBx
190 (43) 504 (113)
LDAT-5033010-EBx 35 0,67
LDAT-5033020-EB 47 . ) 087 2094-BMO1-S
LDAT-S033030-EB a130%
50 091

LDAT-5033040-EBx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho (frame 50) com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V)

. < Corrente de Forcade . .
. Velocidade, max Corrente de travamento Forca de travamento Saida classificada | Inversores
Icrggiu':(:irehcnaetg:o 0 460 Vca continua de sistema continua do sistema :)riixadlzi?sttzg; :)riiza d";i?stt‘;:; 460 Vca Kinetix 6000
9 U Y AO-pk N (Ib) A0k N b) KW dlasse de 400V
LDAT-S051010-DBx 28 0,34
L DAT-5051020-DBx 37 043
2094-BMP5-S
LDAT-S051030-DBx 41 31 119(27) 114 363 (82) 0,49 3150%
LDAT-5051040-DBx 44 0,53
LDAT-S051050-DBx 47 0,55
LDAT-5052010-DBx 37 0,92
LDAT-5052020-DBx 438 1,20
2094-BM01-S
LDAT-5052030-DBx 6,2 22,7 3150%
LDAT-5052040-DBx 50 1,24
LDAT-5052050-DBx
251 (56) 727 (163)
LDAT-5052010-EBx 37 0,80
LDAT-5052020-EBx 46 0,98
2094-BMP5-S
LDAT-5052030-EBx 31 114 3150%
LDAT-5052040-EBx 4,6 1,02
LDAT-5052050-EBx
LDAT-5053010-DBx 4 1,56
| DAT-5053020-DBx o ) 3094-BM02-S
LDAT-5053030-DBx 50 ' ' 187 a150%
a 378 (85) 1093 (246)
LDAT-5053050-DBx
LDAT-5053010-EBx
a 35 3,1 11,4 1,04 g(ﬁ%—;MPSfS
LDAT-5053050-EBx 0
LDAT-5054010-DBx 44 2,26
y i 2094-BM02-S
LaDAT 5054020-DBx o 124 455 53 a150%
| DAT-5054050-DBx
509 (114) 1453 (327)
LDAT-5054010-EBx 44 187
) y 2094-BM01-S
LaDAT 5054020-Bx 0 6.2 27 305 a150%
L DAT-5054050-EBx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificagoes de desempenho (frame 70) com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V)

. ‘ Corrente de Forcade . e
. Velocidade, max Corrente de travamento | Forca de travamento Saida classificada | Inversores
Icnjgiuls%rellcneta,: 460 Vca continua de sistema continua do sistema triixadl:(:?sttz:; triz:za d'gi?st&g; 460 Vca Kinetix 6000
6digo de catalogo s AO-pk N (b) p P kW dlasse de 400V
A0-pk N (Ib)

L DAT-5072010-DBx 39 137
| DAT-5072020-DBx o - 2094-BMO1-S
LDAT-5072030-DBx 50 ' ' 164 a150%
a
L DAT-5072070-DBx 364 (82) 1055 (237)
| DAT-5072010-EBx

X N 2094-BMP5-S
LaDAT 5072020-EBx 35 3,0 11,0 1,03 a150%
| DAT-5072070-EBx

116

Publicagdo Rockwell Automation GMC-SG00TX-PT-P — Junho de 2014



Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho (frame 70) com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V) (continua)

. . Corrente de Forcade , e
. Velocidade, max Corrente de travamento | Forca de travamento Saida classificada | Inversores

Icrg('ljiu':(:irehcnaetg:o 0 460 Vca continua de sistema continua do sistema :)riixadl:(:?sttzg; :)riiza d":?st&g; 460 Vca Kinetix 6000

) 9 m/s AO-pk N (b) A0k N b) kW dlasse de 400V
LDAT-5073010-DBx 44 2,27

X N 2094-BM02-S
LHDAT $5073020-DBx o 9,0 328 750 a150%
LDAT-S073070-DBx 554 (125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EBx
a 24 3,0 10,9 101 iq%%;/BMP&S
LDAT-5073070-EBx ’
LDAT-S074010-DBx 4,7 315

X N 2094-BM02-S
LaDAT 5074020-DBx o 119 435 330 a150%
| DAT-5074070-DBx 730 (164) 2088 (469)
L DAT-5074010-EBx
a 35 6,0 207 2,08 5%95%—0/8!%01»5
LDAT-S074070-EBx ’
L DAT-5076010-DBx

) ¥ 2094-BM03-5
LaDAT 5076020-DBx 50 18,2 66,4 502 a150%
| DAT-5076070-DBx 1122 (252) 3189 (717)
L DAT-5076010-EBx

2094-BM02-S

a 35 9,1 332 318 a150%

LDAT-5076070-EBx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacbes de desempenho (frame 100) com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V)

. ‘ Corrente de Forca de . e
. Velocidade, max Corrente de travamento For¢a de travamento Saida classificada | Inversores
ICrll)JgiUI:%relLI;ZIO 0 460 Vca continua de sistema continua do sistema trii‘(;ad"e‘i?sttz;z trs:ﬁ{gigﬁ;‘; 460 Vca Kinetix 6000
9 9 m/s A0-pk N (Ib) P P kW classe de 400V
A0-pk N (Ib)
LDAT-5102010-DBx 34 1,44
LDAT-5102020-DBx 44 1,74
LDAT-5102030-DB 2094-BMOT-S
57 210 a150%
LDAT-5102040-DBx
50 456 (103) 1289 (290) 191
LDAT-5102050-DBx
a
LDAT-5102090-DBx
LDAT-5102010-EBx
a 26 29 105 09 i%oEMPSS
LDAT-5102090-EBx °
LDAT-5103010-DBx 38 24
LDAT-5103020-DB 2094-BM02-S
8,6 315
L DAT-5103030-DBx 50 293 a150%
a 702 (158) 1935 (435)
[ DAT-5103090-DBx
L DAT-5103010-EBx
a 18 29 105 092 i(%(l)-oEMPS-S
LDAT-5103090-EBx °
L DAT-5104010-DBx 41 3,76
L DAT-5104020-DBx
15 20 A 0z
LDAT-5104030-DBx 50 429 abuh
a 929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104090-DBx
LDAT-S104010-EBx
a 27 57 210 207 5295‘(‘)*5!\40175
LDAT-S104090-EBx 0
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho (frame 100) com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V) (continua)

. < Corrente de Forca de , e
. Velocidade, max Corrente de travamento For¢a de travamento Saida classificada | Inversores
Icr:;giu':(:irehcnaetg:o 0 460 Vca continua de sistema continua do sistema triizadlzi?sttzx tri:‘(;adrz(:?stt(:e;z 460 Vca Kinetix 6000
9 9 m/s A0-pk N (Ib) p p kw classe de 400V
A0-pk N (Ib)
LDAT-5106010-DBx 45 541
2094-BM03-S
LDAT-5106020-DBx 173 63,0
a 50 587 a150%
LDAT-5106090-DBx 1403 (315) 3871(870)
LDAT-S106010-EBx
2094-BM02-S
a 27 86 315 2,94 a150%

LDAT-5106090-EBx

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho (frame 150) com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V)

. . Corrente de Forca de . .
. Velocidade, méx | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida classificada | Inversores
Icr:i]giu';(:irehcl;etg:o 0 460 Vca continua de sistema continua do sistema trii‘t:adn;i?stt‘:eglz trii‘(:a(?;i?sttzglz 460 Vca Kinetix 6000
9 9 m/s A0-pk N (Ib) P P kw classe de 400V
A0-pk N (Ib)
LDAT-5152010-DBx 3,2 1,76
2094-BM01-S
L DAT-5152020-DBx 53 19,5
a 35 1,89 a150%
L DAT-5152090-DBx 643 (145) 1799 (404)
L DAT-5152010-EBx
a 18 2,7 98 087 iq%%;EMPS—S
LDAT-5152090-EBx 0
LDAT-5153010-DBx
a 36 80 29,1 287 iq%t;mors
LDAT-5153090-DBx °
978 (220) 2680 (602)
LDAT-5153010-EBx
a 12 27 91 080 iq%%BEMPE_S
LDAT-5153090-EBx °
LDAT-5154010-DBx
a 35 107 9,1 383 iq%%;EMO}S
LDAT-5154090-DBx °
1306 (294) 3597 (809)
LDAT-S154010-EBx
a 18 53 195 178 5295%—3\/!01 S
LDAT-5154090-EBx 0
LDAT-S156010-DBx
a 36 16,3 59,4 5,85 iq%%—()/BMo&s
LDAT-5156090-DBx °
1997 (449) 5469 (1229)
[ DAT-5156010-EBx
a 18 81 198 271 iqz&;MOFS
LDAT-5156090-EBx 0

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informacdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAS com inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 200 V)

Corrente de Corrente de Forca de Poténciade
Etapa linear Cdigo de Velocidade, max travamento continua Eg;gt?nieatgz";;]:;? travamentode | travamentode | nominal desaida :(r]ve?orGeosoo
catalogo mm/s (pol/s) de sistema N (b) pico de sistema pico de sistema do motor clle:]sesel):ie 200V
A0-pk A0-pk N (Ib) kw
MPAS-Ax1-VOSSxA 200(79) 1 3,09 521(117) 6,10 1212(272) 037 2094-AMPS-S
MPAS-Axoor2-V205%A 1124 (44.3) ¥ 4,54 462 (104) 9,10 968 (218) 0,62 2094-AMP5-S
MPAS-A6xxxB-ALMO2C 53 105(23,6) 158 359(80,7) 032 2094-AM01-S
MPAS-A6xxxB-ALMS2C 47 83,0(187) 142 312(70,1) 0,29 2094-AM01-S
17,0 417(93,7) 2094-AM01-S
MPAS-A8)xxE-ALMO2C 70 189 (42,5) 053
185 456 (103) 2094-AM02-S
5000 (200) ¥
MPAS-A8xrE-ALMS2C 63 159(35.7) 16,7 399(89,7) 048 2094-AM01-S
17,0 630 (142) 2094-AMO1-S
MPAS-A%xxxK-ALMO2C 6,7 285 (64,1) 077
183 680 (153) 2094-AM02-S
MPAS-A9xxxK-ALMS2C 6,1 245 (55,1) 16,5 601 (135) 0,69 2094-AM01-S

(1) Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade méxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).

(2)  Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade mdxima é 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de langamento de 900 mm, a velocidade mdxima é 715 mm/s (28,2 pol/s). Para comprimento de
langamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 582 mm/s (22,9 pol/s).

(3)  Por causa do curso curto de muitas dessas etapas e da distancia necessdria para alcancar uma velocidade méxima de 5000 mm/s (200 pol./s), a velocidade maxima dessas etapas é frequentemente menor que
5000 mm/s (200 pol./s). Para saber a velocidade mdxima de cada etapa linear de acordo com o comprimento de langamento, consulte Specifications Technical Data, publicagdo GMC-TD002.

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V)

Corrente de Corrente de Forca de Poténciade
Etapa linear Codigo de Velocidade, mdx | travamento continua Egrrlgt?ntzt(;zvsai:t]eel?lt: travamentode | travamentode | nominal de Inversores Kinetix 6000
catalogo mm/s (pol/s) de sistema N () picodesistema | picodesistema | saidadomotor | classe de 400V
A0-pk A 0-pk N (Ib) kw
MPAS-Bxxxx1-VOSSXA 200(7,9) 0 1,75 521(117) 3,50 1212(272) 0,37 2094-BMP5-S a 150%
5,90 865 (194) 2094-BMP5-S a 150%
MPAS-Brcox2-V205xA 1124 (44.3) ¥ 330 462 (104) 062
6,60 968 (218) 2094-BMP5-5 a 250%
5,90 281(63,2) 2094-BMP5-S a 150%
MPAS-B8xuxF-ALMO2C 3,50 189 (42,5) 0,527
9,30 456 (103) 2094-BMP5-5 a 250%
590 272 (61,1) 2094-BMP5-S a 150%
MPAS-B8xuxF-ALMS2C 315 159(35,7) 0,475
8,37 399(89,7) 2094-BMP5-S a 250%
5000 (200) ©
5,90 433(97,3) 2094-BMP5-S a 150%
MPAS-BIxux-ALMO2C 3,40 285 (64,1) 0,768
9,10 680 (153) 2094-BMP5-S a 250%
590 424(95,3) 2094-BMP5-S a 150%
MPAS-Bxux-ALMS2C 3,03 245 (55,1) 0,69
8,19 601 (135) 2094-BMP5-5 a 250%

(1) Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade méxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).

(2)  Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade méxima é 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade maxima é 715 mm/s (28,2 pol/s). Para comprimento de
langamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 582 mm/s (22,9 pol/s).

(3) Por causa do curso curto de muitas dessas etapas e da distancia necessdria para alcancar uma velocidade méxima de 5000 mm/s (200 pol./s), a velocidade méxima dessas etapas € frequentemente menor que 5000 mm/s
(200 pol./s). Para saber a velocidade mdxima de cada etapa linear de acordo com o comprimento de lancamento, consulte Specifications Technical Data, publicagdo GMC-TD002.

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho céd. cat. MPAR com inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 200 V)

Cilir!dro Elétrico Velocidade, méx fr(:xr\:;nmt:ndti continua Eg;gt?n({;tézv;;?:;? f:ar\:;:::ndtz de pico ::)ar\?;:\snto de pico sztséar};?gce) rr::);ltl(i)lrlal :(r;x:ﬁ:r;goo
Codigo de catélogo | mm/s (pol/s) de sistema N (b) desistema de sistema KW classe de 200V
AO-pk A 0-pk N ()
MPAR-ATxuB 150 1,15 240(539) 135 300 (67,4) 0,036 2094-AMP5-S
MPAR-ATxxxE 500 2,16 280 (62,9) 248 350(78,7) 0,140 2094-AMP5-S
MPAR-A2xxC 250 2,42 420 (94,4) 2,72 525(118) 0,105 2094-AMP5-S
MPAR-A2xxxk 640 4,54 640 (144) 54 800 (180) 0,410 2094-AM01-S
MPAR-A3xxxE 500 10,33 2000 (450) 12,34 2500 (562) 1,00 2094-AM02-S
MPAR-A3xxxH 1000 12,20 1300 (292) 16,40 1625 (365) 1,30 2094-AM02-S
Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V)
Ci]ir!dro Elétrigo Velocidade, méx fr(:ar\;_:rl:lt:nq(z continua Eg:ft?n‘:;tézv:ig::: f&c;rr::n(jtz de pico E?;\f':rgznto de pico sgtg}ai:gs E:);]:(i)r:al :a:":ﬁ;':go 0
Codigo de catélogo | mm/s (pol/s) de sistema N (Ib) de sistema de istema KW classe de 400V
A0-pk A0-pk N (Ib)
MPAR-B1xxxB 150 1,15 240(539) 135 300 (67,4) 0,036 2094-BMP5-S a 150%
MPAR-B1xxxE 500 1,49 280 (62,9) 171 350(78,7) 0,140 2094-BMP5-5 a 150%
MPAR-B2xxxC 250 1,67 420 (94,4) 1,90 525(118) 0,105 2094-BMP5-S a 150%
MPAR-B2xxxk 640 3,29 640 (144) 3,93 800 (180) 0,410 2094-BMP5-5 a 150%
MPAR-B3xxxE 500 516 2000 (450) 6,17 2500 (562) 1,00 2094-BM01-S a 150%
MPAR-B3xxxH 1000 6,13 1300 (292) 6,79 1625 (365) 1,30 2094-BM01-5 a 150%

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAI com inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho (parafuso de esferas) com inversores Kinetix 6000 (classe de 200 V)

Forca de travamento continua do Anci
- . . Corrente de ¢ - Corrente de Forca de Poténciade
E',I:!dm dEIetnco \Iﬂzadade, travamento continua sistema travamentode | travamento de nominal de saida :?W?orggoo
odigo de de sistema N (Ib) pico de sistema pico de sistema do motor Inetix
catalogo mm/s (pol/s) A0-0k A 0-nk N (b) W casse de 200V
P 25°C(77°F) 40°C (104°F) P
MPAI-A2076CV1 1,80 890 (200) 706 (159) 4,50 0,22
MPAI-A2150CV3 305(12) 1446 (325) 2094-AMP5-S
_— 247 1446 (325) 1147 (258) 6,20 0,25
MPAI-A2300CV3
MPAI-A3076(M1 305 (12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
2,68 8,90 0,27 2094-AM01-S
MPAI-A3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-A3150CM3
—_279(11)
MPAI-A3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 8,40 4448 (1000)
MPAI-A3450CM3 188(7,3)
5,61 0,39 2094-AM01-S
MPAI-A3150EM3
— 55%9(2)
MPAI-A3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 14,14 4003 (900)
MPAI-A3450EM3 376 (15)
MPAI-A4150CM3
—_1279(N)
MPAI-A4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 17,07 8896 (2000)
MPAI-A4450CM3 245(9,5)
10,89 0,43 2094-AM02-S
MPAI-A4150EM3
— 559(22)
MPAI-A4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 2744 7784 (1750)
MPAI-A4450EM3 491(19)
MPAI-ASxxxCM3 200 (7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 16,70 13,345 (3000)
13,25 0,55 2094-AM03-S
MPAI-ASxxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 33,40 13,122 (2950)
Especificacoes de desempenho (parafuso de rolo) com inversores Kinetix 6000 (classe de 200 V)
Forca de travamento continua do anci
- o : Corrente de - Corrente de Forcade Poténciade
El]g]dro dEIetrlco \;:eallzqdade, travamento continua sistema travamento de travamento de nominal de saida :(r!ve?or:osoo
odigo de de sistema N (Ib) pico de sistema pico de sistema do motor Inetix
catdlogo mm/s (pol/s) A0-0k A 00k N (b) W classe de 200V
p 25°C(77°F) 40°C(104°F) p
MPAI-A3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
2,87 8,90 0,27 2094-AM01-S
MPAI-A30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-A3150RM3
—_279(11)
MPAI-A3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-A3450RM3 176 (6,9)
561 14,14 0,39 2094-AM01-S
MPAI-A31505M3
— 55%9(2)
MPAI-A3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781 (850)
MPAI-A34505M3 353 (14)
MPAI-A4150RM3
—_—279(N)
MPAI-A4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-A4450RM3 19 (7,6)
10,89 27,44 043 2094-AM02-S
MPAI-A41505M3
— 559(22)
MPAI-A4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-A44505M3 393(15)

0s dados de especificacdo de desempenho e curvas refletem o desempenho nominal de um sistema tipico com motor a ambiente de 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) e tensdo de linha classificada. Para mais informagdes
sobre as condigdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho (parafuso de esferas) com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V)

