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描述 Indel 运动控制器

1 描述描述描述描述 

MAX 板为电机控制提供了极大的灵活性。 多种不同的版本可提供 2 ... 10 个马达输出级，PWM 输出，

编码器，旋转变压器，正余弦输入等用途。 

电机输出级周边的各种模拟量和数字量的输入输出信号是该单元的特色。这使得 MAX 板能控制整台机

器。

1.1 位置控制器位置控制器位置控制器位置控制器

PID 控制器控制器控制器控制器
用户可以访问 3 套不同的 PID 参数设定群组 （前馈，反馈，待机）， 

以便以最好的方式处理负载的变化。

滤波器滤波器滤波器滤波器
每轴可以配置多达 4个的双二阶滤波器。

运算能力运算能力运算能力运算能力
PowerPC 405-300MHz 能以 8...32kHz 循环执行下述假定的任务：

● PID 位置控制器, 速度调节, 有源电流调节

● 目标值：转矩调节

● 转动校准测试（增量型编码器）

● 超限检测: IMAX,  I2t  , 控制器及电机的温度

● 64 组自由选择参数的记录

● 客制化应用

● 滤波计算

位置检测位置检测位置检测位置检测
● 旋转变压器：单极或多极，旋转变压器每转动一圈的解析度为 16-bit。
● 正余弦编码器: 每转动一圈 4096 周期，解析度为 16-bit
● 增量型编码器: 多达 20,000 个增量 (包含 4 倍分辨率)
● SSI, Endat, Hiperface 接口
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Indel 运动控制器 描述 

操作安全性操作安全性操作安全性操作安全性
该运动控制板可连续监测一些变量：当马达和地发生短路时，短路监控器会关闭控制器。

快速过电流断电装置可保护马达和输出级，这种情况发生在驱动器被卡住或突然停下时。

马达及输出级会被监控以防过热。 

1.2 组组组组件件件件

订货号码订货号码订货号码订货号码 型号型号型号型号    描述描述描述描述

611041900 GIN-AX4 4/2轴驱动板，带 C96-PPC-Card4, 16 路输入, 16 输出

610838600 GIN-MAX10 多轴直流电机驱动模块，6x2.5A, 4x1.25A, 
16 路输出 24V 2A, 16 路输入 24V, 4 路模拟量输入

610636340-4x2.5A GIN-MAX4 多轴驱动板, 4 x 3 相 48V/2.5A, 16x24V/2A IO, 
14 x 模拟量输入 +-10V, 4 x 模拟量输出 +-10V

610636341-2x5A GIN-MAX4 多轴驱动板, 2 x 3 相 48V/5A, 16x24V/2A IO, 
14 x 模拟量输入 +-10V, 4 x 模拟量输出 +-10V

610636300-4x2.5A INFO-MAX4 多轴驱动板, 4 x 3 相 48V/2.5A, 16x24V/2A IO,
14 x 模拟量输入 +-10V, 4 x 模拟量输出 +-10V

610636301-2x5A INFO-MAX4 多轴驱动板, 2 x 3 相 48V/5A, 16x24V/2A IO, 
14 x 模拟量输入 +-10V, 4 x 模拟量输出+-10V

610535700 MAX2-DBIT MAX-2的配电板

610636400 MAX4-DBIT MAX-4的配电板

610636501 MAX-DBMT  MAX 板的配电板，带 2 路旋转变压器输入及 2 路 PWM 
48V/3A 防短路输出 

Rev 1.31; 2014／1／13 Page 5/54



安全注意事项 Indel 运动控制器

2 安全注意事项安全注意事项安全注意事项安全注意事项 

问题问题问题问题
以下安全注意事项不尽完善，如您有任何问题请给我们致电。（Tel. +41 44 956 20 00)

2.1 一般安全注意事项一般安全注意事项一般安全注意事项一般安全注意事项

文档资料文档资料文档资料文档资料
请在安装及调试之前，请完整阅读本文。不正确的操作, 将导致人员伤害或财产损失。确认符合技术细

节及连接条件中所提到的相关信息。

专业人士专业人士专业人士专业人士
仅限于胜任的专业人士才能进行诸如操作、安装、启动及维护等作业。 

必须遵守国家事故预防条例。

静电防护静电防护静电防护静电防护
模块内部包含电击敏感部件，不正确的处置方式可能导致损坏。在触碰模块之前应将你的身体充分放电

并避免以高绝缘性的物质（合成织物，塑料胶片，等等）触碰模块。模块应置于导体基座上。

请勿触摸驱动器的插头连接器触点以及与之相连的导线或插针。

Page 6/54 2014／1／13; Rev 1.31



Indel 运动控制器 安全注意事项 

2.2 安全要求安全要求安全要求安全要求

2.2.1 危险分析
设备制造商必须为该设备做一份危险分析并通过适当测量以确保意外动作不会导致人身或财产的损害。

这篇文档的其他章节也会提到一些可能的危险，所有标注危险，警告，预防的信息必须被注意到。

运行运行运行运行
如果基于应用的风险会因为开机运行而增加，必须采取额外的保护措施（例如：紧固可移动的外壳）覆

盖这些危险区域，直到人身财产的风险不再存在。

注意，没有机械制动或制动失效时，驱动器仍然可以开机运行。安全制动器并不会安全地受控于 Indel 
伺服驱动器（主动输出）。

制动电阻制动电阻制动电阻制动电阻
制动电阻不会安全地受控于 Indel 伺服驱动器。无效或不正确的连接将导致电机无法在期望的时间内停

止运转。如果不慎，将导致人身伤害或财产损失。 

危险移动的防护危险移动的防护危险移动的防护危险移动的防护
不正确的电机控制方式将导致有害的危险的移动。

以下行为将导致上述情况的发生，例如：

● 错误的安装

● 错误的参数设定

● 错误或不完整的配线

● 设备或电缆失效

● 软件导致地控制错误

一般来说，当运动控制板接通时，电机会被要求尽可能快地运转起来。保护人和机器只能通过重要的安

全措施来保证。

必须采取适当的措施，以免有人意外的进入机器的运动区域。 

拆卸，绕过或规避安全机制是被严格禁止的。

所有的急停开关必须分布在机器周边，并且能方便操作的地方。

悬挂类负载悬挂类负载悬挂类负载悬挂类负载
在悬挂类负载的应用案例中，必须采取额外措施以确保该轴能保持在某一个位置。Indel 伺服驱动器此

时不再对外输出，以便你能安全地控制安全制动器。 在电机减速过程中，则保持制动器不工作。
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安全注意事项 Indel 运动控制器

