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Einleitung

1. Einleitung

Dieses Handbuch beschreibt die Installation und Funktionsweise der Gerétetreiber fiir esd-CAN-Module
sowie den Einsatz der Standard-Programmierschnittstelle NTCAN-API in eigenen Applikationen.
Zusitzlich werden die Hilfsprogramme, die zum Test des Geritetreibers und zur Uberwachung des
CAN-Busses dienen, erlautert.

Das Handbuch besitzt folgenden Aufbau:

Kapitel 1:

Kapitel 2:

Kapitel 3:

Kapitel 4:

Kapitel 5:

Kapitel 6:

Kapitel 7:

Kapitel 8:

Kapitel 9:

Anhang:

Einleitung - gibt einen Uberblick iiber dieses Handbuch.

Geratetreiber und NTCAN-API - gibt einen Uberblick iiber die Mdglichkeiten des
Geritetreibers und der NTCAN-API.

Die NTCAN-API - beschreibt, wie die NTCAN-API in eigenen Applikationen zur
Realisierung einer Kommunikation auf dem CAN-Bus genutzt werden kann.

Programmierschnittstelle - ist die Referenz der NTCAN-API.

Ruckgabewerte - beschreibt die Riickgabewerte der NTCAN-API Funktionsaufrufe im
Fehlerfall.

Bei spiel programme- enthélt zwei komplette kleine Beispiel-Applikationen, die das Senden
und das Empfangen von CAN-Nachrichten veranschaulichen.

Testprogramm cantest - beschreibt die Beispielapplikation cantest, die jedem
Geritetreiber im Quelltext beigefiigt ist.

CANSscope - beschreibt das CAN-Bus Monitorprogramm CANscope, das Bestandteil des
CAN-SDK fiir Windows 9x/NT ist.

CANbatch - beschreibt, wie das Hilfsprogramm CANbatch, das Bestandteil des CAN-
SDK fiir Windows 9x/NT ist, zur Automatisierung von z.B. Initialisierungen auf dem
CAN-Bus genutzt werden kann.

Installation und Implementation - beschreibt detailliert, wie die Gerétetreiber unter den
verschiedenen Betriebssystemen installiert werden und ein Firmware-Update durchgefiihrt
werden kann.

Am Anfang dieses Kapitels finden Sie einen Wegweiser, der Sie zu den Abschnitten fiihrt,
die fiir Ihr CAN-Modul und fiir das eingesetzte Betriebssystem wichtig sind.

Grundlegende und weiterfilhrende Informationen zum CAN-Bus konnen Sie z.B. den folgenden
Veroffentlichungen entnehmen:

ISO 11898

Road vehicles -- Interchange of digital information -- Controller area
network (CAN) for high-speed communication

CAN Specification 2.0  Robert Bosch GmbH, 1991
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Geratetreiber und NTCAN-API

2. Geratetreiber und NTCAN-API

2.1 Ubersicht

Dieses Kapitel soll einen Uberblick iiber die Mdglichkeiten der esd-CAN-Geritetreiber und des darauf
basierenden NTCAN Application Programming Layers (API) geben. Die NTCAN-API ist unabhéngig
von der verwendeten Hardware und stellt die gleiche Funktionalitit auf den nachfolgenden esd-CAN-
Modulen zur Verfiigung:

CAN-ISA/200, CAN-PC104/200, CAN-PCI/200

CAN-ISA/331, CAN-PC104/331, CAN-PCI/331, CPCI-CAN/331, PMC-CAN/331
CAN-PCI/360, CPCI-CAN/360

CAN-PCC

CAN-USB-Mini

CAN-Bluetooth

Als Kommunikationsschicht zwischen Applikation und Gerétetreiber entsprechend der folgenden
Abbildung ist die NTCAN-API auf den folgenden Desktop-, Embedded-, RealTime- und UNIX-Be-
triebssystemen implementiert.

® Windows NT, Windows 2000, Windows XP

® Windows 95, Windows 98, Windows ME

® Linux, Linux-RTAI, LynxOS, PowerMAX OS, Solaris, SGI-Unix
® (QNX/Neutrino, VxWorks, AIX, RTOS-UH

Hinweis. Die C-Schnittstelle ist flir verschiedene Betriebssysteme auf verschiedenen esd-CAN-Modulen
implementiert. Sollten Funktionen der Schnittstelle nur eingeschrénkt nutzbar sein, so ist dies an
entsprechender Stelle vermerkt.

Application

NTCAN:-Interface

NTCAN.DLL
or
NTCAN.LIB

User Mode

Kernel Mode

Hardware Specific
Device Driver

CAN-Hardware

Firmware

Abb. 2.1.1: Einbindung der NTCAN-API in die Systemstruktur
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Geratetreiber und NTCAN-API

2.2 Eigenschaften von Ger atetreibern und der NTCAN-API
2.2.1 Betriebssystem-I ntegration

Die Geritetreiber nutzen stets die vom Betriebssystem zur Verfligung gestellte Schnittstelle zur
Integration neuer Hardware. Dadurch wird erreicht, dal der CAN-Treiber wie die Treiber anderer
Gerite im Betriebssystem integriert ist. AuBBerdem bleiben so die Mechanismen zur Verhinderung von
Zugriffsverletzungen, die bei vielen Betriebssystemen die Kern- von der Applikationsebene und die
Applikationen untereinander trennen, erhalten.

Die NTCAN-API nutzt stets die vom Betriebssystem zur Verfligung gestellten Mechanismen zur
Kommunikation mit dem Geréte-Treiber entsprechend der vorangegangenen Abbildung, so dafl auch
Zwischenschichten mit einer anderen Funktionalitdt und API parallel zur NTCAN-API genutzt werden
konnen.

2.2.2 Plug& Play Unter stiitzung

Zur Vereinfachung der Treiber-Installation bei PCI-Karten werden entweder die Mechanismen der
Plugé&Play fahigen Betriebssysteme genutzt oder das Plug&Play vom Treiber nachgebildet, sofern zuvor
z.B. das BIOS eine Plug&Play Konfiguration durchgefiihrt hat.

2.2.3 Multitasking/M ultithreading Unter stiitzung

Alle Treiber sind in der Lage die CAN-Hardware zu virtualisieren, so dal mehrere Applikationen
(Prozesse, Tasks) und/oder mehrere Threads einer Task die CAN-Hardware gleichzeitig nutzen konnen.
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Geratetreiber und NTCAN-API

2.2.4 Interaction

Wird eine CAN-Nachricht auf einem bestimmten CAN-Identifier auf einem bestimmten CAN-Bus von
einem Prozef3 gesendet, so werden diese Nachrichten auch von anderen Prozessen empfangen, die auf
CAN-Nachrichten mit diesem CAN-Identifier auf dem gleichen physikalischen CAN-Bus warten. Dieses
Verhalten ist in der folgenden Abbildung dargestellt und wird als Interaction bezeichnet und erméglicht
z.B. einen CANopen Master und einen CANopen-Slave auf einem Rechner mit nur einer CAN-
Schnittstelle zu betreiben.

Process 1 Process 2 Process 3

canWrite(IDx) canRead(IDx) canRead(IDx)

|
T

i CAN Software Driver

CAN Hardware

\{
CAN bus

Abb. 2.2.1: Interaction-Beispiel

Die Weiterleitung der Nachrichten erfolgt dabei nicht iiber Interprozess-Mechanismen des jeweiligen
Betriebssystems, sondern wird vom Treiber mit dem erfolgreichen Senden der Nachricht auf dem CAN-
Bus verkniipft. Dies hat den Vorteil, da3 lokale Empfanger die Daten zum gleichen Zeitpunkt empfangen
wie andere Teilnehmer am CAN-Bus, bedeutet aber auch das das Interaction jedoch nur funktioniert,
wenn ein anderer CAN-Knoten den Empfang der Nachricht bestitigt.

2.2.5 Multiprozessor Unterstlitzung

Treiber flir Betriebssysteme, die mehr als einen Prozessor unterstiitzen, wurden mit dem Ziel entwickelt,
daf} sie auch in einer Mehrprozessorumgebung funktionieren.

2.2.6 Bus-Off-Behandlung im Hintergrund

Werden von einem CAN-Controller zu viele Error-Frames empfangen, wechselt er in den Zustand ‘Bus-
Off’” und nimmt nicht mehr an der Kommunikation iiber den CAN-Bus teil. Der Geritetreiber bei
passiven bzw. die Firmware bei aktiven CAN-Modulen versucht automatisch nach einer gewissen Zeit
den CAN Controller zu re-initialisieren und wieder an der Kommunikation {iber den Bus teilzunehmen
ohne das die Applikation hierfiir besondere Maflnahmen ergreifen muf.
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Geratetreiber und NTCAN-API

2.2.7 Firmware-Update

Alle Treiber fiir aktive CAN-Module mit eigenem Mikroprozessor besitzen eine eigene Firmware. Es
ist mit den meisten Gerédtetreibern moglich, diese Firmware zu aktualisieren ohne die CAN-Hardware
unter einem anderen Betriebssystem zu betreiben.

2.2.8 Hardware-Unabhéangigkeit

Ein Geritetreiber unterstiitzt den gleichzeitigen Betrieb von bis zu 5 CAN-Modulen, wobei je nach
eingesetzter CAN-Hardware ein einzelnes Modul bis zu 4 physikalische Netze zur Verfiigung stellt.
Mit 5 CAN-PCI/360 Karten konnte ein einzelner PC daher gleichzeitig aut 20 CAN-Netze zugreifen.

