HCS Building Automation

Kompasstraat 7, 2901AM Capelle a/d |Jssel
Postbus 182, 2900AD Capelle a/d IJssel
Tel. +31(0)10 — 458 00 00

Fax +31(0)10 — 450 52 11

E-mail: info@hcs-ba.nl



HCS VB5228 Digitale Uitgangsmodule H‘:&A

Y

Index
1 Specificaties: ... e e e e e nnnnn 3
1.1 AlGEMENE SPECITICALIES. ...ei ittt e e e e e bn s 3
1.2 TechnisChe SPECITICAtIES. .......cooooiiee e e e e e e et e e e eaa s 4
G = Yo TU ) PP ERP PR UPPPN 5
R Tt I =1 1o <=7 1 =1 o 2 = TSRS 5
G T2 o a1 o] = = | PSP 5
1.3.3 CAN-bus hardware configuratie...............oiiiiiiii e 6
LR =TT =T oY o O UUPRRRRRRPN 6
ST I 0 U SUOUPPRRRRR 7
2 Installatie: ... ——————————————— 7
IS o= 1o a1 aTe A e o] v =T 011 o e FOA PO PP TP PPPR 7
2.2 CONfIQUIALIE. ...ttt e e e e e e e e e e e e —— e e e eeeaaeeeaeeaaeaae e eeeeeeabaaaaaaeans 7
2.3 AfSIUItEN van dE CAN-DUS. ......coii ettt e e e e bt e e e e e et bt e e e e s s aabeeeeeeeabbaeeeeeeeeennnes 7
B YT o c= Lo = TP PUSPRPPRPPURPNt 8
2.5 Installatievoorschriften en CE-mMarkering..............ooioiiiiiiiiiiiie e 8
3 Programmering: .......cccoieeeeeessssssseirmnnsnnsssssssssssrrnnnnssssssssssssmmmmnnmssssssssssssmnnnnnsssssnnnssssnnnsssens 8
3.1 Toevoegen van de module aan CODESYS........cuuiiiiiiiiii e 8
3.1.1 Opmaak van het uitgangsSSigNaal...........c..uuiiiiiiiiiiiie e e e e e 8
3.2 Parameters van HCS VB5228 in 'PLC Configuration'...............ooiiiiiiiiiaiiiee e 9
3.2.1 Parameter OULPUL POIAILY........cueeiiiieieee e 9
3.2.2 Parameter Error Mode OULPUL........ooiiiiiiii e 9
3.2.3 Parameter ErrOr STate........ooo i 9

Pagina 2 van 9
Copyright © 2011 HCS Building Automation

Revisie 05/2011 Technische wijzigingen en fouten voorbehouden



HC&A HCS VB5228 Digitale Uitgangsmodule
7\

BUILDING AUTOMATION

1 Specificaties:

1.1 Algemene specificaties

Digitale Uitgangsmoduul voor gebruik in combinatie met de HCS 3000 en de HCS 5000 serie.
Data-uitwisseling met deze moduul vindt plaats over CAN-bus via het CANopen protocol.

De digitale uitgangsmoduul is voorzien van:
« 8 Digitale Uitgangen 24 Volt DC, Relais geschakeld
*  Waarvan per 4 uitgangen één gezamelijke massa
«  Statusmelding door middel van negen status LEDs
*  DIN-rail montage

- Steekbare Schroefverbinding
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1.2 Technische specificaties

Elektrische aansluitgegevens

Voedingspanning 24VDC +/-10%,

Opgenomen vermogen maximaal 2 W,

Opgenomen vermogen in combinatie met gebruikmaking van CANopen 4 W

Systeem
Microcontroller 20 MHz met
Interface CAN, slave-functie

Statusmeldingen
8 LED, toestandsmeldingen van de uitgangen,
1 LED, statusweergave

Digitale uitgangen

8 Digitale ingangen 24 Volt DC +/- 10%,
Gezamenlijke massa voor uitgangen 1 ... 4
Gezamenlijke massa voor uitgangen 5 ... 8
Totale belasting max. 6,3 Amp.