Gilindro Elétri Velocidade Corrente de Forca de travqn:ento continua do Corrente de Forca de Poténciade
CI’Id'! ro d etrico max ' travamento continua sistema travamentode | travamentode | nominal de Inversores Kinetix 6000
odlgo de de sistema N (1b) picodesistema | picodesistema | saidadomotor | classe de 400V
catdlogo mm/s (pol/s) A0-0k A0-0k N (I KW
P 25°C(77°F) 40°C(104°F) p
MPAI-B2076CV1 0,90 890 (200) 706 (159) 2,30 022
MPAI-B2150CV3 305(12) 1446 (325) 2094-BMP5-S a 150%
_ 1,29 1446 (325) 1147 (258) 3,25 0,25
MPAI-B2300CV3
MPAI-B3076CM1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000) 2094-BMP5-S a 150%
135 457 027
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578) 2094-BMP5-5 a 250%
MPAI-B3150CM3
—_— 0 279(17)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 430 4448 (1000) 2094-BMP5-S a 150%
MPAI-B3450CM3 188 (7,3)
281 0,39
MPAI-B3150EM3
—_—155%9(22)
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 7,07 4003 (900) 2094-BMP5-S a 250%
MPAI-B3450EM3 376 (15)
MPAI-B4150CM3
—_— 0 279(17)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8,68 8896 (2000) 2094-BM01-S a 150%
MPAI-B4450CM3 245(9,5)
561 043
MPAI-B4150EM3
—_—155%9(22)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 1414 7784 (1750) 2094-BM01-S a 250%
MPAI-B4450EM3 491(19)
MPAI-B5xxxCM3 200(7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 8,48 13,345 (3000) 2094-BM01-S a 150%
6,62 0,55
MPAI-B5xxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16,70 13,122 (2950) 2094-BM01-S a 250%

Especificacoes de desempenho (parafuso de rolo) com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V)

Gilindro Elétri Velocidade Corrente de Forga de trava_n:ento continua do Corrente de Forca de Poténciade
(I'Idn' ro d etrico max ' travamento continua sistema travamento de travamento de nominal de Inversores Kinetix 6000
odlgo de de sistema N (1b) picodesistema | picodesistema | saidadomotor | classe de 400V
catdlogo mm/s (pol/s) A0-0k A 0-0k N (i) W
P 25°C(77°F) 40°C(104°F) p
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
1,45 457 0,27 2094-BMP5-S a 250%
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3
_ 279 (N)
MPAI-B3300RM3 3781 (850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176(69)
281 7,07 039 2094-BMP5-S a 250%
MPAI-B31505M3
—155%9(22)
MPAI-B3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781(850)
MPAI-B34505M3 353(14)
MPAI-B4150RM3
_ 279 (M)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 19 (7,6)
561 14,14 043 2094-BM01-S a 250%
MPAI-B41505M3
—15%9(22
MPAI-B4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B44505M3 393(15)

0s dados de especificacao de desempenho e curvas refletem o desempenho nominal de um sistema tipico com motor a ambiente de 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) e tensdo de linha classificada. Para mais informades
sobre as condi¢des ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho de LDC-Series com inversores Kinetix 6000

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 200 V)

Corrente de Corrente de Forcade - .
Motor linear Codigo de | Velocidade, méx | travamento continua Forga’l de travamento 1) | travamento de pico | travamento de pico Poténdia no mimal Ir!vergores
; . N ( continua do sistema : N do motor linear Kinetix 6000
catalogo m/s (pés/s) de sistema de sistema de sistema lasse d
AO-pk N (Ib) A0-pk N () kw classe de 200V
LDC-C030100-DHT 41361 742111 (17a25) 12,1 188 (42) 0372055 2094-AM01-S
LDC-C030200-DHT 10,0 (32,8) 812122 243 2094-AM02-S
1482222 (332 50) 375 (84) 074311
LDC-030200-EHT 41361 12,1 2094-AM01-S
LDC-C050100-DHT 39a59 1192179 (27 a 40) 7 302 (68) 0,5920,89 2094-AMO1-S
LDC-050200-DHT 79am8 233 2094-AM02-S
2402359 (54281) 600 (135) 1,20a1,79
LDC-C050200-EHT 10,0 (32,8) 39a59 11,6 2094-AMP5-S
LDC-C050300-DHT 138a17,7 359 2094-AM03-S
3632544 (822122) 941(212) 1812272
LDC-C050300-EHT 39259 120 2094-AMP5-S
LDC-C075200-DHT 77315 29 2094-AM02-S
3483523 (782 117) 882(198) 1,7422,61
LDC-C075200-EHT 38a57 15 2094-AMP5-S
LDC-C075300-DHT 15a17,2 356 2094-AM03-S
10,0 (32,8) 5233784 (1172 176) 1368 (308) 2612392
LDC-C075300-EHT 38a57 19 2094-AMO1-S
LDC-C075400-DHT 1533230 474 2094-AM03-S
69721045 (157 a 235) 1824 (410) 3482522
LDC-C075400-EHT 772115 237 2094-AM02-S
LDC-C100300-DHT M1al67 343 2094-AM03-S
67421012 (152a227) 1767 (397) 337a5,06
LDC-C100300-EHT 37356 14 2094-AMO1-S
LDC-C100400-DHT 10,0 (32,8) 1482222 45,7 2094-AM03-S
8991349 (202a303) 2356 (530) 449a6,74
LDC-C100400-EHT 74211 28 2094-AM02-S
LDC-C100600-DHT 2222333 134922023 (303a455) | 68,5 3534 (794) 6,74210,11 2094-AM0S-S
LDC-C150400-DHT 1412211 128121922 (288a432) | 452 3498 (786) 6,4029,61 2094-AM03-S
10,0 (32,8)
LDC-C150600-DHT 2112317 192222882 (432a648) | 6738 5246 (1179) 96121441 2094-AM05-S

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 6000 (classe de 400 V)

. Corrente de Corrente de Forcade Poténcia
Motor linear Cédigo de \I:Iea!;)(cldade, travamentg continua Eg;gt?ntztézv:i;?:;? travamento de travamento de nomimal do Inversores Kinetix 6000
catalogo s (pés/s) de sistema N () pico de sistema pico de sistema motor linear classe de 400V
m/s (pesfs A 0-pk A0O-pk N (Ib) kW

LDC-C030100-DHT 41261 74a111(17a25) 121 188 (42) 0373055 2094-BM01-S a 150%

LDC-030200-DHT 10,0 (32,8) 812122 243 2094-BM02-S a 250%
_ 1482222 (33 50) 375(84) 0742111

LDC-C030200-EHT 41a6,1 121 2094-BM01-S a 150%

LDC-C050100-DHT 39a59 1192179 (27 a 40) n7 302 (68) 0592089 2094-BM01-S a 150%

LDC-C050200-DHT 79a118 233 2094-BM02-S a 250%
_ 2403359 (54 81) 600 (135) 1,20a1,79

LDC-C050200-EHT 10,0 (32,8) 39a59 1,6 2094-BM01-S a 150%

LDC-C050300-DHT 1n8a17,7 359 2094-BM02-5 a 250%
_ 3633544 (82a122) 941(212) 1812272

LDC-C050300-EHT 39359 120 2094-BM01-S a 150%

LDC-C075200-DHT 773115 29 2094-BM02-5 a 250%
_ 3483523 (782117) 882 (198) 1,7422,61

LDC-C075200-EHT 38a57 15 2094-BM01-S a 150%

LDC-C075300-DHT 1n5a17,2 356 2094-BM02-5 a 250%
——— 11003298 523a784(117a176) 1368 (308) 2612392

LDC-C075300-EHT 38a57 19 2094-BM01-S a 150%

LDC-C075400-DHT 1532230 474 2094-BM03-5 a 250%
_ 6973 1045 (157 2 235) 1824 (410) 3482522

LDC-C075400-EHT 773115 237

2094-BM02-S a 250%

LDC-C100300-DHT n1al67 343
_ 674321012 (1522 227) 1767 (397) 337a5,06

LDC-C100300-EHT 37356 14 2094-BM01-S a 150%

LDC-C100400-DHT 1482222 45,7 2094-BM03-5 a 250%
— 11003298 8992 1349 (2022 303) 2356 (530) 449a6,74

LDC-C100400-EHT 7431, 28 2094-BM02-5 a 250%

LDC-C100600-DHT 22a333 68,5 2094-BM03-5 a 250%
_ 134922023 (303 2 455) 3534 (794) 6,74210,11

LDC-C100600-EHT 167 343 2094-BM02-5 a 250%

LDC-C150400-DHT 1413211 45,2 2094-BM03-5 a 150%
_ 128121922 (2882432) 3498 (786) 64029,61

LDC-C150400-EHT 702106 26 2094-BM02-5 a 250%
— 1 100(3298)

LDC-C150600-DHT 2112317 67,8 2094-BM03-5 a 250%
_ 192222882 (4322 643) 5246 (1179) 9,612 1441

LDC-C150600-EHT 1062158 39 2094-BM02-5 a 250%

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Especificacoes de desempenho de LDL-Series com inversores Kinetix 6000

Corrente de Corrente de Forca de A .
Motor linear Codigo de | Velocidade, max | travamentg continua Forca de travamento travamento de pico | travamento de pico Poténcia npmlmal Inversores
b " N continua do sistema N N do motor linear Kinetix 6000
catalogo m/s (pés/s) de sistema N () de sistema de sistema W dasse de 200V
A0-pk A0-pk N (Ib)

[ DL-N030120-DHT 30 63 (14) 99 209 (47) 0,31 2094-AMP5-S

L DL-N030240-DHT 6,0 19,9 2094-AM01-S
126 (28) 417 (94) 0,63

L DL-N030240-EHT 30 99 2094-AMP5-S

10,0 (32,8)

LDL-T030120-DHT 30 72(16) 99 239 (54) 0,36 2094-AMP5-S

L DL-T030240-DHT 6,0 199 2094-AM01-S
144 (32) 479 (108) 0,72

LDL-T030240-EHT 3,0 99 2094-AMP5-S

[ DL-N050120-DHT 2,7 9 (22) 9,1 317(71) 0,48 2094-AMP5-S

L DL-N050240-DHT 55 18,1 2094-AM01-S
191 (43) 635 (143) 0,95

L DL-N050240-EHT 2,7 9,1 2094-AMP5-S

L DL-N050360-DHT 8,2 27,2 2094-AM02-S
287 (65) 952 (214) 143

L DL-N050360-EHT 2,7 9,1 2094-AMP5-S

L DL-N050480-DHT 10,9 36,3 2094-AM03-S
383 (86) 1269 (285) 191

L DL-N050480-EHT 10,0 (32,8) 55 18,1 2094-AM01-S

LDL-T050120-DHT 2,7 110 (25) 91 364(82) 0,55 2094-AMP5-S

L DL-T050240-DHT 55 18,1 2094-AM01-S
220 (49) 728 (164) 1,10

LDL-T050240-EHT 2,7 91 2094-AMP5-S

LDL-T050360-DHT 8,2 329 (74) 27, 1093 (246) 1,04 2094-AM02-S

LDL-T050480-DHT 109 36,3 2094-AM03-S
439 (99) 1457 (327) 219

L DL-T050480-EHT 55 18,1 2094-AM01-S

L DL-N075480-DHT 99 328 2094-AM03-S
519(117) 1723 (387) 2,59

L DL-NO75480-EHT 49 16,4 2094-AM01-S

10,0 (32,8)

LDL-T075480-DHT 99 328 2094-AM03-S
596 (134) 1977 (444) 2,98

L DL-T075480-EHT 49 16,4 2094-AM01-S

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).

0s dados de especificagdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de eixos multiplos Kinetix 6000

Observacoes:
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350
EtherNet/IP

O inversor de indexagdo EtherNet/IP Kinetix 300 fornece uma solugao
de eixo simples de custo otimizado para aplicacdes de controle de
movimento de contagem de eixo baixo. O servo drive Kinetix 300 é
projetado para conectar e operar com controladores CompactlLogix
suportando a arquitetura integrada ou controladores MicroLogix para
solucdes de controle de movimento de componentes. Usar uma rede
padrao EtherNet/IP para toda uma maquina — incluindo controle de
movimento, controle, E/S e IHM — simpilifica a fiacao, reduz os custos

de layout do painel e permite uma facil integragdo com sistemas
corporativos e de producéo. E ainda uma funcionalidade safe torque-off

Servo-drive ajuda a proteger o pessoal enquanto aumenta a produtividade da
Kinetix 300 \ . maquina.

O servo-drive Kinetix 350 EtherNet/IP de eixo simples foi desenvolvido
para fornecer expansibilidade para o seu sistema de controle de
movimento pela simplificacdo de integracdo de toda a solucdo de
controle para uma rede. O servo-drive Kinetix 350 é projetado para
conectar e operar com os controladores ControlLogix® e CompactLogix
suportando controle de movimento integrado na rede EtherNet/IP.
Combinados como um sistema, eles fornecem uma solucdo de controle
de movimento de custo otimizado que fornece o alto desempenho

e expansibilidade de que vocé precisa para competir nas industrias

de hoje. Com o seu design compacto, o Kinetix 350 precisa de menos
Servo-drive espaco de painel e é conectado facilmente. E ainda, vocé pode reduzir
Kinetix 350 o tempo de instalagdo e comissionamento pela reutilizagado do cédigo
dos produtos integrados em todo o portfélio da sua maquina.

4,

e z
dfe o
O
1]

r._mg
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Funcdes do servo-drive Kinetix 300 e Kinetix 350

« Solucdo de eixo simples para aplicacdes de controle de movimento de baixa complexidade

« Arguitetura de controle flexivel para controle de indexag¢do analdgico simples, PTO, ou EtherNet/IP (inversores
Kinetix 300)

« Controle de movimento integrado na rede EtherNet/IP (inversores Kinetix 350)
« Integracdo integrada de toda a solucdo de controle em uma rede, incluindo HMI, PAC, E/S, e controle de movimento
« Modulo de memaria para substituicdo de equipamento automatico (ADR)
« Certificado TUV: PLd, Cat 3, de acordo com EN ISO 13849 e SIL CL2 de acordo com IEC 61508, EN 61800-5-2 e EN 61062
- Controle Safe Torque-off
« Faixa de tensdo de entrada CA versatil:
- CAdeclasse 100 e 200 V, monofasico
- Monof3sico e trifasico de classe 200 V
— CA de classe 400 V, trifasico
o 2097-V31PRx (modelos de classe 100 V) comandam motores de classe 200 V a velocidade total
o 2097-V32PRx (modelos de classe 200 V) incluem um filtro de linha CA integrado (EMC)
« Realimentacdo do encoder absoluta, multivoltas ou de volta Unica, eixo auxiliar para modo de equipamento mestre

Para distinguir as fungdes dos servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350, consulte pagina 128.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Funcdes de inversores de indexacao Kinetix 300 EtherNet/IP

Indexacao

- Cinco tipos de indexacdo

- Controle de movimentos de curva-S e trapezoidais
- 32 recursos de indexagao

Controle comandado sobre EtherNet/IP

- Velocidade e corrente

- Posicao absoluta e incremental com ou sem registro
Engrenagem eletrénica

Controle de entrada analdgica

Controle de etapa e direcao

Controlador de automacéo programavel (PAC) ControlLogix 1756-L7x ou 1756-L7xS com maédulo Ethernet 1756-ENxT

Controladores (PAC) CompactlLogix 5370 ou 1769-L3x com software RSLogix 5000 e perfil Add-on para solucdo de
Arquitetura Integrada

Controladores (PAC) Compactlogix 1768-L4x ou 1768-L4xS com modulos Ethernet 1768-ENBT

Controlador légico programavel (CLP) MicrolLogix 1100 ou 1400 com servidor de rede incorporado para configuracédo
e diagndstico

Controlador Micro850 (CLP) com componentes conectados Workshop Software

Funcdes de inversores de eixo simples Kinetix 350 EtherNet/IP

Rede EtherNet/IP com tecnologia de controle de movimento CIP para controle de controle de movimento de malha
fechada em tempo real e, rede Ethernet padréo

Totalmente compativel com topologia linear e de configuracéo estrela

Obtenha os beneficios do controle de movimento integrado Kinetix com controladores ControlLogix L6 e L7
Controladores CompactlLogix 5370 que suportam controle de movimento integrado na rede EtherNet/IP e software
RSLogix 5000 (versao 20.00.00 ou posterior) ou a aplicacdo Logix Designer

Software RSLogix 5000 ou a aplicacao Logix Designer para programacao (Légica ladder, texto estruturado e controle
sequencial de fungoes)

Para comparar as funcdes do inversor através de familias de inversores, consulte Servo drives iniciando em péagina 28.

Componentes do servo-drive Kinetix 300
e Kinetix 350

Os sistemas de servo-drive Kinetix 300 e Kinetix 350 consiste nestes componentes necessarios:

128

Um inversor 2097-V3xxxx (Kinetix 300) ou inversor 2097-V3xxxx-LM (Kinetix 350)

Um servo-motor ou atuador linear

Uma alimentacdo de motor e um cabo de realimentacdo de motor

Um kit de conector 2090-K2CK-D15M de baixo perfil (necessario para cabos de realimentagéo de condugéo flying)
Um bloco de expansao terminal E/S 2097TB1

Cabo Ethernet (blindado) 1585J-M8CBJM-x
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Sistemas de servo-drive Kinetix 300 e Kinetix 350 também podem incluir qualquer um destes componentes opcionais:

« Umfiltro de linha CA 2097-Fx ou 2090-XXLF-TC116
o Um resistor shunt 2097-Rx

Para especificagdes detalhadas de sistema de acionamento Kinetix 300 e 350, consulte o Kinetix 300 and 350 Drive Systems
Design Guide, publicagdo GMC-RM004.

Selecao de servo-drive Kinetix 300 e Kinetix 350

Inversores
Kinetix 300
cddigo de catalogo

Inversores
Kinetix 350
cddigo de catalogo

Tensao de entrada

Poténcia de saida continua
kw

Corrente de saida continua
A0-pk

Funcoes

2097-V31PRO 2097-V31PRO-LM 0,40 28 .

120/240 Vica rms, monofdsico U QA?d(% duplo dfefDO v
2097-V31PR2 2097-V31PR2-LM 0,80 57 * Safe forque-0
2097-V32PR0O 2097-V32PRO-LM 0,40 28
2097-V32PR2 2097-32PR-LM | 240 Vea rms, monofisico ! 0,80 57 * Filto definha CA integrado

« Safe Torque-off
2097-V32PR4 2097-V32PR4-LM 1,70 13
2097-V33PR1 2097-V33PR1-LM 0,50 28
2097-V33PR3 2097-V33PR3-LM 120 Vica rms, monofdsico, : 1,00 5,7

240 Vica rms, monofasico ( )/
2097-V33PR5 2097-V33PR5-LM 240 Vea rms, trifésico 2,00 1 1,3
2097-V33PR6 2097-V33PR6-LM 3,00 17,0 Safe Torque-off
2097-V34PR3 2097-V34PR3-LM 1,00 28
2097-V34PR5 2097-V34PR5-LM 480 Vica rms, trifésico 2,00 57
2097-V34PR6 2097-V34PR6-LM 3,00 85

(1) Espere o mesmo desempenho do motor com entrada monofésica de 240 V que vocé obteria de uma entrada trifdsica de 240 V (consulte a tabela abaixo).