Dartiber hinaus ist bei vielen Betriebssystemen der gleichzeitige Betrieb von Gerétetreibern fiir
unterschiedliche esd-CAN-Module moglich. Beim Start des Geritetreibers werden den physikalischen
Netzen logische Netznummern zugeordnet, mit deren Hilfe aus der Applikation iiber die NTCAN-API
auf die einzelnen Netze zugegriffen werden kann. Mit Hilfe der Netznummern kann hardware-
unabhdngig auf den CAN-Bus zugegriffen werden, so daf3 ein Wechsel von einem esd-CAN-Modul-Typ
auf einen anderen problemlos moglich ist, ohne die Applikation zu beeinflussen.

2.2.9 Betriebssystem-Unabhangigkeit
Aufgrund der weitgehend Betriebssystem-unabhéngigen Definition der NTCAN-API sind auf dieser

Basis entwickelte Applikationen beziiglich der CAN-Kommunikation weitgehend portabel zwischen
verschiedenen Betriebssystemen.
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3. CAN-Kommunikation mit der NTCAN-API

Dieses Kapitel soll einen Uberblick iiber Funktionsweise der CAN-Kommunikation mit der NTCAN-API
verschaffen, bevor die einzelnen Aufrufe in der API-Referenz des nachfolgenden Kapitels detaillierter
beschrieben werden.

3.1 Grundlagen der CAN-Kommunikation

Eine Applikation, die auf den CAN-Bus zugreifen mochte, mul3 eine logische Verbindung zum
Geritetreiber 6ffnen, die durch ein Handle reprédsentiert wird. Dieses Handle mul3 bei allen
nachfolgenden Funktionsaufrufen libergeben werden. Es ist moglich, dall gleichzeitig verschiedene
Prozesse logische Verbindungen zu dem Gerétetreiber nutzen oder ein Prozel mehrere logische
Verbindungen besitzt.

Jedes Handle ist iiber die beim Offnen iibergebene logische Netznummer eindeutig einer physikalischen
Schnittstelle und dem daran angeschlossenen CAN-Bus zugeordnet. Jedes Handle besitzt individuell
konfigurierbare GroBen fiir Empfangs- und Sende-Buffer sowie fiir Empfangs- und Sende-Timeout. Zur
applikations-spezifischen Selektion der empfangenen Nachrichten auf Basis der CAN-Identifier kann fiir
jedes Handle ein individueller Filter konfiguriert werden. Die CAN-Identifier der zu sendenden
Nachrichten miissen dem Geriétetreiber zuvor nicht explizit bekannt gemacht werden.

Bevor Daten gesendet oder empfangen werden konnen, muf3 die Baudrate der CAN-Schnittstelle
einmalig initialisiert werden. Diese Initialisierung ist dann systemweit fiir diese logischen Netznummer
und somit fiir die zugeordnete physikalische Schnittstelle giiltig. Um zu verhindern, dafl zwei
Applikationen die gleiche Schnittstelle mit unterschiedlichen Baudraten betreiben wollen, kann zuvor
abgefragt werden, ob die Baudrate bereits auf einen anderen Wert initialisiert wurde und entsprechend
verfahren werden.

Zum Senden von Nachrichten stellt die API blockierende und nicht-blockierende Aufrufe zur Verfiigung.
Dies ermoglicht es dem aufrufenden Prozel3 oder Thread entweder zu blockieren bis die Nachricht
erfolgreich auf dem CAN-Bus libertragen bzw. die dem Handle zugeordnete Timeout-Zeit iiberschritten
wurde oder sofort zuriickzukehren und den Geritetreiber den Nachrichtenversand asynchron zum
Aufrufer ausfiihren zu lassen

Zum Empfangen von Nachrichten stell die API blockierende und nicht-blockierende Aufrufe zur
Verfiigung. Dies ermoglicht dem Aufrufer entweder bei Bedarf zu iiberpriifen, ob neue Daten in dem
Empfangsbuffer verfiigbar sind (Polling), oder zu blockieren, bis eine oder mehrere Nachrichten, die den
Filterkriterien dieses Handles entsprechen, empfangen werden bzw. die dem Handle zugeordnete
Timeout-Zeit liberschritten wurde.

Jeder API-Aufruf liefert im Falle eines Fehlers einen entsprechenden Fehlercode zuriick. Die einzelnen
Fehlercodes werden ab Seite 37 ndher beschrieben.
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CAN-Kommunikation mit der NTCAN-API

3.2 Senden und Empfangen

Die CAN-Kommunikation mit der NTCAN-API basiert auf sogenannten Nachrichten-Warteschlangen
(Message Queues), die vielfach auch als FIFO (First-In-First-Out) Speicher bezeichnet werden, in denen
sich Sequenzen von CAN-Nachrichten befinden.

Jedem Handle ist eine Empfangs- und eine Sende-FIFO zugeordnet, deren GroBe beim Offnen des
Handles festgelegt werden kann. In der Empfangs-FIFO werden CAN-Nachrichten in der zeitlichen
Reihenfolge des Eintreffens abgelegt. Durch Aufruf einer Leseoperation (canRead() oder canTake())
werden eine oder mehrere CAN-Nachrichten aus der Handle-FIFO in den Adrefraum der Applikation
kopiert. Durch Aufruf einer Schreiboperation (canWrite() oder canSend()) werden eine oder mehrere
CAN-Nachrichten aus dem Adrefraum der Applikation in die Sende-FIFO kopiert und die CAN-
Nachrichten werden unter Einhaltung der Reihenfolge auf dem CAN-Bus iibertragen.

Ein canRead()-Aufruf kehrt so lange sofort mit neuen Daten zuriick, solange die Empfangs-FIFO noch
nicht vollstandig leer ist. Ist die FIFO leer, so blockiert der aufrufende Thread entweder bis neue Daten
verfligbar sind oder bis innerhalb des Empfangs-Timeout keine neuen CAN-Nachrichten fiir dieses
Handle eingetroffen sind. Ein canTake()-Aufrufkehrt immer sofort zuriick, bei einer leeren FIFO jedoch
ohne Daten in den AdreBraum der Applikation zu kopieren. Lauft die Empfangs-FIFO {iber, weil die
Applikation die CAN-Nachrichten nicht schnell genug abholen kann, werden die &ltesten Daten
iiberschrieben und der Verlust von Daten angezeigt.

Ein canWrite()-Aufrufblockiert der aufrufende Thread so lange, bis alle CAN-Nachrichten erfolgreich
iibertragen worden sind oder innerhalb des Sende-Timeouts eine Nachricht nicht auf den CAN-Bus
iibertragen werden konnte. Reicht der Platz in der Sende-FIFO nicht aus, um alle Daten der Applikation
aufzunehmen, erfolgt die Aufteilung in Blocke, die der FIFO-GroBle entsprechen, automatisch. Ein
canSend()-Aufruf kehrt immer sofort zuriick und die CAN-Nachrichten werden asynchron zum
aufrufenden Thread libertragen. Ist der Platz fiir weitere CAN-Nachrichten in der Sende-FIFO erschopft,
teilt der canSend()-Aufrufdie Daten nicht automatisch in Blocke auf, sondern liefert eine entsprechende
Fehlermeldung zuriick.

Soll auf die Message Queues verzichtet werden, so kann deren Liange auf ‘1’ gesetzt werden. Fiir den
Empfang bedeutet dies, daB3 sich in der Empfangs-FIFO stets die zuletzt empfangene CAN-Nachricht
befindet.

3.3 Objektmodus (Empfangen)

Neben dem zuvor beschriebenen Empfang der Daten {iber eine FIFO, in der jede CAN-Nachricht in der
Reihenfolge des Eintreffens abgelegt und von der Applikation ausgewertet wird (Monitor-Modus), ist
es in einigen Anwendungen lediglichnotwendig, da3 die Applikation bei Bedarfdie zuletzt empfangenen
und somit aktuellen Daten einer CAN-Nachricht auswertet. Zu diesem Zweck unterstiitzen einige
Treiber einen Objektmodus, der fiir jedes Handle individuell beim Offnen statt des Default-Verhaltens
(Monitor-Modus) aktiviert werden kann. Das Senden von CAN-Nachrichten mit diesem Handle iiber
eine FIFO und die Moglichkeiten der Konfiguration eines Empfangsfilters werden von der Wahl des
Empfangs-Modus nicht beeinfluft.

Software-Handbuch CAN-Interface, Rev. 2.4, © 2000-2002 esd gmbh 11
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Ist fiir ein Handle der Objektmodus aktiviert, so ist fiir den Empfang von Daten lediglich ein Aufrufdes
nicht-blockierenden canTake() moglich. Ein Aufruf von canRead() kehrt mit einem Fehler zuriick.

Im Gegensatz zu einem Aufruf von canTake() im FIFO-Modus miissen in der iibergebenen Daten-
struktur die CAN-Identifier in der entsprechenden Datenstruktur schon beim Aufrufinitialisiert sein, da
der Geritetreiber anhand dieser Information feststellt, an welchen CAN-Nachrichten die Applikation
interessiert ist. Die Auswahl und Reihenfolge der Nachrichten kann bei jedem Aufrufvon canTake() von
der Applikation neu festgelegt werden, muf3 jedoch mit der Konfiguration des Nachrichtenfilters
iibereinstimmen.

Ob ein bestimmter Treiber den Objektmodus unterstiitzt, kann mit Hilfe des canStatus() Aufrufes
festgestellt werden.

