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Allgemein

Uber dieses Handbuch

Dieses Benutzerhandbuch beschreibtdie Hardware der des GIN-MAX4x4 .

Vertrieb und Service
Hersteller

Indel AG

Tifiwis 26

CH-8332 Russikon

Switzerland

info@indel.ch
www.indel.ch

Tel.: +41 44 956 20 00

Support
Indel AG bietet Ihnen einen umfangreichen technischen Support:

Engineering fiir Hardware und Software

Weltweiter Support via TeamViewer

Inbetriebnahme von Steuerungen und Antrieben vor Ort
Disclaimer
Die Dokumentation wurde nach bestem Wissen und Gewissen erstellt. Die beschriebenen Produkte wer-
den jedoch standig weiterentwickelt und verbessert. Die Dokumentation ist deshalb niemals als vollstan-
dig zu betrachten. Samtliche Angaben in der Dokumentation sind ohne Gewahr. Wir behalten uns das
Recht vor, jederzeit und ohne Ankiindigung Anderungen vorzunehmen. Es kénnen keine Anspriiche auf
Anderungen bereits gelieferter Produkte gemacht werden.
Copyright

©IndelAG

Weitergabe sowieVervielféltigung dieses Dokumentssind, soweit nichtausdriicklichvon Indel gestattet,
verboten.
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1.5. Dokumentation-Versionen

Version | Datum | Autor | Kommentar

Rev0.00 |05.11.2020 |V. Zuellig Draw GIN-MAX4x4 Manual

Rev1.00 |07.01.2021 |V. Zuellig Release

Rev1.01 |02.01.2021 |V. Zuellig «Kurzschlussfest» bei PWM-Ausgéngen entfernt

Rev1.02 [16.09.2021 | M. Bleuler Sincos Auswertung von 10 Bit auf 12 Bit korrigiert in Kapitel
6.1.2

Rev. 1.03 | 29.06.2022 | M. Bleuler Label & Option bei 611654455 in Kapitel 4.3 und 7.5 von GIN-
MAX4x4_PRO SET nach GIN-MAX4x4 SET/PRO gedndert.

Rev. 1.04 | 09.05.2025 | V. Zuellig Tabelle in Kapitel 4.3 von 2x zu 4x Inkrementalgeber gedndert.
Tabelle in Kapitel 6.1.2,6.1.3,7.1.2 und 7.1.3 der Feedbacksys-
teme fiir Hardware Rev. C sowie Option PRO angepasst.
Anschlussbeispiele in Kapitel 7.4 der Feedbacksysteme fiir
Hardware Rev. C sowie Option PRO erganzt.

Rev. 1.05 | 05.02.2026 | V. Zuellig Tabelle in Kapitel 6.1.1 und 7.1.1 mit Minimaler Zwischenkreis-
spannung erganzt

Rev. 1.06 | 13.02.2026 | V. Zuellig Bild in 4.1.1 fiir COP-SIO Adapter aktualisiert
Hinweis in 7.5 mit den Thermocouple Steckern (X11-X15) als
Bestandteile des Sets (611654450 und 611654455) erganzt

Rev. 1.07 |26.02.2026 | V. Zuellig Pinbelegung in 7.2 mit Abbildungen der Stecker eingefiigt
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1.6. Verwendete Begriffe
Begriff | Bedeutung ‘
GinLink Indel Feldbus, 1GBit/s Ethernet basierend
INCO Indel spezifische Softwareschnittstelle der Kommunikation zwischen Computer
und Indel Hardware
Distributionsboard Steckerboard mit zusétzlicher Logik
Earth Erdung oder Schutzleitung (PE)
Shield Schirmung oder Erdanschluss fiir die Kabelschirmung
1.7. Verwendete Symbole
Wichtiger Hinweis fiir den Anwender
[@) Das Symbol kennzeichnet wichtige Hinweise fiir den Benutzer. Alle Hinweise miissen be-
achtet werden
Achtung
Das Symbol kennzeichnet Informationen, welche bei Nichteinhaltung zu Sach- und/ oder
Personenschaden fiihren kdnnen.
Gefahr
Das Symbol kennzeichnet Informationen, welche bei Nichteinhaltung zu Personenscha-
den durch Elektrizitat flihren kdnnen
WWW Hyperlink
Kennzeichnet einen Hyperlink auf eine Datei oder Information im Internet
26.02.2026 Rev 1.07 8
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2.

2.1.

2.1.1.

2.1.2.

2.1.3.

2.14.

2.1.5.

Sicherheit
Sicherheitshinweise

Mit folgenden Sicherheitshinweisen wird kein Anspruch auf Vollsténdigkeit erhoben. Bei Fragen, Unklar-
heiten oder Problemen kontaktieren Sie uns bitte.

Qualifiziertes Personal

Alle Arbeiten wie Transport, Installation, Inbetriebnahme und Service diirfen nur durch qualifiziertes
Fachpersonal ausgefiihrt werden. Qualifiziertes Fachpersonal sind Personen, die mit Transport, Aufstel-
lung, Montage, Inbetriebnahme und Betrieb des Produktes vertraut sind und tber die ihrer Tatigkeit ent-
sprechenden Qualifikationen verfligen. Nationale Unfallverhiitungsvorschriften sind zu beachten. Die
Sicherheitshinweise, die Angaben zu den Anschlussbedingungen (Typenschild und Dokumentation) und
die in den technischen Daten angegebenen Grenzwerte sind vor der Installation und Inbetriebnahme
sorgfaltig durchzulesen und unbedingt einzuhalten.

Dokumentation

Lesen Sievor Installation und Inbetriebnahme diese Dokumentation sowie Dokumentationen auf die ver-
wiesen werden, vollstandig durch. Falsche Handhabung kann zu Personen- oder Sachschaden fiihren.
Halten Sie die technischen Daten, Angaben zu den Anschlussbedingungen sowie Umgebungsbedingungen
unbedingt ein.

Schutz gegen beriihren elektrischer Teile

Vor dem Einschalten muss immer sichergestellt werden, dass das Gerat ordnungsgemass mit dem PE-
Leiter verbunden ist. Die Erdverbindung muss immer angebracht werden, auch wenn der Knoten nur
kurzzeitig in Betrieb gesetzt wird.

Trennen Sie die elektrischen Anschliisse der Module nie unter Spannung. In unglinstigen Fallen knnen
Lichtbogen entstehen und Personen und Material schadigen.

Gefahrenanalyse

Der Maschinenhersteller muss eine Gefahrenanalyse fiir die Maschine erstellen und geeignete Massnah-
men treffen, sodass unvorhergesehene Bewegungen nicht zu Schaden an Personen oder Sachen fiihren
konnen.

Es sind auch an anderen Stellen in diesem Dokument Hinweise auf mogliche Gefahren beschrieben.
Samtliche Hinweise auf Gefahren, Warnungen, Vorsichtsmassnahmen und Informationen miissen beach-
tet werden.

Nachlaufen

Wenn durch das Nachlaufen applikationsabhangige Gefahren entstehen, miissen zusatzliche Schutzmas-
snahmen (z. B. bewegliche Verdeckungen mit Zuhaltung) getroffen werden, die Gefahrenstelle so lange
abdecken, bis keine Gefahr mehr fiir Personen oder Sachen besteht. Es ist zu berlicksichtigen, dass ohne
mechanische Bremse oder defekte Bremse ein Nachlaufen des Antriebs méglich ist.
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2.1.6.

2.1.7.

2.1.8.

2.1.9.

2.1.10.

2.1.11.

Bremswiderstand

Der Bremswiderstand wird vom GIN-MAX4x4 nicht sicher angesteuert. Ein defekter oder nicht korrekt an-
geschlossener Bremswiderstand hat zur Folge, dass der Motor nicht in der erwarteten Zeitspanne stoppt.
Dies kann im ungiinstigen Fall zu Personen- und Sachschaden fiihren.

Schutz vor gefahrlichen Bewegungen

Durch fehlerhafte Ansteuerung von Motoren kénnen ungewollte und gefahrliche Bewegungen ausgelost
werden.

Fehlerhafte Installation

Fehlerhafte Konfiguration

Fehlerhafte oder unvollstandige Verdrahtung
Defekte Gerdte oder Kabel

Fehlerhafte Ansteuerung durch die Software

Grundsatzlich ist nach dem Einschalten des Drives mit einer Bewegung des Motors zu rechnen. Ein Schutz
von Personen und Maschine kann nur durch Gbergeordnete Massnahmen gewahrleistet werden. Der Be-
wegungsbereich von Maschinen ist gegen unbeabsichtigten Zutritt von Personen mit geeigneten Mass-
nahmen zu schiitzen. Das Entfernen, Uberbriicken oder Umgehen von Sicherheitseinrichtungen ist
strengstens verboten. Leicht zugangliche Not-Aus Schalter sind in ausreichender Anzahl an der Maschine
anzubringen. Halten Sie wahrend des Betriebes alle Abdeckungen und Schaltschranktiiren geschlossen.