Operacao do inversor Kinetix 300 e Kinetix 350 com tensdo de entrada de 240 V

Operagdo trifasica com

Operagdo monofasica com entrada de 240 V

Corrente de saida continua

Corrente de saida de pico

entrada de 240V A0-pk A0-pk
2097-V33PR1-xx 2097-V32PRO-xx 2097-V31PRO-xx 28 85
2097-V33PR3-xx 2097-V32PR2-xx 2097-V31PR2-xx 57 17,0
2097-V33PR5-xx 2097-V32PR4-xx N/A n3 339

Para especificacdes do moddulo de inversor Kinetix 300 e Kinetix 350 ndo incluidas nesta publicacdo, consulte os dados técnicos
de servo-drives Kinetix, publicacdo GMC-TDQ03.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Configuracao de hardware tipico

Estas configuracdes de hardware ilustram o uso tipico de servo-drives, motores, atuadores, e acessoérios de controle de
movimento disponiveis para sistemas de acionamento Kinetix 300 e Kinetix 350.

Sistema de acionamento Kinetix 300/350

Dispositivo de
desconexdo Fusivel
de linha de entrada

Alimentacdo de ’ o R
entrada trifésica % 1
>—O. T

Servo-drive 2097-V3xxxx Kinetix 300 Kl 2097-Rx
ou
) _— resistor de dissipacdo
Servo—dnvg 2097—V3.XXX?(—LM Kinetix 350 Filtro de linha CA 2090-XXLF-TC116 (equipament gpcgional)
(inversor Kinetix 300 mostrado) ] 3 ou 2097-Fx
B O (equipamento opcional)
L Filtro 2097-F1 mostrado Controle CC24V
Bloco de expansdo 2 B Fonte de alimentacdo Back-
terminal 2097-T81 El up (equipamento opcional) ﬁ:

2090-K2CK-D15M
Kit de conector de baixo perfil

T I ! Etapas lineares integradas MP-Series
°q [ (MPAS-B9xxx parafuso esférico mostrado)
i7 7!
(0d. cat. 2090 :
(6d. cat. 2090 (abos de alimentagdo

Motores lineares LDL-Series "

e —
L

Vot ot (abos de realimentacdo do motor do motor (Motor linear mostrado LDL-xucocx)
MP-Series e TL-Series 2 k ey :
(motores MPL-Broex — 77" 7 7 Motores lineares LDC-Series !
mostrados) ‘e s P (Motor linear mostrado LDC-Cooxx)

3 Cilindros elétricos para aplicacdo pesada MP-Series . 0

. (cilindros elétricos MPAI-Bxxxx mostrados) ~ Impulsores ineares LDAT-Series
- (impulsores lineares LDAT-Sxxoxxx-xBx ou 5
LDAT-Sxxxxx-xDx)

Cilindros elétricos MP-Series e TL-Series
(cilindros elétricos MPAR-Bxxxx mostrados)

(1) Os motores lineares LDC-Series e LDL-Series linear motorse os impulsores lineares LDAT-Series sdo compativeis somente com servo-drives Kinetix 300.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Configuracoes de comunicacao tipica

Os servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 usam a rede EtherNet/IP para configurar o médulo Logix5000.

Sistema de acionamento Kinetix 300 com controlador CompactLogix (PAC)

Terminal de exibicdo
PanelView Plus Compact

1734-AENT POINT 1/0
Adaptador EtherNet/IP

OOOOO® OO
OO )

Terminal de tela
PanelView Component

Switch 1783-US05T
Stratix 2000™

Sistema de controladores CompactLogix 5370
(controlador 1769-L33ER mostrado)

1585J-M8CBJM-x (blindado) ou
1585J-M8UBIM-x (blindado high-flex)

(abo Ethernet

2097-V3xxxx
Servo-drive Kinetix 300

Software RSLogix 5000
(versdo 17.00.00 ou posterior)
ou a aplicagdo Logix Designer

o

| Switch 1783-Us0sT
Stratix 2000

. Sistema de controladores MicroLogix 1400

(controlador 1766-L32xxx mostrado)

0f 1 D

(abo Ethernet

1585J-M8CBJM-x (blindado) ou

1585J-M8UBIM-x (blindado high-flex)

Servo-drive Kinetix 300

Configurado

2097-V3xuxx

do navegador web
incorporado
-
7S
=g
El
n nJ
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Sistema de acionamento Kinetix 350 com plataforma de controlador CompactLogix (PAC)

<= Sistema de controladores CompactLogix
1769-L33ERM mostrado

g Switch 1783-US08T
i Stratix 2000 TﬁE;(m

. s = (abo Ethernet

T I de exib

Paneerlr\rllilen\?v Pliseélor‘ﬁ?)z (t 1585)-M8CBIM-x (blindado) ou
11585)-M8UBJM-x (blindado high-flex)
B s Software RSLogix 5000
)= (versao 20.00.00 ou posterior)
1= ou a aplicagdo Logix Designer
% 2097300 LM :
— Inversor Kinetix 350 I
1734-AENT POINT 1/0 _=le:
Adaptador EtherNet/IP L 179

Outros inversores
compativeis Ethernet/IP

Sistema de acionamento Kinetix 350 com plataforma de controlador ControlLogix (PAC)
r Médulo EtherNet/IP 1756-ENT

o
= | q) Controlador Logix5000

S

[ (ControlLogix mostrado)

I

=) Switch 1783-USO8T T

(abo Ethernet
1585J-M8(BIM-x (blindado) ou
11585)-M8UBJM-x (blindado high-flex)

Terminal de exibicdo
PanelView Plus Compact

Software RSLogix 5000
(versdo 20.00.00 ou posterior)
ou a aplicacdo Logix Designer

(]
]
i ]

=
= 2097-V3xxx-LM
= Inversor Kinetix 350 :.,”%gi
734ANTPONTIO [ [ - Llg:
Adaptador EtherNet/IP B
QOutros inversores J
compativeis Ethernet/IP U @
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho de controle de
movimento rotativo

Estas familias de motor rotativo sdo compativeis com servo-drives Kinetix 300/350.

Familia de motor rotativo Pagina
MP-Series (c6d. cat. MPL) Motores de baixa inércia 133
MP-Series (c6d. cat. MPM) Motores de média inércia 135
MP-Series (cdd. cat. MPF) Motores de grau alimenticio 136
MP-Series (c6d. cat. MPS) Motores de aco inoxidavel 135
TL-Series (c6d. cat. TLY) Motores de baixa inércia 137

Para combinagdes de sistema de acionamento Kinetix 300/350 que incluem selecao de codigo de catdlogo de cabo e curvas de
torque/velocidade, consulte o Kinetix 300 and Kinetix 350 Drive Systems Design Guide, publicagado GMC-RM004.

IMPORTANTE  Estas combinagdes de sistema nao incluem todas as combinagdes possiveis de motor/inversor.
Consulte o software Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. O download esté disponivel em
http//www.ab.rockwellautomation.com/motion-control/motion-analyzer-software.

Especificacoes de desempenho de motor céd. cat. MPL com inversores
Kinetix 300/350

Especificagbes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, monofasico)

Corrente de Torque de Corrente de Torque de Saida dassificada Inversores
Motor rotati Velocidade, max travamento continua travamento continuo | travamento de pico | travamento de pico de motor monofasicos
otorrotativo pm de sistema de sistema de sistema do sistema W Kinetix 300/350
A0-pk Nem (Ibpol) A (0-pk) Nem (Ibpol) classe de 200V
MPL-A1510V 8000 1,05 0,26(2,3) 3,40 0,77 (6,8) 0,16 2097-V33PR1-xx
2097-V32PR0-xx
MPL-A1520U 7000 1,80 0,49 (4,3) 6,10 1,58 (13,9) 0,27 2097-V31PRO-xx
MPL-AT530U 7000 282 0,90 (8,0) 10,1 282(249) 0,39
2097-V33PR3-xx
MPL-A210V 8000 3,09 0,55(4,.8) 10,2 1,52(13,5) 0,37 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
MPL-A220T 6000 4,54 1,61(14,2) 155 4,74 (419) 0,62
2097-V33PR5-xx
MPL-A230P 5000 540 2,10(18) 23,0 8,2(72,5) 0,86 2097-V32PR-xx
MPL-A310F 3000 3,20 1,58 (14) 93 361(32) 0,46 2097-V33PR3-xx
2097-V32PR2-xx
MPL-A310P 5000 4385 1,58 (14) 14 3,61(32) 0,73 2097-V31PR2-xx
MPL-A320H 3500 6,1 3,05(27) 193 7,91 (70) 1,0 2097-V33PRS-x¢
MPL-A320P 5000 90 305(27) 29,5 7.91(70) 13 2097-V32PRA-wx

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, trifasico)

Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . o
Cédigo de catélogo | Velocidade, méx travamento continua | travamento continuo | travamento de pico | travamento de pico (S;l:i:&l::ﬂﬁcada :(l]ve?or;g(;(/r;fsalélcos
do motor pm de sistema de sistema de sistema do sistema W cllansesel)fie 200V
A0-pk Nem (Ib=pol) A (0-pk) Nem (Ib=pol)

MPL-AT510V 8000 1,05 026(23) 340 077(638) 0,16

2097-V33PR1-xx
MPL-A1520U 7000 180 049(43) 6,10 1,58(13,9) 027
MPL-A1530U 7000 282 0,90(8,0) 10,1 2,82(249) 039
MPL-A210V 8000 3,09 0,55 (48) 10,2 152(13,5) 037 2097-V33PR3-xx
MPL-A220T 6000 4,54 1,61(14,2) 155 4,74 (41,9) 0,62
MPL-A230P 5000 540 2,10(18) 230 8,2(72,5) 0,86 2097-V33PR5-xx
MPL-A310F 3000 3,20 1,58 (14) 93 361(32) 0,46

2097-V33PR3-xx
MPL-A310P 5000 485 1,58 (14) 14 361(32) 073
MPL-A320H 3500 6,1 3,05 (27) 193 791(70) 10

2097-V33PR5-xx
MPL-A320P 5000 9,0 3,05(27) 295 7,91(70) 13
MPL-A330P 5000 120 4,18 (37) 38 11,1(98) 18
MPL-A420P 5000 12,7 4,74(42) 46 13,5 (120) 20
MPL-A430H 3500 12,2 6,21(55) 45 19,8 (175) 18

2097-V33PR6-xx
MPL-A430P 5000 16,8 5,99(53) 51 15,7 (139) 22
MPL-A4530F 2800 134 8,36 (74) 4 20,3 (180) 19
MPL-A4540C 1500 94 10,2(90) 29 27,1(240) 15

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe de 400 V)

Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . oo s
C6digo de catdlogo | Velocidade, max travamento continua | travamento continuo | travamento depico | travamento de pico (Sizlgfoctloarssmcada :(l]ve?orse;ot/r;fsaélcos
do motor pm de sistema de sistema de sistema do sistema W clla;‘sese“:ie 400V
A (0-pk) Nem (Ib-pol) A (0-pk) Nem (Ib-pol)
MPL-B1510V 8000 095 0,26 (23) 3,10 0,77 (6,80) 0,16
MPL-B1520U 7000 1,80 0,49 (43) 6,10 158(13,9) 027 S
- XX
MPL-B1530U 7000 20 0,90 (8,0) 7,20 2,82(249) 039
MPL-B210V 8000 175 0,55 (48) 580 1,52(135) 037
MPL-B220T 6000 330 161(14.2) 13 474(419) 0,62 S—
- XX
MPL-B230P 5000 2,60 2,10 (18,6) 13 8,20 (73,0) 086
MPL-B310P 5000 24 1,58 (14) 71 361(32) 077 2097-V34PR3-xx
MPL-B320P 5000 45 2,94 (26) 140 7,91(70) 15 2097-V34PR5-xx
MPL-B330P 5000 6,1 418 (37) 19,0 11,1098) 18
MPL-B420P 5000 6.4 4,74(42) 20 13,5(120) 19 2097-V34PR6-xx
MPL-B4530F 3000 67 8,36 (74) 1,0 20,3 (180) 21

0s dados e curvas de especificacdo de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho de motor céd. cat. MPM com inversores

Kinetix 300/350
Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V)
" . Corrente de Torque de Corrente de Torque de , o ipc s
(édigo de \;:IS:qdade, \ﬂzqdade, travamento continua | travamento continuo | travamento de travamento de (Sizlg‘aoilgrssﬁlcada :(qvegor;&)t/r;fsaglcos
catdlogo do motor de sistema de sistema pico de sistema pico do sistema W cII:ses el):1 2200V
fpm fpm AO-pk Nem (Ib-pol) A (0-pk) Nem (Ib-pol)
MPM-AT15TM 4500 6000 7,65 23(203) 30,5 6,6(584) 0,90 2097-V33PR5-xx
MPM-A1152F 3000 5000 11,93 47 (41,6) 448 13,5(119) 1,40 2097-V33PR6-xx

Especificacoes de desempenho

com inversores

Kinetix 300/350 (classe de 400 V)

. . Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . oo
Cédigo de \é:lszqdade, ‘ﬂiadade’ travamento continua | travamento continuo | travamento de travamento de (Si:':foﬂfrss'ﬁ(ada :('!VE?"?SJ/’;?;'(“
catadlogo do motor de sistema de sistema pico de sistema pico do sistema W cllalie“:i e 400V
Pm pm A0-pk Nern (Ib-pol) A (0-pk) Nem (Ib-pol)

MPM-B1151F 3000 5000 2,1 23(203) 99 6,6 (584) 0,75 2097-V34PR5-xx
MPM-B1151T 6000 7000 5,62 23(203) 20,5 58(513) 0,90 2097-V34PR6-xx
MPM-B1152C 1500 3000 3,61 50(442) 124 13,5(119) 1,20 2097-V34PR5-xx
MPM-B1152F 3000 5200 6,17 50(442) 21 13,3(118) 1,40
MPM-B1153E 2250 3500 6,21 6,5(57,9) 21,6 19,7 (174) 1,40

2097-V34PR6-xx
MPM-B1302F 3000 4500 8,57 6,6(584) 22,0 13,2(117) 1,65
MPM-B1304C 1500 2750 70 10,3 (91,1) 223 27,1(240) 2,00

0s dados e curvas de especificacdo de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho de motor cod. cat. MPS com inversores

Kinetix 300/350
Especificagbes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V)
Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . o
C6digo de catdlogo | Velocidade, max travamento continua | travamento continuo | travamento de pico | travamento de pico (Sizldmao:!)e?ﬂﬁcada :(qve?oge;ot/r;fsaglcos
do motor pm de sistema de sistema de sistema do sistema W cll:sie“:ie 200V
A0-pk Nem (Ib=pol) A (0-pk) Nem (Ib=pol)
339 10,1(89,4) 2097-V33PR5-xx
MPS-A330P 5000 9,80 3,60 (32) 13
380 11,1(982)
2097-V33PR6-xx
MPS-A4540F 3000 144 8,1(72) 509 248 (219) 14
Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe de 400 V)
Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . ex
Cédigo de catilogo | Velocidade, max travamento continua | travamento continuo | travamento de pico | travamento de pico (Sizl:inaoiloarssm(ada :('!VQ?"?;J;;?OS'CM
do motor pm de sistema de sistema de sistema do sistema W cllansiel):ie 400V
A0-pk Nem (Ib-pol) A (0-pk) Nem (Ib-pol)
16,9 10,1(89,4) 2097-V34PR5-xx
MPS-B330P 5000 4,90 36(32) 13
19,0 11,1(98.2)
2097-V34PRo-xx
MPS-B4540F 3000 71 8,1(72) 254 263 (233) 14

0s dados e curvas de especificacdo de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Publicagdo Rockwell Automation GMC-SGO0TX-PT-P — Junho de 2014

135



Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho de motor cod. cat. MPF com inversores

Kinetix 300/350
Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, monofasico)
Corrente de Torque de Corrente de Torque de Saida dassificada Inversores
Cédigo de catélogo | Velocidade, méx travamento continua | travamento continuo | travamento de pico | travamentodepico | oo monofésicos
do motor pm de sistema de sistema de sistema do sistema W Kinetix 300/350
A0-pk Nem (Ib=pol) A (0-pk) Nem (Ib=pol) classe de 200V
2097-V33PR3-xx
MPF-A310P 5000 4,85 158(14) 14 361(32) 0,73 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
MPF-A320H 3500 61 3,05(27) 193 791(70) 1.0 2097-V33PRS-xx
MPF-A320P 5000 90 305(27) 295 791 (70) 13 2097-V3PR4-xx
Especificagbes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200V, trifasico)
Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . .
C6digo de catélogo | Velocidade, max travamento continua | travamento continuo | travamento depico | travamento de pico 3:|::0ilglr55|ﬁcada :(qve?or;;ot/r;?glcos
do motor pm de sistema de sistema de sistema do sistema W cII:sese“:ie 200V
A 0-pk N-m (Ib-pol) A (0-pk) N-m (Ib-pol)
MPF-A310P 5000 4,85 1,58(14) 14 361(32) 073 2097-V33PR3-xx
MPF-A320H 3500 6,1 3,05(27) 193 791(70) 10 2097-V33PR5-xx
MPF-A320P 5000 9,0 3,05(27) 295 791(70) 13 2097-V33PR5-xx
MPF-A330P 5000 120 4,18 (37) 38 11,1(98) 16 2097-V33PR6-xx
MPF-A430H 3500 12,2 6,21(55) 45 19,8 (175) 18 2097-V33PR6-xx
Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe de 400 V)
Corrente de Torque de Corrente de Torque de . o o
C6digo de catdlogo | Velocidade, max travamento continua | travamento continuo | travamento de pico | travamento de pico (Sizlg:octl‘;armflcada :(r!ve?m;&;(;;fsa;mos
do motor pm de sistema de sistema de sistema do sistema W clla;]sese“:ie 400V
A (0-pk) Nem (Ib-pol) A (0-pk) Nem (Ib-pol)
MPF-B310P 5000 2,30 1,58(14) 71 3,61(32) 0,77 2097-V34PR3-xx
MPF-B320P 5000 4,24 3,05(27) 14,0 7,34 (65) 15 2097-V34PR5-xx
16,9 10,0(88) 2097-V34PR5-xx
MPF-B330P 5000 570 4,18 (37) 1,6
19,0 11,1(%) 2097-V34PR6-xx

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

136

Publicagdo Rockwell Automation GMC-SG00TX-PT-P — Junho de 2014



Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho de motor céd. cat. TLY com inversores
Kinetix 300/350

Especificacoes de desempenho (sem freio) com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, monofasico)

Corrente de Torque de Corrente de Torque de Saida dassificada Inversores
Cédigode catélogo | Velocidade, méx travamento continua | travamentocontinuo | travamentodepico | travamentodepico | oo o monofasicos
do motor pm de sistema de sistema de sistema do sistema W Kinetix 300/350
AO-pk Nem (Ibpol) A0-pk Nem (Ib=pol) classe de 200V
2097-V33PR1-xx
TLY-AT10x 0,55 0,09 (0,85) 1,50 0,20(1,75) 0,041 2097-V32PRO-xx
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-AT20x 1,03 0,181(1,60) 2,50 0,36 (3,20) 0,086 2097-V32PRO-1¢
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-A130x 6000 ! 1,85 0,325(2,89) 4,90 0,76 (6,70) 0,14 2097-V32PR0-xx
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-A220x 3,50 0,836 (7,40) 7,90 148 (13,1) 0,35 2097-V32PR0-xx
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR3-xx
TLY-A230x 5,50 130(11,5) 155 3,05(27,0) 0,44 2097-V32PR2-1¢
2097-V31PR2-xx
2097-V33PR5-xx
TLY-A2530P 10,0 2,60(23,0) 21,0 5,20 (46,0) 0,69
2097-V32PR4-xx
5000
2097-V33PR5-xx
TLY-A2540P 100 2,94(26,0) 248 7,10(63,0) 0,86
2097-V32PR4-xx
2097-V33PR5-xx
TLY-A310M 4500 10,0 361(319) 300 9,0(79,6) 095 —
2097-V32PR4-xx
(1) Aplica-se a motores T-H TLY-Axxxcom realimentacdo incremental. Os motores T-B TLY-Axxx com encoders absolutos de alta resolugao sdo classificados para 5.000 rpm.
Especificacoes de desempenho (sem freio) com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, trifasico)
Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . o
Cdigode catélogo | Velocidade, max travamento continua | travamento continuo | travamento depico | travamento de pico (Sizldmaoiloarsmﬁcada IKn.verts.or;&)t/r;fsaglcos
do motor rpm de sistema de sistema de sistema do sistema W cII:sesel)Iie 200V
A0-pk Nem (Ib=pol) A0-pk Nem (Ib=pol)
TLY-AT10x¢ 0,55 0,096 (0,85) 1,50 0,20 (1,75) 0,041 2097-V33PR1-xx
TLY-AT20x 1,03 0,181(1,60) 2,50 0,36 (3,20) 0,086 2097-V33PR1-xx
TLY-A130x 6000 ! 1,85 0,325(2,88) 4,90 0,76 (6,70) 0,14 2097-V33PR1-xx
TLY-A220x 3,50 0,836 (7,40) 7,90 148 (13,1) 0,35 2097-V33PR1-xx
TLY-A230x 5,50 130(11,9) 155 3,05(27,0) 0,44 2097-V33PR3-xx
TLY-A2530P 10,0 2,60(23,0) 210 5,20 (46,0) 0,69 2097-V33PR5-xx
5000
TLY-A2540P 10,0 2,94(26,0) 248 7,10 (63,0) 0,86 2097-V33PR5-xx
TLY-A310M 4500 10,0 3,61(319) 30,0 9,0(79,6) 0,95 2097-V33PR5-xx

(1) Aplica-se a motores T-H TLY-Axxxcom realimentacdo incremental. Os motores T-B TLY-Axxx com encoders absolutos de alta resolugdo sdo classificados para 5.000 rpm.