3.4 Senden und Empfang von CAN 2.0B (29-Bit) Nachrichten

Die meisten esd CAN-Module unterstiitzen auch das Senden und Empfangen von CAN-Nachrichten mit
29-Bit Identifiern gemall dem CAN 2.0B-Standard. Folgende Einschrinkungen sind dabei zu beachten:
Der zuvor beschriebenen Objektmodus kann nur fiir 11-Bit Identifier genutzt werden. Im FIFO-Modus
ist die Nachrichtenfilterung basierend auf CAN-Identifier nur fiir 11-Bit Identifier moglich. Wird fiir ein
Handle im FIFO-Modus der erste 29-Bit Identifier aktiviert, so werden ab diesem Zeitpunkt alle
empfangenen CAN-Nachrichten mit 29-Bit Identifiern in der Empfangs-FIFO dieses Handles abgelegt.
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Zur Zeit unterstiitzen die folgenden esd-CAN-Module 29-Bit-Identifier (Stand 02/2002):

o
w X
= 8 8
Bestell- | 8| 9| 5| S _ 0
CAN-Modul ol el 2l Z % s T
nummer E g ‘;” g E E ol S x 2 =)
3| 2| 8| & v ‘ol B el x 5l <! &
S| ©| © x| x| x| Q| ¢| 5| = | 38
S| E| || 2| 2| 2| E| 8| 2|olx|%l 2zl
2l 2|2l 5| 5|53 2a|lel =38
CAN-Bluetooth C.2065.xx - | ® | © | o | © - - - - - - -
CAN-USB-Mini C.2422.xx - () ® o - - - - - - - - -
CAN-PCC C242xx | ® | ® [ ®|®x| - | - | - | -] -]-|-1-1]1-1]-
CAN-ISA/200 *) | C2011xx | © | ® [ ® |Bx| ® | © | ® | - - - - _le|l® | -
CAN-ISA/331 C2010xx | © | © | ©@ & | ©|© | © | O] - || - - | ®|® | -
CAN-PC104/200
(nur SJA1000) *) C2013xx | © | © | ® |Bx|©|©|© || - - - el ® | -
CAN-PC104/331 C2012xx | © | © | © x| ® | © | ©® | O] - | B - - | ® | ® | -
CAN-PCI/200 C2021xx | © | © | © | © | ©|© | & | - - - - - - R _
CAN-PCI/331 C2020xx | © | © | © | © | ©|O©|® (O] - 6|66 |6 | -
CAN-PCI/360 C2022xx | © | ®© | © | © | ©|© || - - - - - - R _
PMC-CAN/331 C2025xx | © | © | © | © | ©|©® || 0| - | |66
CPCI-CAN/331 C2027xx | © | © | © | © | ©|O©|© (O] - 6|6 60|60 |6 | -
CPCI-CAN/360 C2026xx | © | © | © | © [ O | O | O | - - - - _ - - _
VME-CAN2 V.1405.xx - - - - - - - ® | o - - - - - ®
VME-CAN4 V.1408.xx - - - - - - - ® | o - - - - - ®
o . 11-Bit- und 29-Bit-Identifier werden unterstiitzt
® nur 11-Bit-Identifier werden unterstiitzt

®x,©x ... diese Module werden unter Windows 2000/XP mit dem Windows NT Treiber betrieben
- keine Unterstiitzung durch dieses Betriebssystem

*)  Fir die Module CAN-ISA/200 und CAN-PC104/200 (SJA1000) steht fiir Windows 9x/ME ein Treiber fur 11-Bit-IDs und ein
Treiber fiir 29-Bit-IDs zur Verfigung. Wahrend der Installation kann Gber den Hardware-Wizard der gewiinschte Treiber

ausgewahlt werden. Fir Windows 2000/XP ist fur diese Module kein 29-Bit-ID-Treiber verfigbar. Module, die noch mit dem
CAN-Controller 82C200 bestiickt sind (bis ca. 12/1999 mdglich) unterstiitzen generell keine 29-Bit-ldentifier.

Tabelle 3.4.1: 29-Bit-Identifier-Unterstiitzung bei CAN-Modulen

3.5 Event-Schnittstelle

Neben den Riickgabewerten, die der Applikation Fehler bei einem Funktionsaufruf signalisieren, kann
der Geritetreiber tiber Events signalisieren, dal} ein globaler Fehler wie z.B. Bus-Off aufgetreten ist.
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4. Programmier schnittstelle

Im nachfolgenden Kapitel wird die C-Programmierschnittstelle zum CAN-Controller beschrieben. Die
Bedeutung der Riickgabewerte im Fehlerfall ist in einem eigenen Kapitel ab Seite 37 beschrieben.

4.1 Parametrierung

Datenstruktur der CAN-M essages

typedef struct
{
long id; /* 11-, bzw. 29-Bit-CAN-Identifier [in, out] */
unsigned char len; /* Bit 0-3 = Anzahl Daten-Bytes 0...8 [in, out] */
/*Bit4 =RTR [in, out] */
/*Bit5 =No_ Data (Monitor-Modus) [in ] */
/* Bit 6-7 = reserviert */
unsigned char  msg_lost; /* Zahler fiir verlorene Rx-Nachrichten  [out] */
unsigned char  reserved[2]; /* reserved */
unsigned char  data[8]; /* 8 Daten-Bytes [in, out] */
} CMSG;
Wertvon |\ ahl der
len

[binir] Daten-Bytes

bit7... ..bit0 |  [Bytes]

(e

xxxx 0000
xxxx 0001
xxxx 0010
xxxx 0011
xxxx 0100
xxxx 0101
xxxx 0110
xxxx 0111
xxxx 1000

0N N KW~

Tabelle 4.1.1: Kodierung der Lange

Um eine Nachricht mit einem 29-Bit-Identifier zu senden, mul3 das Bit 29 des CAN-Identifier-
Parameters id in der Struktur CMSG zusitzlich zum CAN-Identifier gesetzt werden. Dies kann mit einer
logischen ODER-Verkniipfung mit NTCAN 20B_BASE (definiert im Header ‘ntcan.h’), erreicht
werden.
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Wert des Bits ‘RTR’ )
. Funktion
[binér]
0 kein RTR senden
1 RTR-bit wird gesendet

Tabelle 4.1.2; Funktion des Bits ‘RTR’

Wert des Bl.ts.. No_Data Funktion (nur Monitor-Modus)
[binér]
0 Empfangene Daten giiltig
1 Empfangene Daten ungiiltig

Tabelle 4.1.3: Funktion des Bits ‘No_Data’

Die Bits 6...7 sind fiir zukiinftige Anwendungen reserviert. Bei Leseoperationen ist der Zustand dieser
Bits undefiniert. Bei Schreiboperationen sollten diese Bits und auch Bit 5 immer auf ‘0’ gesetzt werden.

Ist die Receive-FIFO des Handles voll und neue Nachrichten treffen ein, so werden alte Nachrichten
tiberschrieben und der msg_|lost-Zahler wird hochgezihlt.

Der Anwender kann mit Hilfe des msg_lost-Zahlers einen Dateniiberlauf erkennen. Ein ansteigender
Zahlerwert signalisiert, da3 das Anwendungsprogramm den CAN-Datenstrom langsamer liest als ithn der

Sender auf dem CAN-Bus sendet.

Wert des Message-Lost-Zéhlers Bedeutung
msg_lost =0 no lost messages
0 <msg_lost <255 number of lost frames = value of msg-lost
msg_lost = 255 number of lost frames > 255

Tabelle 4.1.4: Wertebereich von msg_lost

Software-Handbuch CAN-Interface, Rev. 2.4, © 2000-2002 esd gmbh
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Name:

Aufruf;:

Beschreibung:

canOpen()

canOpen() - Erzeugen eines Handles fiir Lese- und Schreiboperationen

DWORD canOpen
(

int net,

/* Netz-Nummer */

unsigned long  mode,

long txqueuesize, /* Anzahl der Entriesin der Message-Queue */
long rxqueuesize, /* Anzahl der Entriesin der Message-Queue */
long txtimeout, /* Tx-Timeout in ms*/

long rxtimeout, /* Rx-Timeout in ms*/

HANDLE *handle /* Out: Handle*/

)

Diese Funktion gibt ein Handle fiir nachfolgende I/O-Aufrufe zuriick. Die Anzahl
der moglichen Handles ist durch den Treiber zur Zeit auf 1024 limitiert. Bitte
beachten Sie, daBl die maximale Anzahl der Handles in Abhdngigkeit vom
eingesetzten Betriebssystem auflerdem durch Prozef3grenzen und systemglobale
Grenzen eingeschriankt sein kann!

canOpen ist als erster Funktionsaufruf auszufiihren, da alle anderen
Funktionen das Handle benétigen !

Mit net wird die logische Netznummer iibergeben, der dieses Handle zugeordnet

werden soll

Der Parameter mode legt spezielle Eigenschaften des Handles fest. Folgende Flags
sind z.Z. im Header ntcan.h definiert.

Flag

Beschreibung

NTCAN_ MODE OVERLAPPED

Nur far Windows-Betriebssysteme:

Dieses Flag 6ffnet das Handle fiir Overlapped-1/O-
Operationen. Falls dieses Flag gesetzt ist, sind mit
diesem Handle nur noch Overlapped-1/O-Opera-
tionenmoglich! D.h. die Overlapped-Parameter bei
canRead() und canWrite() miissen versorgt
werden.

NTCAN_ MODE_OBJECT

Dieses Flag 6ffnet das Handle flir den Empfang im
Objektmodus anstatt des FIFO-Modus. Fiir den
Empfang ist dann der Aufruf von canRead() nicht
mehr moglich.