Klimaatomstandigheden

Opslagtemperatuur -10°C tot +70 °C

Omgevingstemperatuur +5°C tot +40 °C

Vochtigheid tot 85 % zonder condensatie volgens VDE 0160, EN 50178, Klasse 3K3

Beschermingsklasse
IP 20 volgens DIN 40050

Mechanische eigenschappen

Kunststofbehuizing met beluchting

Elektrische aansluitingen door middel van schroefverbindingen
DIN-rail montage

Kontaktbelasting 1 Amp., 24 W

Afmetingen BxHxD: 22,5 x 100 x 115 mm
Gewicht circa 130 gram

CE - markering

Emissie: EN 61000-6-4
Immuniteit: EN 61000-6-2
Burst: EN 61000-4-4
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1.3 Layout

1.3.1 Blokschema
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Busaansluiting
Pin33 -> GND
Pin34 -> +24 Volt DC
Pin35 -> LIN BUS
Pin36 -> CANH
Pin37 -> CAN L
1.3.3 CAN-bus hardware configuratie
Schakelaar SW101 -> Hex-waarde Low
Schakelaar SW102 -> Hex-waarde High
Positie 0Xo0 -> CAN-ID en LIN-ID wordt ingesteld in EEPROM
0xo1 -> geen geldige instelling
0X02
OXTF
Configuratie LIN BUS
J102 (Pin 1-2) -> LIN BUS > Klem 14 en bussysteem Pin 35
(Pin 2-3) -> LIN BUS > Klem 14 en geen bussysteem
Configuratie CAN BUS
J103 (Pin 1-2) -> CAN BUS > Geen afsluiting van CAN-netwerk
(Pin 2-3) -> CAN BUS > Afsluiting van CAN-netwerk met weerstand 220 Ohm
Pulsdrukker
Drukker S101 -> PIC 18F6680 Port RG3

Schakelaar SW103 -> Baudrate instellingen

1.4 Bediening:

SW103:1 SW103:2 SW103:3 Baudrate

OFF OFF OFF 10.000 Baud
ON OFF OFF 20.000 Baud
OFF ON OFF 50.000 Baud
ON ON OFF 100.000 Baud
OFF OFF ON 125.000 Baud
ON OFF ON 250.000 Baud
OFF ON ON 500.000 Baud
ON ON ON 1.000.000 Baud

Aan de binnenzijde van het moduul bevindt zich een service schakelaar S101.

Revisie 05/2011

Pagina 6 van 9
Copyright © 2011 HCS Building Automation

Technische wijzigingen en fouten voorbehouden



’.,(:&A HCS VB5228 Digitale Uitgangsmodule

/A
1.5 LED's

Status LED

Rood, knipperend: CAN-BUS is niet ingesteld of is niet juist

Rood, continu brandend: Firmware is actief

Geel, knipperend: De unit is in de opstartfase

Groen, snel knipperend: CAN-status: unit is bedrijfsklaar, maar is niet
geinitialiseerd of heeft geen verbinding.

Groen, continu brandend: CAN-status: unit is bedrijfsklaar

Service schakelaar S101

Ingedrukt tijdens aanzetten: De firmware wordt gestart (alleen in combinatie met de
configuratie software-programmering beschikbaar)

Indrukken tijdens bedrijf: Geen functie

2 Installatie:

2.1 Spanningsvoorziening

U dient ervoor zorg te dragen dat niet meer dan 10 digitale uitgangsmodulen in serie
aangesloten worden op dezelfde voedingslijn.

Als er meer dan 10 digitale uitgangsmodulen door één voedingsbron gevoed worden, dan
dienen de digitale uitgangsmodulen in series van maximaal 10 stuks aangesloten te worden
door middel van separate voedingslijnen.

2.2 Configuratie

Attentie! Controleer voor het monteren van de module, de interne configuratie, de software-
stand en de geldende installatierichtlijnen.

2.3 Afsluiten van de CAN-bus

Het begin en einde van de CAN-bus dienen voorzien te zijn van een eindweerstand.

Er zijn maximaal 2 eindweerstanden toegestaan per CAN-bus.

Tijdens normale installatie wordt het begin van de CAN-bus afgesloten in de HCS 3000
regelaar, en het eind van de CAN-bus in de laatste CAN-module (bijvoorbeeld een
ruimteregelaar of velbusmoduul).
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2.4

2.5

Montage

De ruimteregelaar mag niet onder spanning worden gemonteerd.
Dit ter voorkoming van systeemstoringen of dataverlies.
Installatievoorschriften en CE-markering

Op dit product zijn de montage-instructies zoals omschreven in deze handleiding, alsook de
installatie-eisen volgens de aangegeven CE-markering van toepassing.

3 Programmering:

3.1

Toevoegen van de module aan CoDeSys

Om de Digitale Ingangsmoduul vanuit CoDeSys te programmeren, dient het EDS-file
VB5228 V1.eds aan het CoDeSys-programma toegevoegd te worden.
Deze EDS-file wordt standaard met de target-installatie voor CoDeSys meegeinstalleerd.

Aansluitend kan in het tabblad “Recources” onder “PLC Configuration” de Digitale
Ingangsmoduul toegevoegd worden aan de projectsoftware.