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho (freio) com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, monofasico)

Corrente de Torque de Corrente de Torque de Saida dassificada Inversores
(Codigo de Velocidade, méx travamento continua | travamento continuo | travamento de pico | travamento de pico de motor monofésicos
catdlogo do motor | rpm desistema desistema dessistema dosistema W Kinetix 300/350
A0-pk Nem (Ibpol) A0-pk Nem (Ibpol) classe de 200V
2097-V33PR1-xx
TLY-AT10x 0,50 0,086 (0,76) 150 0,20(1,75) 0,037 2097-V32PRO-x
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-A120x 093 0,163 (1,44) 2,50 0,36(3,20) 0,077 2097-V32PRO-x
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-A130¢ 6000 1,67 0,293 (2,59) 4,90 0,76 (6,70) 0,13 2097-V32PR0-x¢
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLY-A220x 3,15 0,757 (6,70) 790 148(13) 0,24 2097-V32PR0-xx
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR3-xx
TLY-A230x 4,95 1,16(10,3) 15,5 3,05(27,0) 0,32 2097-V32PR2-x¢
2097-V31PR2-xx
2097-V33PR5-xx
TLY-A2530P 10,0 2,60(23,0) 210 5,20 (46,0) 0,55
2097-V32PR4-xx
5000
2097-V33PR5-xx
TLY-A2540P 100 2,94(26,0) 248 7,10(63,0) 0,660
2097-V32PR4-xx
2097-V33PR5-xx
TLY-A310M 4500 10,0 361(319) 30,0 9,0(79,6) 0,90

2097-V32PR4-xx

(1) Aplica-se a motores T-H TLY-Axxxcom realimentacdo incremental. Os motores T-B TLY-Axxx com encoders absolutos de alta resolugdo sdo classificados para 5.000 rpm.

Especificagées de desempenho (freio) com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, trifasico)

Corrente de Torque de Corrente de Torque de . . s
Codigo de Velocidade, max travamento continua | travamento continuo | travamento de pico | travamento de pico 3:|dmaoil:r55|ﬁcada :?VE?N;SJ/’;?;'(OS
catalogo do motor | rpm de sistema de sistema de sistema do sistema W cllz:lses::i 0200V
A0-pk Nem (Ib-pol) A0-pk Nem (Ib-pol)
TLY-AT10¢ 0,50 0,086 (0,76) 1,50 0,20(1,75) 0,037 2097-V33PR1-xx
TLY-A120x 093 0,163 (1,44) 2,50 0,36 (3,20) 0,077 2097-V33PR1-xx
TLY-A130¢ 6000 " 167 0,293 (2,59) 490 0,76 (6,70) 0,13 2097-V33PR1-xx
TLY-A220x 3,15 0,757 (6,70) 790 1,48 (13,1) 0,24 2097-V33PR1-xx
TLY-A230¢ 495 1,16 (10,3) 15,5 3,05(27,0) 032 2097-V33PR3-xx
TLY-A2530P 100 2,60(23,0) 210 5,20 (46,0) 0,55 2097-V33PR5-xx
5000
TLY-A2540P 10,0 2,94 (26,0) 248 7,10(63,0) 0,66 2097-V33PR5-xx
TLY-A310M 4500 10,0 3610319 300 9,0(79,6) 0,90 2097-V33PR5-xx

(1) Aplica-se a motores T-H TLY-Axxxcom realimentacdo incremental. Os motores T-B TLY-Axxx com encoders absolutos de alta resolugao sdo classificados para 5.000 rpm.

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho de controle de
movimento linear

Estas familias de motor linear sdo compativeis com servo-drives Kinetix 300/350.

Familia de controle de movimento linear Pdgina
Impulsores lineares integrados LDAT-Series 140
Etapas lineares integradas de MP-Series (cdd. cat. MPAS) 146
Cilindros elétricos MP-Series (cdd. cat. MPAR) 147
Cilindros elétricos para aplicacdo pesada MP-Series (c6d. cat. MPAI) 148
Cilindros elétricos TL-Series (cd. cat. TLAR) 151
Motores lineares com niicleo de ferro LDC-Series 152
Motores lineares sem ferro LDC-Series 155

Para combinagdes de sistema de acionamento Kinetix 300/350 que incluem selecao de codigo de catdlogo de cabo e curvas de
forga/velocidade, consulte o Kinetix 300 and Kinetix 350 Drive Systems Design Guide, publicagdo GMC-RMO004.

IMPORTANTE  Estas combinacdes de sistema nao incluem todas as combinagdes possiveis de atuador/inversor.
Consulte o software Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. O download estd disponivel em
http://www.ab.rockwellautomation.com/motion-control/motion-analyzer-software.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho de LDAT-Series com inversores Kinetix 300

Especificagoes de desempenho (frame 30) com inversores Kinetix 300 (classe de 200 V)

Corrente de

Forca de

Inversores Kinetix 300 (classe de 200 V)

Velocidade, Corrente de For¢a de Saida
Impulsor linear méx travamento travamento ;?‘{)?(T%To ;f;?::%lto classificada
cddigo de catalogo | 230 Vca continua dessistema | continua do sistema sistema sistema 230Vea Operacio monofasica Operagio trifasica
m/s A0-pk N (Ib) kw
A 0-pk N (Ib)

LDAT-S031010-Dxx | 2.4 0,20
LDAT-5031020-Dxx | 3,1 0,25 2097-V33PR3

48 81(18) 122 168 (38) 2097-V32PR2 2097-V33PR3
LDAT-S031030-Dxx | 3,5 0,29 2097-V31PR2
LDAT-S031040-Dxx | 3,8 031
LDAT-S032010-Dxx | 3,1 0,44
LDAT-5032020-Dxx | 41 0,52 2097-V33PRS

74 243 5097-V32PRa 2097-V33PR5
LDAT-5032030-Dxx | 4,7 0,59 .
LDAT-5032040-Dxx | 5,0 0,63

126 (28) 336 (76)

LDAT-S032010-Exx | 3,1 0,40
LDAT-5032020-Exx | 41 0,47 2097-V33PR3

37 122 2097-V32PR2 2097-V33PR3
LDAT-S032030-Exx | 47 0,52 2097-V31PR2
LDAT-5032040-Exx | 5,0 0,55
LDAT-S033010-Dxx | 3,5 0,67
LDAT-5033020-Dxx | 4,7 0,88

1 36,5 2097-V33PR6 2097-V33PR6
LDAT-5033030-Dxx

— 50 095
LDAT-5033040-Dxx
190 (43) 504 (113)
LDAT-5033010-Bex | 3,5 0,55
LDAT-5033020-Exx 2097-V33PR3
—_ 37 122 2097-V32PR2 2097-V33PR3

LDAT-S033030-Exx | 4,4 0,65 2097-V31PR2

LDAT-5033040-Exx

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho (frame 50) com inversores Kinetix 300 (classe de 200 V)

. Corrente de Forca de , Inversores Kinetix 300 (classe de 200 V)
. Velocidade, Corrente de For¢a de Saida
Icrg(})izlgt()izlmear maéx travamento travamento E?""?c'gzneto g:;?(";edlm classificada
catalogo 23/0 Vea :\oont';' Ua de sistema KO(T;; nua do sistema sistema sistema E\;lo Vea Operagdo monofésica Operagdo trifasica
ms P A 0-pk N (Ib)

LDAT-5051010-Dxx | 2,8 031

LDAT-5051020-Dxx | 3,7 038
2097-V33PR3

LDAT-S051030-Dxx | 4,1 3,1 119 (27) 14 363(82) 042 2097-V32PR2 2097-V33PR3
2097-V31PR2

LDAT-S051040-Dxx | 4,4 0,44

LDAT-S051050-Dxx | 4,7 0,46

LDAT-5052010-Dxx | 3,7 0,79

[ DAT-5052020-Dxx | 4,8 097

LDAT-S052030-Dix 62 27 ey 2097-V33PRS

LDAT-5052040-Dxx | 5,00 251(56) 727 (163) 1,01

[ DAT-5052050-Dxx

| DAT-5052010-Exx 2097-V33PR3

a 26 3,1 14 0,50 2097-V32PR2 2097-V33PR3

| DAT-5052050-Exx 2097-V31PR2
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho (frame 50) com inversores Kinetix 300 (classe de 200 V) (continua)

Corrente de

Forca de

Inversores Kinetix 300 (classe de 200 V)

. Velocidade, Corrente de Forca de Saida
Lg(ﬂ:l:zrelmear maéx travamento travamento ;?;?g%"eto g:"')?c";edlm classificada
catdlogo 230Vea contitwia de sistema | continua do sistema sistema sistema BOVa Operagao monofésica Operagao trifasica
m/s A0-pk N (Ib) kw
A0-pk N (Ib)

LDAT-5053010-Dxx 41 131
[ DAT-5053020-Dxx 50 153

94 342 e 2097-V33PRS
L DAT-5053030-Dxx .
a 50 378 (85) 1093 (246) 153
[ DAT-5053050-Dix
L DAT-5053010-Exx
a 17 31 14 047 N/A 2097-V33PR3
| DAT-5053050-Exx
L DAT-5054010-Dxx 44 1,87
L DAT-5054020-Dxx 124 45,5 2097-V33PR6 2097-V33PR6
a 50 2,05
| DAT-5054050-Dxx 509 (114) 1453 (327)
| DAT-5054010-Exx
0 26 62 27 102 v 2007-V33PR5

LDAT-5054050-Exx

0s dados e curvas de especificacdo de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho (frame 70) com inversores Kinetix 300 (classe de 200 V)

Corrente de

For¢a de

Inversores Kinetix 300 (classe de 200 V)

. Velocidade, Corrente de Forca de Saida
Icrgcﬂglos%relmear méx travamento travamento g:;?g)‘%lm g:;?:g%lm classificada
catalogo 20V ontinua de sistema | continua do sistema sistema sistema 20Vea Operagdo monofasica Operagdo trifésica
m/s A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib) kw
LDAT-5072010-Dix
0 35 60 20 103 ey 2007-V33PRS
LDAT-5072070-Dxx
364 (82) 1055 (237)
LDAT-5072010-Exx 2097-V33PR3
a 1,7 30 11,0 0,47 2097-V32PR2 2097-V33PR3
LDAT-5072070-Exx 2097-V31PR2
LDAT-5073010-Dxx
p 35 90 328 157 Freoaei 2097-V33PR5
LDAT-5073070-Dxx
554 (125) 1576 (354)
LDAT-5073010-Exx
a 12 30 109 0,41 N/A 2097-V33PR3
LDAT-5073070-Exx
LDAT-5074010-Dxx
a 35 19 435 2,08 2097-V33PR6 2097-V33PR6
LDAT-5074070-Dxx
730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-Exx
0 18 60 217 095 e 2007-V33PRS
LDAT-5074070-Exx
LDAT-5076010-Exx
0 18 91 112225 32 9717 | 145 predavEciby 2007-V33PRS
LDAT-5076070-Exx

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificagoes de desempenho (frame 100) com inversores Kinetix 300 (classe de 200 V)

Corrente de

Forca de

Inversores Kinetix 300 (classe de 200 V)

. Velocidade, Corrente de Forca de Saida
Lg(ﬂ:l:zrelmear max travamento travamento ;r:\'/)aitcrgedrlto a?‘;?:zz';m dlassificada
catdlogo 230Vea continua desistema | continua do sistema sistema sistema 230V Operagdo monofésica Operagdo trifasica
m/s A0-pk N (Ib) A0 kw
-pk N (Ib)

LDAT-5102010-Dxx 2097-V33PR3
a 26 57 210 0,96 2097-V32PR2 2097-V33PR3
LDAT-5102090-Dxx 2097-V31PR2

456 (103) 1289 (290)
LDAT-5102010-Exx
a 13 29 10,5 042 N/A 2097-V33PR3
LDAT-5102090-Exx
LDAT-5103010-Dxx
a 27 86 315 1035(435) | 147 Ay 2097-V33PR5
LDAT-5103090-Dxx

702 (158)
LDAT-5103010-Exx
a 09 29 10,5 1388 (312) 0,30 N/A 2097-V33PR3
LDAT-5103090-Exx
LDAT-5104010-Dxx
a 27 11,5 42,0 2,07 2097-V33PR6 2097-V33PR6
LDAT-S104090-Dxx

929 (209) 2578 (580)
LDAT-5104010-Exx
a 13 57 210 0,86 N/A 2097-V33PR3
LDAT-5104090-Exx
LDAT-5106010-Exx
a 13 8,6 1403 (315) 315 3871(870) 1,28 N/A 2097-V33PRS

LDAT-5106090-Exx

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificagoes de desempenho (frame 150) com inversores Kinetix 300 (classe de 200 V)

ol linear Velocidade, Corrente de Forga de fr.:\::nmt:ndtf) ::)aré: I::nto Saida Inversores Kinetix 300 (classe de 200 V)
cé(})igo de méx travamento travamento de pico de de pico de classificada
catalogo 230Va continua de sistema | continua do sistema sistema sistema 230Vea Operagdo monofésica Operagdo trifasica
m/s A0-pk N (Ib) A0- kw
pk N (Ib)

LDAT-5152010-Dxx 2097-V33PR3
a 18 53 19,5 1799 (404) 087 2097-V32PR2 2097-V33PR3
LDAT-5152090-Dxx 2097-V31PR2

643 (145)
LDAT-5152010-Exx
a 09 2,7 98 1679 (377) 0,34 N/A 2097-V33PR1
LDAT-S152090-Exx
LDAT-5153010-Dxx
0 18 80 978 (220) 9, 680(60) | 13 s 2007-V33PR
LDAT-S153090-Dxx
LDAT-5154010-Dxx
0 18 107 39, 3597(809) | 178 ] 2097-V33PRS
LDAT-5154090-Dxx

1306 (294)
LDAT-S154010-Exx
a 09 53 195 3383 (761) 0,70 N/A 2097-V33PR3
LDAT-5154090-Exx
LDAT-S156010-Dxx
a 18 16,3 59,4 5469 (1229) 2,71 2097-V33PR6 2097-V33PR6
LDAT-5156090-Dxx

1997 (449)
LDAT-5156010-Exx
a 09 81 19,8 5110(1149) 1,05 N/A 2097-V33PR5

LDAT-5156090-Exx

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho (frame 30) com inversores Kinetix 300 (classe de 400 V)

. < Corrente de Forca de . . S eiec
. Velocidade, max | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida dassificada | Operacdo trifasica
Icrg(})iut(:irehcg(teglro 0 460 Vca continua de sistema continua do sistema :)rii‘(;adrzi?stt::; :)ria:\;a d"e‘iii]sttzg; 460 Vca Inversores Kinetix 300
9 9 m/s A 0-pk N (1b) kW (classe de 400 V)
A 0-pk N (Ib)

LDAT-5031010-Dxx 24 0,20
LDAT-5031020-Dxx 3,1 025

48 81(18) 12,2 168 (38) 2097-V34PR5
LDAT-5031030-Dxx 35 0,29
LDAT-5031040-Dxx 338 031
LDAT-5032010-Dxx 31 0,40
LDAT-5032020-Dxx 4,1 052

74 243 2097-V34PR6
LDAT-5032030-Dxx 47 059
LDAT-5032040-Dxx 50 063

126(28) 336(76)

LDAT-5032010-Exx 3,1 0,40
LDAT-5032020-Exx 4,1 052

37 12,2 2097-V34PRS5
LDAT-5032030-Exx 47 059
LDAT-5032040-Exx 50 063
LDAT-5033010-Exx 35 0,67
LDAT-5033020-Exx 4,7 0387

37 190 (43) 12,2 504 (113) 2097-V34PRS5
LDAT-5033030-Exx

50 091

LDAT-5033040-Exx

0s dados e curvas de especificacdo de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informacdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho (frame 50) com inversores Kinetix 300 (classe de 400 V)