Tabelle 4.1.5: Flags fiir spezielle Handle-Eigenschaften im Header ntcan.h

16
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txqueuesize setzt die Anzahl der CAN-Tx-Message-Strukturen fiir dieses Handle.
Der absolute Maximalwert fiir txqueuesize ist in der Header-Datei ntcan.h iiber
NTCAN_ MAX TX QUEUESIZE definiert (zur Zeit 16383).

rxqueuesize setzt die Anzahl der CAN-Rx-Message-Strukturen fiir dieses Handle.
Der absolute Maximalwert fiir txqueuesize ist in der Header-Datei ntcan.h tiber
NTCAN MAX RX QUEUESIZE definiert (zur Zeit 16383).

txtimeout definiert das Timeout-Intervall in ms fiir Schreibzugriffe mit Timeout.
Bei canWrite()-Aufrufen mull die Tx-Nachricht innerhalb der Zeit txtimeout
gesendet werden.
txtimeout = 0 (kein Timeout, Funktion wartet endlos)
1...65535 (OxFFFF hex) (Timeout in ms)

rxtimeout definiert das Timeout-Intervall in ms fiir Lesezugriffe mit Timeout. Die

Funktion canRead() wird mit einem Timeout-Fehler beendet, wenn nicht mindestens

eine Rx-Nachricht innerhalb der {iber rxtimeout definierten Zeit empfangen wird.
rxtimeout = 0 (kein Timeout, Funktion wartet endlos)
1...65535 (OxFFFF hex) (Timeout in ms)

Gibt die Funktion NTCAN_SUCCESS zuriick, so wird in handle das CAN-Handle
geschrieben. In Abhéngigkeit vom eingesetzten CAN-Controller konnen bis zu
1024 Handles geoftnet werden.

Riuckgabe: Nach erfolgreicher Durchfiihrung wird NTCAN_SUCCESS zuriickgegeben, an-
sonsten einer der ab Seite 37 aufgefiihrten Fehler-Codes.

Header: ntcan.h
canClose()

Name: canClosg() - SchlieBen eines Handles fiir Lese- und Schreibzugriffe

Aufruf: DWORD canClose

Beschreibung:

Riuckgabe:

Header:

(
HANDLE handle I* CAN-Handle*/

)

Diese Funktion gibt ein CAN-Handle und alle belegten Ressourcen frei.

Nach erfolgreicher Durchfithrung wird NTCAN_SUCCESS zuriickgegeben, an-
sonsten einer der ab Seite 37 aufgefiihrten Fehler-Codes.

ntcan.h
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Name:

Aufruf;:

Beschreibung:

canSetBaudrate()

canSetBaudrate() - Initialisierung des CAN-Interfaces

DWORD canSetBaudrate

(
HANDLE handle, I CAN-Handle */

DWORD baud /* Baudraten-K onstante */
)

Diese Funktion initialisiert das CAN-Interface und setzt die Baudrate baud. Ein
Modul verhilt sich passiv auf dem CAN-Bus, solange die Baudrate nicht
wenigstens einmal gesetzt worden ist.

Werden fiir baud Werte von 0x00000000 (hex) bis 0x0000000D (hex) iibergeben,
so erfolgt die Einstellung der Baudrate entsprechend der folgenden Tabelle:

baud [hex] Baudrate [kbit/s]
0 1000
666.6
500
3333
250
166
125
100
66.6
50
333
20
12.5
10

—

Olalw|>»lo]lxc]lw]lolu]la]lw]d

Tabelle 4.1.6: Einstellung der Baudrate in 14 Stufen

Wird das hochwertigste Bit (Bit 31) des Langwortes des Parameters baud auf ‘1’
gesetzt, so wird der iibergebene Wert auf andere Weise ausgewertet. In diesem Fall
wird bei Modulen mit den CAN-Controllern 82C200, SJTA1000, 82527 (und allen
anderen Controllern mit dieser Baudratenregisterstruktur) direkt der Registerwert
fiir die Bit-Timing-Register BTR0 und BTR1 iibergeben. Der Parameter baud wird
dann gemiB der folgenden Tabelle ausgewertet.

18
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Belegung der 32 Bits des Parameters baud, wenn Bit 31="1"

31 | 30... .16 | 15... L8 7. .0

1 keine Auswertung BTRO BTRI1

Tabelle 4.1.7: Setzen der Register BTRO und BTR1 iiber den Parameter baud

Die Berechnung des Bit-Timings und der Baudrate nach den Registerwerten kann
den Handbtichern der Controller SJA1000 (Philips), 82C200 (Philips), oder 82527
(Intel) entnommen werden. Das Handbuch des SJA1000 kann z.B. aus dem Internet
von der Philips Homepage unter folgender Adresse heruntergeladen werden:
http://www-us7.semiconductors.philips.com/pip/SJA 1000

Anmerkung:

Bitte beachten Sie, daB} fiir die Funktionsfdhigkeit eines CAN-Netzes nicht nur alle
CAN-Teilnehmer die selbe Bitrate besitzen miissen, sondern auch die anderen
Timing-Parameter identisch sein sollten! Die folgende Tabelle zeigt die von der CiA
empfohlenen Werte:

Bit rate |nominal|Number of | Length of [Location of] BTR 0 Setting | BTR 1 Setting

bit time [time quanta time sample | at 16 MHz, i.e. |at 16 MHz, i.e.

Bus length tg per bit | quantum t; point SJA1000 [HEX] [SJA1000 [HEX]
B T 8 125ns | St 00 14
SOg)Okgit/s 125us| 10 125 ns (Ef ltg) 00 16
OO s | 16 12sns | 4 00 e
252051(;1111“/5 4l 16 250ms | 5 ! ¢
1255015?/ S| 8ps 16 500 ns 2;‘;3 03 1C
0N L lops | 16 625ns | JAtd 04 1
0RO 1 aops |16 12sps | M 09 1C
220,;‘3? sops | 16 | 32sps | M4l 18 1C
10RO Fioops| 16 625ps | ottd 31 1C

Tabelle 4.1.8: Bit-Timing-Werte gemil CiA-Empfehlung

Riuckgabe: Nach erfolgreicher Durchfiihrung wird NTCAN SUCCESS zuriickgegeben, an-
sonsten einer der ab Seite 37 aufgefiihrten Fehler-Codes.
Header: ntcan.h
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Name:

Aufruf:

Beschreibung:

canGetBaudrate()

canGetBaudrate() - Ermittlung der eingestellten Baudrate

DWORD canGetBaudrate

(
HANDLE handle, I CAN-Handle */

DWORD *baud /* zur ickgegebene Baudrate */
)

Mit dieser Funktion kann die aktuelle Baudrate gelesen werden. Es gelten die
gleichen Baudratenwerte und Formate wie bei canSetBaudrate. Der gelesene Wert
kann entweder einem der 14 Werte aus der Baudratentabelle oder dem Inhalt der
Bit-Timing-Register BTR0O und BTR1 entsprechen.

AuBerdem laft sich feststellen, ob die Karte bisher noch nicht initialisiert wurde:
Wird der Wert Ox7FFFFFFF (hex) gelesen, so bedeutet dies, daB3 fiir diesen CAN-
Knoten bisher keine Baudrateneinstellung erfolgt ist.

Riuckgabe: Nach erfolgreicher Durchfiihrung wird NTCAN_ SUCCESS zuriickgegeben, an-
sonsten einer der ab Seite 37 aufgefiihrten Fehler-Codes.

Header: ntcan.h
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Name:

Aufruf:

Beschreibung:

Riuckgabe:

Header:

canldAdd()

canldAdd() - Auswahleines Rx-Identifiers oder eines Event-1Ds fiir den Empfang
von Daten

DWORD canldAdd

(
HANDLE handle, /* Read-Handle */

long id /* Rx-CAN-Identifier oder Event-1D */
)

Diese Funktion selektiert einen Rx-Identifier fiir ein gedfinetes Handle. Wird kein
Rx-Identifier ausgewdhlt, so werden auch keine Daten empfangen!

Der selbe ID kann fiir maximal 15 verschiedene Handles pro physikalischem CAN-
Knoten selektiert werden.

Ein id-Wert wird als 29-Bit-Identifier ausgewertet, wenn das Bit 29 auf ‘1’ gesetzt
ist (Identifier-Wert in Bit 0...28). Das CAN-Modul kann alle eintreffenden
Nachrichten mit 29-Bit-Rx-Identifier empfangen, sobald ein einziger 29-Bit-Rx-
Identifier definiert ist.

id=0..07FF (hex) (11-Bit-Rx-Identifiers)
0...2047 (dez)

id= 0x20000000...0x3FFF.FFFF (hex) (29-Bit-Rx-Identifiers)

id= event-id (im Falle eines Event-IDs)

event-id = 0x40000000 (hex) ... 0x400000FF (hex)
NTCAN _EV BASE ... NTCAN EV LAST

Hinweis:
Eine Ubersicht der Kombinationen von CAN-Modulen und Betriebssystemen, die
29-Bit-CAN-Identifier unterstiitzen, finden Sie auf Seite 13.

Nach erfolgreicher Durchfiihrung wird NTCAN SUCCESS zuriickgegeben, an-
sonsten einer der ab Seite 37 aufgefiihrten Fehler-Codes.

ntcan.h
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Name:

Aufruf;:

Beschreibung:

canldDeletg()

canldDelete() - Loschen eines Rx-Identifiers oder eines Event-IDs

DWORD canldDelete

(
HANDLE handle, /* Read-Handle */

long id /* Rx-ldentifier oder Event-1D */
)

Diese Funktion 10scht den selektierten Rx-Identifier fur dieses Handle.

id= 0...07FF (hex) (11-Bit-Rx-Identifier)
0..2047 (dez)

id= 0x20000000...0x3FFF.FFFF (hex) (29-Bit-Rx-Identifier)

id= event-id (im Falle eines Event-IDs)

event-id =  0x40000000 (hex) ... 0x400000FF (hex)

NTCAN _EV BASE ... NTCAN EV LAST

Riuckgabe: Nach erfolgreicher Durchfiihrung wird NTCAN_ SUCCESS zuriickgegeben, an-
sonsten einer der ab Seite 37 aufgefiihrten Fehler-Codes.

Header: ntcan.h
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4.2 Lesen und Schreiben von Daten

Name:

Aufruf:

Beschreibung:

Riuckgabe:

Header:

canTake()
canTake() - Nicht-blockierendes Lesen der aktuellen Rx-Daten

DWORD canTake
(
HANDLE handle, /* Handle*/
CMSG *cmsg, /* Pointer auf Daten-Buffer */

long *len /* bel Aufruf: Out: Grofledes CM SG-Buffers*/
/* nach Ruckkehr: In:  Anzahl der gelesenen Nach-
richten */

)

Diese Funktion gibt die fiir dieses Handle neu empfangenen Nachrichten zuriick
ohne zu blockieren.