补充说明补充说明补充说明补充说明
急停功能并不一定导致电源被切断。驱动器仍然是可操作的。避免触碰那些无法保证安全的带电部件。

行程开关及动作控制器必须符合 EN1088的规定。

必须考虑发生停电事件时情况。

2.2.2 24V 直流电源
当运动控制板 24V 电源断电后，电机转速有可能失控。如果这种情况是允许的，必须采取额外的措施防

止电机轴转速失控。

2.2.3 48V 直流电源 （电机电源）
当运动控制板 48V 电源断电后，电机转速有可能失控。 如果中间级电路电压 UCC 跌落至设定下限 UCC 

MIN时，电机驱动器将进入错误模式并切断电机输出。

2.2.4 电磁兼容
关于电磁兼容方面的布线，请查阅 Indel 的配线指南，以及本文的中布线的指南。

如果某产品适用于该机械产品相关标准的下限，设备或系统集成商的必须采取额外的 EMC 的安全措施。

这些额外的 EMC 安全措施也许需要满足多台 Indel 伺服驱动器的需求。这种案例，通常只需安装一个中

央电源滤波器就已足够。

当在住宅区使用 Indel 运动控制器，或者将其连接到一个没有中间变压器供电的住宅区建筑内的低压网

络时，应采用额外措施以便滤除干扰信号。

2.2.5 调试
在运动控制器上电前，必须确认该设备已正确接地。即使该设备仅处于测试阶段，接地端子也必须始终

保持连接。 

调试过程必须记录在案，并保留安全功能的证明。

2.2.6 预期用途

Indel 运动控制板仅限于本文及本文所引用的其他文件所限定的框架范围内使用。

预期的用途被禁止，除非机器设备符合 EC Directive 2006/42/EC (机械类指令) 以及 Directive 
2004/108/EEC (EMC 指令)的规定, 或符合上述指令最新版本所述。否则，Indel 运动控制板不得上市销

售。

在有爆炸危险的场合使用时，应采取额外的措施，例如符合 EN 50014 及 EN 50018 规定的防火措施。
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Indel 运动控制器 安全注意事项 

2.2.7 插头连接器
不要在带电情况下插入或拔出插头连接器。

2.2.8 责任
运动控制器故障时无法保证其安全性，尤其是安全功能。当其发生故障时，操作人员有义务确保设备/系
统处于安全状态下。
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技术细节 Indel 运动控制器

3 技术细节 

3.1 运动控制器技术细节运动控制器技术细节运动控制器技术细节运动控制器技术细节

环境条件 运动控制器

开机间隔 s > 10

环境温度: 存贮 °C -20 … 80

环境温度: 运行 1) °C 0 … 45

散热器温度 max. °C 80

相对湿度, 无结露 °C 80%

保护等级 IP-20

污染等级 2 (EN 50178)

MAX-Boards 安装位置（足够的散热空间，有可能使用风扇） 任意

GIN-AX4 安装位置（足够的散热空间，有可能使用风扇） 垂直，立式

按 IEC 68-2-6 振动幅度

振动频率

mm
Hz

0.35
10 … 120

冲击 g 1

射频干扰, 工业领域 EN 61000-6-4

抗干扰, 带电源滤波器, 工业领域 EN 61000-6-2

1) 为了保持环境温度低于 40°C ，您可能需要安装额外的散热装置。

24V 逻辑电源逻辑电源逻辑电源逻辑电源

逻辑电源 INFO-MAX4
2x5A

INFO-MAX4
4x2.5A

GIN-MAX4
2x5A

GIN-MAX4
4x2.5A

GIN-MAX10 GIN-AX4

操作电压 VDC 24V -5% +15%

电气隔离 no

外接熔断器

快速型

A 8

最大零地电压 VDC 50

24V 时电力消耗 mA 250 250 300 300 300 300
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Indel 运动控制器 技术细节 

板载电源 板载电源 板载电源 板载电源 

电源 MAX-2,4,10 AX4

电压 V ± 15 / ± 15%

电流 (± 15V 供电) mA 50

电压 V ± 5 / ± 5%

电流 (± 5V 供电) mA 100

编码器电源电压 V 5 / ± 5% 5 / ± 5%

电流 (5V 供电) mA 600 600

逻辑电源电压 V 3.3 / ± 5%

电流 (3.3V 供电) mA 50

马达马达马达马达

马达 运动控制器

最小电感 mH 1

最小阻抗 Ohm 0.2

最大电缆长度

如果电缆长度 > 20m ，使用 0.5 … 1mH 扼流圈

m 20

GIN-AX4 并行操作时最小电缆长度

电机连接器并行绞线的最小长度

m 0.12

电机温度监测

双金属传感器必须在电机电缆内部

只有 AX4带电机温度监测

双金属
KTX-84 100 / 110
PTC
10k GT2

模拟温度传感器精度 °C ± 2

电机电缆 屏蔽线

电机类型:

- 同步伺服电机和无刷同步电机

- 直流电机，直线电机，步进电机（双线圈）

电机的设计必须适用于数字伺服驱动器
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技术细节 Indel 运动控制器

MAX 板输出级板输出级板输出级板输出级

标称值 MAX4
4x2.5A

MAX4
2x5A

MAX10 AX4
4x5A

AX4
2x10A

输出级数量

（MAX-10 仅用于直流电机）

4 2 10 4 2

电机电源电压 VDC 15 … 48 0 … 48

过电压保护 VDC 54

过温度保护 °C 80

每个电机最大输出功率 W 100 200 4 x 50
6 x 100

200 400

8kHz 采样率下的额定电流 Arms 2.5 5.0 1.25 / 2.5 5.0 10.0

8kHz 采样率下的最大电流 Arms 2.5 5.0 1.25 / 2.5 5.0 10.0

12kHz 采样率下的额定电流 Arms 2.5 5.0 1.25 / 2.5 5.0 10.0

12kHz 采样率下的最大电流 Arms 2.5 5.0 1.25 / 2.5 5.0 10.0

16kHz 采样率下的额定电流 Arms 5.0 5.0 10.0

16kHz 采样率下的最大电流 Arms 5.0 5.0 10.0

制动晶体最大电流 ADC 5 5 - 10 10

外置制动电阻最小阻值

(48V 供电)

Ohm 10 10 10 10

外部熔断器, 

熔断特性: 

慢速，温度型

A 10 10 10 20 20

功耗 W 25 25 25 35 25

重量 Kg

电机驱动器的 PWM增强采样: 采样率 x2, x3, x4。
无铁心电机在 PWM增强采样方式下能更好地运行。

反馈系统反馈系统反馈系统反馈系统

MAX-2/4
共 4 路编码器输入：2 路增量型编码器输入，另 2 路可配置为增量型编码器输入或 正余弦输入。

MAX-10
10 路增量型编码器输入

AX4 (正余弦输入)
4 路编码器输入：每路均可配置为增量型编码器输入或正余弦输入

为 Hiperface, Endat, SSI (电机 1, 3)增加 2 路数字通讯接口。
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Indel 运动控制器 技术细节 

绝对值反馈系统绝对值反馈系统绝对值反馈系统绝对值反馈系统

数字绝对值反馈系统 AX4

数字绝对值反馈系统数量 （马达 1, 3 ） 2

Endat 2.1 �

Endat 2.2 a.A.

同步串行接口，最大报文长度 Bit 32

Hiperface �

Biss a.A.

