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12.1.

COP-AX2 (Motorenendstufe 72V)

COP-AX2 611552900

Das COP-AX2-Modul besitzt zwei Motorenendstufen.
Es werden alle gangigen Motorentypen unterstiitzt.
Als Feedbacksysteme kdnnen Inkrementalgeber
oder SinCos Geber angeschlossen werden. Zusatz-
lich ist ein integrierter Bremswiderstand (Ballastwi-
derstand) sowie ein Anschluss fiir einen externen
Bremswiderstand vorhanden.

Fir die Motorenregelung wird ein COP-MAS oder
COP-MAS2-Modul mit einem freien Prozessor Core
im selben COP-Case bendtigt. Pro COP-Knoten kon-
nen maximal vier COP-AX/AX2-Module eingesetzt
werden.

Besitzt ein COP-Knoten COP-AX/AX2-Module miissen diese zwingend mit der Drehschalteradresse 0 be-
ginnen. Weitere COP-AX/AX2-Module folgen mit aufsteigender Adressierung. D.h. bei einem Modul hat
diese die Adresse 0. Bei dreien sind diese an Adresse 0, 1und 2. Alle Uibrigen COP-Modultypen erhalten die
anschliessenden Drehschalteradressen.

Wird zusatzlich eine externe Motorenbremse angeschlossen oder besitzt der Motor Hall-Sensoren, bend-
tigt es im COP-Knoten zwingend ein COP-10-Modul. Hall-Sensoren miissen an aufsteigend nummerierten

digitalen Eingdngen angeschlossen werden. D.h. Hall 1 an DIN 1, Hall 2 an DIN 2 und Hall 3 an DIN 3.

Der Extern-Enable Pin (Ext_En) darf nicht als sichere Spannungsabschaltung (STO) interpretiert werden.
Um die Achsen spannungslos zu schalten, muss die Motorenspannung (Mot_Ucc) abgeschaltet werden.

Technische Daten

Motorenendstufe

Anzahl Endstufen 2

Integrierter Bremswiderstand 820/ 4W

Anschluss fiir externen Bremswiderstand vorhanden

Nennzwischenkreisspannung 72 Voc

Max. Zwischenkreisspannung 85 Voc

Dauerstrom pro Endstufe ¥ 5 Arus

Spitzenstrom (max. 5s) pro Endstufe? 10 Arus
14.08.2025 Rev 4.52 57



D INDEL

COP-Hardware

Inkrementalgeber Interface

ren, Linearmotoren

Minimale Induktivitat 1 mH
Minimaler Widerstand 0.2 Q
Maximale Leitungslange 20 m
Motor Kabel Geschirmt

Motortypen Synchron-Servomotoren, DC-Motoren, Schrittmoto-

SinCos Interface

Pegel RS422

Eingangsimpedanz 120 o)
Max. Eingangsfrequenz 25 MHz
Max. Strombelastung 5V Ausgang 200 mA
Anschlusskabel geschirmt

Max. Stromaufnahme @24V Knotenspeisung | -

Pegel 1 Virus
Eingangsimpedanz 120 o)
Max. Eingangsfrequenz 200 kHz
Max. Strombelastung 5V Ausgang 200 mA
Auflésung analog Eingang 16 Bit
Verwertung analog Eingang 12 Bit
Anschlusskabel doppelt geschirmt, paar verdrillt

mA

1) Allenfalls ist eine zusatzliche Beliiftung nétig um die entstehende Abwarme abzufiihren
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12.2.

Steckerbelegung

X1

X2

113 719 11|13]15)17]|19]21)23 31579 |11]13]115]17|19])21|23
[2 4 31012141618202224][ 416 310121416182[}2224]
Nr | Dir Bez Bez Dir | Nr Nr | Dir Bez Bez Dir | Nr
2| 1/0 IncO A+ Sin+ 0 In 1 2| 1/0 Incl A+ Sin+ 1 In 1