FIFO-Modus

Wurde das Handle mit canOpen() im FIFO-Modus gedftnet (Default) werden die
fiir dieses Handle beziiglich der aktiven Konfiguration des Nachrichtenfilters
empfangenen CAN-Nachrichten in der Reihenfolge des zeitlichen Eintreffens in den
durch cmsg definierten Adreraum der Applikation kopiert.

Die GrofBie des CMSG-Buffers muf3 beim Aufruf von canTake() in len {ibergeben
werden. Die Grole mull in Einheiten von Strukturen (eine Struktur enthélt 16
Bytes, siehe Seite 14) angegeben werden. Nach dem Transfer wird die Anzahl der
kopierten CAN-Nachrichtenstrukturen in len abgelegt. Wurden keine Daten
empfangen, ist der zuriickgegebene Wert fiir len 0.

Achtung: Bitte beachten Sie die Hinweise zum Lesen von CAN-Daten mit
29 Bit-Identifier, die bei der Funktion canRead() aufgefiihrt sind.

Objekt-Modus

Wurde das Handle mit canOpen() im Objekt-Modus gedfinet, miissen die id-Felder
der CMSG-Strukturen zuvor mit den (11-Bit) Identifiern der gewiinschten CAN-
Nachrichten initialisiert werden. Die Gro3e des CMSG-Buffers mufl beim Aufruf
von canTake() in len {ibergeben werden.

Nach Riickkehr der Funktion enthalten die CMSG-Strukturen die Daten der zuletzt
empfangenen CAN-Nachricht dieses Identifiers. Ist im len-Feld der einzelnen
CMSG-Struktur das Bit 5 gesetzt, so wurden bisher noch keine Daten fiir diesen
Identifier empfangen.

Nach erfolgreicher Durchfithrung wird NTCAN_SUCCESS zuriickgegeben, an-
sonsten einer der ab Seite 37 aufgefiihrten Fehler-Codes.

ntcan.h
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Name:

Aufruf:

Beschreibung:

canRead()
canRead() - Blockierendes Lesen der aktuellen Rx-Daten

DWORD canRead
(

HANDLE handle, /* Handle*/

CMSG *cmsg, /* Pointer auf Daten-Buffer */

long *len /* bel Aufruf:  Out: Grol3e des CM SG-Buffers*/
/* nach Ruckkehr: In:  Anzahl der gelesenen Nach-

richten */
OVERLAPPED *ovrlppd /* NULL oder Overlapped-Struktur */
)

Diese Funktion gibt die fiir dieses Handle neu empfangenen Nachrichten zuriick.
Waurden seit dem letzten Aufrufkeine neuen Nachrichten empfangen, blockiert der
Aufruf bis neue Nachrichten eintreffen oder das beim Offnen des Handles mit
canOpen() vereinbarte Rx-Timeout iiberschritten ist.

Wurde das Handle mit canOpen() im FIFO-Modus gedffnet (Default) werden die
fiir dieses Handle beziiglich der aktiven Konfiguration des Nachrichtenfilters
empfangenen CAN-Nachrichten in der Reihenfolge des zeitlichen Eintreffens in den
durch cmsg definierten Adreraum der Applikation kopiert.

Die maximale Grofle des CMSG-Buffers mufl beim Aufruf von canRead() in len
definiert werden. Die Grof3e muf3 in Einheiten von Strukturen (eine Struktur enthalt
16 Bytes, siche Seite 14) angegeben werden. Nach dem Transfer wird die Anzahl
der kopierten CAN-Nachrichtenstrukturen in len abgelegt. Wurden keine Daten
empfangen, ist der zuriickgegebene Wert fiir len 0.

Wurde das Handle im Objekt-Modus geoftnet, kehrt der Aufruf sofort mit einem
Fehler zurtick.

Nur bei Windows-Betriebssystemen:

Werden keine Overlapped-Funktionen ausgefiihrt, und wird mindestens eine Rx-
Nachricht empfangen, kehrt die Funktion sofort zuriick.

Andernfalls kehrt die Funktion erst zuriick, wenn das beim Aufruf der Funktion
spezifizierte Timeout-Intervall iiberschritten wurde oder neue Daten innerhalb diese
Intervalls empfangen worden sind.

Bei Overlapped-Operationen kann die Funktion canRead() wie eine asynchrone
Windows-Funktion angesprochen werden. Hierbei kehrt die Funktion unabhéngig
davon, ob Daten empfangen wurden oder nicht, sofort zuriick. Der Status der
Ubertragung (z.B. Timeout) kann zu einem spiteren Zeitpunkt unter Verwendung
von canGetOverlappedResult() (sieche Seite 29) ermittelt werden.

Fiir weitere Informationen iiber Windows-Overlapped-Strukturen wird auf das
entsprechende Windows-Handbuch verwiesen.

Fir alle anderen Betriebssysteme und das CAN-Bluetooth-M odul gilt:
Hier muB fiir ovrlppd immer NULL eingetragen werden.

24
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Riuckgabe:

Header:

29-Bit-ldentifier

Um eine Nachricht mit einem 29-Bit-Identifier empfangen zu kdnnen, miissen Sie
einen 2.0B-Identifier aktivieren. Dies erreichen Sie z.B. fiir den Identifier ‘0’ durch
Aufruf der Funktion canldAdd(handle, O | NTCAN_20B_BASE)

Die Aktivierung eines einzelnen CAN 2.0B-Identifiers fiihrt dazu, dafl auf dem
zugehorigen Handle alle CAN 2.0B-Identifier empfangen werden kdnnen.

Da auf den esd-CAN-PC-Modulen keine Rx-Filter zur Verfiigung stehen, wie z.B.
auf der VME-CAN2, mul3 zur Unterscheidung zwischen CAN 2.0A- und CAN
2.0B-Identifier die folgende Operation ausgefiihrt werden:

if(cmsg.id & NTCAN 20B BASE)
{
/* 29-Bit ID received */
id = cmsg.id & (NTCAN 20B BASE-1);
}
else
{
/* 11-Bit ID received */
id = cmsg.id;

}

Nach erfolgreicher Durchfiihrung wird NTCAN_ SUCCESS zurtickgegeben, an-
sonsten einer der ab Seite 37 aufgefiihrten Fehler-Codes.

ntcan.h
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Beispiel:

Beispiel fiir Lesezugrifte (11 Bit-Identifier):

#include "ntcan.h"

CMSG cmsg[100];
DWORD status;
long len, i;
HANDLE handle;

len=100;
status =canRead( handle, cmsg, &len, NULL);
if (status == NTCAN_ SUCCESS)
{
for(i=0; i< len; i++)
{
printf("id=%03x len=%x data: ", cmsg[i]
cmsg[i]
for(j=0; j< cmsg[i].len; j++ )
printf("%02x ", cmsg[i].data[]] );
printf("\n");
}
}
else
{
printf("canRead returned %x\n", status);

}

.id,
.len);
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Name:

Aufruf:

Beschreibung:

Riuckgabe:

Header:

canWrite()

canWrite() -Blockierendes Senden einer Nachricht

DWORD canWrite
(

HANDLE handle, /* Handle*/
CMSG *cmsg, /* Pointer auf Daten-Buffer */
long *|en, /* Out: GroRe des CM SG-Buffers */

/*In:  Anzahl der gesendeten Nachrichten */
OVERLAPPED *ovrlppd  /* NULL oder Overlapped-Struktur */

)

Diese Funktion startet die Ubertragung von *len-Nachrichten aus der iiber cmsg
definierten Speicherstruktur.

Die GroBe des CMSG-Buffers muf3 beim Aufruf von canWrite() als Eingabe-
parameter in len definiert werden. Die Grofle muf3 in Einheiten von Strukturen
(eine Struktur enthédlt 16 Bytes, siche Seite 14) angegeben werden.

Im Falle von'NTCAN_SUCCESS' gibt *lendie Anzahl der erfolgreich gesendeten
CAN-Frames zurtick.

Werden keine Overlapped-Funktionen ausgefiihrt, kehrt die Funktion erst zuriick,
wenn der Sendeauftrag erfolgreich beendet oder das beim Aufruf der Funktion
spezifizierte Timeout-Intervall tiberschritten wurde.

Die Tx-Timeout-Zeit wird fiir jede CAN-Nachricht, nicht fiir das komplette
Nachrichtenpaket gezdhlt. Daher kann im Extremfall die Funktion das Programm
fir die Dauer der Nachrichtensendung multipliziert mit der Timeout-Zeit
blockieren!

Nur bei Windows-Betriebssystemen:

Bei Overlapped-Operationen kann die Funktion canWrite() wie eine asynchrone
Windows-Funktion angesprochen werden. Hierbei kehrt die Funktion unabhéngig
davon, ob die Sendung erfolgreich war oder nicht, sofort zuriick. Der Status der
Ubertragung (z.B. Timeout) kann zu einem spiteren Zeitpunkt unter Verwendung
von canGetOverlappedResult() (sieche Seite 29) ermittelt werden.

Fiir weitere Informationen iiber Windows-Overlapped-Strukturen wird auf das
entsprechende Windows-Handbuch verwiesen.

Fir alle anderen Betriebssysteme und das CAN-Bluetooth-M odul gilt:
Hier muB fiir ovrlppd immer ‘0’ eingetragen werden.