. . Corrente de Forca de ’ . N
. Velocidade, méx | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida dassificada | Operacao trifasica
I(?(ﬂ"':‘:ig'(':glro 0 460 Vca continua de sistema continua do sistema :)riixadl:es?stt(:?a ::;ZZT‘:?:&.‘:& 460 Vca Inversores Kinetix 300
9 9 m/s A 0-pk N (Ib) kW (classe de 400 V)
A0-pk N (Ib)
LDAT-5051010-Dix 28 034
LDAT-5051020-Dix 37 043
LDAT-5051030-Dix 41 31 119(27) 14 363(82) 049 2097-V34PR5
LDAT-5051040-Dix 44 053
LDAT-5051050-Dxx 47 0,55
LDAT-5052010-Dxx 37 092
LDAT-5052020-Dxx 48 1,20
LDAT-5052030-Dxx 62 27 2097-V/34PR6
LDAT-5052040-Dxx 50 1,24
LDAT-5052050-Dxx
251(56) 727 (163)
LDAT-5052010-Exx 37 0,80
LDAT-5052020-Exx 46 098
LDAT-5052030-Exx 31 114 2097-V34PR5
LDAT-5052040-Exx 46 1,02
LDAT-5052050-Exx
LDAT-5053010-Exx
a 35 31 378 (85) 114 1093 (246) 1,04 2097-V34PR5
LDAT-5053050-Exx
LDAT-5054010-Exx 44 1,87
LDAT-S054020-Exx 6,2 509 (114) 27 455 2097-V34PR6
a 50 1453 (327)

LDAT-5054050-Exx

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informages sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho (frame 70) com inversores Kinetix 300 (classe de 400 V)

. < Corrente de Forca de . . P
. Velocidade, max | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida dlassificada | Operacdo trifasica
Icg](})iutt()irehcgiglro 0 460 Vca continua de sistema continua do sistema triiﬁirgi?st&g:; triizadn;i?sttz&z 460 Vca Inversores Kinetix 300
9 9 m/s A0-pk N (Ib) P P kw (classe de 400 V)
A0-pk N (Ib)

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

6,0 220 2097-V34PR6
LDAT-5072030-Dxx 50 1,64
a 364(82) 1055 (237)
LDAT-5072070-Dxx
LDAT-S072010-Exx
a 35 30 11,0 1,03 2097-V34PR5
LDAT-5072070-Exx
LDAT-S073010-Exx
a 24 30 554 (125) 10,9 1576 (354) 1,01 2097-V34PR5
LDAT-S073070-Exx
LDAT-5074010-Exx
a 35 6,0 730 (164) 207 2088 (469) 2,08 2097-V34PR6

LDAT-5074070-Exx

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho (frame 100) com inversores Kinetix 300 (classe de 400 V)

" . Corrente de Forca de . . o ol
. Velocidade, méx | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida dassificada | Operagao trifasica
I(?(ﬂ"':‘:ig'(':glro 0 460 Vca continua de sistema continua do sistema :)riizadlgi?sttzg; ;’iizad'zi?stt‘;:; 460 Vca Inversores Kinetix 300
9 9 m/s A 0-pk N (Ib) kW (classe de 400 V)
A0-pk N (Ib)
LDAT-5102010-Dix 34 1,44
LDAT-5102020-Dix 44 1,74
LDAT-5102030-Dix
—_— 57 21,0 2097-V/34PR5
LDAT-S102040-Dix
50 456 (103) 1289 (290) 191
LDAT-5102050-Dix
a
LDAT-5102090-Dix
LDAT-$102010-Exx
a 26 29 10,5 096 2097-V/34PR5
LDAT-S102090-Exx
LDAT-S103010-Dix 38 241
LDAT-5103020-Dix 8,6 315 2097-V34PR6
a 50 293
LDAT-S103090-Dix 702 (158) 1935 (435)
LDAT-S103010-Exx
a 18 29 105 092 2097-V34PR5
LDAT-S103090-Exx
LDAT-S104010-Exx
a 2,7 57 929 (209) 21,0 2578 (580) 2,07 2097-V/34PR5
LDAT-S104090-Exx
LDAT-S106010-Exx
a 2,7 8,6 1403 (315) 315 3871(870) 2% 2097-VV34PR6
LDAT-S106090-Exx

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho (frame 150) com inversores Kinetix 300 (classe de 400 V)

. . Corrente de Forcade . . el
. Velocidade, max | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida dlassificada | Operagao trifésica
Icg](?iutzrehcl;iglro 0 460 Vca continua de sistema continua do sistema :)Ei‘(;adTes;ttz;ea :)rizxadlz?i]sttoer(:lz 460 Vca Inversores Kinetix 300
9 9 ms AO-pk N (Ib) KW (dlasse de 400 V)
A0-pk N (Ib)
LDAT-5152010-Dxx 32 1,76
LDAT-5152020-Dxx 53 19,5 2097-V34PR5
a 35 1,89
LDAT-5152090-Dxx 643 (145) 1799 (404)
LDAT-5152010-Exx
a 18 2,7 98 087 2097-V34PR3
LDAT-5152090-Exx
LDAT-5153010-Dxx
a 36 8,0 291 2,87 2097-V34PRo6
LDAT-5153090-Dxx
978(220) 2680 (602)
LDAT-5153010-Exx
a 12 2,7 9,1 0,80 2097-V34PR3
LDAT-5153090-Exx
LDAT-5154010-Exx
a 18 53 1306 (294) 195 3597 (809) 1,78 2097-V34PRS5
LDAT-5154090-Exx
LDAT-5156010-Exx
a 18 8,1 1997 (449) 198 5469 (1229) 2,71 2097-V34PR6
LDAT-5156090-Exx

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAS com inversores Kinetix 300/350

IMPORTANTE  Os inversores Kinetix 300 e Kinetix 350 sdo compativeis com as etapas MPAS-Axxxxx-VxxSxA (parafuso
de esferas). Somente os inversores Kinetix 300 sdo compativeis com as etapas MPAS-Axxxxx-ALMx2C
(direct-drive).

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, monofasico)

Corrente de Forca de Corrente de Forca de Poténcia nominal Inversores
Etapa linear cédigo de Velocidade, max | travamento continua | travamento continua | travamentodepico | travamento de pico de saida do motor | Monofasicos
catalogo mm/s (pol/s) de sistema do sistema de sistema de sistema W Kinetix 300/350
A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib) classe de 200V
2097-V33PR3-xx
MPAS-Axxxx1-V05SxA 200(7,9) () 3,09 521(117) 6,10 1212(272) 0,37 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
2097-V33PR3-xx
MPAS-Axxxx2-V205xA 1124 (44,3) @ 4,54 462 (104) 9,10 968 (218) 0,62 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
MPAS-A6xxxB-ALMO2C 53 105 (23,6) 15,8 359(80,7) 0,32 2097-V33PR3-xx
2097-V32PR2-xx
MPAS-A6xxxB-ALMS2C 47 83,0(18,7) 14,2 312(70,1) 0,29 2097-V31PR2-xx
MPAS-A8xxxE-ALMO2C . 7,0 189 (42,5) 185 456 (103) 0,53
5000 (200)
MPAS-A8xxxE-ALMS2C 6,3 159 (35,7) 16,7 399(89,7) 0,48 2097-V33PR5 ¢
MPAS-A%woxk-ALMO2C 67 285 (64,1) 183 630 (153) 077 2097-V32PRd-x¢
MPAS-A9xxxK-ALMS2C 6,1 245 (55,1) 16,5 601 (135) 0,69

(1) Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade méxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).

(2)  Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade méxima é 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade maxima é 715 mm/s (28,2 pol/s). Para comprimento de
lancamento de 1.020 mm, a velocidade mdxima é 582 mm/s (22,9 pol/s).

(3)  Por causa do curso curto de muitas dessas etapas e da distancia necessaria para alcangar uma velocidade mdxima de 5000 mm/s (200 pol./s), a velocidade méxima dessas etapas é frequentemente menor que 5000 mm/s
(200 pol./s). Para saber a velocidade mdxima de cada etapa linear de acordo com o comprimento de lancamento, consulte Specifications Technical Data, publicagdo GMC-TD002.

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, trifasico)

. - . . Comentede Forca de . Comentede Forca de . Poténcianominal | Inversores trifasicos
Etapa linear cédigo de Velocidade, médx | travamento continua | travamento continua | travamentodepico | travamentodepico | o oo o Kinetix 300/350
catalogo mm/s (pol/s) de sistema do sistema de sistema de sistema W cllal‘sie:):i e 200V
A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib)
MPAS-Axoor1-VO5SXA 2007,9) 3,09 521(17) 6,10 1212(272) 037
2097-V33PR3-xx
MPAS-Aty2-V205xA 1124(443) @ 4,54 462(104) 9,10 968 (218) 062
MPAS-A6xxxB-ALMO2C 53 105(23,6) 15,8 359(80,7) 0,32
2097-V33PR3
MPAS-A6xxxB-ALMS2C 47 83,0(18,7) 14,2 312(70,) 0,29
MPAS-A8ruE-ALMO2C 70 189 (42,5) 185 456 (103) 053
5000 (200)
MPAS-A8XxXE-ALMS2C 63 159(35,7) 16,7 399(89,7) 0,48
2097-V33PR5
MPAS-A9xxxK-ALMO2C 6,7 285 (64,1) 183 680 (153) 0,77
MPAS-A9xxxK-ALMS2C 6,1 245(55,1) 16,5 601 (135) 0,69

(1) Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade méxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).

(2)  Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade mdxima é 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de langamento de 900 mm, a velocidade mdxima é 715 mm/s (28,2 pol/s). Para comprimento de
langamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 582 mm/s (22,9 pol/s).

(3)  Por causa do curso curto de muitas dessas etapas e da distancia necessaria para alcanar uma velocidade maxima de 5000 mm/s (200 pol./s), a velocidade méxima dessas etapas é frequentemente menor que 5000 mm/s
(200 pol./s). Para saber a velocidade mdxima de cada etapa linear de acordo com o comprimento de lancamento, consulte Specifications Technical Data, publicagdo GMC-TD002.

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condices ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

IMPORTANTE  Os inversores Kinetix 300 e Kinetix 350 sdo compativeis com as etapas MPAS-Bxxxxx-VxxSxA (parafuso
de esferas). Somente os inversores Kinetix 300 sdo compativeis com as etapas MPAS-Bxxxxx-ALMx2C
(direct-drive).

146 Publicagdo Rockwell Automation GMC-SG00TX-PT-P — Junho de 2014


http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/td/gmc-td002_-en-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/td/gmc-td002_-en-p.pdf

Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe de 400 V)

. - . . Corrente de . Forca de . Corrente de Forca de Poténcia nominal | Inversores trifasicos
Etapa linear cddigo de Velocidade, max travamento continua | travamento continua | travamento de travamento de de saida do motor | Kinetix 300/350
catalogo mm/s (pol/s) de sistema do sistema pico de sistema pico de sistema W cllz:]siel):ie 400V
AQ-pk N(Ib) A0-pk N (Ib)
MPAS-Bxix1-VO5SXA 200(79) 1,75 521(117) 3,50 1212(272) 037 2097-V34PR3-xx
MPAS-Brix2-V2056A 1124 (443) ¥ 330 462 (104) 6,60 968 (218) 0,62 2097-V34PR5-xx
MPAS-B8xxxF-ALMO2C 3,50 189 (42,5) 9,30 456(103) 0527
MPAS-B8xxxF-ALMS2C ; 315 159 (35,7) 837 399(89,7) 0,475
5000 (200) 2097-V34PR5
MPAS-B9xxx-ALMO2C 3,40 285 (64,1) 9,10 680 (153) 0,768
MPAS-BIxxxL-ALMS2C 3,03 245 (55,1) 8,19 601(135) 0,69

Q)
@

langamento de 1.020 mm, a velocidade méxima é 582 mm/s (22,9 pol/s).

&)

Para comprimento de lancamento de 900 mm, a velocidade mdxima é 176 mm/s (6,9 pol/s). Para comprimento de lancamento de 1.020 mm, a velocidade mdxima é 143 mm/s (5,6 pol/s).
Para comprimento de lancamento de 780 mm, a velocidade mdxima é 889 mm/s (35,0 pol/s). Para comprimento de langamento de 900 mm, a velocidade mdxima é 715 mm/s (28,2 pol/s). Para comprimento de

(200 pol./s). Para saber a velocidade mdxima de cada etapa linear de acordo com o comprimento de lancamento, consulte Specifications Technical Data, publicagdo GMC-TD002.

Por causa do curso curto de muitas dessas etapas e da distancia necesséria para alcancar uma velocidade méxima de 5000 mm/s (200 pol./s), a velocidade mdxima dessas etapas é frequentemente menor que 5000 mm/s

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAR com inversores Kinetix 300/350

Especificagbes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, monofasico)

Corrente de Forca de Corrente de Forca de Poténcia nominal Inversores
Cilindro Elétrico Velocidade, méax travamento travamento travamento de pico | travamento de pico desaida do motor monofasicos
c6digo de catalogo mm/s (pol/s) continua de sistema | continua do sistema | de sistema de sistema W Kinetix 300/350
A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib) classe de 400V
MPAR-ATxxxB 150 115 240 (53,9) 1,35 300 (67,4) 0,036 2097-V33PR1
- X
MPAR-ATxxxE 500 2,16 280 (62,9) 248 350(78,7) 0,140 2097-V32PRO-xx
2097-V31PRO-xx
MPAR-A2xxxC 250 242 420 (94,4) 2,72 525(118) 0,105
2097-V33PR3-xx
MPAR-A2xxxF 640 4,54 640 (144) 54 800 (180) 0,410 2097-V32PR2-xx
2097-V31PR2-xx
2097-V33PR5-xx
MPAR-A3 0k 500 10,33 2000 (450) 12,34 2500 (562) 1,00 5007-V32PRdsx
Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, trifasico)
Corrente de Forca de Corrente de Forca de A . .
Cilindro Elétrico Velocidade, max travamento travamento travamento de pico | travamento de pico zgtg:,ﬁfggmgglr :(rgve;s'oge&)t/r;fsaélcos
cddigo de catalogo mm/s (pol/s) continua de sistema | continua do sistema | de sistema de sistema W clg]sie:):ie 200V
A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib)
MPAR-ATxxxB 150 1,15 240 (53,9) 1,35 300 (67,4) 0,036
MPAR-ATxxxE 500 2,16 280 (62,9) 248 350(78,7) 0,140 2097-V33PR1-xx
MPAR-A2xxxC 250 242 420 (94,4) 2,72 525(118) 0,105
MPAR-A2xxxF 640 4,54 640 (144) 54 800 (180) 0,410 2097-V33PR3-xx
MPAR-A3xxxE 500 10,33 2000 (450) 12,34 2500 (562) 1,00 2097-V33PR5-xx
MPAR-A3xxxH 1000 12,20 1300 (292) 16,40 1625 (365) 130 2097-V33PR6-xx

Especificagbes de desempenho com inversores Kinetix 300/350 (classe de 400 V)

(illir]dro EIétrigo Velocidade, méax froar‘;;nmt:nc:z ) ::ar\grgznto ) f:ar\:;nmt:ndtf) de pico tF:)ar\g:\:nto de pico ::ﬁ%?;:mmr :(r}:r‘(;si:r?’eosot/r;fsééicos
c6digo de catilogo mm/s (pol/s) continua de sistema | continua do sistema | de sistema de sistema W dasse de 400V
A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib)

MPAR-B1xxxB 150 1,15 240(53,9) 135 300 (67,4) 0,036

MPAR-B1xxxE 500 1,49 280 (62,9) 1,71 350(78,7) 0,140 2097-V34PR3-xx
MPAR-B2xxC 250 1,67 420 (94,4) 1,90 525(118) 0,105

MPAR-B2xxxF 640 3,29 640 (144) 3,93 800 (180) 0,410

MPAR-B3xxxE 500 516 2000 (450) 6,17 2500 (562) 1,00 ARG
MPAR-B3xxxH 1000 6,13 1300 (292) 6,79 1625 (365) 130 2097-V34PRo-xx

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAI com inversores Kinetix 300/350
(classe de 200 V)

Especificacbes de desempenho (parafuso de esferas) com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, monofasico)

For¢a de travamento continua do
" Corrente de N Corrente de Forca de A . Inversores
Cilindro Elétrico \raeallzqdade, travamento continua sistema travamento de travamento de zgtg}g: ; : mlonti)lr monofasicos
cddigo de catalogo mm/s (polfs) de sistema N (1b) pico de sistema pico de sistema W Kinetix 300/350
A0-pk 25°C (77°F) 40°C (104°F) A0-pk N (Ib) classe de 200V
MPAI-A2076CV1 1,80 890 (200) 706 (159) 4,50 0,22
EE— 2097-V33PR1-xx
MPAI-A2150CV3 305(12) 1446 (325) 2097-V32PRO-xx
_ 247 1446 (325) 1147 (258) 6,20 0,25 2097-V31PRO-xx
MPAI-A2300CV3
MPAI-A3076CM1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000) 2097-V33PR3-xx
2,68 8,90 0,27 2097-V32PR2-xx
MPAI-A3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578) 2097-V31PR2-xx
MPAI-A3150CM3
—_279(17)
MPAI-A3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 8,40 4448 (1000)
MPAI-A3450CM3 188 (7,3) 2097-V33PR3-xx
561 0,39 2097-V32PR2-xx
MPAI-A3150EM3 2097-V31PR2-xx
—_— 155%9(22)
MPAI-A3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 1414 4003 (900)
MPAI-A3450EM3 376 (15)
MPAI-A4150CM3
—_279(17)
MPAI-A4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 17,07 8896 (2000)
MPAI-A4450CM3 245(9,5) 2097-V33PRS-xx
1089 043 2097-V32PRé-xx
MPAI-A4150EM3
—_— 155%9(22)
MPAI-A4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 27,44 7784 (1750)
MPAI-A4450EM3 491(19)

Especificagbes de desempenho (parafuso de rolo) com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, monofasico)

For¢a de travamento continua do
" Corrente de - Corrente de Forca de - . Inversores
Cilindro Elétrico \ﬂzadade, travamento continua sistema travamento de travamento de sgt;:;;? ; : m:)ntf)lr monofasicos
codigo de catalogo mm/s (polfs) de sistema N (1b) pico de sistema pico de sistema W Kinetix 300/350
A0-pk 25°C (77°F) 40°C (104°) A0-pk N (Ib) classe de 200V
MPAI-A3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237(278) 4862 (1093) 2097-V33PR3-xx
287 8,90 027 2097-V32PR2-xx
MPAI-A30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547) 2097-V31PR2-xx
MPAI-A3150RM3
—_279(N)
MPAI-A3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-A3450RM3 176 (6,9) 2097-V33PR3-xx
561 14,14 039 2097-V32PR2-xx
MPAI-A3150SM3 2097-V31PR2-xx
—_—1559(22)
MPAI-A3300SM3 1891 (425) 1499 (337) 3781 (850)
MPAI-A3450SM3 353(14)
MPAI-A4150RM3
_279(N)
MPAI-A4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-A4450RM3 196 (7,6) 2097-V33PRS-1x
10,89 27,44 043 5097-V30PRé
MPAI-A41505M3 YosrhaR
—_—1559(22)
MPAI-A4300SM3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-A4450SM3 393(15)

0s dados e curvas de especificacdo de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais

informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

148

Publicagdo Rockwell Automation GMC-SG00TX-PT-P — Junho de 2014



Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho (parafuso de esferas) com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, trifasico)