Hangende Lasten

Bei hdangenden Lasten muss die Festhaltung der Achse mit zusatzlichen Massnahmen sichergestellt wer-
den. Das GIN-MAX4x4 bietet keine Ausgange um Festhaltebremsen sicher ansteuern zu kdnnen. Halte-
bremsen bieten keinen Schutz beim Abbremsen des Motors.

Spannungsausfall der Logikspeisung 24V DC

Bei Spannungsausfall der 24V Spannungsversorgung am GIN-MAX4x4 Board kann der Motor austrudeln.
Falls dies nicht zuldssig ist, miissen externe Massnahmen ergriffen werden um ein Austrudeln der Achse
zu verhindern.

Spannungsausfall der Motorenspeisung 48V DC

Bei Spannungsausfall der 48V DC Versorgung fiir die Motoren kann der Motor austrudeln. Sinkt die Zwi-
schenkreisspannung Ucc unter die konfigurierte Limite Uccmin, geht die Motor-Regelung auf Fehler und der
Motor wird spannungslos geschaltet.

ESD-Schutz

Die Module beinhalten elektrostatisch gefahrdete Bauelemente, die durch unsachgemasse Behandlung
beschadigt werden konnen. Entladen Sie lhren Korper, bevor Sie die Module beriihren. Vermeiden Sie
Kontakt mit hoch isolierenden Stoffen (Kunstfaser, Kunststofffolien, etc.). Legen Sie die Module im span-
nungslosen Zustand auf eine leitfahige Unterlage. Kontakte von Steckverbinder der Module und an ange-
schlossenen Kabeln sowie Kontaktzungen an Leiterbahnen nicht beriihren.

26.02.2026
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2.1.12.

wWww
wWww

2.1.13.

2.1.14.

/N

2.1.15.

2.2.

EMV
Flir EMV gerechte Verdrahtung siehe weiteres Dokument INDEL-Verdrahtungsrichtline und INDEL- Aufbau-
richtlinie sowie samtliche Verdrahtungs-Hinweise in diesem Dokument. Beim Einsatz von Indel GIN-

MAX4x4-Modulen im Wohnbereich sind zusatzliche EMV Massnahmen anzuwenden.

INDEL-Verdrahtungsrichtlinie

INDEL-Aufbaurichtlinie

Inbetriebnahme

Vor dem Einschalten eines Motion-Boards muss sichergestellt werden, dass das Gerat ordnungsgemass
mit dem Erdpotential verbunden ist. Die Erdverbindungen missen in jedem Fall angebracht werden,
auch wenn das Motion-Boards nur zu Versuchszwecken in Betrieb gesetzt wird.

Es muss eine dokumentierte Inbetriebnahme und ein Nachweis der Sicherheitsfunktionen erfolgen.

Verantwortlichkeit

Die Indel GIN-MAX4x4 Module sind grundsatzlich nicht ausfallsicher. Bei einem Ausfall ist der Betreiber
dafiir verantwortlich, dass die Maschine / Anlage in einen sicheren Zustand gefiihrt wird. Der Betreiber ist
fiir die Sicherheit verantwortlich.

Beschadigte Module

Beschadigte GIN-MAX4x4 Module diirfen unter keinen Umstanden in Betrieb genommen werden. Dies
kann zu Sach- oder Personenschaden fiihren. Defekte Module kdnnen Indel zur Reparatur zuriickgesandt
werden.

Bestimmungsgemasse Verwendung

> Die GIN-MAX4x4 Module diirfen nur innerhalb der spezifizierten Angaben aus diesem Dokument und
Dokumenten, auf welche verwiesen wird, verwendet werden.

» Die GIN-MAX4x4 Module sind zum Einbau in ortsfeste elektrische Maschinen/Anlagen bestimmt wel-
che zudem die Niederspannungsrichtlinie sowie die EMV-Richtlinie erfillen.

» Die bestimmungsgemasse Verwendung ist so lange untersagt, bis festgestellt wurde, dass die Ma-
schine oder Anlage den Bestimmungen
der EG-EMV-Richtlinie (2004/108/EG),
der Niederspannungsrichtlinie (2006/95/EG) und
der Maschinenrichtlinie (2006/42/EG) oder deren aktuelleren Stande
» entspricht. Ansonsten diirfen Indel GIN-MAX4x4 Module nicht in Verkehr gebracht werden.

> Der Inverkehrbringer der GIN-MAX4x4 Module muss priifen, ob bei seiner Maschine / Anlage noch wei-
tere Normen anzuwenden sind.

> Dieim Kapitel 5 aufgefiihrten Umgebungsbedingungen miissen zwingend eingehalten werden. Um
die Schaltschrank- und Umgebungstemperatur auf unter 40°C zu halten, sind allenfalls Beliiftungs-
oder Kiihlungsmassnahmen nétig.

26.02.2026
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3.

3.1

3.2,

3.3.

34.

Handhabung
Lagerung

Die GIN-MAX4x4 Module kdnnen unter Einhaltung der vorgeschriebenen Umgebungsbedingungen ohne
Einschrankungen gelagert werden.

Wartung

Gehduse fiir Reinigung nicht tauchen oder abspriihen. Bei Verschmutzung im Inneren des Gerats: Reini-
gung durch den Hersteller.

Reparatur-Dienst

Reparaturen der GIN-MAX4x4 Module missen durch den Hersteller erfolgen. Die Indel Steuerungskompo-
nenten konnen zu Indel zur Reparatur zuriickgesandt werden. Nach der Reparatur sind die Komponenten
in ihrem Auslieferzustand zurlickgesetzt. Applikationssoftware sowie Konfigurationen sind geldscht.

Entsorgung
Das GIN-MAX4x4 Module und deren mechanischen Komponenten bestehen ausfolgenden Materialien:

Stahl Gehduse
Aluminium Kiihlkorper
Elektronische Leiterplatten

Die einzelnen Komponenten miissen fachgerecht entsorgt werden. Alle GIN-MAX4x4 Module knnen der
Indel AG zur fachgerechten Entsorgung zuriickgesandt werden. Die Transportkosten gehen zu Lasten des
Absenders.

26.02.2026
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4, Compact-Motion-Boards
Die kompakte Bauform des GIN-MAX4x4 Motion-Boards, welches aus einem Motion- und einem Distributi-
onsboard besteht, ermoglicht Maschinen-Konstruktionen auf engstem Raum.
Bis zu vier Achsen konnen koordiniert angesteuert werden. Dabei werden alle konventionellen Motor-
und Gebersysteme unterstiitzt. Bei Bedarf konnen zwei Motoren-Endstufen parallelgeschaltet werden,
um die Ausgangsleistung zu verdoppeln.
Zusatzlich zu den Motoren kdnnen eine Vielzahl an analogen und digitalen Peripherien, wie Dispenser,
Magnetventile, PT100-Temperaturfiihler und Taster angeschlossen werden. Weiter stehen drei PWM-Aus-
gange zur Verfligung, welche fiir beliebige ohmsche und induktive Lasten wie z.B. die Beleuchtung von
Kamera-Systemen benutzt werden kdnnen.
Das GIN-MAX4x4 Board ist auch als PRO-Variante erhaltlich, welche tiber eine Dual-Core-CPU und GinLink-
Master-Funktionalitat verfligt. Durch den zusatzlichen CPU-Core ist es moglich, die komplette Maschinen-
steuerung auf dem Motion-Board zu realisieren.
Die Entwicklung kundenspezifischer Anschlussboards vereinfacht sich zudem, da nur noch der spezifi-
sche Teil entwickelt werden muss. Dadurch reduzieren sich die Kosten fiir kundenspezifische Entwicklun-
gen drastisch.

4.1. Zubehor

4.1.1. Indel Komponenten
Folgendes Zubehor kann fiir das GIN-MAX4x4 direkt bei Indel bestellt werden.
Artikel-Nummer | Label Beschreibung

