2> SIGMATEK FDD 3000 INBETRIEBNAHME

FDD 3000 Inbetriebnahme-Schnellanleitung

Bei diesem Dokument handelt es sich um eine Schnellanleitung fir die Verkabelung, Inbetriebnahme und Ansteuerung
eines FDD 3000 Umrichters tiber CANopen und SIGMATEK-CPU. Fir detailliertere Informationen lesen Sie die
Bedienungsanleitung des jeweiligen FDDs.

o Uberprifung des Lieferumfangs und der Netzspannungskompatibilitat
e Prifung, ob Netzspannung mit dem Spannungsbereich des FDDs kompatibel ist.
Netzspannung Volt / Spannungsbereich des Umrichters Volt
Details siehe Produktschlussel an der rechten Seitenwand des FDDs.

Identification Label
Derivative Electrical Specifications

Power Format:

FDD- 03 | 4 00078 A | M A-AcinAC out

? ? * Current Rating:

- Heavy Duty current rating x 10
Product Line: Voltage Rating:

FDD3 2-200V (200-240 +10 %)
= 4 -400V (380-480 +10 %)
[Frame size — |s-s75v (500-575 +10 %)
6 - 690 V (500-690 +10 %)

e Montage des FDDs und Verkabelung des Leistungsteils

Gehause-Klemmendeckel abnehmen

f Die Verkabelung darf NUR im stromlosen Zustand erfolgen.

e Sorgen Sie fur eine ordnungsgemalfe Erdung.
e Prifung der Nennleistung des Leistungsschalters oder der Sicherung.
e Prufung, ob die Motorspannung mit der Spannung des FDDs kompatibel ist. Motorspannung Volt.
e Motor an den FDD anschlieRen.
e FDD an die Netzversorgung anschliel3en. Die Versorgung jedoch noch nicht aktivieren.
Einphasige Versorgung => Versorgungsspannung an L1 und L3 anlegen.

AC supply -Motor
L1/Live " — ® @
1 ph*/3 ph
“ AC power =
L3/Neutral  — X X
Ground J__ ® ®
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0 Verkabelung des STOs (Safe Torque Off)

e Der Terminal-Block befindet sich im Slot fir das Kommunikationsmodul und wird fur die Verkabelung
herausgenommen.

Safe Torque
Off 57101

STEP1
Pull Tab up to
dizengage the
Terminal block

Iy

—1

24\ user

0 Verkabelung der CANopen-Busverbindung
e CPU-seitige Pinbelegung, siehe Handbuch der verwendeten CPU (Download von SIGMATEK Website).

Die Schutzkappe des Steckplatzes mittels
Schraubenzieher entfernen und das
Kommunikationsmodul einsetzen.

e CANopen-Kommunikationsmodul verkabeln.
Abschlusswiderstand (120 Q, 0,25 W) zwischen
CAN-H und CAN-L am letzten Bus-Teilnehmer
setzen.

Pin-Belegung: Pin 1: 0 V external power supply (black)
Pin 2: CAN-L negative data line (blue)
Pin 3: Cable screen (braided shield)
Pin 4: CAN-H positive data line (white)
Pin 5: +24 V external power supply (red)

Die zusétzliche +24 V-Versorgung (Pin 1 und Pin 5) muss nicht angeschlossen werden. Sie dient als Backup-
Versorgung des Steuerteils, falls die Versorgung durch das Leistungsteil wegfallt.

e Spannungsversorgung FDD
o Kontrolle Verkabelung
e Spannungsversorgung des FDDs einschalten

@ nbetriebnahme der SIGMATEK-CPU
e Verkabeln Sie die CPU-Versorgungsspannung, wie im Handbuch der jeweiligen CPU beschrieben ist.
e LASAL CLASS 2 starten und neues Projekt erstellen.
e Hardware-Editor 6ffnen.
e Verwendete CPU in das Projekt einflgen.
e Baumstruktur der CPU aufklappen, damit die CAN-Schnittstellen sichtbar werden.
e An der CAN-Schnittstelle, Giber die mit dem FDD kommuniziert werden soll, CANopen Manager hinzuftgen.
Hierzu das Kontextmenu mit einem Rechtsklick auf die Schnittstelle 6ffnen.