Nach erfolgreicher Durchfiihrung wird NTCAN_ SUCCESS zurtickgegeben, an-
sonsten einer der ab Seite 37 aufgefiihrten Fehler-Codes.

ntcan.h
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Name:

Aufruf:

Beschreibung:

canSend()
canSend() -Nicht-blockierendes Senden einer Nachricht

DWORD canSend
(

HANDLE handle, /* Handle*/
CMSG *cmsg, /* Pointer auf Daten-Buffer */
long *len /* bei Aufruf und Ruckkehr: */

/* Out: Anzahl der gesendeten M essages */
/*1n:  Anzahl der zu sendenden M essages */

)

Diese Funktion startet die Ubertragung von *len-Nachrichten aus der iiber cmsg
definierten Speicherstruktur.
Die Grofie des CMSG-Buffers muf als Eingabeparameter in len definiert werden.
Die GroBBe muB in Einheiten von Strukturen (eine Struktur enthilt 16 Bytes, siche
Seite 14) angegeben werden.

Die Funktion kehrt sofort zuriick. Im Falle von'NTCAN_SUCCESS' gibt*len die
Anzahl der erfolgreich in die Tx-Queue kopierten CAN-Frames zuriick.

Riuckgabe: Nach erfolgreicher Durchfiihrung wird NTCAN_ SUCCESS zuriickgegeben, an-
sonsten einer der ab Seite 37 aufgefiihrten Fehler-Codes.

Header: ntcan.h
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Name:

Aufruf:

Beschreibung:

Riuckgabe:

Header:

canGetOverlappedResult()

canGetOverlappedResult() - Ermitteln des Ergebnisses von Overlapped-
Funktionen

DWORD canGetOverlappedResult
(

HANDLE handle, /* Handle*/

OVERLAPPED *ovrlppd, /* Pointer auf Overlapped-Struktur*/

long *|en, /* GrofRein CM SG- oder Event-M essages */
BOOL wait /* Auswahl des Riickgabe-M odes*/

)

Diese Funktion ist nur bei Windows-Betriebssystemen implementiert. Siec muf3
aufgerufen werden, umdas Ergebnis von Overlapped- Operationen (d.h. canRead()
mit ovrlppd !=NULL) auszuwerten, wenn die zugehorige Funktion mit dem Fehler-
Code NTCAN_10 PENDING beendet wurde.

Der Pointer zur gewiinschten Overlapped-Struktur muf3 in *ovrlppd definiert
werden.

*|en gibt die Anzahl der CMSG-Messages oder Event-Messages zurtick.

Der Parameter wait selektiert den Riickgabe-Mode:

wait=TRUE canGetOverlappedResult() kehrt zurtick, wenn der entsprechende
[/O-Job beendet ist.

wait = FALSE  canGetOverlappedResult() kehrt sofort zuriick, auch wenn der
I/O-Job noch nicht beendet ist. Die Funktion gibt
NTCAN_ 10 INCOMPLETE zuriick.

Nach erfolgreicher Durchfiihrung wird NTCAN_ SUCCESS zurtickgegeben, an-
sonsten einer der ab Seite 37 aufgefiihrten Fehler-Codes.

ntcan.h
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4.3 Eventsfur ver schiedene Funktionen

Zur Zeit ist nur ein Event zum Lesendes Fehler-Status definiert (NTCAN_EV_CAN_ ERROR). Prinzipiell
sind auch Events moglich, auf die schreibend zugegriffen werden kann, daher wird der Funktionsaufruf

hier ebenfalls beschrieben.

Datenstruktur von Event M essages

typedef struct
{

long evid, /* Event-ID: 0x40000000 hex ... 0x400000FF hex

unsigned char len; /* Anzahl der Event-Daten-Bytes:

/*

unsigned char reserved[3]; /* reserviert
union
{ unsigned char c[8];

unsigned short S4];

unsigned long [[2]
} evdata;

} EVMSG;

Event-IDs:

NTCAN_EV_BASE = 0x40000000 hex
NTCAN_EV _USER = 0x40000080 hex
NTCAN_EV_LAST = 0x400000FF hex

Wert von Anzahl der
len Daten-Bytes
[binér] [Bytes]
bit7... ...bit0
xxxx 0000 0
xxxx 0001 1
xxxx 0010 2
xxxx 0011 3
xxxx 0100 4
xxxx 0101 5
xxxx 0110 6
xxxx 0111 7
xxxx 1000 8

Tabelle 4.3.1: Kodierung der Lange

Bit 0-3 = Lange 0-8

Bit 4-7 = reserviert

*/
*/
*/
*/

Die Bits 7...4 sind fiir zukiinftige Anwendungen reserviert. Bei Lesezugriffen ist der Wert dieser Bits
undefiniert. Bei Schreibzugriffen sollten diese Bits auf ‘0’ gesetzt werden.
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Name:

Aufruf:

Beschreibung:

Riuckgabe:

Header:

canReadEvent()

canReadEvent() - Lesen von Eingangsvariablen

HANDLE canReadEvent

(
HANDLE handle, /* Handle */

EVMSG *evmsg, /* Pointer auf Event-M essage-Buffer */
OVERLAPPED *ovrlppd /* NULL oder Overlapped-Struktur */

)

Mit dieser Funktion kann z.B. der Fehler-Status iiber den Event NTCAN EV__
CAN_ERROR gelesen werden.

Werden keine Overlapped-Funktionen ausgefiihrt, kehrt die Funktion zuriick, wenn
ein Event eintritt oder das beim Aufruf der Funktion spezifizierte Timeout-Intervall
iiberschritten wurde.

Nur bei Windows-Betriebssystemen:

Bei Overlapped-Operationen kann die Funktion canReadEvent() wie eine
asynchrone Windows-Funktion angesprochen werden. Hierbei kehrt die Funktion
unabhédngig davon, ob ein Event eintritt oder nicht, sofort zuriick. Die Auswertung
des Events kann zu einem spdteren Zeitpunkt unter Verwendung von canGet-
OverlappedResult() (siehe Seite 29) erfolgen.

Fiir weitere Informationen iiber Windows-Overlapped-Strukturen wird auf das
entsprechende Windows-Handbuch verwiesen.

Fir alle anderen Betriebssysteme und das CAN-Bluetooth-M odul gilt:
Hier muB fiir ovrlppd immer ‘0’ eingetragen werden.

Nach erfolgreicher Durchfiihrung wird NTCAN_SUCCESS zuriickgegeben, an-
sonsten einer der ab Seite 37 aufgefiihrten Fehler-Codes.

ntcan.h
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Name:

Aufruf:

Beschreibung:

canSendEvent()

canSendEvent() - Setzen von Ausgangsvariablen

HANDLE canSendEvent

(
HANDLE handle, /* Handle */

EVMSG *evmsg /* Pointer auf Event-M essage-Buffer */
)

Diese Funktion dient dem Setzen von Ausgangsvariablen.
Die Funktion kann auch verwendet werden, um spezielle Read-Events zu triggern,
damit sie ihre Nachrichten senden.

Diese Funktion findet zur Zeit noch keine Anwendung!

Die Funktion kehrt sofort zuriick.

Riuckgabe: Nach erfolgreicher Durchfiihrung wird NTCAN_SUCCESS zuriickgegeben, an-
sonsten einer der ab Seite 37 aufgefiihrten Fehler-Codes.

Header: ntcan.h
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CAN-Events

NTCAN_EV_CAN_ERROR

Event-ID: NTCAN_EV_CAN_ERROR
Event-Nr.: NTCAN_EV_BASE + 0x00 (hex)
Lesen des Events: ~ canReadEvent()
Senden des Events: nicht mdglich
Daten-Linge: 6 Bytes
Daten-Format: evdata.s[0]
Offset-Adresse: +0 +1 +2 +3 +4 +5
LOST
Belegung: reserved Error reserved MESSAGE reserved LOST_FIFO

Tabelle 4.3.2: Belegung des Events NTCAN_EV_CAN_ERROR

Die Funktion kehrt zuriick, wenn sich mindestens ein Fehler-Parameter dndert, also beim Eintreten und
beim Riickgang einer Fehlerbedingung und bei Anderung der Zihlerstinde.

Parameter-Wertebereiche:

ERROR

LOST MESSAGE

LOST_FIFO

0x00 hex -  kein Fehler
(Fehlermeldung wurde zuriickgenommen)

0xCO hex - CAN-Controller-Status ist ‘BUS OFF’
(Riickmeldung nur bei Sende-Auftriagen)

0x40 hex - CAN-Controller-Status ist “‘WARN’ (error passive)
(Riickmeldung nur bei Sende-Auftriagen)

Zihler fiir verlorengegangene Nachrichten des CAN-Controllers

Dieser Zihler wird von einem Fehler-Ausgang des CAN-Controllers
gesetzt. Er zeigt die Anzahl der verlorengegangenen CAN-Frames an
(Empfangs- oder Sende-Nachrichten).

Zahler fiir verlorengegangene Nachrichten des FIFOs
Dieser Zahler wird heraufgezihlt, wenn Nachrichten aufgrund eines FIFO-
Uberlaufs verloren gehen (FIFO full).
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4.4 Status-M essage

Datenstruktur der Status-M essage

typedef struct

{
unsigned short hardware; /* Hardware-Revisionsnummer des Boards */
unsigned short firmware; /* Revisionsnummer der verwendeten Firmware */
unsigned short driver; /* Revisionsnr. des verwendeten Software-Treibers */
unsigned short dll; /* Revisionsnummer der verwendeten dll */
unsigned long board_status;  /* Fehler-Status des Boards */
unsigned char board _id[14]; /* Board-Id-Name (zero terminated) */
unsigned short features; /* Eigenschaften von Hardware und Treiber */

} CAN_IF STATUS;

Bedeutung der Parameter:

hardware, firmware, driver
Die aktuelle Versionsnummer der Hardware, Firmware und des Software-Treibers werden als
vierstellige Hexadezimal-Zahlen zuriickgegeben. Das hoherwertige Byte entspricht dabei einer
je 4 Bit umfassenden Major- und Minor-Nummer und das niederwertige Byte einer 8 Bit
umfassenden Revisionsnummer. Der zuriickgegebene Wert 0x120C (hex) ist also als Version
1.2.12 zu interpretieren.

board_status
Der Status des Boards ist wie folgt kodiert:
0 .. OK
<> ... Error

board_id

Der ID-Name der CAN-Hardware als nullterminierter ASCII-String.
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features

Der Parameter enthdlt Flags, die eine bestimmte Konfiguration bzw. bestimmte Eigenschaften
von Hardware und/oder Gerétetreiber anzeigen. Folgende Flags sind definiert:

Flag

Bedeutung

NTCAN_FEATURE_FULL_CAN

Ist das Flag gesetzt, wird auf dem CAN-Module ein
FullCAN Controller (z.B. Intel 82527) eingesetzt,
ansonsten ein BasicCAN Controller (z.B. Philips SJA
1000).