增量型编码器同样也能连接至绝对值反馈输入口.
见 3.3.5 AX4 编码器系统针脚排列部分

旋转变压器旋转变压器旋转变压器旋转变压器

旋转变压器输入 MAX板

带 DBMT 接口板

解析度 Bit 16

电桥参考电压 Vrms 2

正余弦输入电压 Vrms 1

多极旋转变压器 �

旋转变压器线缆 双绞线, 双重屏蔽

每块板通道数 2
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技术细节 Indel 运动控制器

增量型编码器增量型编码器增量型编码器增量型编码器

增量型编码器输入 MAX2,4 AX4 MAX-10

等级 RS422 6)

增量型编码器最大计数频率 直线型 1) MHz 2.5 2.5 2.5

增量型编码器最大计数频率 正余弦输入 2) kHz 250 -

增量型编码器最大计数频率 绝对值反馈系统输入 3) MHz - 2.5 -

编码器供电电压 V 5

所有编码器总电流 mA 200 800 200

编码器电缆 屏蔽线

每块板通道数 4 4) 4 5) 10

正余弦编码器 正余弦编码器 正余弦编码器 正余弦编码器 

正/ 余弦输入 GIN-MAX2,4
INFO-MAX2,4

AX4

电压等级: 正弦，余弦，参考 Vrms 1 1

差动输入阻抗 Ohm 120 120

最大周期/ 秒 1), 2) kHz 200 200

编码器供电电源 5V + 10% / 200mA 5V + 10% / 200mA

编码器供电电源 10V + 10% / 100mA 10V + 10% / 100mA

旋转变压器电缆 双绞线

双重屏蔽

双绞线

双重屏蔽

每块板通道数 3) 2 4
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1) 举例：按 2倍的安全裕量计算，相当于 0.1µm 解析度的增量型编码器 ( 4 象限解析度）以 10m/s 的速度运动。

2) 举例：按 2倍的安全裕量计算，相当于 1µm 解析度的增量型编码器 ( 4象限解析度）以 10m/s 的速度运动。

3) 在 AX板上，高速数字编码器也可以连接到绝对值反馈系统输出口上。详见 3.3.5 AX4编码器系统针脚排列部分。

在 AX4板上，此功能对硬件版本 B 的板子才有效。

4)  MAX2, MAX4板分别配备有 2路纯数字编码器输入口以及 2路数字/正余弦混合输入口。

5) AX4板配备有 4路数字/正余弦混合输入口。详见 3.3.5 AX4 编码器系统针脚排列部分。

6) 为了符合 RS422 标准，每路输入会配备 120 Ohm 的终端电阻。编码器必须能有此带载能力。

1) 模拟输入通道：模拟量输入最大采样率为 450kHz，带多路复用器时最大采样率为 250kHz。

2) 有关增量型编码器正/余弦输入详见“增量型编码器”表格。

3)MAX2, MAX4板分别配备有 2路纯数字编码器输入口以及 2路数字/正余弦混合输入口。详见 3.3.5 AX4 编码器系统针脚排列

部分



Indel 运动控制器 技术细节 

数字量输入和输出数字量输入和输出数字量输入和输出数字量输入和输出

数字量输入和输出 MAX-2,4 MAX-10 AX4

数字量输出数量 16

24V 电源输出电压（防短路） VOUT
18 … 32

24V 输出电源连续输出电流 A 1

输出切换延迟 ms 0.5

数字量输入数量 16

数字量输入电压 V 18 … 32

数字量输入电流 @ 24V mA 1

输入滤波器 us 250

逻辑 1 电平电压 VON
13.2

逻辑 0 电平电压 VOFF
5.4

输入阻抗 Ohm 26.7k

输入输出间电气隔离 �

输入触发数量 - 4 -

输入触发最大电压 V - 5 -

脉冲发生器脉冲发生器脉冲发生器脉冲发生器（（（（选件选件选件选件））））

TTL 输出 AX4

TTL 输出电压 (74ABT245) VOUT 
MAX

5V/3.3V

输出最大连续电流 mA 10

PWM 频率 kHz 20

�最小脉宽 t ns 20

TTL 输出数量 8

PWM 输出输出输出输出

PWM输出 MAX2,4 MAX-10 AX4

PWM输出电压，防短路，开漏极输出 VOUT 
MAX

0 … 36 0 … 36 0 … 48

PWM输出最大连续电流 A 2.5 2.5 5

PWM 频率 kHz 20 20 20

�最小脉宽 t ns 20 20 20

PWM输出数量， 包含制动 3 6 1
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技术细节 Indel 运动控制器

模拟量输入和输出模拟量输入和输出模拟量输入和输出模拟量输入和输出

模拟量输入和输出 MAX2,4 MAX-10 AX4

模拟量输入数量 14 4 -

电压范围 V ± 10
± 1
± 0.1

± 5

每通道转换时间 Khz 4 8 … 12

解析度 Bit 16 16

平均滤波 1 … 256 1 … 256

模拟量输出数量 4 - -

电压范围 V ± 10

每通道最大电流 mA 5

解析度 Bit 16

精度 1 ‰ 

开机时，模拟量输出端会有 -12V 电压，持续时间超过 300ms。

模拟量输入精度模拟量输入精度模拟量输入精度模拟量输入精度

模拟量输入精度

测量范围

单点测量相对精度 100 个值测量相对精度 绝对精度

± 10 V Bit 14 15 14

± 1 V Bit 13 14 13

± 0.1 V Bit 12 14 12

开机 15min 后才能获得测量值的最佳稳定性。

精度的规格是在工作温度下获得的。

通讯接口通讯接口通讯接口通讯接口

通讯接口 INFO-MAX2,4 GIN-MAX2,4 GIN-MAX10 GIN-AX4

串行接口 RS232 1 1 1 1

波特率 RS232 115'200 115'200 115'200 115'200

通讯协议: Modbus � � � �

INFO-link 接口 11MBit � � � �

以太网接口

2 x GinLink 或 

1 x 以太网, 1x GinLink

1GBit - 2 2 2

IMP 接口 � � � �

Number of participants - - - 1

5V 电源 （IMP 总线） mA - - - 800
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Indel 运动控制器 技术细节 

3.2 接口板技术细节接口板技术细节接口板技术细节接口板技术细节

3.2.1 MAX-DBIT

模拟量输入模拟量输入模拟量输入模拟量输入

模拟量输入 通道编号 针脚 MAX-DBIT

真空传感器 1) 0 On Board

模拟量输入 1 … 3 X19, X20

电位计输入 3 X38

电位计电压 V 10

PT-100 输入 4 … 7 X20, X21, X22

PT-100 电阻测量电流 mA 3.333

热电偶输入 8 … 12 X11 … X15

PT-100 平衡点 13 在板

PT-100 参考 14 … 15 在板
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1) 关于模拟量输入的规格详见  3.1 运动控制器技术细节部分



技术细节 Indel 运动控制器

3.2.2 MAX-DBMT

模拟量输入模拟量输入模拟量输入模拟量输入

模拟量输入 通道编号 针脚 MAX-DBMT

模拟量输入 1) 0 … 11 X16, 17, 18

PT-100 输入 12 … 13 X13

PT-100 参考 14 … 15

PT-100 电阻测量电流 mA 3.333

模拟量输出模拟量输出模拟量输出模拟量输出

模拟量输出 通道编号 针脚

模拟量输出 1) 0 … 1 X14

选转变压器参考 2) 2 … 3 X13

PWM 输出输出输出输出    

PWM输出 MAX-DBMT

PWM输出路数, 开集型输出
Pins X27, X28: PDOUT-0, PDOUT-1

2

最大 PWM频率 kHz 4

最大电压 VDC 50

最大电流 A 5A

源漏极导通电阻 RDS ON
mOhm 0.1
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1) 关于模拟量输入的规格详见 3.1 运动控制器技术细节部分