Clk+ Clk+
4 | 1/0 IncO A- Sin-0 In | 3 4| 1/0 InclA- Sin-1 In | 3
Clk- Clk-
6 | I/O Inc0 B+ Cos+0 In 5 6| 1/0 Incl B+ Cos+1 In 5
Data+ Data+
g8 | I/O Inc0 B- Cos-0 In 7 g8 | I/O Incl B- Cos-1 In 7
Data- Data-
10| In Ref+ - 9 10| In Ref+ - 9
12 In Ref- Enc_12V | Out | 11 12| In Ref- Enc_12V | Out | 11
14 | Out Enc_5V Shield 13 14| Out Enc_5V Shield 13
16 GND Shield 15 16 GND Shield 15
18| In MTmp 0 MotO U Out | 17 18| In MTmp 1 Mot1U Out | 17
20| In Ext_En Mot OV Out | 19 20 Ballast Mot 1V Out | 19
22 Mot_GND MotOW | Out | 21 22 Mot_GND Mot1lW | Out| 21
24| In Mot_Ucc Mot 0 X Out | 23 24| In Mot_Ucc Mot 1 X Out | 23
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12.3. Anschlussbeispiele

Synchronmotor an einer Endstufe
X1, X2

COP-AX2 |13 15 — ror - -
Shield Shieid
) -
| Lo)17 Moty u
D synchronous motor
[ L)1 o Mot v v
| __DZLOMot w W

DC-Motor an einer Endstufe
X1, X2

: Shield Shield
) o
| |7 ~MotU -
D DC-Motor
19 ~ MotV
-~ e—
a1 ~ Mot W +

Synchronmotor an zwei parallelen Endstufen
g Die Y-Kabel miissen mindestens 25 cm lang sein, ansonsten kdnnen die Endstufen zerstort werden.

X1
COP-AX2 143 15 - -

)OS0
L oMoty
> )18 oy MotV

SR Mot W
\ SR oMat X

X2

cor-Ax2 |43 15
o) Shield
17_ Mot U

14.08.2025 Rev 4.52 60



D INDEL COP Hardware

Schrittmotor

COP-AX2 43, 15 as -

17 ~ Mot U L1+
> e o—,? st
epper motor
=8 ]
O

___)19 O Mot V
__)&CMotw L1-
\ __)QCMotX L2-

Schrittmotor an zwei parallelen Endstufen

' Die Y-Kabel miissen mindestens 25 cm lang sein, ansonsten kdnnen die Endstufen zerstort werden.
° x1
L ACHTUNG | coP-AX2 | 43 15 o o

Shield

|17 Moty
-
D 19 . MotV

R aw
\_“‘ficm

x2
COP-AX2 113 15 - -
e Shield
17 . Mot U

=
a2l oMot W
\ 3 o Mot X
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Externer Bremswiderstand
Der minimale Widerstand betragt 15 Ohm. Den externen Widerstand nur am Stecker X2 anschliessen.

COP-AX2 Mot Ucc
_) 24 VO

0 Ballast

2
J—'->—O—O- R_min = 15 Ohm

Inkrementalgeber Feedback

COP-AX2 X1, X2 Incremental Feedback
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SinCos Feedback

SinCos Feedback

Vee
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Hiperface Feedback

COP-AX2 i Hiperface Feadback
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EnDat2.1/ SSI Feedback

@ Flr Feedbacksysteme mit einer Speisespannung > 12V benutze Enc_12V (Pin 11) anstatt Enc_5V.
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EnDat2.2 / BiSS-C Feedback

@ Flr Feedbacksysteme mit einer Speisespannung > 12V benutze Enc_12V (Pin 11) anstatt Enc_5V.

X1 X2 =
COP.AX 4 EnDat2 2/
14 BiSS-C Feedback
+5Y _(_ Enc 5V /\- L Vee
16
GND 7
—1a oo
apuag 6
0 . {- Oata< {_— Data+
p— % . |
Ot : [ Oats- / ( Data-
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Ontn ‘ ( Ch {_ Clock-
13,15 ;
< —-Shield > - (ﬂ— Shield

n@ Die rein Digitale-Regelung auf die schnellen Absolutwertgeber ist momentan bei den COP-Modulen noch
nicht verfiigbar!

12.4. Lieferbare Varianten

Beschreibung

611552900 COP-AX2 2v - 2x Motorenendstufe,

- PM, SM, DC-Motoren
SinCos Feedback oder
Encoder Feedback
Hiperface
EnDat2.1
SSI
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