Add Device » CANopen ¥ _CanOpenl5S (Class for Layer Setting Services of CANopen (CiA DSP 305))

Device Searcher P _CanOpenMng (Class forNanaging of CANOpen Modes)
o L TNl L BR L L

Baumstruktur des CANopen Managers 6ffnen und am gewinschten CAN-Slot den FDD3000 Umrichter
hinzufigen. Hierfir das Kontextment durch Rechtsklick auf einen Slot 6ffnen. Der Slot ,,CanOpen:00“ entspricht
der Knotennummer O und ist reserviert fur die Programmierung des Kommunikationsmoduls tiber den Bus.
Knotennummern von ,CANOpen:01“ (Knotennummer 1) beginnend aufwarts, kdnnen frei vergeben werden.
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= [f| can:00, _CanOpenMng (_CanOpentngl)
E Device State (DeviceState) =-[]-=
E Cycle Time (CycleTime) <-[]-=
|:| ALARM:00, Empty
[ camopen: Empty
ANOD Sl
HE—— Eadibce ' Axis ¥ FDD3000  » FDD3000_AxisCan (Class for FDD3000 CANOpen Drive)
. [] cancp Beyicebeatchioy > FDD3000_CanOpen (k¥ass for FDD3000 CANOpen Drive) (Lib)
- [ canop Goto Graphical Hardware Editor
D CANCP Open hardware module documentation
I:l CANOp Open hardware class documentation  Shift+F1
|:| CANO D errror-T—cmy

e Durch die Auswahl von ,FDD3000_AxisCan*“ wird eine entsprechende Klasse im HW_Network platziert.

Die Auswahl ,,FDD3000_CanOpen“ entspricht einer alteren Version. Diese sollte nicht verwendet werden, da
diese Klasse nicht mehr gewartet wird.

(RS
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o|o 0
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0 Platzieren einer Tabelle fir die Motordaten

" [FDD3000_TableBase w77 TParaSaveType F
"| FOD3000_TableBase1 '| R, [ Py
Sa:fl.ﬂ—_ able = i
© _CanOpenMng1 DeviceState 10 0 . L
e .1355- nine [ e 6
S o Inde Use ;.:(é)-;‘?' .
| 0
{Requirsd ActSpesd il & @

ParaSaveType = 0

Die Parameter der TableBase (oder einer Ableitung) werden beim Starten zum FDD Ubertragen.
ParaSaveType = 1

Die Parameter werden im SRam der CPU gespeichert und beim Starten zum FDD Ubertragen.

Das Platzieren einer TableBase ist auch hier zwingend notwendig, da die Tabelle die Datenstruktur fiir die SRAM
Daten enthalt.

ParaSaveType = 2
Die Parameter werden als RAM-File auf der CPU gespeichert und beim Starten zum FDD Ubertragen.

Das Platzieren einer TableBase ist auch hier zwingend notwendig da die Tabelle die Datenstruktur fiir das RAM-
File enthalt.

O «

onfiguration CAN-Kommunikation der PLC

Konfiguration Baudrate der CAN-Kommunikation in der Applikation.

Die Klasse ,_CanOpenMng*“ in der Baumstruktur des Hardware-Editors markieren, damit die Properties der
Klasse angezeigt werden. Mit dem Parameter ,Baudrate Can® wird die Baudrate eingestellt. Die CPU und der
Umrichter sind im Auslieferungszustand mit einer Baudrate von 500 kBit/s vorkonfiguriert.

Properties X
98
Ohbject of class _CanOpenMng _CanOpenMngl

0

Place

Place(s) for CAMNOpen-INTERFACE |
————%  Baudrate Can 1

Heartbeat Multiplier 0 [}‘

Die Konfiguration der Knotennummer in der Applikation in der Baumstruktur des Hardware-Editors die Klasse

,FDD3000_AxisCan® der entsprechenden Achse markieren.

3 Iﬂ OnBoardIN:00, CP102 IOs (CP102_IO0sl)

E Class State (ClassState) =-[]-»

= \ﬂ CAN:00, _CanDpenMng (_CanOpentngl)

B Device State (DeviceState) =<-[]-= FDD3000_AxisCanl.MasterDevice
E Cycle Time (CycleTime) <«-[]-=

D ALARM:00, Empty
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e In den Properties kann die gewiinschte Knotennummer (CAN-ID) am Wert ,Place” gesetzt werden.

Ohbject of class FDD3000_AxisCa FDD3000_AxisCanl

—eep  Place

ParaSaveType

Index

Required

1
User Table
-1

Module is required

Settings for 'FDD3000_AxisCan1

o Konfiguration CAN-Kommunikation des Drives uber das

VOV

e Konfiguration der CAN-Kommunikation des Drives tber das VOV.
Dazu wird das VOV uber Rechtsklick auf das Objekt der FDD3000_AxisCan geoffnet.

_CariOpenhing1 DeviceState

Delete

Default Width

Autosize

Assign settings to other Instances
Cut Element

Cepy Element

Create Complex Class

Replace Class of Object »
Goto Definition F11

Goto Hardware Editor

Goto Graphical Hardware Editor

Open Visual Object View »

[Be®

die Baudrate iibertragen. Der Ablauf zum Andern der Baudrate wie auch der Kontennummer ist daher identisch.
Im VOV wird dann Gber den Button ,CAN SETUP* die Seite getffnet wo die Kommunikationseinstellungen des
Reglers durchgefiihrt werden kénnen.

e Indiesem Meni kann das die Can Objektnummer (NodelD) und die Baudrate vom SI-Canopen eingestellt

werden. Dazu wird das CanOpen LSS Protokoll verwendet.