2) 关于旋转变压器的规格详见 3.1 运动控制器技术细节旋转变压器 部分



Indel 运动控制器 技术细节 

3.3 尺寸尺寸尺寸尺寸, 接口定义接口定义接口定义接口定义

3.3.1  AX4 尺寸

至少必须与运动控制器保持 50mm 的空间距离。
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图 2: AX4 前方 图 1: AX4 侧方

图 3: 钻孔位置, AX4



技术细节 Indel 运动控制器

3.3.2 AX4 主板针脚排列主板针脚排列主板针脚排列主板针脚排列

绝对值反馈系统可连接至针脚 X3B, X4B； SinCos 1, 3。
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图 6: 电机针脚排列

图 5: 编码器针脚排列

图 4: 前方针脚排列

X30

( 选件选件选件选件 )



Indel 运动控制器 技术细节 

3.3.3 AX4 数字输入输出口针脚排列数字输入输出口针脚排列数字输入输出口针脚排列数字输入输出口针脚排列
X13 1 O 0V 24V 输出的地

数字量输出 2 O OUT 0 输出 0

3 O OUT 1 输出 1
4 O OUT 2 输出 2
5 O OUT 3 输出 3

6 O OUT 4 输出 4
7 O OUT 5 输出 5
8 O OUT 6 输出 6

9 O OUT 7 输出 7
10 O 0V 24V 输出的地

X14 11 O 0V 24V 输出的地

数字量输出 12 O OUT 8 输出 8

13 O OUT 9 输出 9
14 O OUT 10 输出 10
15 O OUT 11 输出 11

16 O OUT 12 输出 12
17 O OUT 13 输出 13
18 O OUT 14 输出 14

19 O OUT 15 输出 15
20 O 0V 24V 输出的地

X17 1 O 0V 24V 地

数字量输入 2 I IN 0 输入 0

3 I IN 1 输入 1
4 I IN 2 输入 2
5 I IN 3 输入 3

6 I IN 4 输入 4
7 I IN 5 输入 5
8 I IN 6 输入 6

9 I IN 7 输入 7
10 O 24V 24V 传感器电源

X18 11 O 0V 24V 地

数字量输入 12 I IN 8 输入 8

13 I IN 9 输入 9
14 I IN 10 输入 10
15 I IN 11 输入 11

16 I IN 12 输入 12
17 I IN 13 输入 13
18 I IN 14 输入 14

19 I IN 15 所有轴的外部使能

20 O 24V 24V 传感器电源
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技术细节 Indel 运动控制器

3.3.4 AX4 电源及通讯界面针脚排列电源及通讯界面针脚排列电源及通讯界面针脚排列电源及通讯界面针脚排列

X1 1 I - Brake 制动电阻

电源 2 I + Brake 制动电阻(V_Mot)

输出 3 I V_Mot 电机电源 

4 I 0V 24V 地

5 I 0V 24V 地
6 I 24V Out 数字输出电源

X10 1 I SOut 串行数据输出, 来自 IMP 模块

IMP 接口 2 O SIn 串行数据输入, 送至 IMP 模块

3 O SEL 选通

4 O Clk 时钟

5 O +5V 逻辑电源

6 O Gnd 地

X29 1 I 24V 逻辑及输入电源

电源 2 I 0V 24V 地

逻辑 3 I Earth 大地

X30 1 O Out 0 TTL 输出 0

脉冲发生器 2 O Out 1 TTL 输出 1

（选件） 3 O Out 2 TTL 输出 2
4 O Out 3 TTL 输出 3
5 O 0V 0V
6 O Out 4 TTL 输出 4

7 O Out 5 TTL 输出 5
8 O Out 6 TTL 输出 6
9 O Out 7 TTL 输出 7

10 O 0V 0V

GinLink / 以太网以太网以太网以太网

AX4 板作为板作为板作为板作为 GinLink 从机从机从机从机

X9 GinLink 输入

X8 GinLink 输出

AX4 板作为 板作为 板作为 板作为 stand-alone 控制器控制器控制器控制器

X9 GinLink 输入

X8 以太网

当使用 stand-alone 时, 旋转开关 S1 必须设置为 0x4。
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3.3.5 AX4 编码器系统针脚排列编码器系统针脚排列编码器系统针脚排列编码器系统针脚排列

针脚 针脚 针脚 针脚 编码器类型编码器类型编码器类型编码器类型 1 编码器类型编码器类型编码器类型编码器类型 2 编码器类型编码器类型编码器类型编码器类型 3

X3A SinCos 0 Enc 0
X3B SinCos 1 Enc 1 绝对值反馈系统 1
X4A SinCos 2 Enc 2
X4B SinCos 3 Enc 3 绝对值反馈系统 3

X3A, X4A

正余弦接口

增量型编码器接口

Pin 4 = +12V DC
Pin 12 = +5V DC

D-sub, 15 针
母座

X3B, X4B

正余弦接口

增量型编码器接口

Pin 4 = +12V DC
Pin 12 = +5V DC 

D-sub, 15 针

母座

增量型编码器接至绝对值反馈输入端 增量型编码器接至绝对值反馈输入端 增量型编码器接至绝对值反馈输入端 增量型编码器接至绝对值反馈输入端 (针脚 针脚 针脚 针脚 X3B, X4B)

增量型编码器也可接至绝对

值反馈输入端

+IncA = Clk+

-IncA = Clk-

+IncB = Data+

-IncB = Data-

+Ref = Ref+

-Ref = Ref-

这种连接类型使得接入更高信号频率的增量型编码器变为可能; 详见 3.1 运动控制器技术细节部分，增

量型编码器小节

在 AX 板上，这个功能仅针对硬件版本 B 有效。
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 编码器和电机电缆的干扰编码器和电机电缆的干扰编码器和电机电缆的干扰编码器和电机电缆的干扰-当把他们放在同一个配电柜内或类似情况时当把他们放在同一个配电柜内或类似情况时当把他们放在同一个配电柜内或类似情况时当把他们放在同一个配电柜内或类似情况时，，，，设计时应采用金属连接器设计时应采用金属连接器设计时应采用金属连接器设计时应采用金属连接器，，，，而线夹连接器而线夹连接器而线夹连接器而线夹连接器



Indel 运动控制器 技术细节 

单端增量型编码器 单端增量型编码器 单端增量型编码器 单端增量型编码器 

如果采用单端增量型编码器，应对电平进行额外调整。必须做一个连接头将编码器接口同X3A 和 X4A 
插口相连，并连接至位于 X3B 和 X4B 的绝对值反馈接口. 图 7 和 图 8 给出了一个绝对值反馈接口的