610839800 SIO-Adapter RJ-12 | Adapter Kabel fiir SIO von RJ-
12 auf D-Sub male, Lange 20
cm
26.02.2026 Rev 1.07 13
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4.2, Pin-Bezeichnungen
Fiir das ganze Dokument werden folgende Pin-Bezeichnungen verwendet und eingesetzt.
Funktion | Bezeichnung| Direction | Bemerkung
24V Speisung +24V In Bezug auf GND
24V Speisung Emergency +24V_Emg In Bezug auf GND
24V Speisung digitale Ausgange +24_DO In Bezug auf GND
48V Speisung Motor +48V In Bezug auf GND, max. 48VDC
5V Speisung externe Peripherie +5V Out Bezug auf GND
24V Speisung externe Peripherie +24V Out Bezug auf GND
Ground GND 0V Potential
Erde Shield Schirmung, Erdung
Digitaler 24V Input DI In Bezug auf GND
Digitaler 24V Output DO Out Digitaler 24V Ausgang, Speisung (Vcc |10)
Analog Input +Al In Differenziell
Analog Input -Al In Differenziell
Analog Output AO Out  |Bezugauf GND
Eingang Thermocouple Elemente +TC In Differenziell
Eingang Thermocouple Elemente -TC In Differenziell
Ausgang PWM PWM Out
Ausgang DPWM DPWM Out Pulsator Ausgang
Anschluss Motorendstufe MotO U Out Motorphase U
Anschluss Motorendstufe Mot OV Out Motorphase V
Anschluss Motorendstufe Mot O W Out Motorphase W
Anschluss Motorendstufe Mot 0 X Out Motorphase X (Schrittmotor)
Inkrementalgeber 0 Eingang A+ ENC_0_A+ In Inkrementalgeber Spur A
Inkrementalgeber 0 Eingang A- ENC_0_A- In Inkrementalgeber Spur A
Inkrementalgeber 0 Eingang B+ ENC_0_B+ In Inkrementalgeber Spur B
Inkrementalgeber 0 Eingang B- ENC_0_B- In Inkrementalgeber Spur B
Inkrementalgeber 0 Eingang N+ | ENC_O_REF+ In Inkrementalgeber Nullimpuls
Inkrementalgeber 0 Eingang N- ENC_O0_REF- In Inkrementalgeber Nullimpuls
SinCos Interface Sin+ 0 In Eingang flr SinCos Interface
SinCos Interface Sin-0 In Eingang flr SinCos Interface
SinCos Interface Cos+0 In Eingang flr SinCos Interface
SinCos Interface Cos-0 In Eingang flr SinCos Interface
Referenzeingang Ref+ In Nullimpulseingang
Referenzeingang Ref- In Nullimpulseingang

26.02.2026 Rev 1.07 14
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4.3.

Produktidentifizierung

Das GIN-MAX4x4 kann mit einem von Indel entwickelten Distributionsboard «MAX4x4-DBIT» als Set be-

stellt werden.

Label

GIN-MAX4x4
Kapitel: 7

Option
SET/PRO

Art. Nr.
611654455

Beschreibung

DBIT-Set Pro
800MHz Dual-Core ARM Cortex-A9 CPU
GinLink-Master / GinLink-Slave
4 x Motorenendstufe
4 x Inkrementalgeber Feedback?

2 x SinCos / Inkrementalgeber Feedback

4 x analoge Eingange

4 x PT100/ analoge Eingange
5 x Thermocouple Eingange

4 x analoge Ausgange

24 x digitale Eingange

16 x digitale Ausgange

2 x Pulsatoren Ausgange

3 x Single PWM Ausgange

1 x serielle Schnittstelle RS232

Inkl. MAX-Gehause und Gegenstecker-Set

GIN-MAX4x4
Kapitel: 6

PRO

611956605

Basis-CPU-Board Pro
800MHz Dual-Core ARM Cortex-A9 CPU
GinLink-Master / GinLink-Slave
4 x Motorenendstufe
4 x Inkrementalgeber Feedback®

2 x SinCos / Inkrementalgeber Feedback

4 x analoge Ausgange

8 x digitale Eingange

8 x digitale Ausgange

1 x serielle Schnittstelle RS232
Inkl. MAX-Gehause

GIN-MAX4x4
Kapitel: 7

SET

611654450

DBIT-Set Peripheral

800MHz Single-Core ARM Cortex-A9 CPU

GinLink-Slave
4 x Motorenendstufe
4 x Inkrementalgeber Feedback®

2 x SinCos / Inkrementalgeber Feedback

4 x analoge Eingange

4 x PT100/ analoge Eingange
5 x Thermocouple Eingédnge

4 x analoge Ausgange

24 x digitale Eingange

16 x digitale Ausgange

2 x Pulsatoren Ausgange

3 x Single PWM Ausgange

1 x serielle Schnittstelle RS232

Inkl. MAX-Gehause und Gegenstecker-Set

GIN-MAX4x4
Kapitel: 6

611956600

Basis-CPU-Board

800MHz Single-Core ARM Cortex-A9 CPU

GinLink-Slave
4 x Motorenendstufe

26.02.2026
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Label

Option

Art. Nr.

Beschreibung

4 x Inkrementalgeber Feedback®

2 x SinCos / Inkrementalgeber Feedback
14 x analoge Eingdnge

4 x analoge Ausgange

8 x digitale Eingange

8 x digitale Ausgange

1 x serielle Schnittstelle RS232

Inkl. MAX-Gehduse

MAX4x4-DBIT
Kapitel: 7

611956800 | DBIT-Distributionsboard

4 x PT100 Eingénge

16 x digitale Eingange

8 x digitale Ausgange

2 x Pulsatoren Ausgange
3 x Single PWM Ausgange
Inkl. Gegenstecker-Set

1) AbHardware Revision C verfligbar
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5. Umgebungsbedingungen

Die Einhaltung der Umgebungsbedingungen liegt in der Verantwortung des Benutzers. Indel lehnt jegli-
A che Haftung bei Nichteinhaltung ab.

Umgebungsbedingung ‘

Schutzart des GIN-MAX4x4 Moduls IP20

Einschaltintervall (Zeit zwischen Power off und Power on) >10 S
Umgebungstemperatur: Lager -20...80 °C
Umgebungstemperatur: Betrieb 0..40 °C
Maximale Kiihlkérpertemperatur 80 °C
Vibration nach EN 60068-2-6 0.35 mm
Amplitude, Frequenzgang 10...120 Hz
Schock nach EN 60068-2-27 1 g
Aufwdrmzeit analoger Module 15 min
Einbaulage GIN-MAX4x4 Module Beliebig (ausreichende Kiihlung)
Relative Feuchtigkeit, keine Kondensation 80 %
Storfestigkeit mit Netzfilter Industriebereich EN 61000-6-2

Stoéraussendung Industriebereich EN 61000-6-4

Elektrische Sicherheit (Spannungsabsténde) EN 50178, EN 61010
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6. GIN-MAX4x4

GIN-MAX4x4 6119566xx

Die kompakte Bauform des GIN-MAX4x4 Motion-Boards,
welches aus einem Motion- und einem Distributions-
board besteht, ermoglicht Maschinen-Konstruktionen
auf engstem Raum. Bis zu vier Achsen konnen koordi-
niert angesteuert werden. Dabei werden alle konventio-
nellen Motor- und Gebersysteme unterstitzt. Bei Bedarf
kénnen zwei Motoren-Endstufen parallelgeschaltet wer-
den, um die Ausgangsleistung zu verdoppeln.

Zusatzlich zu den Motoren kdnnen, je nach Anschlussboard, eine Vielzahl an analogen und digitalen Peri-
pherien, wie Dispenser, Magnetventile, PT100-Temperaturfiihler und Taster angeschlossen werden. Wei-
ter stehen drei PWM-Ausgange zur Verfligung, welche fiir beliebige ohmsche und induktive Lasten wie z.B.
die Beleuchtung von Kamera-Systemen benutzt werden kénnen.

Das GIN-MAX4x4 Board ist auch als PRO-Variante erhaltlich, welche tiber eine Dual-Core-CPU und GinLink-
Master-Funktionalitat verfligt. Durch den zuséatzlichen CPU-Core ist es moglich, die komplette Maschinen-
steuerung auf dem Motion-Board zu realisieren.

6.1. Technische Daten

6.1.1. Motortreiber
Anzahl Endstufen 4
Integrierter Bremswiderstand 560 /5W
Minimale Zwischenkreisspannung 24 Voc
Nennzwischenkreisspannung 48 Voc
Maximale Zwischenkreisspannung 60 Voc
Dauerstrom pro Endstufe? 2.5 Arus
Spitzenstrom (max. 5s) pro Endstufe? 5 Aguis
Minimale Induktivitat 1 mH
Minimaler Widerstand 0.2 Q
Maximale Leitungslange 20 m
Motor Kabel geschirmt
Motortypen Synchron-Servomotoren, DC-Motoren, Schrittmoto-

ren, Linearmotoren
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6.1.2.

6.1.3.

Feedbacksystem

Inkrementalgeber Interface

Pegel RS422

Eingangsimpedanz 2.2 (Achse 0 bzw. Achse 2) kQ
120 (Achse 1 bzw. Achse 3) Q

Max. Eingangsfrequenz 2.5 MHz

Max. Strombelastung 5V Ausgang 200 mA

Anschlusskabel geschirmt

Verfligbar an Achse

Inkrementalgeber an SinCos Interface

Achse 0 bzw. Achse 2

Achse 1 bzw. Achse 3%

Pegel RS422

Eingangsimpedanz 120 Q
Max. Eingangsfrequenz 200 kHz
Max. Strombelastung 5V Ausgang 200 mA
Anschlusskabel geschirmt

Verfligbar an Achse
SinCos Interface

Achse 1 bzw. Achse 3

Pegel 1 Virus
Eingangsimpedanz 120 0
Max. Eingangsfrequenz 200 kHz
Max. Strombelastung 5V Ausgang 200 mA
Aufloésung analog Eingang 16 Bit
Verwertung analog Eingang 12 Bit
Anschlusskabel doppelt geschirmt, paar verdrillt

Verfligbar an Achse Achse 1 bzw. Achse 3

Absolut-Feedbacksysteme

Jeweils kann nur maximal ein Geber pro Achse angeschlossen werden. Bei Absolut-Feedbacksysteme,

welche {iber eine analoge und digitale Spur verfiigen, gelten weitere Restriktionen.