NTCAN_FEATURE_CAN_20B

Ist das Flag gesetzt, konnen CAN-Nachrichten mit 29-
Bit-IDs (CAN 2.0B Mode) gesendet und empfangen
werden.

Ist das Flag nicht gesetzt, konnen nur Nachrichten mit
11-Bit-IDs (CAN 2.0A Mode) gesendet und empfan-
gen werden.

NTCAN_FEATURE_DEVICE_NET

Ist das Flag gesetzt, unterstiitzt die Firmware das
CAN-Protokoll DeviceNet.

NTCAN_FEATURE_CYCLIC_TX

Ist das Flag gesetzt, besitzt die Firmware eine kunden-
spezifische Erweiterung zum zyklischen Senden von
Tx-Nachrichten (nur CAN-PCI1/360).

NTCAN_FEATURE_RX_OBJECT_MODE

Ist das Flag gesetzt, ist eine Unterstiitzung fiir den Rx-
Object-Mode vorhanden.

Tabelle 4.4.1: Flags des Parameters features
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Name:

Aufruf:

Beschreibung:

Riuckgabe:

Header:

canStatus()

canStatus() - Gibt Informationen tiber Hardware und Software zuriick

DWORD canStatus

(
HANDLE handle, /* Status-Handle */

CAN_IF_STATUS *cstat /* Pointer auf Status-Struktur */
)

Diese Funktion liefert Informationen iiber Hardware und Software der diesem
CAN-Handle zugeordneten CAN-Schnittstelle. Die Zuordnung des Handles zu
einer CAN-Schnittstelle geschieht beim Offnen des Handles iiber die logische
Netznummer beim Aufruf von canOpen().

Nach erfolgreicher Durchfiihrung wird NTCAN SUCCESS zuriickgegeben und die
Status-Informationen werden in den Speicherbereich geschrieben auf den der Zeiger
cstat verweist. Im Fehlerfall wird einer der ab Seite 37 aufgefiihrten Fehler-Codes
zuriickgegeben.

ntcan.h
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5. Rickgabewerte

Alle API-Aufrufe geben einen Riickgabewert zuriick, der mit dem Préifix *NTCAN ’ beginnt und in der
Applikation stets abgefragt werden sollte. Kehrt der Aufruf mit einem Fehlercode zurtick, so sind die
Inhalte aller durch Zeiger referenzierten Riickgabewerte undefiniert und diirfen von der Applikationnicht
ausgewertet werden.

Die Konstanten fiir die Riickgabewerte sind in der Header-Datei ntcan.h definiert. In Applikationen
sollten aus Griinden der Portabilitdt stets diese Konstanten genutzt werden, da jedes Betriebssystem
einen eigenen ‘Nummernraum’ fiir die numerischen Werte von Fehlern festlegt und daher den Konstan-
ten in der Header-Datei fiir verschiedene Betriebssysteme unterschiedliche numerische Werte zugeordnet
werden miissen. Ferner werden zur Erhohung der Portabilitéit einige Konstanten fiir Fehler, die nicht
CAN-spezifisch sind und typischerweise vom Betriebssystem autonom erzeugt werden (z.B.
NTCAN_ INVALID HANDLE), auf bereits vorhandene Fehlerkonstanten des Betriebssystems abge-
bildet.

Nachfolgend werden alle Riickgabewerte in Tabellenform aufgelistet. Die Werte werden in die Fehler-
klassen Erfolgreich, Warnung und Fehler eingeteilt. Ferner wird eine Beschreibung fiir die Fehlerursache
und die Losungsmoglichkeiten sowie eine Liste der API-Aufrufe, bei denen dieses Problem auftreten
kann, angefiihrt.

Fehlerkonstanten, die in der Header-Datei vorhanden, hier aber nicht beschrieben sind, werden vom
Treiber nicht mehr erzeugt und sind nur noch aus Griinden der Riickwiértskompatibilitdt von Quelltexten
nicht entfernt.

NTCAN_SUCCESS
Erfolgreiche Ausfiihrung des Aufrufs.

Klasse Erfolgreich

Ursache Der Aufruf wurde ohne Fehler beendet. Die Inhalte aller durch Zeiger
referenzierten Riickgabewerte sind giiltig und diirfen von der
Applikation ausgewertet werden.

Funktion Alle Funktionen
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NTCAN_CONTR_BUSY

Die Kapazitit der internen Sende-FIFO wurde tiberschritten.

Klasse Fehler/Warnung

Ursache Die Kapazitit der internen Sende-FIFO reicht nicht aus, um
zusitzliche Nachrichten aufzunehmen.

Problem- | Wiederholung des fehlerhaften Aufrufs nach kurzer Wartezeit.

[6sung

Funktion | canSend(), canSendEvent(), canldAdd()

NTCAN_CONTR_OFF BUS

Fehler beim Senden.

Klasse Fehler

Ursache Der CAN-Controller ist wihrend einer blockierenden Sende-
Operation in den Zustand OFF BUS gewechselt, da zu viele CAN-
Errorframes empfangen wurden.

Problem- Wiederholung des Aufrufs nach kurzer Wartezeit, da der Treiber

[6sung automatisch versucht, die Fehlersituation zu beheben. Tritt der Fehler
weiterhin auf, sollte gepriift werden, ob die Verkabelung des CAN-
Busses korrekt ist und alle Busteilnehmer mit der gleichen Baudrate
senden.

Funktion | canWrite()

NTCAN_CONTR_WARN

Fehler beim Senden.

Klasse Fehler

Ursache Der CAN-Controller ist wihrend einer blockierenden Sende-
Operation in den Zustand Error Passive gewechselt, da zu viele
CAN- Errorframes empfangen wurden.

Problem- Wiederholung des Aufrufs nach kurzer Wartezeit, da der Treiber

[6sung automatisch versucht, die Fehlersituation zu beheben. Tritt der Fehler
weiterhin auf, sollte gepriift werden, ob die Verkabelung des CAN-
Busses korrekt ist und alle Busteilnehmer mit der gleichen Baudrate
senden.

Funktion | canWrite()
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NTCAN_ID ALREADY_ENABLED
Der CAN-ID wurde fiir dieses Handle bereits aktiviert.

Klasse Warnung

Ursache Der CAN-Identifier wurde fur dieses Handle bereits aktiviert.

Problem- | Jeden CAN-ID pro Handle nur einmal aktivieren. Die Aktivierung
[6sung einer CAN 2.0B ID fiihrt dazu, daf} alle anderen CAN 2.0B Ids
ebenfalls als aktiviert gelten.

Funktion | canldAdd()

NTCAN_INSUFFICIENT_RESOURCES
Nicht geniigend interne Resourcen verfiigbar.

Klasse Fehler
Ursache Aufgrund eines Mangels an internen Resourcen konnte der Aufruf
nicht ausgefiihrt werden.

Problem- |« Tritt der Fehler beim Aufruf von canOpen() auf, sollte die Handle-

[6sung Queuesize verkleinert werden.

 Tritt der Fehler beim Aufruf von canldAdd() auf;, ist dieser CAN-
ID bereits fiir zu viele andere Handles aktiviert worden.

Funktion | canOpen(), canldAdd()

NTCAN_INVALID_DRIVER
Treiber und NTCAN-Bibliothek passen nicht zusammen.

Klasse Fehler

Ursache Die Version der NTCAN-Bibliothek setzt eine neuere Treiberversion
voraus.

Problem- Neuere Treiberversion verwenden.
[6sung

Funktion | canOpen()
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NTCAN_INVALID_FIRMWARE
Treiber und Firmware passen nicht zusammen.

Klasse Fehler

Ursache Die Version des Geriétetreibers setzt eine neuere Firmwareversion
voraus.

Problem- Firmware der aktiven CAN-Karte aktualisieren.

[6sung

Funktion | canOpen()

NTCAN_INVALID_HANDLE
Ungtiltiger CAN-Handle.

Klasse Fehler

Ursache Einem Funktionsaufruf wurde ein ungiiltiges Handle iibergeben.

Problem- « Uberpriifen, ob das Handle mit canOpen() korrekt gedffnet wurde.

6sung « Uberpriifen, ob das Handle nicht zuvor mit canClose() geschlossen
wurde.

Funktion | Alle Funktionen auer canOpen()

NTCAN_INVALID_HARDWARE
Treiber und Hardware passen nicht zusammen.

Klasse Fehler

Ursache Die Version des Geritetreibers funktioniert mit dieser Hardware nicht.
Problem- | Andere Treiberversion verwenden.

[6sung

Funktion | canOpen()
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NTCAN_INVALID_PARAMETER
Ungiiltiger Parameter.

Klasse Fehler

Ursache Einem Aufruf wurde ein ungiiltiger Parameter {ibergeben.

Problem- |+ Uberpriifung aller Argument fiir diese Aufruf auf Giiltigkeit.
[6sung * Aufruf von canRead() mit einem Handle, das fiir den Objekt-
Modus gedftnet wurde.