连接范例.然而然而然而然而，，，，我们通常建议您按现行行业标准使用带有我们通常建议您按现行行业标准使用带有我们通常建议您按现行行业标准使用带有我们通常建议您按现行行业标准使用带有 RS422 接口接口接口接口的的的的增量编码器增量编码器增量编码器增量编码器。。。。
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图 7: 24V 单端增量型编码器接线范例

图 8: 5V 单端增量型编码器接线范例



技术细节 Indel 运动控制器

3.3.6 AX4 电机端针脚排列电机端针脚排列电机端针脚排列电机端针脚排列

3 相电机相电机相电机相电机 步进电机步进电机步进电机步进电机

X25, X26, X27, X28 5 O Earth 屏蔽层 屏蔽层

4 O X - 步进电机 L2-
3 O W W 相 步进电机 L1-
2 O V V 相 步进电机 L2+
1 O U U 相 步进电机 L1+

为了在 AX4 板上操作 2 个电机，电机 0，1 口和电机 2，3 口必须切换为并联状态（直视电机针脚）：

3 相电机并联操作相电机并联操作相电机并联操作相电机并联操作

Motor 0 5 O Earth

X25 4 O X
3 O W 电机电机电机电机 X

2 O V Earth 5 屏蔽层

1 O U - 4 -

W 3 W 相

Motor 1 5 O Earth V 2 V 相

X26 4 O X U 1 U 相

3 O W
2 O V
1 O U

Motor 2 5 O Earth
X27 4 O X

3 O W 电机电机电机电机 Y

2 O V Earth 5 屏蔽层

1 O U - 4 -

W 3 W 相

Motor 3 5 O Earth V 2 V 相

X28 4 O X U 1 U 相

3 O W
2 O V
1 O U
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在电机并联操作时在电机并联操作时在电机并联操作时在电机并联操作时，，，，Y 电缆 电缆 电缆 电缆 （（（（从电机针脚到电缆的并接点从电机针脚到电缆的并接点从电机针脚到电缆的并接点从电机针脚到电缆的并接点））））长度至少必须有长度至少必须有长度至少必须有长度至少必须有 25 cm。。。。否则否则否则否则，，，，输出级输出级输出级输出级

会损坏会损坏会损坏会损坏。。。。



Indel 运动控制器 技术细节 

步进电机并联操作步进电机并联操作步进电机并联操作步进电机并联操作

Motor 0 5 O Earth

X25 4 O X
3 O W 步进电机步进电机步进电机步进电机 X

2 O V Earth 5 屏蔽层

1 O U L2- 4 步进电机 L2-

L2+ 3 步进电机 L2+

Motor 1 5 O Earth L1- 2 步进电机 L1-

X26 4 O X L1+ 1 步进电机 L1+

3 O W

2 O V
1 O U

Motor 2 5 O Earth
X27 4 O X

3 O W 步进电机步进电机步进电机步进电机 Y

2 O V Earth 5 屏蔽层

1 O U L2- 4 步进电机 L2-

L2+ 3 步进电机 L2+

Motor 3 5 O Earth L1- 2 步进电机 L1-

X28 4 O X L1+ 1 步进电机 L1+

3 O W
2 O V
1 O U
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技术细节 Indel 运动控制器

3.3.7 MAX 板尺寸板尺寸板尺寸板尺寸

3.3.7.1 MAX 板板板板

总高度包含针脚，不包含电缆：50mm

针脚在 INFO-MAX2/4/10 上

针脚 X1, X3
针脚采用压配技术

Harting:0973 196 6904 公头
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图 9: MAX 外壳



Indel 运动控制器 技术细节 

3.3.7.2 接口板接口板接口板接口板 MAX2-DBIT

MAX2-DBIT 尺寸尺寸尺寸尺寸

真空传感器真空传感器真空传感器真空传感器
● Honeywell SDX15A2
● 测量范围： 0 ... 15 psi
● 满度值： 90mV

PT-100 输入输入输入输入
4路 PT-100 输入： X20, X21, X22
PT100 电阻测量电流为 3.3333mA.

电机使能输入电机使能输入电机使能输入电机使能输入
X37 口的 input 15 （DI15, 第 30 针脚）作为备用端，可用于马达的使能信号。所有输出级可被 input 15
信号释放。
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图 10: MAX2-DBIT 测量尺寸



技术细节 Indel 运动控制器

热电偶输入热电偶输入热电偶输入热电偶输入
热电偶元件能直接连接至 X11 ... X15针脚。 在接口板上有一个 PT-100 的平衡元件。

● 相对精度 256 平均值 15 bit
● 绝对精度 45uV
● T,U 型 铜-康铜

● J,L 型 铁-康铜

● E,K 型 铬-铝
● B,E,R 型 铂-铑

接线图例接线图例接线图例接线图例
针脚定义参加文件：
Anschluss-Schema-MAX-DBIT.pdf

带接口板时的功耗带接口板时的功耗带接口板时的功耗带接口板时的功耗
INFO-MAX2 带 MAX2-DBIT 280 mA
模拟量和数字量输出均空载，不接编码器

接口板接口板接口板接口板 board MAX2-DBIT 上的针脚上的针脚上的针脚上的针脚
X2, X3 端口 Harting: 0903 296 6850 母头

接口板上的针脚采用压配技术

配套 INFO-MAX2 Harting: 0973 196 6904 公头

X4 口, RS232 串行口 Compona 319 566 RJ12, 6p.
针脚位于接口板上

配套串行通讯线 Compona 327 266 RJ 12, 6p.

X5 ... X8 端口 Molex microFit 90130-1210 Header, 10 p.
编码器 1 ... 4，插座位于接口板上 Arrow 245270

配套的护套线  Molex microFit 90142-0010 10 p. female
压接插针  Molex microFit 90119-2110 gold, AWG 22-24
压接插针  Molex microFit 90119-2120 gold, AWG 26-28

压接工具 Digikey 0638118700

CGRID Molex 免工具系列 Digikey 69008-0003 

X9 ... X10 端口 Tyco 609-1027

编码器 1 ... 2，插座位于接口板上 Arrow 341380

所有引脚信息接受修订。

接线图例接线图例接线图例接线图例
引脚定义参见文件： Anschluss-Schema-MAX-DBIT.pdf
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Indel 运动控制器 技术细节 

3.3.7.3 接口板 接口板 接口板 接口板 MAX4-DBIT

MAX4-DBIT 尺寸尺寸尺寸尺寸

所有针脚和 MAX2-DBIT 相同

在接口板 在接口板 在接口板 在接口板 MAX4-DBIT 上的 上的 上的 上的 X25, X26, X40, X41 针脚针脚针脚针脚
马达口 Molex 43045 series 250V/5A

Arrow 43045-0612
配套电缆

针脚护套 Digikey 43025-0600 

压接插针  Molex microFit 43030-0007 tin-plated

抽取工具 Micro-Fit插头, Pico-Blade 插针 Digikey 11-03-0043 

压接工具 Digikey 63819-0000 

所有引脚信息接受修订。
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图 11: MAX4-DBIT 测量尺寸



技术细节 Indel 运动控制器

3.3.7.4 接口板 接口板 接口板 接口板 MAX-DBMT

MAX-DBMT 尺寸尺寸尺寸尺寸

数字数字数字数字 I/0 口口口口
全部 I/O 口状态可显示

PT-100 输入口输入口输入口输入口
2 个 PT-100 输入口位于 X13 端子

PT100 电阻测量电流为 3.3333mA.