Feedback Konfiguration

Achse | SinCos Inkrementalge- | Endat 2.1 BiSS-C Endat 2.2
0 v Digital Spur auf0 v v
1 Y ¥ (200kHz) Analog Spur auf 12 /0 /02
2 v Digital Spur auf 2 v v?2
3 v v (200kH2) Analog Spur auf 32 V2 /02
1) AbHardware Revision C verfiigbar
2) Nur bei Option PRO verfligbar
26.02.2026 Rev 1.07 19
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6.1.4. Digitale Aus- und Eingédnge
Digitale 24V Ausgange ‘
Anzahl Ausgénge 8
Max. Ausgangsstrom pro Ausgang 1

Max. Ausgangsstrom pro Ausgang, wenn nur |2
jeder zweite Ausgang belastet ist

Schutz Kurzschlussfest

Digitale 24V Eingange

Anzahl Einginge 8

Nennspannung 24 +30% Voc

Schaltschwelle 11.5 Voc

Grenzfrequenz Eingangs-Tiefpassfilter 16 kHz

Eingangsimpedanz 12 kQ
6.1.5. Analoge Aus- und Eingédnge

Anzahl Ausginge 4

Technologie Single-Ended

Sampling Rate fiir alle Kanéle 16 kHz

Spannungsbereich + 10" Vv

Max. Ausgangsstrom 5 mA

Auflosung 16 Bit

Genauigkeit 1 %o

Anzahl Eingange 14

Technologie Differenziell

Sampling Rate / Kanal 4 kHz

Spannungsbereiche +0.1,+1,£10 \Vi

Aufldsung 16> Bit

1) Die analogen Ausgange geben nach dem Einschalten wahrend 300ms -12V aus.
2) Nach 15min Einschaltdauer ist die optimale Stabilitat der Messwerte erreicht.
Die Spezifikationen der Genauigkeit gelten bei Betriebstemperatur.
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6.1.6. Schnittstellen

Serielle Schnittstelle

UART (RS232)

Baudrate 115200
Anzahl

Samplerate bis 16 kHz
Spannungspegel 3.3 v
Max. Bits
Anzahl

Technologie CMOS

Spannungspegel 33 | %
Ausgangsbeschaltung Tri-State

A Die Signale der Serial Chain und GPIOs sind nicht gegen Kurzschluss oder Uberspannung geschiitzt.

6.1.7. Interne Speisungen

Interne Speisung

Spannung

Max. Ausgangsstrom@+ 15V 50 mA

Spannung +5 Y]

Max. Ausgangsstrom@+5V 800 mA

Spannung +3V Vv

Max. Ausgangsstrom@+3.3V 50 mA
6.1.8. Logik-Speisung

Logikspeisung

Nennspannung 24 -20% +30% Voc

Absicherung 8A, Flink

Max. Stromaufnahme @24V Knotenspeisung | 300 mA
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6.1.9.

6.1.10.

GinLink-Master (Option PRO) Option mit Dual-Core-CPU (PRO)

Folgendetechnische Datenbeziehensichaufdie Artikelnummer 611956605.

Prozessor ‘

Prozessor ARM Cortex-A9
Anzahl Cores 2
CPU-Clock 800 MHz
DDR-RAM 256 MB
Flash-PROM 8 MB
NVRAM 512 kB
Floating Point Unit Ja
Schnittstellen GinLink-Master - 1x1GBit Ethernet

1 x GinLink
Schnittstellen GinLink-Slave - 2xGinLink

GinLink-Slave

Folgende technische Daten beziehen sich auf die Artikelnummer 611956600.

Prozessor

Prozessor ARM Cortex-A9
Anzahl Cores 1
CPU-Clock 800 MHz
DDR-RAM 256 MB
Flash-PROM 8 MB
Floating Point Unit Ja
Schnittstellen GinLink-Slave + 2xGinLink
26.02.2026 Rev 1.07 22
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6.2. Steckerbelegung
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Bezeichnung Beschreibung
S1 Options-Drehschalter
X1 Co6Y
X2 GinLink In
X3 GinLink Out / LAN?
X4 CcoeY

1) PinOut auf Anfrage
2) Funktionalitdt von X3 dandert abhangig der Drehschalterstellung (S1). Siehe Kapitel 6.3.

6.3. Options-Drehschalter

Mittels Options-Drehschalter kann bestimmt werden, in welchem Zustand der Master gebootet wird.
Nachfolgende Tabelle Zeigt die verschiedenen Zustande im Bezug des Options-Drehschalters und den
moglichen Kombinationen.

Dreschalter Not- GinLink |LAN Default |Beschreibung

Position system Master IP

0x0 Standard Slave

0x1 X X Standard Master oder Stand-Alone

0x2 X X X Master mit Default-IP

0x3 X Slave im Notsystem

Ox4 X Slave mit Debug-LAN

0x5 X X Master/Slave mit Debug-LAN im
Notsystem

0x6 X X Slave mit Debug-LAN und Default-
IP

0x7 X X X Master/Slave mit Debug-LAN im
Notsystem und Default-IP

0x8 ... OxF Reserve
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Notsystem
Der Master bootet im Indel Notsystem.

GinLink-Master

Das GIN-MAX4x4 ist gleichzeitig auch GinLink-Master. Damit konnen weitere Indel Module via GinLink an-
gesprochen werden. Dies kommt zum Einsatz, wenn das GIN-MAX4x4 als Applikationsmaster eingesetzt
wird.

LAN
Die GinLink Out Buchse wird zu einer 1 GBit LAN-Schnittstelle. Dies ermdglicht die Kommunikation via
INCO zu einem Host Computer.

Default-IP
Die IP des Masters (LAN-Schnittstelle) ist standardméssig 192.168.1.251

6.4. Lieferbare Varianten
611956605 GIN-MAX4x4 PRO Multi-Axes PRO-Board, 4 x 4Ph 48V/5A, 8 x
24V/2A 10, 14 x A-Inp +-10V, 4 x A-Out +-
10V, 8 x 3.3V Fast 10
611956600 GIN-MAX4x4 Multi-Axes Board, 4 x 4Ph 48V/5A, 8 x
24V/2A 10, 14 x A-Inp +-10V, 4 x A-Out +-
10V, 8 x 3.3V Fast IO
26.02.2026 Rev 1.07 24
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6.5. Abmessung
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1.

/N

7.1.

7.1.1.

MAX4x4-DBIT

MAX4x4-DBIT 611956800

Das GIN-MAX4x4-DBIT Modul ist ein Anschluss-
board, welches fiir das GIN-MAX4x4 Modul entwi-
ckelt wurde. Uber das DBIT Modul kénnen eine
Vielzahl von Peripherien angeschlossen werden.
Zudem erweitert das Modul die Funktionalitdten
des Base-Moduls.

Der Extern-Enable Pin (Ext_En) darf nicht als si-
chere Spannungsabschaltung (STO) interpretiert
werden. Um die Achsen spannungslos zu schal-
ten, muss die Motorenspannung (Mot_Ucc) ab-
geschaltet werden.

Technische Daten

Die nachfolgend aufgefiihrten Daten beziehen sich auf das Gesamtpaket, welches aus einem GIN-MAX4x4

und MAX4x4-DBIT besteht.

Motortreiber

Motorenendstufe ‘

Anzahl Endstufen 4

Integrierter Bremswiderstand 56Q / 5W

Minimale Zwischenkreisspannung 24 Voc
Nennzwischenkreisspannung 48 Voc
Maximale Zwischenkreisspannung 60 Voc
Dauerstrom pro Endstufe? 2.5 Arwis
Spitzenstrom (max. 5s) pro Endstufe? 5 Aguis
Minimale Induktivitat 1 mH
Minimaler Widerstand 0.2 Q
Maximale Leitungslange 20 m
Motor Kabel geschirmt

Motortypen

Synchron-Servomotoren, DC-Motoren, Schrittmoto-
ren, Linearmotoren
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7.1.2.

7.13.

Feedbacksystem

Inkrementalgeber Interface

Pegel RS422

Eingangsimpedanz 2.2 (Achse 0 bzw. Achse 2) kQ
120 (Achse 1 bzw. Achse 3) Q

Max. Eingangsfrequenz 2.5 MHz

Max. Strombelastung 5V Ausgang 200 mA

Anschlusskabel geschirmt

Verfligbar an Achse

Inkrementalgeber an SinCos Interface

Achse 0 bzw. Achse 2

Achse 1 bzw. Achse 3%

Pegel RS422

Eingangsimpedanz 120 Q
Max. Eingangsfrequenz 200 kHz
Max. Strombelastung 5V Ausgang 200 mA
Anschlusskabel geschirmt

Verfligbar an Achse
SinCos Interface

Achse 1 bzw. Achse 3

Pegel 1 Virus
Eingangsimpedanz 120 0
Max. Eingangsfrequenz 200 kHz
Max. Strombelastung 5V Ausgang 200 mA
Aufloésung analog Eingang 16 Bit
Verwertung analog Eingang 10 Bit
Anschlusskabel doppelt geschirmt, paar verdrillt

Verfligbar an Achse Achse 1 bzw. Achse 3

Absolut-Feedbacksysteme

Jeweils kann nur maximal ein Geber pro Achse angeschlossen werden. Bei Absolut-Feedbacksysteme,

welche {iber eine analoge und digitale Spur verfiigen, gelten weitere Restriktionen.