Vergewissern Sie sich, dass nur ein einziger FDD 3000 mit SI-Canopen am CAN-Bus angeschlossen ist!

e Die SI-Canopen ist im Auslieferungszustand mit NodelD=0 und Baudrate=500kbps konfiguriert. NodelD=0
bedeutet deaktiviert, und die SI-Canopen reagiert somit nur auf LSS-Kommandos.

e Die Suche des Can-Teilnehmers und Konfiguration der NodelD und Baudrate wird standardméfig mit 500kbps
durchgefiihrt, da dies die Standardeinstellung der SI-Canopen ist. Dadurch kann es bei gré3eren Leitungslangen
zu Problemen kommen, und das Setup kann nicht durchgefiihrt werden. In diesem Fall muss die Baudrate mittels
des Displays am FDD 3000 konfiguriert werden (siehe folgenden Punkt). Die geanderte Baudrate kann dann im
VOV als Baudrate zur Suche des SI-Canopen eingestellt werden.

e Wenn die Suche mit einer Baudrate durchgefuhrt wird, die nicht der Baudrate des Sl-Canopen entspricht, kommt
es zu Kommunikationsfehlern. Dies kann dazu fuhren, dass der FDD 3000 in einen ,BusOff* Status wechselt, und
somit aus-/eingeschalten werden muss, um wieder am CAN-Bus erreichbar zu sein. Dieses Verhalten sollte
jedoch nur auftreten, wenn bereits eine andere NodelD als 0 auf der SI-Canopen konfiguriert ist.
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e Ubern Button ,Start* wird die Konfiguration gestartet.

Use 500 kBaud for a new or a reset module.
If an incorrect baudrate has been used, power offion is required.

Baudrate used to scan for SI-CANopen module 500 kBaud

Start
e Setup abgeschlossen.
AT
Use 500 kBaud for a new or a reset module.
If an incorrect baudrate has been used, power offion is required.
Baudrate used to scan for SI-CANopen module 500 kBaug]
Setup started
Device found, last & digits of serial number: 61500008
Set new DevicelD
Set new Baudrate
Save seiting in module
Setup finished.
If all Drives are configured, restart the software.
Start

o Wenn die Achse bereits kommuniziert, kann das Setup nicht gestartet werden.

Use 500 kBaud for a new or a reset module.
If an incorrect baudrate has been used, power offion is required.

Baudrate used to scan for SI-CANopen module 500 kBaud
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@ Konfiguration CAN-Kommunikation des Drives Uber das Display des Drives

Escape button

Down button

Start button (green)
Stop/Reset button (red)

Up button

Enter button

Run forward indicator

Run reverse indicator
Keypad reference indicator

©COoNoOGOA~WNE

e Konfiguration der Knotennummer (NodelD)

Enter (6) driicken

LPr. 10“ mittelsUp/Down (2/5) wahlen

Enter (6) driicken

Start der Bearbeitung mit der Enter-Taste

LALL® mittels Up/Down (2/5) wahlen

Enter (6) driicken, danach Escape (1) driicken

Enter (6) driicken Auswahl von 1.00.000 mit den Up/Down-Tasten (Modul Slot 1)

Enter (6) driicken, Auswahl von 1.01.000 mittels Up/Down (2/5) wahlen (CANopen Parameter)
Enter (6) driicken Auswahl von 1.01.004 mittels Up/Down (2/5) wahlen (Node Address)

O O O O 0O O O O O

o Enter (6) driicken, Start der Bearbeitung mit Enter-Taste
o Gewinschte Knotennummer mittels Up/Down (2/5) auswéhlen

o Enter (6) drucken, Ruckkehr zum Start mit Escape-Taste

Nach diesen Schritten muss noch der Umrichter zuriickgesetzt werden, damit die neue Knotennummer
aktiviert wird!
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o Enter (6) driicken
o Auswahl von 1.01.002 mit den Up/Down-Tasten (2/5) und Enter-Taste (6)

o Enter (6) driicken, Start der Bearbeitung mit Enter-Taste
o Auswahl von ,On“ mit den Up/Down-Tasten (2/5)

o Enter (6) driicken, Reset wird ausgefihrt

Nach diesen Schritten muss noch gespeichert werden.

o Auswahl von 1.01.000 mit den Up/Down-Tasten (2/5) und Enter-Taste (6)

o Enter (6) driicken, Start der Bearbeitung mit Enter-Taste
o Auswahl von ,Save“ mit den Up/Down-Tasten (2/5)

o Enter (6) driicken
o Stop/Reset (4) driicken, Speichern der Parameter wird durchgefuhrt
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0 Start der Kommunikation
e Projekt kompilieren und in die CPU laden.
e CPU in den RUN-Modus versetzen. Die Verbindung wird im Zuge des Hochlaufs gestartet.