电机使能输入电机使能输入电机使能输入电机使能输入
X37 口的 input 15 （DI15, 第 30 针脚）作为备用端，可用于马达的使能信号。所有输出级可被 input 15
信号释放。

24V 编码器编码器编码器编码器
24V 编码器可连接至 X9, X10 端口。24V 编码器中， 只有 TTL 编码器– 非 RS422 编码器 – 才能被

连接至端口 X5, X6！

正余弦编码器及 RS422 编码器可连接至 SinCos 输入口。
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图 12: MAX-DBMT 测量尺寸



Indel 运动控制器 技术细节 

热电偶输入热电偶输入热电偶输入热电偶输入
热电偶元件能直接连接至 X17 ... X18 针脚。

● 相对精度 256 平均值 15 bit
● 绝对精度 45uV
● T,U 型 铜-康铜

● J,L 型 铁-康铜

● E,K 型 铬-铝
● B,E,R 型 铂-铑

旋转变压器旋转变压器旋转变压器旋转变压器
旋转变压器可连接至X11, X12 口。

模拟量输出模拟量输出模拟量输出模拟量输出
模拟输出口 0 和 1 可自由使用，模拟输出口 2 和 3 是为旋转变压器参考端备用的，不能被使用。

脉宽调试输出脉宽调试输出脉宽调试输出脉宽调试输出
诸如加热元件类的负载可连接至X27, X27 口.
● PWM 电压 48V
● PWM 电流 可承受 3 ... 6A
● PWM 电流 最大 10A, 防短路

接口板功耗接口板功耗接口板功耗接口板功耗
INFO-MAX2 带 MAX-DBMT 450 mA
模拟量和数字量输出口均空载， 16 LEDs 点亮, 不接编码器

接口板接口板接口板接口板MAX-DBMT 上的针脚上的针脚上的针脚上的针脚
X2, X3 插针 Harting 0903 296 6850 female
接口板上的针脚采用压配技术

INFO-MAX2上配套的插口 Harting 0973 196 6904 male

X4插针，RS232 串行接口 Compona 319 566 RJ12, 6p.
接口板上的插针

配套的串口线 Compona 327 266 RJ 12, 6p.

X5 ... X6插针, 编码器 0 ... 1 口 Tyco 609-1027
接口板上的插座 Arrow 341380

X7 ... X8插针, 正余弦口 2, 3 口 Molex microFit 90130-1210 Header, 10-pole
接口板上的插座 Spoerle 245270

X9 ... X10插针，24V 增量型反馈编码器 0, 1口

接口板上的插座，6 针 Phoenix 19 63 573 MCV 0.5/6-G-2.5 THT

配套编码器线 Phoenix 18 81 367 FK-MCP 1.5/6-ST-2.5

X11 ... X12插针，旋转变压器 2, 3 口 Harting 0966 151 6512
接口板上的插座 D-SUB standing female 9-pole

配套件见 MAX-DBIT

接线图例接线图例接线图例接线图例
针脚排列详见文件： Anschluss-Schema-MAX-DBMT.pdf

所有信息接受修订。
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技术细节 Indel 运动控制器

3.3.7.5 GinLink, 以太网 接口以太网 接口以太网 接口以太网 接口

MAX4 板作为 板作为 板作为 板作为 GinLink 从机从机从机从机

X40 GinLink 输入

X41 GinLink 输出

MAX4 board 作为 作为 作为 作为 stand-alone 控制器控制器控制器控制器

X40 GinLink 输入

X41 以太网

作为 stand-alone 操作时， 旋转开关 S1 必须被设置于 0x4.
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图 13: GinLink, 以太网口



Indel 运动控制器 技术细节 

3.3.8 MAX-2,4 针脚排列针脚排列针脚排列针脚排列

X3 端口 端口 端口 端口 - MAX2/MAX4
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图 14: MAX2/4 针脚排列，X3

图 15: MAX2/4 针脚描述, X3

+5V-5V



技术细节 Indel 运动控制器

3.3.9 MAX-2 针脚排列针脚排列针脚排列针脚排列

 X1 口 口 口 口 - MAX2
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图 16: MAX 2 针脚排列， X3

图 17: MAX2 针脚描述, X



Indel 运动控制器 技术细节 

3.3.10 MAX-4 针脚排列针脚排列针脚排列针脚排列

X1 口 口 口 口 - MAX4
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图 18: MAX4 针脚排列， X3

图 19: MAX4 针脚描述, X



技术细节 Indel 运动控制器

3.3.11 MAX 板电源口板电源口板电源口板电源口

电源 针脚 供电对象

+24V_IN X1: A1, B1, C1 数字量输入

模拟量输入

逻辑电源

编码器：增量型，正余弦

+24V DOut 1 X1: A20, B20 数字量输出 0 ... 7

+24V DOut 2 X1: C19, C20 数字量输出 8 ... 15

0V X1: A2, B2, C2 地
X1: A3, B3, C3
X1: A4, B4, C4
X1: A5, B5, C5

+V Mot X1: A26, B26, C26 电机电源 24 ... 48V
X1: A29, B29, C29
X1: A32, B32, C32

0V X1: B11, B12, B13, 地
X1: B14, B15, B16

Earth X1: C15 大地

重要重要重要重要
电机 "0V " 和逻辑 "0V" 电气上是相连的！
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Indel 运动控制器 串行接口 

4 串行接口串行接口串行接口串行接口 

RS232 接口板接口板接口板接口板

Norm AX4-板板板板 接线接线接线接线 PC （（（（9 脚脚脚脚））））

Pin 1 - nc Pin 1

Pin 2 Pin 1 Tx 输出 Rx Pin 2

Pin 3 Pin 2 Rx 输入 Tx Pin 3

Pin 4 Pin 3 DTR 输出 DTR Pin 4

Pin 5 Pin 4 DSR 输入 DSR Pin 6

Pin 6 Pin 5 Gnd Gnd Pin 5
Pin 7 Pin 6 nc nc Pin 7

Pin 8 - nc Pin 8
nc Pin 9

屏蔽层 护套
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图 21: RJ-12(6P6C)



接线范例 Indel 运动控制器

5 接线范例接线范例接线范例接线范例

5.1 马达与马达与马达与马达与 MAX2 板连接板连接板连接板连接
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图 22: AC伺服电机接线范例 1

V
W

U

Distribution Board

U

INFO-MAX2 Board

MOT_2A

X25

PHOENIX MCV 1937635, 5 POL.