Feedback Konfiguration

Achse | SinCos Inkrementalge- | Endat 2.1 BiSS-C Endat 2.2
0 v Digital Spur auf0 v v
1 Y ¥ (200kHz) Analog Spur auf 12 /0 /02
2 v Digital Spur auf 2 v v?2
3 v v (200kH2) Analog Spur auf 32 V2 /02
1) AbHardware Revision C verfiigbar
2) Nur bei Option PRO verfligbar
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7.14.

7.1.5.

Digitale Aus- und Eingédnge

Digitale 24V Ausgange ‘
Anzahl Ausginge 16"
Max. Ausgangsstrom pro Ausgang 1

2

Max. Ausgangsstrom pro Ausgang, wenn nur
jeder zweite Ausgang belastet ist

Schutz
Digitale 24V Eingange

Kurzschlussfest

Eingangsimpedanz

Anzahl Eingdnge 242

Nennspannung 24 +30% Voc

Schaltschwelle 11.5 Ve

Grenzfrequenz Eingangs-Tiefpassfilter 16 kHz
12 kQ

1) Digitale Ausgange DO[15:14] kdnnen als langsame Pulsator Ausgange verwendet werden.

2) Digitaler Eingang DI[23] wird standardmassig als Motor-Enable Signal verwendet.

Analoge Aus- und Eingédnge

Technologie Single-Ended

Sampling Rate fiir alle Kanéle 16 kHz
Spannungsbereich + 10" Vv
Max. Ausgangsstrom 5 mA
Auflésung 14 Bit
Genauigkeit 1 %o

Analoge Eingange

Auflosung
Analoge Eingange / PT100

Anzahl Einginge 4

Technologie Differenziell

Sampling Rate / Kanal 4 kHz

Spannungsbereiche +0.1,+1,+£10 v
14 Bit

Anzahl Einginge 4
Technologie Differenziell
Sampling Rate / Kanal 4 kHz
Spannungsbereiche +0.1,+1,£10 Vi
Auflésung 14 Bit
Messstrom 3.333 mA
Messbereich (PT100) -80..500 °C
Anschlusstechnik 2-Leiter
Konfiguration Jumper
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Thermocouple Eingange

Anzahl Eingédnge

Technologie Differenziell

Sampling Rate / Kanal 4 kHz
Spannungsbereiche +0.1,+1,£10 \Y
Auflésung 14 Bit
Temperaturabgleich OnBoard

Konfigurierbares Software-Filter

Pulsatoren

Anzahl Ausgange

Spezifikation Pulsator Siehe 7.3
Max. Ausgangsstrom 24VAusgange? 50 mA
Ausgangswiderstand Rout 6.875

Anzahl Ausgénge

Ausgangsstrom luax pro Ausgang? 2.5 A
PWM-Frequenz 20 kHz
Auflésung 16 Bit
Typ Open-Drain Ausgang

1) Pulsatoren Ausgdnge sind nicht kurzschlussfest.
2) PWM Ausgange sind nicht kurzschlussfest.

7.1.6. Logik-Speisung
Logikspeisung ‘
Nennspannung 24 -20% +30% Voc
Absicherung 8A, Flink
Max. Stromaufnahme @24V Knotenspeisung | 300 mA
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7.2. Steckerbelegung
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7.2.1. X1: Power (PHOENIX MCV 1937648, 6 POL.)
REF | Abbildung | # | DIR | Vmax / Amax | Description \
1 1 IN +24V Main Power Supply
2 2 IN +48V Motor Power
3 3 - ov GND
X1 4 4 - oV GND
5 5 IN +24V +24V_Emergency
6 6 - Frame GND_EARTH, Shield, Frame

7.2.2. X4: RS232

REF | Abbildung #
1 - Transmit Data
2 - Receive Data
3 - Data Terminal Ready

X4 4 - Data Set Ready
5 - ov GND
6 - Frame GND_EARTH, Shield, Frame
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7.2.3. X5: Encoder on RS422 [0] (MicrofFit)
REF Abbildung # ][ Vmax / Amax Description
1 IN ENC_0_A+
2 IN ENC_0_A-
3 IN ENC_0_B+
202 =1
‘ . 4 IN ENC_0_B-
] 5 IN ENC_O_REF+
X5 ! z z _‘ 6 IN ENC_O_REF-
7 ouT +5V /200mA Encoder Suppl
10‘ a a9 / pply
8 - oV GND
9 - ov GND
10 - Frame GND_EARTH, Shield, Frame
7.2.4. X6: Encoder on SinCos [1] (MicroFit)
REF Abbildung # DIR Vmax / Amax Description
1 IN ENC_1_A+
2 IN ENC_1_A-
3 IN ENC_1_B+
212 =2 |1
. 4 IN ENC_1_B-
] 5 IN ENC_1_REF+
X6 L z Z _,‘ 6 IN ENC_1_REF-
7 ouT +5V /200mA Encoder Suppl
10‘ -9 / pply
8 - oV GND
9 - oV GND
10 - Frame GND_EARTH, Shield, Frame
7.2.5. X7: Encoder on RS422 [2] (MicroFit)
REF | Abbildung | # | DIR | Vmax / Amax | Description
1 IN ENC_2_A+
2 IN ENC_2_A-
3 IN ENC_2_B+
2= =1
. 4 IN ENC_2_B-
1 5 IN ENC_2_REF+
X7 [ z Z ,‘ 6 IN ENC_2_REF-
7 ouT +5V /200mA Encoder Suppl
10‘ a =/[|9 / pply
8 - ov GND
9 - oV GND
10 - Frame GND_EARTH, Shield, Frame
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7.2.6. X8: Encoder on SinCos [3] (MicroFit)
Abblldung # Vmax / Amax Description
1 ENC_3_A+
2 IN ENC_3_A-
IR 3 IN ENC_3_B+
‘ . 4 IN ENC_3_B-
] 5 IN ENC_3_REF+
X8 ] Z z _‘ 6 IN ENC_3_REF-
10‘ - a9 7 OUT | +5V/200mA | Encoder Supply
8 - ov GND
9 - ov GND
10 - Frame GND_EARTH, Shield, Frame
7.2.7. X25: Motor [0] (Molex 43045-0612)
Abblldung # Vmax / Amax Description
N 1 Motor 0 Phase 1 (U)
4 B_J/ 1 2 OUT Motor 0 Phase 2 (V)
X25 SELJ § Jz 3 ouT Motor 0 Phase 3 (W)
|1/'_7 ‘3 4 |- Frame GND_EARTH, Shield, Frame
6 e - 5 - Frame GND_EARTH, Shield, Frame
LIHLLA 6 ouT Motor 0 Phase 4 (X)
7.2.8. X26: Motor [1] (Molex 43045-0612)
| Abbildung | # | DIR | Vmax / Amax | Description
iy 1 |out Motor 1 Phase 1 (U)
4 B_J/ 1 2 ouT Motor 1 Phase 2 (V)
X26 SELJ 8 J2 3 ouT Motor 1 Phase 3 (W)
|j/: ‘ 4 |- Frame GND_EARTH, Shield, Frame
6 T -/_’ 3 5 - Frame GND_EARTH, Shield, Frame
LIHLLA 6 ouT Motor 1 Phase 4 (X)
7.2.9. X27 Motor[2] (Molex 43045-0612)
| Abblldung | # | DIR | Vmax / Amax | Description
N 1 ouT Motor 2 Phase 1 (U)
4 B_J/ 1 2 ouT Motor 2 Phase 2 (V)
X27 SELJ § 2 3 ouT Motor 2 Phase 3 (W)
| j/-—j 3 4 - Frame GND_EARTH, Shield, Frame
6 e “ 5 - Frame GND_EARTH, Shield, Frame
LIHLLA 6 ouT Motor 2 Phase 4 (X)
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7.2.10. X28: Motor [3] (Molex 43045-0612)
REF Abbildung # ][ Vmax / Amax Description
N 1 ouT Motor 3 Phase 1 (U)
4 |;\ 2| 1 2 ouT Motor 3 Phase 2 (V)
X28 | 50 - b 5 |3 |our Motor 3 Phase 3 (W)
| 1/-—1 : 4 |- Frame GND_EARTH, Shield, Frame
6 e “ | 3 5 - Frame GND_EARTH, Shield, Frame
LIHLLA 6 ouT Motor 3 Phase 4 (X)
7.2.11. X11: Thermocouple Hotgas Heater (PHOENIX MCP 1725669, 3 POL.)
REF Abbildung # DIR Vmax / Amax Description
2 3 ) 1 IN Thermocouple Ni (+), +Al08
X11 ,_1_”_2_”375 2 IN Thermocouple NiCr (-), -Al08
b=l 3 - Frame GND_EARTH, Shield, Frame
7.2.12. X12: Thermocouple 1 (PHOENIX MCP 1725669, 3 POL.)
REF Abbildung # DIR Vmax / Amax Description
=) 1 IN Thermocouple Ni (+), +Al09
X12 _1___2__3_ 2 | IN Thermocouple NiCr (-), -Al09
s 3 - Frame GND_EARTH, Shield, Frame
7.2.13. X13: Thermocouple 2 (PHOENIX MCP 1725669, 3 POL.)
| Abbildung #
= 1 IN Thermocouple Ni (+), +Al10
X13 _1___2__3_ 2 IN Thermocouple NiCr (-), -Al10
. 3 - Frame GND_EARTH, Shield, Frame
7.2.14, X14: Thermocouple 3 (PHOENIX MCP 1725669, 3 POL.)
| Abbildung #
DD & 1 IN Thermocouple Ni (+), +Al11
X14 ,_1_”_2_,,3,5 2 IN Thermocouple NiCr (-), -Al11
. 3 - Frame GND_EARTH, Shield, Frame
7.2.15. X15: Thermocouple 4 (PHOENIX MCP 1725669, 3 POL.)
| Abbildung #
=lenle 1 IN Thermocouple Ni (+), +Al12
X15 123 2 IN Thermocouple NiCr (-), -Al12
s 3 - Frame GND_EARTH, Shield, Frame
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7.2.16. X17: Analog Output (PHOENIX DFMC 1707589, 24 Pol.)
REF Abbildung # ][ Vmax / Amax Description
1 ouT Analog Output AO0O
2 ouT +24V Power 24VDC
3 - AGND Analog GND
4 - GND GND
5 - Frame Shield, Frame
6 ouT Analog Output AO01
o 1L 7 OUT | +24V Power 24VDC
2 B 1 8 - AGND Analog GND
g o & g 9 | - GND GND
- 10 - Frame Shield, Frame
1 g g 11 | ouT Analog Output AO02
Xl7 12 _‘ﬂ_ 11 12 ouT +24V Power 24VDC
14 =13 | 13 | - AGND Analog GND
16 (=215 [T |- GND GND
18 17 .
20 =119 15 - Frame Shield, Frame
22 (&5 21 16 | OUT Analog Output AO03
24 (=)2=]23 | 17 | ouT | +24v Power 24VDC
) | ] 18 | - AGND Analog GND
19 - GND GND
20 - Frame Shield, Frame
21 ouT +24V Power 24VDC
22 ouT +24V Power 24VDC
23 ouT +24V Power 24VDC
24 ouT +24V Power 24VDC
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7.2.17. X19: Analog Input (PHOENIX DFMC 1707589, 24 Pol.)
REF Abbildung # ][ Vmax / Amax Description
1 IN Analog Input +AI00
2 IN Analog Input -Al00
3 - AGND Analog GND
4 ouT +24V Power 24VDC
5 - GND GND
6 - Frame Shield, Frame
o 1L 7 IN Analog Input +Al01
2 B 8 IN Analog Input -Al01
g o & g 9 | - AGND Analog GND
= 10 ouT +24V Power 24VDC
13 ; 11 | - GND GND
12 (8 0E]11 12 | - Frame Shield, Frame
X19 14 + 13 13 IN Analog Input +AI02
16 - 15 14 IN Analog Input -Al02
;g 5 1; 15 | - AGND Analog GND
22 (®5E]21 16 | OUT | +24v Power 24VDC
24 (&)7=2]23 | 17 | - GND GND
' ‘ 18 | - Frame Shield, Frame
19 IN Analog Input +AI03
20 | IN Analog Input -Al03
21 | - AGND Analog GND
22 ouT +24V Power 24VDC
23 - GND GND
24 OUT | +10V/10mA | Reference 10V
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7.2.18. X20: Analog Input (PHOENIX DFMC 1707589, 24 Pol.)