Forca de travamento continua do

. Corrente de N Corrente de Forca de P . .
Gilindro Elétrico Ve!oqdade, travamento continua sistema travamento de travamento de Potenlqa nominal quer;ores trifasicos
P . max . N (Ib) . . . . de saida do motor | Kinetix 300/350
c6digo de catilogo de sistema pico de sistema pico de sistema
mm/s (pol/s) A0-0k A 0-0k N (Ib) kW classe de 200V
P 25°C(77°F) 40°C (104°F) p
MPAI-A2076CV1 1,80 890 (200) 706 (159) 4,50 0,22 2097-V33PR1-xx
MPAI-A2150CV3 305(12) 1446 (325)
_ 247 1446 (325) 1147 (258) 6,20 0,25 2097-V33PR3-xx
MPAI-A2300CV3
MPAI-A3076(M1 305(12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
2,68 8,90 027 2097-V33PR3-xx
MPAI-A3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-A3150CM3
—_— 0 279(17)
MPAI-A3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 8,40 4448 (1000)
MPAI-A3450CM3 188(73)
5,61 0,39 2097-V33PR3-xx
MPAI-A3150EM3
— 5%
MPAI-A3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 14,14 4003 (900)
MPAI-A3450EM3 376 (15)
MPAI-A4150CM3
—_— 0 279(17)
MPAI-A4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 17,07 8896 (2000)
MPAI-A4450CM3 245(9,5)
10,89 043 2097-V33PR5-xx
MPAI-A4150EM3
— 5%
MPAI-A4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 2744 7784 (1750)
MPAI-A4450EM3 491(19)
MPAI-ASoCM3 200 (7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 16,70 13,345 (3000)
13,25 0,55 2097-V33PR6-xx
MPAI-ASxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 33,40 13,122 (2950)

Especificacées de desempenho (parafus

o de rolo) com inversores Kinetix 300

/350 (classe de 200 V, trifasico)

Forga de travamento continua do

. Corrente de - Corrente de Forca de - . o
Cilindro Elétrico \ﬂzqdade, travamento continua sistema travamento de travamento de s:t:ar;fi?;:miyntzlr :(r!ve?o?(;ot;;fsaélcos
c6digo de catalogo de sistema N (1b) picodesistema | pico de sistema Inetix
mm/s (pol/s) A 0-0k A 0-0k N (b) kw classe de 200V
p 25°C(77°F) 40°C(104°F) p
MPAI-A3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
287 890 0,27 2097-V33PR3-xx
MPAI-A30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-A3150RM3
—_— 0 279(17)
MPAI-A3300RM3 3781(850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-A3450RM3 176 (6,9)
5,61 14,14 0,39 2097-V33PR3-xx
MPAI-A31505M3
—_— 1 559(22)
MPAI-A33005M3 1891 (425) 1499 (337) 3781 (850)
MPAI-A34505M3 353 (14)
MPAI-A4150RM3
_— 0 79(17)
MPAI-A4300RM3 7340 (1650) 5827 (1310) 14,679 (3300)
MPAI-A4450RM3 19 (7,6)
10,89 27,44 043 2097-V33PR5-xx
MPAI-A41505M3
—_— 1 559(22)
MPAI-A43005M3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-A4450SM3 393 (15)

0s dados e curvas de especificacdo de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAI com inversores Kinetix 300/350
(classe de 400 V)

Especificacbes de desempenho (parafuso de esferas) com inversores Kinetix 300/350 (classe de 400 V, trifasico)

Forca de travamento continua do

Velocidade Corrente de sistema Corrente de Forca de Poténda Inversores trifasicos
Cilindro Elétrico max ! travamento continua travamento de travamento de nominal de Kinetix 300/350
cddigo de catalogo desistema N (ib) pico de sistema pico de sistema saida do motor Inetix
mm/s (pol/s) A0-0k A 00k N (Ib) " classe de 400V
P 25°C(77°) 40°C (104°F) P
MPAI-B2076CV1 0,90 890 (200) 706 (159) 2,30 0,22
MPAI-B2150CV3 305 (12) 1446 (325) 2097-V34PR3-xx
_—— 1,29 1446 (325) 1147 (258) 3,25 0,25
MPAI-B2300CV3
MPAI-B3076CM1 305 (12) 1624 (365) 1290 (290) 4448 (1000)
1,35 4,57 0,27 2097-V34PR3-xx
MPAI-B3076EM1 610 (24) 814(183) 645 (145) 2570 (578)
MPAI-B3150CM3
—_279(1)
MPAI-B3300CM3 4003 (900) 3176 (714) 4,30 4448 (1000)
MPAI-B3450CM3 188 (7,3)
281 0,39 2097-V34PR5-xx
MPAI-B3150EM3
— 1 55%9(2)
MPAI-B3300EM3 2002 (450) 1588 (357) 7,07 4003 (900)
MPAI-B3450EM3 376 (15)
MPAI-B4150CM3
—_279(1)
MPAI-B4300CM3 7784 (1750) 6179 (1389) 8,68 8896 (2000)
MPAI-B4450CM3 245(9,5)
561 043 2097-V34PR5-xx
MPAI-B4150EM3
— 1 55%9(2)
MPAI-B4300EM3 3892 (875) 3092 (695) 1414 7784 (1750)
MPAI-B4450EM3 491(19)
MPAI-B5xxxCM3 200(7,8) 13,123 (2950) 10,415 (2341) 8,48 13,345 (3000)
6,62 0,55 2097-V34PR6-xx
MPAI-BSxxxEM3 400 (15,6) 6562 (1475) 5208 (1171) 16,70 13,122 (2950)

Especificagoes de desempenho (parafuso de rolo) com inversores Kinetix 300/350 (classe de 400 V, trifasico)

Forca de travamento continua do

Velocidade Corrente de ist Corrente de Forca de Poténcia I trifisi
Cilindro Elétrico max ! travamento continua sistema travamento de travamento de nominal de Kr!ve?or;go/r; Saglcos
codigo de catalogo de sistema N (Ib) pico de sistema pico de sistema saida do motor Inetix
mm/s (pol/s) A 0-0k A 0-0k N (b) W classe de 400V
P 25°C(77°F) 40°C (104°F) p
MPAI-B3076RM1 305(12) 1557 (350) 1237 (278) 4862 (1093)
1,45 457 027 2097-V34PR3-xx
MPAI-B30765M1 610 (24) 778 (175) 618 (139) 2431 (547)
MPAI-B3150RM3
_79(17)
MPAI-B3300RM3 3781 (850) 3003 (675) 7562 (1700)
MPAI-B3450RM3 176 (6,9)
281 7,07 039 2097-V34PR5-xx
MPAI-B3150SM3
— 5% ()
MPAI-B33005M3 1891 (425) 1499 (337) 3781 (850)
MPAI-B3450SM3 353 (14)
MPAI-B4150RM3
—_279(17)
MPAI-B4300RM3 7340 (1650) 5827(1310) 14,679 (3300)
MPAI-B4450RM3 196 (7,6)
561 1414 043 2097-V34PR5-xx
MPAI-B4150SM3
—15%9 ()
MPAI-B43005M3 3670 (825) 2914 (655) 7340 (1650)
MPAI-B4450SM3 393 (15)

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho céd. cat. TLAR com inversores Kinetix 300/350

Especificagoes de desempenho (sem freio) com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, monofasico)

Corrente de Forca de Corrente de Forca de Poténcia nominal Inversores
Cilindro Elétrico Velocidade, max travamentocontinua | travamentocontinua | travamento de pico | travamento de pico de saida do motor monofasicos
cddigo de catalogo mm/s (pol/s) de sistema do sistema de sistema de sistema W Kinetix 300/350
A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib) classe de 200V
2097-V33PR1-xx
TLAR-ATxeB 150 1,36 240 (539) 1,79 300 (67,4) 0,036 2097-V32PR0-xx
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLAR-ATxuE 500 2,59 280(62,9) 3,03 350(78,7) 0,140 2097-V32PR0-xx
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLAR-A2uxC 250 3,03 420 (94,4) 341 525(118) 0,105 2097-V32PRO-xx
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLAR-A2uxk 640 550 640 (144) 725 800 (180) 0350 2097-V32PRO-xx
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR5-xx
TLAR-A3xxxE 500 10,0 2000 (450) 129 2500 (562) 0,930 2007-V30P R
2097-V33PR5-xx
TLAR-A3xexH 1000 10,0 1300 (292) 172 1625 (365) 0,930 2007-V30P R

Especificacoes de desempenho (sem freio) com inversores

Kinetix 300/350 (classe de 200V, trifasico)

Corrente de Forca de Corrente de Forca de o . ipe s
Cilindro Elétrico Velocidade, max travamentocontinua | travamentocontinua | travamento de pico | travamento de pico zgtg}a': ;:mg:;lr :(r]ve?orae(;ot/r;fsaélcos
codigo de catalogo | mm/s (pol/s) de sistema do sistema de sistema de sistema W clg]siel);e 200V
A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib)
TLAR-ATxxB 150 1,36 240 (53,9 1,79 300 (67,4) 0,036 2097-V33PR1-xx
TLAR-ATxxE 500 2,59 280 (62,9) 3,03 350(78,7) 0,140 2097-V33PR1-xx
TLAR-A2xxxC 250 3,03 420(94,4) 34 525(118) 0,105 2097-V33PR1-xx
TLAR-A2xxxF 640 550 640 (144) 7,25 800 (180) 0,350 2097-V33PR1-xx
TLAR-A3xxxE 500 10,0 2000 (450) 129 2500 (562) 0,930 2097-V33PR5-xx
TLAR-A3xxH 1000 10,0 1300 (292) 17,2 1625 (365) 0,930 2097-V33PR5-xx
Especificagoes de desempenho (freio) com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, monofasico)
Corrente de Forca de Corrente de Forca de Poténcia nominal Inversores
Cilindro Elétrico Velocidade, méx travamentocontinua | travamentocontinua | travamento de pico | travamento de pico de saida do motor monofésicos
cddigo de catalogo mm/s (pol/s) de sistema do sistema de sistema de sistema W Kinetix 300/350
A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib) classe de 200V
2097-V33PR1-xx
TLAR-ATxxB 150 1,18 240 (53,9) 1,79 300 (67,4) 0,036 2097-V32PR0-xx
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLAR-ATXxE 500 2,24 280(62,9) 3,03 350(78,7) 0,140 2097-V32PRO-xx
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLAR-A2xxxC 250 2,68 420 (94,4) 34 525(118) 0,105 2097-V32PRO-xx
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR1-xx
TLAR-A2xxxF 640 495 640 (144) 7,25 800 (180) 0,350 2097-V32PRO-xx
2097-V31PRO-xx
2097-V33PR5-xx
TLAR-A3xxxE 500 10,0 2000 (450) 129 2500 (562) 0,930 2097-V32PRé-sx
2097-V33PR5-xx
TLAR-A3xxH 1000 10,0 1300 (292) 17,2 1625 (365) 0,930 2097-V32PRd-xx

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho (freio) com inversores Kinetix 300/350 (classe de 200 V, trifasico)

Corrente de Forca de Corrente de Forca de J— . iec s
Cilindro Elétrico Velocidade, max travamentocontinua | travamentocontinua | travamento de pico | travamento de pico zgtg};': ;:m:)nt?)lr miﬁg?&)tgfsaélws
codigo de catalogo | mm/s (pol/s) de sistema do sistema de sistema de sistema W dlasse de 200V

A 0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib)
TLAR-ATxuB 150 1,18 240(539) 1,79 300 (67,4) 0,036 2097-V33PR1-xx
TLAR-ATuE 500 224 280 (62,9) 3,03 350(78,7) 0,140 2097-V33PR1-xx
TLAR-A200C 250 2,68 420 (94,4) 341 525(118) 0,105 2097-V33PR1-xx
TLAR-A2uxF 640 4,95 640 (144) 725 800 (180) 0,350 2097-V33PR1-xx
TLAR-A3xxxE 500 10,0 2000 (450) 129 2500 (562) 0,930 2097-V33PR5-xx
TLAR-A3exH 1000 10,0 1300 (292) 172 1625 (365) 0,930 2097-V33PR5-xx

0s dados e curvas de especificacdo de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informacdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho de LDC-Series com inversores Kinetix 300

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300 (classe de 200 V, monofasico)

Corrente de Forca de Corrente de Forca de Saida dassificada Inversores
Motor linear cédigo Velocidade, mdx | travamento continua | travamento continua | travamento de pico | travamento de pico de motor linear monofésicos
de catdlogo m/s (pés/s) de sistema ! do sistema ! de sistema de sistema W Kinetix 300
A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib) dasse de 200V ®@
2097-V33PR3
[DC-C030100-DHT 4126,1 743111 (17a25) 121 188 (42) 0372055 2097-V32PR2
2097-V31PR2
10,0 (32,8)
LDC-C030200-DHT 81a122 243 383?@3553
1482222 (332 50) 375 (84) 0/74a1Mm
LDC-C030200-EHT 4136, 121 2097-V33PR3
2097-V32PR2
[DC-C050100-DHT 39a59 1192179 (27 a 40) 7 302 (68) 0,5920,89 2097-V31PR2
LDC-C050200-DHT 79a18 33 3835@3553
10,0(328) 2402359 (54a81) 600 (135) 1,20a1,79
LDC-C050200-EHT 39a59 11,6 2097-V33PR3
_— 2097-V32PR2
[ DC-C050300-EHT 39a59 3632544 (82a122) 12,0 941(212) 1812272 2097-V31PR2
2097-V33PRS
[DC-C075200-DHT 7,7a15 229
3482523 (78117) 882 (199) 1742261 2097-V32PR4
LDC-C075200-EHT 38a57 15 2097-V33PR3
10,0 (32,8) 2097-V32PR2
[DC-C075300-EHT 38a57 5232784 (1172 176) 19 1368 (308) 2612392 2097-V31PR2
LDC-C075400-EHT 774115 697 a 1045 (157 a 235) 23,7 1824 (410) 3484a5,22 2097-V33PRS
LDC-C100300-DHT 112167 343 2097-V32PR4
67421012 (152a227) 1767 (397) 3,3725,06 2097-V33PR3
[DC-C100300-EHT 100(328) 37356 1n4 2097-V32PR2
A 2097-V31PR2
2097-V33PR5
LDC-C100400-EHT 74211 8993 1349 (2022 303) 228 2356 (530) 449a6,/4 5097-V32PRa

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).
(2)  Osinversores selecionados sdo para motores sem resfriamento.

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300 (classe de 200 V, trifasico)

Corrente de Forca de Corrente de Forcade Saida dassificada I trifisi
Motor linear cédigo Velocidade, méx | travamento continua | travamento continua | travamento de pico | travamento de pico de motor linear K'Tve?‘";go fifasicos
de catdlogo m/s (pés/s) de sistema do sistema de sistema de sistema W cllansesenfie 200V @
A 0-pk N (Ib) A 0-pk N (Ib)
LDC-C030100-DHT 41a6,1 743111 (17a29) 12 188 (42) 037a0,55 2097-V33PR3
LDC-C030200-DHT 10,0 (32,8) 812122 243 2097-V33PR5
1483222 (33250) 375 (84) 0743111
1 DC-C030200-EHT 4136,1 121 2097-V33PR3
LDC-C050100-DHT 39a59 1192179 (27 2 40) 1,7 302 (68) 05920,89 2097-V33PR3
L DC-C050200-DHT 79a1138 233 2097-V33PRS
_ 2402359 (54a81) 600 (135) 1,20a1,79
LDC-C050200-EHT 10,0 (32,8) 39a59 11,6 2097-V33PR3
LDC-C050300-DHT 118a17,7 359 2097-V33PR6
3632544 (82a122) 941(212) 181a2,72
LDC-C050300-EHT 39a59 120 2097-V33PR3
LDC-C075200-DHT 772115 29 2097-V33PR5
_ 3482523 (78a117) 882 (198) 1742261
LDC-C075200-EHT 38a57 11,5 2097-V33PR3
LDC-C075300-DHT 11,5217, 356 2097-V33PR6
——————1100(328) 523a784(117a176) 1368 (308) 2612392
LDC-C075300-EHT 38a57 119 2097-V33PR3
LDC-C075400-DHT 15323230 474 2097-V33PR6
697 21045 (157 2 235) 1824 (410) 3483522
LDC-C075400-EHT 773115 237 2097-V33PRS
LDC-C100300-DHT 1112167 343 2097-V33PR5
_ 67421012 (1522227) 1767 (397) 3,3735,06
LDC-C100300-EHT 37356 14 2097-V33PR3
—1100(328)
LDC-C100400-DHT 1482222 45,7 2097-V33PR6
_ 8991349 (202 a303) 2356 (530) 44936,74
LDC-C100400-EHT 743111 238 2097-V33PRS
LDC-C150400-DHT 10,0(32,8) 14,1321, 128121922 (2883432) | 452 3498 (786) 6403961 2097-V33PR6

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).
(2)  Osinversores selecionados sdo para motores sem resfriamento.

0s dados e curvas de especificacdo de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicoes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300 (classe de 400 V, trifasico)

Corrente de Forca de Corrente de Forca de . . o
Motor linear cédigo Velocidade, mdx | travamento continua | travamento continua | travamento de pico | travamento de pico (Si:':j:oil:rslsi'::::‘a :(r!ve?or;egotrlfasuos
de catdlogo m/s (pés/s) de sistema do sistema de sistema de sistema W clla:‘siel)éle 400V
A 0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib)

LDC-C030100-DHT 4136,1 743111 (17a29) 12 188 (42) 0,3720,55 2097-V34PR5

LDC-C030200-DHT 10,0 (32,8) 812122 243 2097-V34PR6
T — 1483222 (33250) 375 (84) 0,74a1,11

L DC-C030200-EHT 4136,1 12 2097-V34PR5

LDC-C050100-DHT 39a59 1192179 (273 40) 1,7 302 (68) 0,5920,89 2097-V34PRS5

LDC-C050200-DHT 79a1138 233 2097-V34PR6
_ 2402359 (54a81) 600 (135) 1,20a1,79

LDC-C050200-EHT 10,0 (32,8) 39359 1,6 2097-V34PRS5

LDC-C050300-DHT 1182177 359 2097-V34PR6
_ 3632544 (82a122) 941(212) 1812272

LDC-C050300-EHT 39a59 12,0 2097-V34PRS

LDC-C075200-DHT 772115 29 2097-V34PR6
_ 3482523 (78a117) 882 (198) 1,7422,61

LDC-C075200-EHT 38a57 15 2097-V34PRS
—1100(328)

LDC-C075300-EHT 38a57 523a784(117a176) 19 1368 (308) 2613392 2097-V34PR5

LDC-C075400-EHT 773115 697 21045 (1573 235) 237 1824 (410) 3483522 2097-V34PR6

LDC-C100300-EHT 37356 67421012 (1522 227) 114 1767 (397) 3,37a5,06 2097-V34PRS5
— 1 100(328)

LDC-C100400-EHT 743111 89921349 (2023 303) 28 2356 (530) 4,4926,74 2097-V34PR6

LDC-C150400-EHT 10,0(32,8) 702106 128121922 (288a432) | 226 3498 (786) 6,4029,61 2097-V34PR6

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).