1
2
3
4
5

1
2
3
4
5

X1 a25, b25, c25 FRAME

Cable

SHIELD

MOT_1A

WMOT_1B
V

AC-Servo Motor 1

SHIELD

X1 a24, b24, c24
X1 a27, b27, c27

FRAME

AC-Motor
3-phase

图 24: AC伺服电机接线范例 2
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图 23: DC电机接线范例 1
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图 25: DC电机接线范例 2
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Indel 运动控制器 接线范例

2相步进电机工作在 Ucc/2 下：由于每个电机口有 3 个有效输出端，如果是一个 2 相步进电机，两个绕

组的一端必须接在一起以便共享输出端。

这个连接公共端被电机控制器抬至 24V。绕组的另外两个端子分别单独接到一个输出端，这使一个 48V
的电机最多可在 24V 下操作。
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图 26:  PWM 输出接线范例 1
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图 27: PWM 输出接线范例 2
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图 28: 制动电阻接线范例
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图 29: 步进电机接线范例 1
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接线范例 Indel 运动控制器

5.2 数字输入和输出的接线数字输入和输出的接线数字输入和输出的接线数字输入和输出的接线

数字量输入输出的接线方式在所有 MAX 板和AX4 板上是一致的：
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图 30: 数字量输入接线
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图 31: 数字量输出接线
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Indel 运动控制器 安装

6 安装安装安装安装

组装组装组装组装
组装工作必须使用合适的工具按照本文的规定进行。该设备务必在断电时方可进经行组装。在对驱动器

进行配线时，必须确保控制柜无法重启。必须遵守国家事故预防条例。电气安装应遵循国际条例（线材

颜色，截面积，熔断器，保护地连接，等等）

卡式电源卡式电源卡式电源卡式电源

推荐使用一个足够供电能力的 24V 卡式稳压电源供电， 该 24V 电源必须配备一个电源滤波器。

屏蔽电缆屏蔽电缆屏蔽电缆屏蔽电缆
旋转变压器及SinCos 接口信号极易受端口影响，这意味着这些线应采用双重屏蔽的双绞线。 

增量型编码器和串行接口线，以及电机线，必须采用屏蔽线！

电机电缆必须放在一个未涂覆金属的基板上，该基板在运动控制器前方有全面接触的支架。

详见 “Indel-Verdrahtungsrichtlinie.pdf”

等电位等电位等电位等电位
适用于所有屏蔽层的两侧。 您可能需要做一个电位补偿，以避免不必要的漏电流流过屏蔽层，尤其在

远距离或不同电源的情况下。.

屏蔽导轨屏蔽导轨屏蔽导轨屏蔽导轨
控制柜必须包含一条屏蔽导轨，所有的屏蔽电缆可附于导轨上。全面接触屏蔽层的金属针脚也要适合线

材的插入。

电机板必须安装在具有良好导电性能的装配板上，所有屏蔽线缆的两侧都需屏蔽。

插头连接器插头连接器插头连接器插头连接器
用于断开旋转变压器及马达的电缆 – 当需要将它们放入配电柜或类似工作 – 应设计为金属连接器，

而非线夹连接器。这能确保电缆屏蔽层在不必要的时候不会断开。

输入和输出输入和输出输入和输出输入和输出
额外的数字输入输出信号只能在控制柜内部接线。如果线材长度超过 1m，这些输入输出信号必须加配

屏蔽层

电机温度电机温度电机温度电机温度    
电机温度能够利用电机内部的双金属开关 (T-switch) 或 NTC (MTemp)进行测量。双金属开关只能和马

达线缆接在一起。NTC 可以和旋转变压器线布在一起（注意绝缘等级！） 
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布线布线布线布线
电机线缆必须和信号线及网路线分开布线。电机电缆不得采用线夹。 如果必要的话，请使用金属插头

连接器。屏蔽层必须和针脚全面接触。

详见 布线指南 及 INDEL 安装指南.

保护地连接 保护地连接 保护地连接 保护地连接 (PE)

保护地设计必须符合 EN 61800-5-1：

外部导体的截面积
 [mm 2]

相应的保护接地导体最小截面 Sp [mm 2]

S ≤ 16 S

16 < S ≤ 16 16

35 < S S/2

Table 6.1

保护地非线缆部分的导体应至少有 4mm2的截面积。

电源滤波器电源滤波器电源滤波器电源滤波器
供电电源应配备一个滤波器。 最佳的滤波器和安放位置可能需要通过对辐射干扰的测量来确定，这取

决于电机线缆的长度及其他一些因数。没有正确配置滤波器，该产品也许会带来非常频繁的干扰。

6.1 散热和通风散热和通风散热和通风散热和通风

必须采用足够的散热措施和步骤以便确保在控制柜内的温度不超过规格限定的最大值。因此风扇或空调

单元应置于控制柜内部的合适位置。

若使用空调单元，必须确认不会因温度过低导致结露。
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6.1.1 UL 指令的注释指令的注释指令的注释指令的注释

电机过载保护电机过载保护电机过载保护电机过载保护
外接电机过载保护由用户自行提供。

为电机提供额外的过载保护需要借助于绕组内的温度探头。由用户自行提供这种过载保护。 

仅限使用耐温 75°C 经过 UL 认证的铜芯线。 

UL 熔断器及导线截面积熔断器及导线截面积熔断器及导线截面积熔断器及导线截面积
控制器需要一个位于供电线路上的熔断器。 仅限使用经UL 认证的熔断器及座子。触发特性 “K”.

安全 导线

熔丝 截面积
A mm2 AWG

                                                                                                                

5 1 17
10 1 17
25 6 9
25 6 9

经 UL认证的安全熔丝制造商:

● FS Ferraz Shawmut
● Limitron KTK from Bussmann

6.1.2 制动电阻
MAX2 板上没有制动电阻。外接的制动电阻必须足够安全以防超载过热。

 48V 电源电源电源电源：：：：
Ballast 0% Ucc = 50V
Ballast 100% Ucc = 52V

24V 电源电源电源电源:：：：：
Ballast 0% Ucc = 25V
Ballast 100% Ucc = 27V

制动电阻阻值详见技术细节。
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7 操作操作操作操作 

7.1 制动电阻制动电阻制动电阻制动电阻

我们强烈推荐在所有运动控制器上都使用制动电阻。

例如： 至少采用 150 Ohm 2W 的电阻用以消耗制动能量。

选用制动电阻的规格必须符合实际应用。

7.2 带以太网接口的运动控制板带以太网接口的运动控制板带以太网接口的运动控制板带以太网接口的运动控制板

以下几条必须了解，以便能通过以太网接口和 MAX-2,4,10 运动控制器或 AX4 板通讯。

● 以太网通讯必须工作在 1GHz。此外，也可利用一个 1GBit 使能开关，以便适用于个人电脑或笔

记本电脑的 100M 通讯口。

● 在运动控制器上的地址选择开关必须设置为 0x4。
● GinLink 的 Gin-Out 针脚用做以太网的连接。
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8 现场总线系统现场总线系统现场总线系统现场总线系统