@ Konfiguration der Motorparameter
e Die Motorparameter werden immer von der Klasse zum Drive Ubertragen.
e Konfiguration der Motorparameter tber das VOV der Klasse ,FDD3000_AxisCan*.

| I AETHEEN, A cdvanced  Standstill Motorthermistor

Open-loop Voltage Mode Ur

| ] Motor Rated Frequency [5000 Hz

[ ] Motor Rated Current W A
Motor Rated Speed [15000 rpm

Motor Rated Voltage

‘—’ Motor Rated Power Factor 0.85

Number of Motor Pole Pairs 0
Max Motor Speed 1500 rpm

Axis State 0 | Actual Velocity 0 rpm
Module Information | Set Velocity 0 rpm
€ sT01 Drive Mode Open-loop

® STO2

C Readytoswitchon © Switch on disabled & Operation Mode Spec 1
C Switched on € Warning & Operation Mode Spec 2
© Operation enabled © Manufacturer Spec 1 © Manufacturer Spec 2

C Fault @ Remote & Manufacturer Spec 3

© Voltage enabled C Target Reached

€ Quick stop © Internal Limit active

e Die Motorparameter werden bei einer Anderung sofort zum FDD Ubertragen.

Ist ParaSafeType = 1 oder ParaSafeType = 2 werden die gednderten Werte im SRAM oder im RAM-File
tibernommen.

Ist ParaSafeType = 0 missen die gednderten Werte in der Tabelle oder deren Ableitung ebenfalls angepasste
werden, da beim nachsten Start die Werte der Tabelle ibernommen werden.
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@ Durchfihrung der Autotune-Funktionalitat
o Mittels der Autotune-Funktionalitéat ermittelt der FDD automatisch Parameter fiir einen optimaleren Betrieb. Dieser

Schritt muss nicht unbedingt durchgefiihrt werden. Gestartet wird die Autotune-Funktionalitat tber das VOV der
Klasse ,FDD3000_AxisCan®.
Es kann zwischen der ,stationary“ (Motor dreht sich nicht) und der ,rotating“ (Motor dreht sich) Autotune-
Funktionalitat gewahlt werden. Mit einem stationéren Autotune werden fir die meisten Anwendungen sehr gute
Ergebnisse erreicht. Das dynamische Autotune misst jedoch detailliertere Motorparameter aus. Sofern maéglich,
wird immer ein dynamisches Autotune empfohlen. Fir den Start wird einer der beiden zugehdrigen Buttons
betatigt.

B FDD3000_AxisCan1 - O X

: ANCETGNSHOR, Freconditions Run Results
: Which type of autetune test should be used?
: Motor Parameters

Motor Rated Current 0.50 A Low Freguency Voltage Boost 0.0 %
: Motor Rated Voltage 220V Maximum Reference 50.00 Hz

Motor Rated Power Factor 0.85 Minimum Reference Clamp 0.00 Hz
: Motor Rated Frequency 50.00 Hz Acceleration Rate 1 50s

Motor Rated Speed 1500.0 rpm Deceleration Rate 1 50s

Axis State 0 > Actual Velocity
Module Information | Set Velocity

€ 5TO1 Drive Mode Open-loop
STO 2

L.

€ Ready to switchon © Switch on disabled Operation Mode Spec 1
© Switched on € Warning Operation Mode Spec 2
& Operation enabled € Manufacturer Spec 1 Manufacturer Spec 2

C Fault @ Remote Manufacturer Spec 3

& Voltage enabled & Target Reached

€ Quick stop € Internal Limit active

@ Durchfihrung einer Bewegung
e Uber das Menii ,Move Manual“ des VOVs der Klasse ,FDD3000_AxisCan“ kann der Motor verfahren werden.

B FDD3000_AxisCanl - O X

Set Velocity 0 rpm
1500.0 rpm

Acceleration Rate 1 Deceleration Rate 1
5.0 s 5.0 s

v=1/10

Axis State 0 Actual Velocity 0 rpm
Module Information Set Velocity 0 pm

€ 5TO1 Drive Mode Open-loop
STO 2

[

L Ready to switch on Switch on disabled Operation Mode Spec 1
C Switched on Warning Operation Mode Spec 2
& Operation enabled Manufacturer Spec 1 Manufacturer Spec 2

C Fault Remote Manufacturer Spec 3

L Voltage enabled Target Reached

€ Quick stop Internal Limit active
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