0s dados e curvas de especificacdo de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informacdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho de LDL-Series com inversores Kinetix 300

(classe de 200 V)

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300 (classe de 200 V, monofasico)

Motor linear cédigo
de catdlogo

Velocidade, max
m/s (pés/s)

Corrente de
travamento continua
de sistema

A0-pk

Forcade

travamento continua
do sistema

N (Ib)

Corrente de
travamento de pico
de sistema

A0-pk

Forca de
travamento de pico
de sistema

N (Ib)

Saida classificada
de motor linear
kw

Inversores
monofasicos
Kinetix 300
classe de 200V

LDL-N030120-DHT

LDL-N030240-DHT

LDL-N030240-EHT
LDL-T030120-DHT

LDL-T030240-DHT

LDL-T030240-EHT

10,0 (32,8)

30

63 (14)

9.9

209 (47)

031

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

6,0

30

126(28)

417 (94)

063

30

72(16)

239 (54)

0,36

2097-V33PR5
2097-V32PR4

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

6,0

30

144 (32)

479(108)

072

2097-V33PR5
2097-V32PR4

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

LDL-N050120-DHT

LDL-N050240-DHT

LDL-N050240-EHT

LDL-N050360-DHT

LDL-NO50360-EHT

LDL-NO50480-EHT

LDL-T050120-DHT

LDL-T050240-DHT

LDL-T050240-EHT

LDL-T050360-DHT

LDL-T050480-EHT

10,0 (32,8)

2,7

9 (22)

317(7)

0,48

2097-V33PR1
2097-V32PRO
2097-V31PRO

55

2,7

191 (43)

635 (143)

0,95

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

2097-V33PR1
2097-V32PRO
2097-V31PRO

8,2

2,7

287 (65)

952 (214)

143

2097-V33PR5
2097-V32PR4

2097-V33PR1
2097-V32PRO
2097-V31PRO

383 (86)

1269 (285)

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

2,7

110(25)

364(82)

0,55

2097-V33PR1
2097-V32PRO
2097-V31PRO

55

2,7

220 (49)

728 (164)

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

2097-V33PR1

2097-V32PRO
2097-V31PRO

8,2

329(74)

1093 (246)

2097-V33PR5
2097-V32PR4

55

439(99)

1457 (327)

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

LDL-NO75480-DHT

LDL-NO75480-EHT

LDL-T075430-DHT

LDL-T075480-EHT

10,0 (32,8)

99

49

519(117)

1723 (387)

2,59

2097-V33PR5
2097-V32PR4

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

99

49

596 (134)

1977 (444)

2,98

2097-V33PR5
2097-V32PR4

2097-V33PR3
2097-V32PR2
2097-V31PR2

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives Kinetix 300 e Kinetix 350 EtherNet/IP

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 300 (classe de 200 V, trifasico)

Corrente de Forcade Corrente de Forca de . . I
Motor linear cédigo Velocidade, méx | travamento continua | travamento continua | travamento de pico | travamento de pico z:'dmaoﬂ)arslsig::fa :(r!ve?or;&;trlfasuos
de catélogo m/s (pés/s) de sistema do sistema de sistema de sistema Inetix
kw classe de 200V
A0-pk N (Ib) A 0-pk N (Ib)
LDL-N030120-DHT 30 63 (14) 99 209 (47) 031 2097-V33PR3
LDL-N030240-DHT 6,0 199 2097-V33PR5
_— 126 (28) 417(94) 0,63 |
LDL-N030240-EHT 30 99 2097-V33PR3
— 11003298
LDL-T030120-DHT 30 72(16) 99 239 (54) 036 2097-V33PR3
LDL-T030240-DHT 6,0 199 2097-V33PR5
_ 144 (32) 479(108) 072
LDL-T030240-EHT 30 99 2097-V33PR3
LDL-N050120-DHT 2,7 96 (22) 9,1 317(71) 0,48 2097-V33PR1
LDL-N050240-DHT 55 18,1 2097-V33PR3
—_—— 191(43) 635(143) 095 |
LDL-N050240-EHT 2,7 9,1 2097-V33PR1
LDL-NO50360-DHT 8,2 212 2097-V33PR5
_ 287 (65) 952 (214) 143 |
LDL-N050360-EHT 2,7 9,1 2097-V33PR1
LDL-N050480-DHT 109 36,3 2097-V33PR6
—_—— 383 (86) 1269 (285) 191 |
LDL-NO50480-EHT 10,0 (32,8) 55 18,1 2097-V33PR3
LDL-T050120-DHT 2,7 110(29) 9,1 364(82) 0,55 2097-V33PR1
LDL-T050240-DHT 55 181 2097-V33PR3
_ 220(49) 728 (164) 1,10
LDL-T050240-EHT 2,7 9,1 2097-V33PR1
LDL-T050360-DHT 8,2 329(74) 212 1093 (246) 1,64 2097-V33PR5
LDL-T050480-DHT 109 36,3 2097-V33PR6
_— 439(99) 1457 (327) 219 |
LDL-T050480-EHT 55 181 2097-V33PR3
LDL-NO75480-DHT 99 328 2097-V33PR5
RS —— 519(M7) 1723 (387) 2,59 |
LDL-NO75480-EHT 49 16,4 2097-V33PR3
—1100(3298)
LDL-T075480-DHT 99 28 2097-V33PR5
—_——— 596 (134) 1977 (444) 2,98 |
LDL-T075480-EHT 49 16,4 2097-V33PR3

0s dados e curvas de especificacao de desempenho refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 40 °C (104 °F) ambiente e tensdo de linha classificada. Para mais
informagdes sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de componente Kinetix 3

O componente servo-drive Kinetix 3 fornece uma solucdo de controle
: de movimento de custo otimizado para aplicagdes menores, de
HBHBES contagem de eixo baixo. Pelo fornecimento da habilidade de aplicar

otsase Kinet 3

o nivel apropriado de controle para a aplicacdo com o software de
configuracdo por download e reconhecimento automatico de motor,
o servo-drive fornece uma solucdo de controle de movimento que é
facil de usar e a um custo minimo. O seu tamanho compacto e faixa
de alimentacdo menor o torna ideal para uma variedade de aplicacdes
incluindo tabelas de indexacéo, producdo médica, equipamentos de
automacao laboratorial, e processamento semicondutor.

Funcoes do servo-drive Kinetix 3

« Solucdo de eixo simples para aplicacdes de controle de movimento de baixa complexidade, com ou sem um PLC.
« Interfaces de comando E/S ditial, analdgica, velocidade pré-selecionada, e trem de pulso

+ Realiza indexacao em até 64 pontos através da comunicagao serial ou sobre E/S digital

e 170a 264 \Vca, (classe de 200 V) monofasico ou trifasico

« Configuracao de inversor via software Ultraware disponivel como download sem custo

« Controle Modbus-RTU com elementos fundamentais de componentes conectados (CCBB)

« Controlador légico programavel MicroLogix 1100 ou 1400 (CLP) com software RSLogix 500

« Controlador Légico programavel Micro830 ou Micro850 (CLP) com componentes conectados Workshop Software

Componentes do servo-drive Kinetix 3

Os sistemas de servo-drive Kinetix 3 consiste destes componentes necessarios:
« Um servo-drive 2071-Axxxx
« Um motor rotativo, motor linear, ou atuador linear
« Uma alimentacdo de motor e um cabo de realimentacdo de motor
« Uma placa de ruptura 2071-TBMF (necessaria para cabos de realimentacao de conducéo flying)

Os sistemas servo-drive Kinetix 3 podem também incluir qualquer um destes componentes opcionais:
« Uma placa de ruptura 2071-TBIO para interface de controle (24 pinos acessiveis)
« Uma placa de ruptura 2090-DAIO-D50xx (50 pinos acessiveis)
« Controle de céd. cat. 2090 e cabos seriais de configuragédo
« Filtro de linha CA c&d. cat. 2090-XXLF-TCxxx

Para comparar as fungdes do inversor através de familias de inversores, consulte Servo drives iniciando em pagina 28.
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Servo-drives de componente Kinetix 3

Selecao do servo-drive Kinetix 3

(od. cat. Tensao de entrada Potep cia de saida Corrente de saida continua
continua A0-pk

2071-APQ 50W 0,85

2071-AP1 100W 1,56
— 1240 Vcarms, monofdsico

2071-AP2 200 W 2,40

2071-AP4 400W 4,67

2071-AP8 240 Vica rms, monofdsico ou trifdsico 800 W 7,07

2071-A10 1,0 kW 9,90
— 240 Vcarms, trifdsico

2071-A15 1,5kW 13,99

Para especificacdes de moddulo de inversores Kinetix 3 ndo incluidas nesta publicacdo, consulte dos dados técnicos Kinetix
Servo Drives, publicacdo GMC-TD003.

Configuracoes tipicas de hardware

Estas configuracdes de hardware ilustram o uso tipico de servo-drives, motores, atuadores, e acessérios de controle de
movimento disponiveis para sistemas de acionamento Kinetix 3.

Sistema de servo-drive Kinetix 3

Alimentagdo de
entrada trifésica

Dispositivo I I I

de desconexdo
delinha W
2090-XXLF-TCuxx

Fusivel de linha D D D Filtro de linha CA
(equipamento opcional)

2071-Aoxx
Servo-drive Kinetix 3

2071-18I01/0
Placa de ruptura
(equipamento opcional)

Realimentagdo de motor 2071-TBMF
Placa de ruptura

1 o0 ——— w5
. I (equipamento opcional)
@ sy o Cod. cat. 2090 d
' iy (abo de alimentacdo do motor (6d. cat. 2090
IEB ot : = = (abo de realimentacdo do motor

Etapas lineares integrados MP-Series
(Etapa mostrada Direct-Drive MPAS-Axxxx)

Motores lineares LDC-Series
(Motor linear mostrado LDC-Covonxr)

— Motores rotativos TL-Series
":[{ j (motor mostrado TLY-Axxxx)

Motores(lineares LDL-Series ilindros elétricos TL-Series (" o
(Motor linear mostrado LD L) (Gilindro elétrico mostrado TLAR-Axxxx) =

Impulsores lineares LDAT-Series
somente impulsores lineares LDAT-Sxxxux-xBx)

(1) Motores rotativos TL-Series (c6d. cat. TL e TLY) e cilindros elétricos c6d. cat. TLAR necessitam da placa de ruptura 2071-TBMF com bateria de litio de 3,6 V (ndo incluida) para manter a referéncia de posicdo absoluta.
Motores e atuadores compativeis Kinetix 3 necessitam de placas de ruptura para conexdes de realimentacao de conducdo flying, mas ndo a bateria.
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Servo-drives de componente Kinetix 3

Configuracoes de comunicacao tipica

Cabos seriais de configuracao e controle cod. cat. 2090 estdo disponiveis para programar o seu inversor e controlador.

Configuracao Kinetix 3 (controle ASCII)

2071-Axx
Inversor Kinetix 3

2090-CCMPCDS-23AAxx
(abo de programagdo

(anal de comunicagdo Controlador 1766-L32xxx
ASCII(RS-2320) MicroLogix 1400

(apenas programagdo)

-

Configuracao Kinetix 3 (controle Modbus)

Porta de comunicacao serial

2090-CCMPCDS-23AAXx

(abo de programacéo (apenas programagéo)

ndo isolada

(versdo 1.80 ou posterior)

i #5| Controlador 1766-L32xxx

Software Ultraware

-----

==\

1
1
1
:
1
X Software RSLogix 500
1
1
1
1
1

(. ) (1)
: |:| @2 g MicroLogix 1400

Terminal de tela
(abo Ethernet (blindado) 1585)-M8CBIM-x PanelView Component

2071-Axx
Inversor Kinetix 3

2090-CCMDSDS-48AAxx
(abos inversor-a-inversor

(1) Também pode ser o controlador MicroLogix 1100 (cddigo de catdlogo 1763-L16xxx).

Configuracao Kinetix 3 (médulo de comunicacdao 2080-SERIALISOL)

2071-Axx ||
Inversor Kinetix 3 =

Contr

2090-CCMPCDS-23AAXx

2090-CCMCNDS-48AAxx
(abo controlador
S S
2071-Axx
Inversores Kinetix 3
2080-L30x000x  2080-SERIALISOL
olador programdvel Micro830 Médulo de comunicado serial isolado

(24-pontos é mostrado)

(abo de programagdo (apenas programagdo) s v q
---------------------- D

— ol o,
T yw— O] 5

S I L] [ o

Software Connected Conector de cabo removivel e
2090-CCMCNDS-48AAxX Components Workshop fio de condugdo flying a
Cabo controlador médulo de comunicacdo serial.
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Servo-drives de componente Kinetix 3

Especificacoes de desempenho de controle de

movimento rotativo

Estas familias de motor rotativo séo compativeis com servo-drives Kinetix 3.

Familia de motor rotativo Pagina
TL-Series (cdd. cat. TLY) motores de baixa inércia 160
TL-Series (cod. cat. TL) motores de baixa inércia 161

Para combinagdes de sistema de acionamento Kinetix 3 que incluem sele¢do de cédigo de catalogo e curvas de torque/
velocidade, consulte o guia de projeto de sistema de acionamento Kinetix 3, publicagdo GMC-RMO005.

IMPORTANTE

Estas combinac¢des de sistema nao incluem todas as combinagdes possiveis de motor/inversor.
Consulte o software Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. O download esté disponivel em
http//www.ab.rockwellautomation.com/motion-control/motion-analyzer-software.

Desempenho de motor céd. cat. TLY Especificacoes com inversores Kinetix 3

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 3 (sem freio)

Cédigo de catdlogo | Velocidade, max fr(:ar\:;rr::n(iz continua Ig:::":u((i)edteras‘i?trenr:gm f?av;nmt:n(itf) de pico I:;\?;;g:to de pico (Sizidmaoi?:siﬁcada :(r:c::;); r3e s da série
do motor pm ﬂeo flsktema Nem (Ib-pol) ieo flsktema (Nio 5|ste.ema W 200V
p pl m (Ib-pol)

TLY-A120x 1,03 0,181(1,60) 2,50 0,36 (3,20) 0,086 2071-AP1
TLY-A130¢ sl 1,85 0,325(2,88) 490 0,76 (6,70) 0,14 2071-AP1
TLY-A220x 3,50 0,836 (7,40) 7,90 148(13,1) 035 2071-AP4
TLY-A230¢ 550 1,30(11,5) 15,5 3,05(27,0) 0,44 2071-AP4
TLY-A2540P 5000 10,0 2,94(26,0) 248 7,10(63,0) 0,86 2071-AP8
TLY-A310M 4500 10,0 3,61(319) 30,0 9,0(79,6) 0,95 2071-A10

(1) Aplica-se a motores T-H TLY-Axxxcom realimentacéo incremental. Os motores P-B TLY-Axxx com encoders absolutos de alta resolucao sdo classificados em 5.000 rpm.

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 3 (freio)
Cédigo de catilogo | Velocidade, max froar\lr’.:nmteendtf) continua Ig:g?:uiedter?i’satgl;gto f?arJ;rr:\t:nlitz de pico 13;3;:12§to de pico (Sizi:inaoiloarssiﬁcada :(r:c::;’; r3es da série
do motor pm i% flsktema Nem (Ibspo) ieo flsktema go ﬂstfma W 200V

Pl pl m (Ib-pol)

TLY-A120x 093 0,163 (1,44) 2,50 0,36 (3,20) 0,077 2071-AP1
TLY-A130¢ so0o! 1,67 0,293 (2,59) 4,90 0,76 (6,70) 0,13 2071-AP1
TLY-A220x 315 0,757 (6,70) 7,90 148(13,1) 0,24 2071-AP4
TLY-A230¢ 495 1,16 (10,3) 155 3,05(27,0) 0,32 2071-AP4
TLY-A2540P 5000 10,0 2,94(260) 248 7,10(63,0) 0,66 2071-AP8
TLY-A310M 4500 10,0 3,61(31,9) 30,0 9,0(79,6) 0,90 2071-A10

(1) Aplica-se a motores T-H TLY-Axxxcom realimentacdo incremental. Os motores P-B TLY-Axxx com encoders absolutos de alta resolucao sdo classificados em 5.000 rpm.

0s dados de especificacao de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) e tensdo de linha classificada. Para mais informagdes

sobre as condigdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de componente Kinetix 3

Especificacoes de desempenho de motor céd. cat. TL com inversores Kinetix 3

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 3 (sem freio)

- Corrente de Corrente de Torque de . . s
Cod,|go de Velocidade, max travamento continua Torqye de travamento | ¢ 2mento de pico | travamento de pico Saida dassificada Kinetix 3 -
catdlogo do de sist continuo de sistema desist dossist de motor Inversores da série
motor m e sistema N (Ib-pol e sistema o sistema W 200V

A 0-pk A0-pk Nem (Ib-pol)
TL-A120P 1,03 0,181(1,60) 2,50 0,36 (3,20) 0,086 2071-AP1
TL-AT30P 185 0325(2,88) 490 0,76 (6,70) 0,14 2071-AP1
TL-A220P 5000 3,50 0,836 (7,40) 7,90 148(13,1) 035 2071-AP4
TL-A230P 5,50 1,30(11,5) 15,5 3,05(27,0) 0,44 2071-AP4
TL-A2540P 10,0 2,94 (26,0) 248 7,10(63,0) 0,86 2071-AP8
TL-A410M 4500 155 542(48)0) 84 13,0(115,0) 20 2071-A15
Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 3 (freio)

- Corrente de Corrente de Torque de . . S
(°d,'9° de Velocidade, max travamento continua Torqye de travamento travamento de pico | travamento de pico Salda dassificada Kinetix 3 -
catdlogo do de sistema continuo de sistema de sistema dosistema de motor Inversores da série
motor Pm : Nem (Ib-pol) : os! KW 200V

A 0-pk A0-pk Nem (Ib-pol)

TL-A120P 0,93 0,163 (1,44) 2,50 0,36 (3,20) 0,077 2071-AP1
TL-A130P 1,67 0,293 (2,59) 4,90 0,76 (6,70) 0,13 2071-AP1
TL-A220P 5000 315 0,757 (6,70) 7,90 1,48 (13,10) 0,24 2071-AP4
TL-A230P 4,95 1,160 (10,30) 15,5 3,05(27,0) 032 2071-AP4
TL-A2540P 10,0 2,940 (26,00) 248 7,10(63,0) 0,66 2071-AP8
TL-A410M 4500 14,0 4,860 (43,0) 834 13,0(115,0) 1,80 2071-A15

0s dados de especificacao de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) e tensdo de linha classificada. Para mais informagdes
sobre as condigdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacdes de desempenho de controle de

movimento linear

Estas familias de motor linear sdo compativeis com servo-drives Kinetix 3.