REF Abbildung # ][ Vmax / Amax Description
1 IN Analog Input +Al04 / PT100
2 IN Analog Input -Al04 / PT100
3 - AGND Analog GND
4 ouT +24V Power 24VDC
5 - GND GND
6 - Frame Shield, Frame
( 7 IN Analog Input +AI05 / PT100
2 1 8 IN Analog Input -Al05 / PT100
4 3 [9 |- AGND Analog GND
g J 3 10 ouT +24V Power 24VDC
10 9 11 - GND GND
12 11 12 - Frame Shield, Frame
X20 14 13 | 13 | IN Analog Input +AI06 / PT100
16 15 T2 [N Analog Input -AI06 / PT100
;g 3 1; 15 | - AGND Analog GND
22 21 | 16 | OUT | +24v Power 24VDC
24 1123 17 - GND GND
‘ 18 - Frame Shield, Frame
19 IN Analog Input +Al07 / PT100
20 IN Analog Input -Al07 / PT100
21 | - AGND Analog GND
22 ouT +24V Power 24VDC
23 - GND GND
24 - Frame Shield, Frame
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7.2.19. X34: Digital Input (PHOENIX DFMC 1707589, 24 Pol.)

REF Abbildung # ][ Vmax / Amax Description
1 IN Digital Input DI00
2 ouT +24V Power 24VDC
3 IN Digital Input DI01
4 - GND GND
5 IN Digital Input D102
6 ouT +24V Power 24VDC
o 1L 7 IN Digital Input DIO3
2 21 8 - GND GND
g o & g 9 | IN Digital Input DI04
= 10 ouT +24V Power 24VDC
13 g 11 IN Digital Input DI05
X34 12@10E1 |12 | - GND GND
14 =13 | 13 | IN Digital Input DI06
16 (122115 T1g [ out | +24v Power 24VDC
;g 5 1; 15 IN Digital Input DIO7
22 (®5E]21 16 | - GND GND
24 (£)2=]23 | 17 | IN Digital Input DI08
) || 18 | ouT | +24v Power 24VDC
19 IN Digital Input DI09
20 - GND GND
21 IN Digital Input DI10
22 ouT +24V Power 24VDC
23 IN Digital Input D111
24 - GND GND
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7.2.20. X35: Digital Input (PHOENIX DFMC 1707589, 24 Pol.)

REF Abbildung # ][ Vmax / Amax Description
1 IN - Digital Input D112
2 ouT +24V Power 24VDC
3 IN - Digital Input DI13
4 - GND GND
5 IN - Digital Input D114
6 ouT +24V Power 24VDC
o 1L 7 IN - Digital Input DI15
2 21 8 - GND GND
g o & g 9 | IN - Digital Input DI16
= 10 ouT +24V Power 24VDC
13 g 11 IN - Digital Input DI17
12@=0=11 | 12 | - GND GND
X35 14 =13 | 13 | IN - Digital Input DI18
16 (122115 T1g [ out | +24v Power 24VDC
;g 5 1; 15 IN - Digital Input DI19
22 (®5E]21 16 | - GND GND
24 (£)2=]23 | 17 | IN - Digital Input DI20
) || 18 | ouT | +24v Power 24VDC
19 IN - Digital Input DI21
20 - GND GND
21 IN - Digital Input DI22
22 ouT +24V Power 24VDC
23 IN - Digital Input DI23 / “Emergency Stop”
24 - GND GND
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7.2.21. X30: Digital Output (PHOENIX DFMC 1707589, 24 Pol.)
REF Abbildung # ][ Vmax / Amax Description
1 IN 24VDC Supply fiir DO[00:07]
2 IN 24VDC Supply fiir DO[08:15]
3 IN 24VDC Supply fiir DO[00:07]
4 IN 24VDC Supply fiir DO[08:15]
5 - GND GND
6 - GND GND
7 - GND GND
2 1 8 - GND GND
4 3 |9 [ our Digital Output DO0O
g J 3 10 | OUT Digital Output DO08
10 9 11 | ouT Digital Output DO01
12 1 12 ouT Digital Output DO09
X30 14 a2 13 | ouTt Digital Output DO02
16 1 14 | ouT Digital Output DO10
;g 3 1 15 | OuT Digital Output DO03
22 2 16 | OUT Digital Output DO11
24 ]2 17 | OuT Digital Output DO04
18 | OUT Digital Output DO13
19 | OuUT Digital Output DO05
20 | OUuT Digital Output DO13
21 | OUT Digital Output DO06
22 ouT Digital Output DO14 / DPWM_P_0*
23 | OUT Digital Output DO07
24 ouT Digital Output DO15 / DPWM_P_1*
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7.2.22, X31: PWM/DPWM (PHOENIX DFMC 1707589, 24 Pol.)