8.1 GinLink 
● GHz 现场总线,最大 32kHz 周期时间

● 以太网, 每段长度可达 100m
● GinLink 数据包可嵌入以太网的数据包中 

● 标准以太网数据帧：PowerLink, EtherCat cameras 
● 确定性传输 

● 抖动 <70ns 

数量 采样率 数据

轴 90 16kHz 4 x 32 Bit

数字量输入 12000 8kHz 1 Bit

数字量输出 12000 8kHz 1 Bit

模拟量输入 720 8kHz 16 Bit

模拟量输出 720 8kHz 16 Bit

通讯

从机到主机 1 8kHz 11.5 MByte/s

从机到从机 1 8kHz 11.5 MByte/s

标准以太网帧 2 8kHz 23.0 MByte/s

Rev 1.31; 2014／1／13 Page 47/54

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000

Transmission Rate MHz

Can-Bus

Profibus

Sercos

INFO-Link

100MBit Ethernet

GinLink

Fi
el

db
us

125us

Slot 0

15.63us

Slot 1 Slot 7

8kHz

INCO-Frame

Master-Slave 
Kommuni-

kation

8kHz

 Slave- Slave
Kommuni-

kation

8kHz

Freies Frame

=

100MBit 
Ethernet

16kHz

High-Speed
Frame

z.B.
90 Achsen

8kHz

12'000 Input

12'000 Output

16kHz

High-Speed
Frame

z.B.
90 Achsen

F
ul

l E
th

er
ne

t F
ra

m
e 

15
36

 B
yt

es

31.25us 46.88us 62.5us 78.13us 93.75us 109.4us

8kHz

0us

Slot 2

Ethernet-Header

IP-Header

UDP-Header

Gin-Header

Gin-Frame 1

Gin-Frame 2

Gin-Frame 3

Gin-Frame 4

Gin-Frame n

CRC

8kHz

720 analoge
Inputs

720 analoge 
Outputs



现场总线系统 Indel 运动控制器

8.2 INFO-Link

编址 编址 编址 编址 （（（（蓝色蓝色蓝色蓝色））））

S1 Low 0x00 0x01 0x02 0x03 0x04

轴 0 00 10 20 30 40
编码器 1 01 11 21 31 41
轴 2 02 12 22 32 42
编码器 3 03 13 23 33 43
PWM 0
PWM 1
数字量输出 0...15 16..31
数字量输入 0 ... 15 16..31
模拟量输入 0 ... 13 14..25
模拟量输出 0 ... 3 4 ... 7

 接收模块上的接收模块上的接收模块上的接收模块上的 LED

Power = +5V 电源

Rec = INFO-link 接收器信号正常 

发送电源跳线 发送电源跳线 发送电源跳线 发送电源跳线 （（（（绿绿绿绿））））
这些跳线影响传输 LED的亮度，并由此影响到下一块卡的光缆的段长。

段长 跳线位置

0 ... 10m 无跳线
8 ... 30m 10 ... 30 m
20 ... 50m 30 ... 50 m
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8.3 错误讯息 错误讯息 错误讯息 错误讯息 

停机, 不活动 0x0000'0001
Ucc 低于 Ucc min 0x0000'0002
Ucc 高于 Ucc max 0x0000'0004 
I2t 超过 > 120% 0x0000'0008

输出级温度超限 0x0000'0010
电机温度超限 0x0000'0020
电机短路 / IGBT 保护 0x0000'0040
旋转变压器 SinCos 信号错误 0x0000'0080

旋转速度超限 0x0000'0100
安全继电器未开启 0x0000'0200
自动通讯错误 0x0000'0400
动力端停止  0x0000'0800

相位错误 0x0000'1000

PWM 看门狗： 超限中断 0x0000'2000
外部使能信号丢失 0x0000'4000
（电机）配置参数丢失 0x0000'8000

现场总线看门狗 0x0001'0000

8.4 告警信息告警信息告警信息告警信息
Ucc 低于 Ucc ok 0x0000'0001
Ucc 被建立并 OK 0x0000'0002
警告到达 Iq_max 0x0000'0004 

警告输出相过热 0x0000'0010
警告 I2t 超限 0x0000'0020
电机温度超限 0x0000'0040
100%调制超限 0x0000'0080

警告空载时间超限 0x0000'0100
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9 销售和服务销售和服务销售和服务销售和服务

9.1 制造商制造商制造商制造商    

Indel AG
Tüfiwis 26
CH-8332 Russikon
Switzerland

info@indel.ch
www.indel.ch

电话： +41 / 44 956 20 00
传真： +41 / 44 956 20 09

9.2 维护维护维护维护，，，，清洁清洁清洁清洁，，，，维修维修维修维修

该该该该 Indel 伺服驱动器上免维护的，一旦外壳被打开，任何质保将会失效。伺服驱动器上免维护的，一旦外壳被打开，任何质保将会失效。伺服驱动器上免维护的，一旦外壳被打开，任何质保将会失效。伺服驱动器上免维护的，一旦外壳被打开，任何质保将会失效。

不要浸水或喷淋外壳。如果该单元内部有污染：由制造商清洁 

只有经授权过的专业人士方可进行维修工作。未经授权一旦介入，任何 Indel 部件的质保将失效。

9.3 运输和存贮运输和存贮运输和存贮运输和存贮

存贮过程中，请确认环境条件的影响：避免诸如机械负荷的不允许的压力，温度，湿度，侵蚀性气体。

9.4 处置处置处置处置

该 Indel 伺服驱动器由多种材料制成： 

钢制外壳，铝制散热片，电路板。

个别器件必须正确处置，所有的 Indel 伺服驱动器可以归还 Indel AG 以便正确处置。寄件人将承担转运

费用。
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9.5 符合性声明符合性声明符合性声明符合性声明
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11 文件状态文件状态文件状态文件状态

声明
如有技术变化，无法保证信息提供的正确性和完整性。

文件历史文件历史文件历史文件历史
1.15 29.04.2011 Disclaimer

. AX4: X10 and GinLink pin described; MAX boards: GinLink pin described
1.16 13.05.2011 AX-4: parallel switching of output stages
1.17 17.05.2011 AX-4: Encoder-Stecker für SinCos, Encoder, SSI
1.18 23.05.2011 Missing links to images, address switch Gin-MAX2,4
1.19 07.06.2011 Technical details for connector boards
1.22 30.09.2011 Disclaimer added
1.23 21.11.2011 Correction of +/-5V in 图 14: +5V to 32b -5V to 32a

Inc correction to absolute feedback inputs: IncA to Clk, IncB to Data
1.24 31.01.2012 AX4 with resolver option removed, pin assignment for AX4 phase U and V corrected
1.25 21.02.2012 Connection example for 5V/24V single-ended inc encoder
1.26 27.04.2012 Correction: in stand-alone operation of MAX4 and AX4, GinLink Out becomes the ethernet 

interface
1.27 27.04.2012 Document status section added
1.28 21.12.2012 Note on RS422 with 120 Ohm completed. The encoder must be able to deal with this load

Ax4 5V supply for encoders from 200mA to 800mA (all encoders together)
1.29 25.06.2013 Expansion of section 3.3.6 AX4电机端针脚排列. Connection of stepper motors and 

3-phase motors in parallel operation (GIN-Ax4 2x10A)
1.30 26.09.2013 Expansion of section 3.3.6 AX4 电机端针脚排列 Minimum length for Y cables in 

parallel operation
1.31 04.11.2013 Chapter 3.1 add tip for additional cooling measures to keep the ambient temperature below 40°C. 

Increase the minimum distance between servo drives to 50mm 
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