Bijvoorbeeld:

B--PLC Corfiguration
BE--HCS3200 w1 A0[SLOT)
--------- CAN Master (" CANT [Connector X12) ™) [WVAR]
BE--CAN Master ¥ CANZ (Connector X7) %) [VAR]
B--HCS YB5228 @« DO (EDS) [WAR]

b AT $4,QB0: USINT, (* Digital Out 0-7 [COBId=0x202] %)

3.1.1  Opmaak van het uitgangssignaal

Het uitgangssignaal wordt overgedragen door middel van een 8-Bits getal van het type
USINT.

De aansturing van de uitgangssignalen worden in het programma gerealiseerd door het
gebruik van globale variabelen van het type USINT, die met een AT-verklaring verbonden
wordt aan het desbetreffende adres van het uitgangssignaal.

Voorbeeld:

E-PLC Configuration
Bl--HCS3200 v.1.10[SLOT]
CAN Master (* CANT (Connector X12) %) [WVAR]
B-CAN Master (" CANZ (Connector 7)) ™) [VAR]
B--HCS VES22E (8 x DO) (EDS) [VAR]
B--% Q80 Can-Dutput
“eDigitale_Uitgangen AT %@E0: USINT; ¢ Digital Out 0-7 [COBId=0x202] %

Pagina 8 van 9

Copyright © 2011 HCS Building Automation

Revisie 05/2011 Technische wijzigingen en fouten voorbehouden



’.,(:&A HCS VB5228 Digitale Uitgangsmodule
—

BUILDING AUTOMATION

3.2 Parameters van HCS VB5228 in 'PLC Configuration’

In CoDeSys; kan in het tabblad “Recources” onder “PLC Configuration” de Digitale
Ingangsmoduul in het tabblad Service Data Objects De in kolom “Value” ingevoerde
parameters worden bij het starten naar de unit overgezonden (initialisatie).

Base parameters ] CAM paramsters ] Receive PDO-Mapping ] Send PDO-Mapping  Service Data Objects l

Index | Mame | Walue | Type | Dief ... |
E202zubl  Output O Polarity [O=normal, 1=inverted) 1] Boolean 0
E202zub2  Output 1 Palarity [O=normal, 1=inverted] 1] Boolean 0
E202:ub3  Output 2 Polarity [O=normal, 1=inverted) 1] Boolean 0
E202zubd  Output 3 Polarity [O=normal, 1=inverted) 1] Boolean 0
B202:ubS  Output 4 Polarity [O=normal, 1=inverted) a Boolean O
E202:ub6  Output 5 Polarity [O=normal, 1=inverted) 1] Boolean 0
E202zub?  Output B Palarity [O=normal, 1=inverted] ] Boolean 0
E202:ub8  Output 7 Polarity [O=normal, 1=inverted) 1] Boolzan 0
E206zub1  Error Mode Qutput O [O=keep state, 1=emor state] 1 Boolean 1
B20Bzub2  Eror Mode Output 1 [O=keep state, 1=emor state] 1 Boalean 1
E206zub3  Eror Mode Qutput 2 [D=keep state, 1=emor state] 1 Boolean 1
E206zubd  Error Mode Qutput 3 [O=keep state, 1=amar state] 1 Boolean 1
B206zub5  Eror Mode Output 4 [O=keep state, 1=emor state] 1 Boalean 1
E206zub6  Error Mode Qutput 5 [O=keep state, 1=emor state] 1 Boolean 1
E206zub?  Eror Mode Output B [O=keep state, 1=amor state] 1 Boolean 1
E206:ub8  Error Mode Qutput 7 [O=keep state, 1=emor state] 1 Boolean 1
E207zubl  Error State Output 0[041] 0 Boolean 0
B207sub2  Eror State Output 1 (041) 1] Boolean 0O
E207zub3  Error State Dutput 2 [041] 0 Boolean 0
E207zubd  Error State Dutput 3 (041] 0 Boolean 0
E207zub5  Error State Output 4 [041] i} Boolzan 0
E207zub6  Error State Dutput 5 (041] 0 Boolean 0
E207zub?  Error State Dutput B [041] 0 Boolean 0
E207zub8  Error State Dutput 7 [041] 0 Boolean 0

3.2.1 Parameter Output Polarity

Bepaalt of het niveau van een digitale ingang, welke wordt overgedragen aan de controler, normaal
of geinverteerd is.

0 -> Normaal — Laag produceert een 0, Hoog produceert een 1
1 -> Geinverteerd — Laag produceert een 1, Hoog produceert een 0

3.2.2 Parameter Error Mode Output

Deze parameter geeft aan wat de waarde van de uitgang moet worden, indien er een fout optreedt.

-> De laatst bekende toestand wordt behouden
-> De uitgang krijgt de waarde welke bij parameter 'Error State' ingevuld is.

- O

3.2.3 Parameter Error State

Per uitgang kan hier ingesteld worden welke waarde aangenomen moet worden indien er
een fout optreedt.
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