REF Abbildung # ][ Vmax / Amax Description
1 - GND GND
2 - GND GND
3 - GND GND
4 - GND GND
5 - GND GND
6 - GND GND
o 1 7 - GND GND
2 21 8 - GND GND
g o & g 9 | - GND GND
= 10 ouT PWM Output PWM_0
1 g g 11 ouT +24V Power 24VDC
12 (8 0E]11 12 | - Frame Shield, Frame
X31 | 12@7013 [13 [out PWM Output PWM_1
16(=1 215 T4 [ ouT | +24v Power 24VDC
18 17 .
20 =119 15 - Frame Shield, Frame
22 (@521 | 16 | OUT | 24v/2A PWM Output PWM_2
24 (£)5=]23 | 17 | ouT | +24v Power 24VDC
' ‘ 18 | - Frame Shield, Frame
19 ouT Digital PWM Output DPWM_0
20 - GND GND
21 - Frame Shield, Frame
22 ouT Digital PWM Output DPWM_1
23 - GND GND
24 - GND GND
7.2.23. Jumper Setting

Im Auslieferungszustand sind alle Kanale im «PT100 Mode» konfiguriert.

Jumper Settings ‘

# Channel Signale PT100 Mode Normal Mode
0 AI04 +Al04 J7(2-3) J7(1-2)
-Al04 J8(2-3) J8(1-2)
1 AI05 +A105 J5(2-3) J5(1-2)
-Al05 J6(2-3) J6(1-2)
2 AI06 +A106 J3(2-3) J3(1-2)
-AI06 J4(2-3) J4(1-2)
3 AIO7 +AI07 J1(2-3) J1(1-2)
-Al07 J2(2-3) J2(1-2)
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| Description
Differential or single
ended encoder input
0A

| Open

ENC_0_A+and ENC_0_A-
are differential

inputs of channel 0 A

| Closed
ENC_0_A+isthe
single ended input of
channel0 A

Differential or single
ended encoder input
0B

ENC_0_B+and ENC_0_B-
are differential
inputs of channel 0 B

ENC_0_B+ is the
single ended input of
channel0B

Differential or single
ended encoder input
0 REF

ENC_0_REF+and
ENC_O_REF- are
differential inputs of
channel 0 REF

ENC_O_REF+is the
single ended input of
channel 0 REF

Differential or single
ended encoder input
1A

ENC_2_A+and ENC_2_A-
are differential
inputs of channel 2 A

ENC_2_A+isthe
single ended input of
channel2 A

Differential or single
ended encoder input
1B

ENC_2_B+and ENC_2_B-
are differential
inputs of channel 2 B

ENC_1_B+isthe
single ended input of
channel2B

7.2.24. Solder Bridges
# | Name
1 |LB1
2 | LB2
3 | LB3
4 | LB4
5 | LB5
6 | LB6

Differential or single
ended encoder input
1 REF

ENC_2_REF+and
ENC_2_REF- are
differential inputs of
channel 2 REF

ENC_2_REF+isthe
single ended input of
channel 2 REF

| &=l
[ =R
HlLE:

LB
LB2
LB3

L]
[ 1]
||
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7.3. Hardware Beschreibung
Digitale Ausgénge |
S - e __|veclo
Die Speisung der digitalen High-Side Aus- J
gange erfolgt extern. 4| N-Kanal
24V_0O1 versorgt D 00 zu D 07 :|
24V_O1lversorgt D08 zu D 15 » * [” > Digital Output
Die Ausgange DO14 und DO15 kdnnen per |
Software zwischen einem digitalen Aus- =
gang und DPWM fiir Dispenser mit erhéhter
Leistung umgeschaltet werden.
Digitale Eingdnge
Digital Input
Der DI23 Eingang kann als «Extern Enable» nF
fiir die Motorenachsen oder «Digitalen In- I "
put» in der Software konfiguriert werden. =
RS422 Schnittstelle
GIN-MAxaxaDBIT | X4 RS232 connection Periphery
1
(2 Tx >< C T
C Rx C- | Ry
3
C4 DTR >< (mm}— TR
C DSR C DSR
ISL3332 5
{ GND (_- — GND
6 .
= (= Shield '.g. P (mg— shicld
PWM Outputs
Die PWM Ausgdnge konnen via Software auch als DAC angesteuert werden. Normalerweise werden diese
mit 20kHz betrieben. Die gemeinsame Frequenz kann jedoch auch angepasst werden.
I PWM Output
|_
4{ i N-Kanal I1 nF
|_
I GND
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Pulsator (DPWM)

Die Leitungen flr die Pulsator-Ausgénge miissen geschirmt verlegt werden.

+24V

4{ P-Kanal

— Rout—e———] > PULS Output

|
4{ 1N-Kanal IzzUpF

Analoge Eingédnge

ADC+ - fiok | » [ >+aEm)
Hi

ADC- o )
Y
ADC+ i |

LI 10K [ >+AI(T4)/ +PT100(3:0)
I”‘IE
ADC- — elioxel —

L 4 10K { >-Al(7:4)/-PT100(3:0)

| AL |
T—"ij E-j s ,,,r-]
elloXe]

Bei den analogen Eingédngen +AI[7:0] und -Al[7:0] sind TVS-Dioden (Transient-Voltage-Suppression) als
Eingangsschutz vorhanden.
Die Jumper-Settings sind unter 7.2.23 zu finden.
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7.4. Anschlussbeispiele

Synchronmotor an einer Endstufe
X25, X26, X27, X28
GIN-MAX4x4 | 4

DBIT _:5 !Shield ) "
_31 oMot U
>
—p oMotV

5 et

Stepper-Motor an einer Endstufe

synchronous motor

X25, X26, X27, X28

GIN-MAX4x4

4,5 < o<
-DBIT ) l Shield Shi
H—

=) oMoty L1+
[> g stepper motor
=P oMotV L2+ O_|_

)3_0 Mot W L1-
—)6 Mot X L2-

DC-Motor an einer Endstufe

X25, X286, X27, X28

GIN-MAX4x4

4.5 - -
-DBIT ’: J: Shield Shield
H—
)1 O Mot U -
HE—
[> dec-motor
__)% e Mot V
>§ e Mot W +
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GIN-MAX4x4
-DBIT

.9 J -
—— Shield

Synchronmotor an zwei parallelen Endstufen

Die Y-Kabel miissen mindestens 25 cm lang sein, ansonsten kdnnen die Endstufen zerstort werden.

X235, X27
4

—~
-~ ~ MotU

A o
=2 MotV
T

-

~3 Mot W
m—C

~Shield

GIN-MAX4x4
-DBIT

5 o Motx N

|
1 M |synchronous motor

/

X26, X28

>

Schrittmotor an zwei parallelen Endstufen

Die Y-Kabel miissen mindestens 25 cm lang sein, ansonsten kdnnen die Endstufen zerstort werden.

X25, X27

GIN-MAX4x4
-DBIT

45 oo 7™ o=
[ L Shield | ! P

~1 ~ Mot U

-

o2 O Mot Vv
oy

~3 Mot W

- C
~65 Mot X

./'_C"

X26, X28

GIN-MAX4x4
-DBIT

4,5 .- .-
| shield

-1 ~ MotU

>

A

~2 Mot v

=
~3 Mot W

0

-

B~ Mot X
Iy -
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Inkrementalgeber Feedback

‘ GIN-MAX4x4-DBIT X5, X7 Incremental Feedback
7 Enc_5V
+ 5V (m ne_ (—- — Vco
(e SGND (o
* Ny GND
ADM34B5E
! Inc A+
Data ( ne C Inc A+
—n Bl
/‘2 Inc A 7~
nData = i — nc A-
A *
7
2K =5v
ADM3485E 3
Data ( Inc B+ C—- — Inc B+
4
nData é ( Inc B- C Inc B-
N/
b ok =5V
DS26LV32 5
RI '/_- Ref+ (_—- — Inc Z+
nRI ,é ( Ref- C—- — Inc Z-
"
P ok=5V 110 ‘
o '/- Shield » * (_-4 }— Shield
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Inkrementalgeber Feedback (ab Hardware Revision C)

‘ GIN-MAX4x4-DBIT | X6 X8 (HW Rev. C) Incremental Feedback
7
ey C Enc 5V C Vo
8,
° C_ 9GND C_ GND
ADM3485E 1
Data C— Inc At C—- — Inc A+
—
2
nData C Inc A- C Inc A-
ADM3485E 3
Data (_— Inc B+ C—- — Inc B+
—
4
nData C Inc B- C Inc B-
DS26LV32 5
RI (_ il C Inc Z+
nRI C— Ref- C-— — Inc Z-
10 )
< C_ Shield ./ L C-" L Shisid
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SinCos Feedback

X6, X8 .
GIN-MAX4x4-DBIT SinCos Feedback
7
ey (:_ Enc_5V C-' | e
(=2 onp (= GND
- \Z =
/’1 Sin+ ~
* _T_ {10k} | — (-t Sin +
J T
L
- 2 Sin-
y -"'L {10k} ( (_ Sin -
3 Cos+
_\‘ _T_ {10y} C_ C—— — Cos +
J =
L
4 C
d :L {10k} (._ = (_ Cos -
DS26LYE2 5
RI . C Ref+ C Ref +
Rl . C Ref- ( Ref -
19 Shield
l = C < (= Shield
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EnDat2.1/ SSI Feedback