Familia de controle de movimento linear Pagina
Impulsores lineares integrados LDAT-Series 162
Etapas lineares integradas de MP-Series (cdd. cat. MPAS) 165
Cilindros elétricos TL-Series (cod. cat. TLAR) 165
Motores lineares com nicleo de ferro LDC-Series 166
Motores lineares sem ferro LDC-Series 167

Para combinagdes de sistema de acionamento Kinetix 3 que incluem sele¢do de cédigo de catalogo e curvas de torque/
velocidade, consulte o guia de projeto de sistema de acionamento Kinetix 3, publicagdo GMC-RMO005.

IMPORTANTE

Estas combinagdes de sistema nao incluem todas as combinagdes possiveis de atuador/inversor.
Consulte o software Motion Analyzer para verificar a compatibilidade. O download estd disponivel em
http//www.ab.rockwellautomation.com/motion-control/motion-analyzer-software.
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Servo-drives de componente Kinetix 3

Especificacoes de desempenho de LDAT-Series com inversores Kinetix 3

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 3 (frame 30)

. . Corrente de Forca de . .
, Velocidade, méx | Corrente de travamento | Forca de travamento Saida classificada | Inversores
ic:]d‘u clz;r cliﬁn car 230 Vca continua de sistema continua do sistema triizad'zi?st&:; trii\;a dlgi?stt::ra 230Veca Kinetix 3
p m/s A0-pk N (Ib) P p kw classe de 200V
A0-pk N (Ib)
| DAT-5031010-DBx 24 0,20
L DAT-5031020-DBx 31 0,25
48 81(18) 12,2 168 (38) 2071-AP8
| DAT-5031030-DBx 35 0,29
L DAT-5031040-DBx 38 031
| DAT-5032010-DBx 31 0,44
L DAT-5032020-DBx 41 0,52
74 243 2071-A10
| DAT-5032030-DBx 47 0,59
L DAT-5032040-DBx 50 0,63
126 (28) 336 (76)
L DAT-5032010-EBx 31 0,40
LDAT-5032020-EBx 41 0,47
3,7 12,2 2071-AP8
| DAT-5032030-EBx 47 0,52
L DAT-5032040-EBx 50 0,55
LDAT-5033010-DBx 35 0,67
L DAT-5033020-DBx 47 0,88
11 36,5 2071-A15
| DAT-5033030-DBx
50 0,95
LDAT-5033040-DBx
190 (43) 504 (113)
L DAT-5033010-EBx 35 0,55
L DAT-5033020-EBx
3,7 12,2 2071-AP8
L DAT-5033030-EBx 44 0,65

LDAT-5033040-EBx

0s dados de especificacao de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) e tensdo de linha classificada. Para mais informacdes

sobre as condigdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 3 (frame 50)

Goaue | | Gum oo | oot | i | e | S0 |
m/s A0-pk N (Ib) A0-pk N (Ib) kw classe de 200V
LDAT-5051010-DBx 28 0,31
L DAT-5051020-DBx 37 0,38
LDAT-5051030-DBx 4, 31 119 (27) 14 363(82) 042 2071-AP4
L DAT-5051040-DBx 44 0,44
LDAT-5051050-DBx 4,7 0,46
L DAT-5052010-DBx 3,7 0,79
L DAT-5052020-DBx 438 0,97
L DAT-5052030-DBx 6,2 22,7 2071-AP8
L DAT-5052040-DBx 5,00 251(56) 727 (163) 1,01
L DAT-5052050-DBx
LDAT-5052010-EBx
26 31 14 0,50 2071-AP4

a
LDAT-5052050-EBx
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Servo-drives de componente Kinetix 3

Especificagoes de desempenho com inversores Kinetix 3 (frame 50) (continua)

. < Corrente de Forca de , .

C6d. cat. de Velosldade, max (orrgnte ((iie travamento For@ de téavqmento travamento de tr a‘f amento de Sald\i; dassificada wver§ores
impulsor linear 230Vca continua de sistema continua do sistema pico de sistema pico de sistema 230Vca inetix 3

m/s A0-pk N (Ib) kw classe de 200V

A0-pk N(Ib)
LDAT-5053010-DBx 41 131
| DAT-5053020-DBx 50 153
94 34,2 2071-A10

L DAT-5053030-DBx
a 50 378(85) 1093 (246) 1,53
| DAT-5053050-DBx
L DAT-5053010-EBx
a 1,7 31 114 047 2071-AP4
L DAT-5053050-EBx
L DAT-5054010-DBx 44 187
L DAT-5054020-DBx 12,4 455 2071-A15
a 50 2,05
| DAT-5054050-DBx 509 (114) 1453 (327)
L DAT-5054010-EBx

26 6,2 2,7 1,02 2071-AP8

a
LDAT-5054050-EBx

0s dados de especificacao de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) e tensdo de linha classificada. Para mais informagdes
sobre as condigdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 3 (frame 70)

. . Corrente de Forca de . .
, Velocidade, max Corrente de travamento | Forca de travamento Saida classificada | Inversores
f;dh(lz;}?;‘ car 230 Vca continua de sistema continua do sistema :)'}izadn;esgt&gfa :)rizzadTes:]sttZ;z 230Vea Kinetix 3
P m/s AO-pk N (Ib) A0 kw classe de 200V
-pk N (Ib)
L DAT-5072010-DBx
a 35 6,0 220 1,03 2071-AP8
L DAT-5072070-DBx
364 (82) 1055 (237)
L DAT-5072010-EBx
a 17 3,0 1,0 0,47 2071-AP4
| DAT-5072070-EBx
L DAT-5073010-DBx
a 35 9,0 328 1,57 2071-A10
L DAT-5073070-DBx
554 (125) 1576 (354)
LDAT-5073010-EBx
a 1,2 3,0 10,9 041 2071-AP4
LDAT-S073070-EBx
LDAT-5074010-DBx
a 35 11,9 435 2,08 2071-A15
LDAT-5074070-DBx
730 (164) 2088 (469)
LDAT-5074010-EBx
a 18 6,0 20,7 0,95 2071-AP8
LDAT-5074070-EBx
LDAT-5076010-EBx
a 18 91 1122 (252) 332 3189 (717) 145 2071-A10

LDAT-5076070-EBx

0s dados de especificacdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) e tensdo de linha classificada. Para mais informagdes
sobre as condigdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de componente Kinetix 3

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 3 (frame 100)

(6d. cat. de Velocidade, max Corrgnte de t[avamento For@ de travqmento froar\::m:ndti de ::;\E:rgzn to de Saida classificada Ir!ver§ores
impulsorlinear 230Vca continua de sistema continua do sistema pico de sistema pico de sistema 230 Vea Kinetix 3
m/s A 0-pk N (Ib) A0 kw classe de 200V
-pk N (Ib)
LDAT-5102010-DBx
a 26 57 210 0,96 2071-AP8
LDAT-$102090-DBx
456 (103) 1289 (290)
LDAT-5102010-EBx
a 13 29 10,5 042 2071-AP4
LDAT-5102090-EBx
LDAT-5103010-DBx
a 27 8,6 315 1935 (435) 147 2071-A10
LDAT-5103090-DBx
702 (158)
LDAT-$103010-EBx
a 09 29 10,5 1388 (312) 0,30 2071-AP4
LDAT-5103090-EBx
LDAT-5104010-DBx
a 27 11,5 42,0 2,07 2071-A15
LDAT-5104090-DBx
929(209) 2578 (580)
LDAT-5104010-EBx
a 13 57 210 0,86 2071-AP8
LDAT-S104090-EBx
LDAT-5106010-EBx
13 8,6 1403 (315) 315 3871(870) 1,28 2071-A10

a
LDAT-5106090-EBx

0s dados de especificacao de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) e tensdo de linha classificada. Para mais informacdes

sobre as condigdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificagdes de desempenho com inversores Kinetix 3 (frame 150)

. . Corrente de Forca de . .
, Velocidade, max Corrente de travamento | Forca de travamento Saida dassificada | Inversores
iclfld‘u cl:tt)r (Iilen ear 230Vca continua de sistema continua do sistema "ii‘(;adrz?i;tt::; triz:za dn;(:?sttzg\ea 230Vca Kinetix 3
p mis AO-pk N (b Xo P KW classe de 200V
-pk N (Ib)
LDAT-5152010-DBx
a 18 53 19,5 1799 (404) 0,87 2071-AP8
LDAT-5152090-DBx
643 (145)
LDAT-5152010-EBx
a 09 2,7 98 1679 (377) 0,34 2071-AP4
LDAT-5152090-EBx
LDAT-5153010-DBx
a 18 8,0 978 (220) 291 2680 (602) 133 2071-A10
LDAT-5153090-DBx
LDAT-5153010-EBx
a 18 10,7 39,1 3597 (809) 1,78 2071-AP4
LDAT-5153090-EBx
1306 (294)
LDAT-5154010-DBx
a 09 53 19,5 3383 (761) 0,70 2071-A15
LDAT-5154090-DBx
LDAT-S154010-EBx
a 18 16,3 59,4 5469 (1229) 2,1 2071-AP8
LDAT-S154090-EBx
1997 (449)
LDAT-S156010-EBx
09 81 198 5110 (1149) 1,05 2071-A10

a
LDAT-5156090-EBx

0s dados de especificacdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) e tensdo de linha classificada. Para mais informagdes

sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

164

Publicagdo Rockwell Automation GMC-SG00TX-PT-P — Junho de 2014



Servo-drives de componente Kinetix 3

Especificacoes de desempenho cdd. cat. MPAS com inversores Kinetix 3

. Corrente de Corrente de Forcade — . —
C6d. cat. de etapa \r:::;gcldade, travamento continua Eg:ft?nt?ézvsaig:;t: travamento de travamento de s:t;':’;? ;; mmlr :(menx 3 daséri
0d. cat. de etapa finear de sistema pico de sistema pico de sistema nversores da serie
mm/s (pol/s) AO-pk N (Ib) A0-pk Nern (lb-pol) kw 200V
MPAS-A6xxxB-ALMO2C 53 105 (23,6) 15,8 359(80,7) 032
MPAS-A6xxxB-ALMS2C 47 83,0(18,7) 14,2 312(70,1) 0,29
MPAS-ABxxxE-ALMO2C 7,0 189 (42,5) 18,5 456 (103) 0,53
5000 (200) " 2071-AP8
MPAS-ABXxXE-ALMS2C 63 159 (35,7) 16,7 399(89,7) 0,48
MPAS-A9xxxK-ALMO2C 6,7 285 (64,1) 183 680 (153) 0,77
MPAS-A9xxxK-ALMS2C 6,1 245 (55,1) 16,5 601 (135) 0,69

(1) Por causa do curso curto de muitas dessas etapas e da distdncia necessaria para alcancar uma velocidade méxima de 5000 mm/s (200 pol./s), a velocidade méxima dessas etapas é frequentemente menor que 5000 mm/s
(200 pol./s). Para saber a velocidade mdxima de cada etapa linear de acordo com o comprimento de lancamento, consulte Specifications Technical Data, publicagdo GMC-TD002.

0s dados de especificacdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) e tensdo de linha classificada. Para mais informagdes
sobre as condicdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.

Especificacoes de desempenho céd. cat. TLAR com inversores Kinetix 3

Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 3 (sem freio)

Corrente de Corrente de Forca de - . N
(6d. cat. de Velocidade, max | travamento continua Eg;gt? niztt;?)vsai?t]:;? travamento de pico | travamento de pico sztsear:';?(?::gltzlr :(metlx 3 da séri
cilindro elétrico mm/s (pol/s) de sistema N (i) de sistema de sistema M Zz\ae‘r’sores aserie
A0-pk A0-pk N (Ib)
TLAR-ATxxB 150 1,36 240(539) 1,79 300 (67,4) 0,036 2071-APO
TLAR-ATxxE 500 2,59 280 (62,9) 3,03 350(78,7) 0,140 2071-AP2
TLAR-A2xxxC 250 3,03 420 (94,4) 34 525(118) 0,105 2071-AP2
TLAR-A2xxxF 640 5,50 640 (144) 7,25 800 (180) 0,350 2071-AP4
TLAR-A3xxxE 500 2000 (450) 129 2500 (562) 2071-A10
10,0 0,930
TLAR-A3xxH 1000 1300 (292) 17,2 1625 (365) 2071-A15
Especificacoes de desempenho com inversores Kinetix 3 (freio)
Corrente de Corrente de Forca de A . -
(dd. cat. de Velocidade, méx travamento continua ngt?nﬁtéz‘g?::;? travamento de pico | travamento de pico zgt;'};':é‘:m:)"tzlr :(metlx 3 da séri
cilindro elétrico mm/s (pol/s) de sistema N (1) de sistema de sistema W Z'EBQ"IWQS aserie
A 0-pk A0-pk N (Ib)
TLAR-ATxxB 150 1,18 240 (53,9) 1,79 300 (67,4) 0,036 2071-AP0
TLAR-ATXxE 500 2,24 280 (62,9) 3,03 350(78,7) 0,140 2071-AP2
TLAR-A2xxC 250 2,68 420 (94,4) 34 525(118) 0,105 2071-AP2
TLAR-A2xxxF 640 495 640 (144) 7,25 800 (180) 0,350 2071-AP4
TLAR-A3xxxE 500 2000 (450) 129 2500 (562) 2071-A10
10,0 0,930
TLAR-A3xxH 1000 1300 (292) 17,2 1625 (365) 2071-A15

0s dados de especificacdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) e tensdo de linha classificada. Para mais informagdes
sobre as condigdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Servo-drives de componente Kinetix 3

Especificacoes de desempenho de LDC-Series com inversores Kinetix 3

Corrente de Corrente de Forca de . . -
(6d. cat. de Velocidade, mdx | travamento continua E:))Et?niztézv:‘i:t]:;? travamento de pico | travamento de pico 3:'::&'::;'?:::“ :(metlx 3 da séri
motor linear m/s (pés/s) de sistema N () de sistema de sistema W 2’:)‘69";“95 aserie
A0-pk A0-pk N (Ib)

LDC-C030100-DHT 4,1236,1 743111 (17a25) 121 188 (42) 0,370,555 2071-AP4

LDC-C030200-DHT 10,0(32,8) 812122 243 2071-A10
_ 1483222 (333 50) 375 (84) 0743111

LDC-C030200-EHT 41236,1 12,1 2071-AP4

LDC-C050100-DHT 39359 1192179 (273 40) 7 302 (68) 0,5920,89 2071-AP4

[DC-C050200-DHT 792118 233 2071-A10
_— 2402359 (54a81) 600 (135) 1,20a1,79

LDC-C050200-EHT 10,0(32,8) 39359 1,6 2071-AP4

LDC-C050300-DHT 1182177 359 2071-A15
_ 3632544 (822122 941(212) 1812272

LDC-C050300-EHT 39359 120 2071-AP4

LDC-C075200-DHT 773115 29 2071-A10
_ 3482523 (78a117) 882 (198) 1743261

LDC-C075200-EHT 38a57 1,5 2071-AP4

LDC-C075300-DHT 11,5a17,2 356 2071-A15
—1100(328) 5232784 (1172 176) 1368 (308) 2613392

LDC-C075300-EHT 38a57 19 2071-AP4

LDC-C075400-DHT 1532230 474 2071-A15
_ 697 a 1045 (157 a 235) 1824 (410) 3483522

LDC-C075400-EHT 772115 237 2071-A10

LDC-C100300-DHT 11,1a16,7 343 2071-A15
_— 67431012 (1522227) 1767 (397) 337a5,06

LDC-C100300-EHT 37356 14 2071-AP4

LDC-C100400-DHT 10,0 (32,8) 1482222 45,7 2071-A15
_— 89921349 (2023 303) 2356 (530) 449a6,74

LDC-C100400-EHT 742111 28 2071-A10

LDC-C100600-DHT 222a333 134922023 (303a455) | 685 3534 (794) 6,74210,11 2071-A15

LDC-C150400-DHT 2071-A10
S —— 1413211 128121922 (2883432) | 45,2 3498 (786) 6402961

LDC-C150400-EHT 10,0 (32,8) 2071-A15

LDC-C150600-DHT 2113317 192222882 (432a648) | 67,8 5246 (1179) 9,612 14,41 2071-A15

(1) 0s valores representam a faixa entre sem resfriamento (valor baixo) e resfriamento por dgua (valor alto).

0s dados de especificacdo de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) e tensdo de linha classificada. Para mais informagdes

sobre as condigdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Especificacoes de desempenho de LDL-Series com inversores Kinetix 3

Corrente de Corrente de Forca de . . N
(6d. cat. de Velocidade, max travamento continua Egrrlgt?nieextézvsai:t‘::g travamento de pico | travamento de pico Zzlgfoi?rslsi:"'::fa :('"Et'x 3 da séri
motor linear m/s (pés/s) de sistema N (b) de sistema de sistema oW Z’B‘g’\”s"’es aserie
A0-pk A0-pk N (Ib)

LDL-N030120-DHT 30 63 (14) 99 209 (47) 031 2071-AP4

LDL-N030240-DHT 6,0 199 2071-AP8
S — 126 (28) 417 (94) 0,63

LDL-N030240-EHT 30 99 2071-AP4
———11000329)

LDL-T030120-DHT 30 72(16) 99 239 (54) 0,36 2071-AP4

LDL-T030240-DHT 6,0 199 2071-AP8
_— 144 (32) 479 (108) 072

LDL-T030240-EHT 30 99 2071-AP4

LDL-N050120-DHT 27 96 (22) 9,1 317(71) 0,48 2071-AP4

LDL-N050240-DHT 55 18,1 2071-AP8
S — 191 (43) 635 (143) 095

LDL-N050240-EHT 27 9,1 2071-AP4

LDL-N050360-DHT 82 27,2 2071-A10
S —— 287 (65) 952 (214) 143

LDL-N050360-EHT 27 9,1 2071-AP4

LDL-N050480-DHT 109 36,3 2071-A15
S — 383 (86) 1269 (285) 191

LDL-NO50480-EHT 10,0 (32,8) 55 18,1 2071-AP8

LDL-T050120-DHT 27 110(25) 9,1 364 (82) 0,55 2071-AP4

LDL-T050240-DHT 55 18,1 2071-AP8
_— 220 (49) 728 (164) 1,10

LDL-T050240-EHT 2,7 9,1 2071-AP4

LDL-T050360-DHT 82 329 (74) 27,2 1093 (246) 1,64 2071-A10

LDL-T050480-DHT 109 363 2071-A15
S —— 439(99) 1457 (327) 2,19

LDL-T050480-EHT 55 18,1 2071-AP8

LDL-N075480-DHT 99 328 2071-A15
S — 519(117) 1723 (387) 2,59

LDL-NO75480-EHT 49 16,4 2071-AP8
————11000329)

LDL-T075480-DHT 99 328 2071-A15
S —— 596 (134) 1977 (444) 2,98

LDL-T075480-EHT 49 16,4 2071-AP8

0s dados de especificacao de desempenho e curvas refletem um desempenho nominal de sistema de um sistema tipico com motor a 40 °C (104 °F) e inversor a 50 °C (122 °F) e tensdo de linha classificada. Para mais informacdes
sobre as condigdes ambientais e de linha, consulte o software Motion Analyzer.
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Observacoes:
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Observacoes:
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Observacoes:
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