GIN-Maxaxa-peiT | <€ EnDat2.1/
7 i i SSI Feedback
+5Y C_ Enc_5V (___ Vee
8,9
T (e GND (mml— GND
— (a sin+ e .
T o B
1»—:|—4 I
1»—:|—4
| 2
: Ny (SN~ (= REFSIN
Cos+ L iCos

HH

] ]
- T
- y .\

1 Cos- (mm}— REFCOS
X5, X7
ADM3485E 3
Data (_— Data+ C— Data+
— In |Z|
f4 Data (o
nData L = e Data-
B E h
N
ADM3485E Bl 5V 1
pata e {mmt— Clock+
— In [i]
rz Clk e
nData + = Clock-
S N N
S 2 Shield
zar il Ve ield g ‘o (mmq— Shield

[@ Endat 2.1 ist nur bei der Option PRO verfligbar!
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EnDat2.2 / BiSS-C Feedback

X5, X7 BiSS-C,
GIN-MAX4x4-DBIT , Endat 2.2 (Opt. PRO)
Feedback
+5V C_ Enc 5V C-' s
8.9 enp -
L (= C GND
ADM3485E 3
Data [—4 C_ Datat+ C_ Data+
In
4 pat
nData . é C ata- C Data-
./
ADM3485E Y
Data (= Clk+ fm Clocks
In §
2
nData [—# & C— Clk- (_— Clock-
e >sv] 10 .
- Shicld g o (=g — Shicld
EnDat2.2 / BiSS-C Feedback (ab Hardware Revision C)
X6, X8 (HW Rev. C) BiSS-C
GIN-MAX4x4-DBIT . - Endat 2.2 (Opt. PRO)
Feedback
+5V C Enc_5V C Voo
8.9 gnD ~
_C_ {m=1— GND
ADM3485E
Data | \- Data+ (__ Data+
—n
4
nData (_ Data- C_ Data-
ADM3485E 1
Data |—* C Clk+ C Clock+
— |ﬂ
2 ok
nData (_ = C Clock-
0 Shield
J__{— leld g P (mmg— Shield

bar!

n%; Endat 2.2 ist nur bei der Option PRO verfligbar!

[@; Die rein Digitale-Regelung auf die schnellen Absolutwertgeber ist momentan bei den COP-Modulen noch nicht verfiig-
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1.5.

ISy

Lieferbare Varianten

Beschreibung

611654450 GIN-MAX4x4 SET - 4x Motorenendstufe,

PM, SM, DC-Motoren

SinCos Feedback oder
Inkremental Encoder Feedback
4 x Pt100

5 x Thermocouples

24 x Digitale Inputs

611654455 GIN-MAX4x4 SET/PRO - 4x Motorenendstufe,

PM, SM, DC-Motoren

SinCos Feedback oder
Inkremental Encoder Feedback
4 x Pt100

5 x Thermocouples

24 x Digitale Inputs

Die Stecker mit den Bezeichnungen X1, X11, X12, X13, X14, X15, X17, X19, X20, X30, X31, X34 und X35 sind
Bestandteile des Sets.
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8.

8.1.

8.2.

8.3.

8.4.

8.5.

8.6.

8.7.

Elektrische Installation
Hinweise

Die Montage muss gemass Dokumentation und mit geeigneten Werkzeugen erfolgen. Die Montage der
Gerate darf nur im spannungsfreien Zustand erfolgen. Bei Verdrahtungsarbeiten am Drive ist der Schalt-
schrank gegen Wiedereinschalten zu sichern. Die nationalen geltenden

Unfallverhltungsvorschriften sind einzuhalten. Die elektrische Installation ist gemass nationalen Vor-
schriften (Leiterfarben, -Querschnitte, Absicherungen, Schutzleiteranschluss, usw.) auszufiihren.

Modul Speisung

Fir die Kartenspeisung wird eine geregelte 24V Speisung mit genligend Reserve-Leistung empfohlen. Die
24V Speisung muss mit einem Netzfilter versehen werden.

Kabelfiihrung von Motorleitungen

Motorleitungen miissen getrennt von Signal- und Netzleitung verlegt werden. Motorleitungen nicht tiber
Klemmen fiihren. Falls notig metallische Steckverbinder verwenden. Motorenkabel sind zwingend mit
geschirmten Leitungen zu verlegen. Der Schirm der Motorleitungen muss im Stecker rundum kontaktie-
rend befestigt werden. Siehe auch Dokumentationen INDEL-Verdrahtungsrichtlinie und INDEL-Aufbau-
richtlinie.

Kabelfiihrung von SinCos- und Inkremental-Leitungen

Die Signale von Resolver und SinCos Feedback-Systeme sind dusserst stéranfallig. Deshalb miissen diese
Leitungen mit einem paarverdrillten und doppelt abgeschirmten Kabel verlegt werden. Inkrementalgeber
muissen mit geschirmten Kabeln verdrahtet werden. Der Schirm muss immer beidseitig aufgelegt werden.

Potentialausgleich

Alle Schirme miissen immer beidseitig aufgelegt werden. Um ungewollte Ableitstréme tiber die Schir-
mung zu vermeiden, muss gegebenenfalls ein Potenzialausgleichsleiter vorgesehen werden. Insbeson-
dere bei grosseren Distanzen oder bei verschiedener Einspeisung. Siehe auch Indel Verdrahtungs-Richtli-
nie.

Schutzleiteranschluss

Der Schutzleiter muss gemass EN 61800-5-1 ausgelegt werden.

Querschnitt S der Aussenleiter [mm? ] Mindestquerschnitt des dazugehdrigen Schutzer-
dungsleiters [mm?]
S<16 S
16<S<35 16
35<S S/2
Motoriiberlastschutz

Der Motor muss vom Anwender vor Uberlast geschiitzt werden. Ein zusatzlicher Uberlastschutz fiir Moto-
ren mittels Temperaturfiihler ist vorgesehen. Es liegt in der Verantwortung des Anwenders diesen Uber-
lastschutz anzuwenden.
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8.8.

8.8.1.

8.8.2,

Verdrahtungsvorschriften

Samtliche Kabel mit Signalleitungen und geschalteten Lasten miissen geschirmt ausgefiihrt werden.
Dazu gehoren:

analoge Signale

Zahlersignale

digitale Signale mit Pegel grosser als 24VDC
Motorenkabel, PWM-Ausgange

Strombelastung Phoenix-Stecker
Die maximale Strombelastung an den Phoenix Steckern pro Pin betragen:
Phoenix Contact - DFMC 1,5/12-ST-3,5-LR: 8A

Bei hoheren Strombelastungen miissen immer zwingend zwei Anschlusspins parallel verdrahtet werden.
EMV

Geschirmte Kabel miissen unmittelbar vor dem GIN-MAX4x4 mit einer rundumkontaktierenden Bride auf
Erde gelegt werden. Induktive Lasten wie Schiitze, Magnetventile, usw. sind mit einem Entstorglied (RC-
Glied, Diode, ZNR) zu beschalten.

Nur mit dem Einsatz des GIN-MAX4x4 Gehduses von Indel wird die Gewdhrleistung folgender Normen von
Indel garantiert.

EN 61000-6-2
EN 61000-6-4

Beim Einsatz eines eigenen Gehauses liegt die Verantwortung der Einhaltung samtlicher EMV-Normen
beim Anwender.
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9. Mechanische Installation

9.1 Hinweise
ng Folgende Hinweise miissen vom Anwender beachtet und eingehalten werden.

Die Montage muss mit geeignetem Werkzeug erfolgen

Die Montage der Gerate darf nurim spannungsfreien Zustand erfolgen

Es muss fiir gentigend Kaltluftzufuhr im Schaltschrank gesorgt werden

Die Luftzufuhr muss gefiltert werden damit keine Schmutzpartikel in die GIN-MAX4x4 Module gelan-
gen kdnnen

Bei Verwendung von Kihlaggregaten muss Folgendes beachtet werden

Es muss dafiir gesorgt werden, dass die ausstromende kalte Luft von Kiihlaggregaten nicht

direkt an die GIN-MAX4x4 Module geblasen wird

Das Kondenswasser von Kiihlaggregaten darf nicht in den Schaltschrank tropfen

Das Kondenswasser von Kiihlaggregaten darf nicht auf elektrische, bzw. elektronische Bauteile trop-
fen

9.2, Montagevorschriften
Indel Steuerungssysteme mussen fiir den Betrieb in einem Schaltschrank oder Klemmenkasten einge-
baut werden. Die Schutzart sollte mindestens IP54 nach IEC 60529 betragen. Das GIN-MAX4x4 muss auf
einer metallisch kontaktierenden Grundplatte montiert werden. Es ist darauf zu achten, dass die Kontakt-
stellen auf der Grundplatte blank sind.
Bei Verwendung eines anderen Gehduses entfallt die Gewahrleistung fiir die elektromagnetische Vertrag-

lichkeit und ESD-Schéaden (siehe auch Kapitel 5.3.2).

9.2.1. Kiihlung und Absténde

Im Betrieb ist auf ausreichend Kiihlung bzw. Liiftung des GIN-MAX4x4 zu achten. Es sind die in Kapitel 5
aufgelisteten Umgebungsbedingungen einzuhalten.
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