Funktion Alle Funktionen

NTCAN_IO_INCOMPLETE
Operation noch nicht beendet (Nur Win32).

Klasse Fehler/Warnung

Ursache Die Funktion canGetOverlappedResult() wurde mit FALSE fiir den
Parameter bWait aufgerufen und die asynchrone Operation ist nicht
abgeschlossen. Siehe Win32 Plattform-SDK Hilfe zu
canGetOverlappedResult() fiir weitere Details.

Problem- | Siehe Win32 Plattform-SDK Hilfe zu canGetOverlappedResult().
[6sung

Funktion | canGetOverlappedResult()

NTCAN_IO_PENDING
Operation nicht beendet (Nur Win32).

Klasse Warnung

Usache Eine asynchroner Lese-/oder Schreiboperation mit giiltiger
Overlapped-Struktur wurde nicht abgeschlossen. Siehe Win32
Plattform-SDK zum Thema °‘Asynchronous Input and Output’ fiir
weitere Details.

Problem- | Siehe Win32 Plattform-SDK zum Thema °Asynchronous Input and
6sung Output’ fiir weitere Details.

Funktion | canRead(), canWrite(), canReadEvent()
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NTCAN_NET_NOT_FOUND
Ungiiltige logische Netznummer.

Klasse Fehler

Usache Die beim Aufruf von canOpen() angegebene logische Netznummer
existiert nicht.

Problem- « Uberpriifen, ob die Netznummer vergeben wurde.
[6sung « Uberpriifen, ob der Treiber, dem diese Netznummer zugeordnet
sein soll, korrekt gestartet ist.

Funktion | canOpen()

NTCAN_NO _ID ENABLED
Der CAN-ID ist fuir dieses Handle nicht aktiviert.

Klasse Warnung

Usache Der CAN-ID ist fuir dieses Handle nicht aktiviert.

Problem- | Jeden CAN-ID pro Handle nur einmal deaktivieren. Die Deaktivie-
[6sung rung einer CAN 2.0B ID fiihrt dazu, daf3 alle anderen CAN 2.0B IDs
ebenfalls als deaktiviert gelten.

Funktion | canldDelete()

NTCAN_ABORTED
Abbruch einer blockierenden Sende-/Empfangsoperation.

Klasse Warnung/Fehler

Usache Eine blockierende Sende-/oder Empfangsoperation wurde
abgebrochen, weil ein anderer Thread fiir dieses Handle canClose()
aufgerufen hat oder der Treiber terminiert wurde.

Problem- | Wenn das Verhalten von der Applikation nicht gewollt ist, iiberpriifen
[6sung warum Handle geschlossen werden.

Funktion | canRead(), canWrite(), canReadEvent()
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NTCAN_PENDING_READ
Empfangsoperation konnte nicht durchgefiihrt werden.

Klasse Warnung/Fehler
Usache Eine Empfangsoperation wurde nicht initiiert, da das Handle bereits
von einem anderen Thread fiir eine Empfangsoperation genutzt wird.
Problem- * Durch SynchronisationsmaBBnahmen verhindern, daf3 ein anderer
[6sung Thread das Handle ebenfalls gleichzeitig zum Empfangen
verwendet.

e Threads mit unterschiedlichen Handlen nutzen.

Funktion | canRead(), canTake(), canReadEvent()

NTCAN_PENDING_WRITE
Sendeoperation konnte nicht durchgefiihrt werden.

Klasse Warnung/Fehler

Usache Eine Sendeoperation wurde nicht initiiert, da das Handle bereits von
einem anderen Thread fiir eine Sendeoperation genutzt wird.

Problem- * Durch SynchronisationsmaBBnahmen verhindern, daf3 ein anderer
6sung Thread das Handle ebenfalls gleichzeitig zum Senden verwendet.
» Threads mit unterschiedlichen Handlen nutzen.

Funktion | canWrite(), canSend(), canSendEvent()

NTCAN_RX_TIMEOUT
Timeout-Ereignis fiir blockierende Empfangsoperation.

Klasse Warnung

Usache Innerhalb der bei canOpen() vereinbarten Rx-Timeouts wurden keine
Daten empfangen.

Problem- * Rx-Timeout bei canOpen() vergroBern.

[6sung  Sicherstellen, dafl Daten auf den gewiinschten CAN-IDs von
anderen CAN-Teilnehmer gesendet werden.

» Verkabelung tiberpriifen.

Funktion | canRead(), canReadEvent()
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NTCAN_TX_ERROR
Timeout-Ereignis fiir blockierende Sendeoperation.

Klasse Fehler

Usache Innerhalb einer internen Timeout-Zeit (typischerweise 1000 ms)
konnte die Nachricht nicht gesendet werden. Dieser Fehler wird von
NTCAN_TX TIMEOUT ersetzt, wenn bei canOpen() fiir das Tx-
Timeout eine kleinere Zeit gewihlt wurde.

Problem- * Verkabelung iiberpriifen.
[6sung * Baudrate tiberpriifen.

Funktion | canWrite()

NTCAN_TX_TIMEOUT
Timeout-Ereignis fiir blockierende Sendeoperation.

Klasse Warnung/Fehler

Usache Innerhalb der bei canOpen() vereinbarten Tx-Timeouts konnten die
Daten nicht gesendet werden.

Problem- |+ Tx-Timeout bei canOpen() vergroBern.
6sung * Verkabelung tiberpriifen.
» Baudrate tiberpriifen.

Funktion | canWrite()
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6. Beispielprogramme

6.1 Beispielprogramm: Empfangen von Nachrichten

#include <stdio.h>
#include <ntcan.h>

/*

* This example demonstartes how the NTCAN-API can be used to open a handle,
* set a baudrate and wait for reception of a CAN frame with an

* identifier that has been previously enabled for this handle.

* Finally all proper cleanup operations are performed

*/
int main(void)
{
int net=0; /* logical netnumber used for example */
unsigned long mode=0; /* mode for canOpen */
long txqueuesize=8; /* maximum number of messages to transmit */
long rxqueuesize=8; /* maximum number of messages to receive */
long txtimeout=100; /* timeout for transmit */
long rxtimeout=10000; /* timeout for receiving data */
HANDLE rxhandle; /* can handle for used functions */
DWORD retvalue; /* returnvalue for used functions */
DWORD baud=2; /* used baudrate (here: 500 kBit/sec.) */
CMSG cmsg[8]; /* buffer for can messages */
int rtr=0; /* rtr bit */
int 1i; /* loop counter */
int len; /* Bufsize in number of messages for canRead() */
I e e e e e e
retvalue = canOpen( net,
mode,
txqueuesize,
rxqueuesize,
txtimeout,
rxtimeout,

&rxhandle);

if (retvalue != NTCAN_ SUCCESS)
{

printf("canOpen() failed with error %d!\n", retvalue);
return(-1);

}

printf("function canOpen() returned OK !\n");

/* JL AL AL ) gL L) p) ) L) L) ) g L) J) ) p) A ) ) L) J) ) ) L) ) L g J) ) g g ) ) L) p) ) p) p) g g gL gy ) p L) ) ) p) p) ) ) L) ) L gL J) ) ) L) ) L L) L) */
U L A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A L L A L A A A A A A I
retvalue = canSetBaudrate( rxhandle,
baud) ;
if (retvalue != 0)

printf("canSetBaudrate() failed with error %d!\n", retvalue);
canClose(rxhandle);
return(-1);

}

printf("function canSetBaudrate() returned OK !\n");
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/* LU L L L ) 1 ) ) L L L ) 1L ) A ) ) L ) A L ) d) 1 ) AL ) 1 ) 1 ) ) 1) ) ) ) A 1) 1 ) ) 1 ) A L 1 ) ) ) A 1 */
LA (A ({1 (A (A (A A A

retvalue = canIdAdd(rxhandle,
0);

if (retvalue != NTCAN_ SUCCESS)

{
printf("canIdAdd() failed with error %d!\n", retvalue);

canClose(rxhandle);
return(-1);

}

printf("function canIdAdd() returned OK !\n");

/* LU 4L L L ) 1 ) A L ) L ) A L ) 1 ) A L 1 ) J) 1 ) AL ) 1 ) L ) ) 1) 1 ) 1 ) AL ) 1 ) ) 1 ) L 1 ) ) ) AL 1 */
LA (A (A (A (A (A A

do {
/*
* Set max numbers of messages that can be returned with
* one canRead() call according to buffer size
*/

len = 8;

retvalue = canRead( rxhandle,

&cmsg[0],
&len,
NULL) ;
if (retvalue == NTCAN RX TIMEOUT)
{
printf("canRead() returned timeout\n");
continue;
}
else if(retvalue != NTCAN SUCCESS)
{
printf("canRead() failed with error %d!\n", retvalue);
}
else
{

printf ("function canRead() returned OK !\n");
printf("Id of received message :%x!\n", cmsg[0].id);
printf("Len of received message :%x!\n", (cmsg[0].len & 0x0f));
printf("Rtr of received message :%x!\n", ((cmsg[0].len & 0x10)>>4));
for (i=0;i<(cmsg[0].len & O0x0f);i++)

printf("Byte %d of received message :%x!\n", i, cmsg[0].data[i]);

}

break;
} while(1l);

/* LU L L L L 1 ) A L L ) L ) A ) ) L ) ) L ) J) 1 ) AL ) 1 d) L ) ) ) ) ) 1L ) 1) 1 ) ) 1 ) A L 1 ) ) ) A ) */
LA (A ({1 (A (A A

retvalue = canIdDelete( rxhandle,
0);

if (retvalue != NTCAN_ SUCCESS)
printf("canIdDelete() failed with error %d!\n", retvalue);

printf ("function canIdDelete() returned OK !\n");
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/* LU AL L1 L L 1 ) A L ) L ) 4 L ) L ) A L 1 ) J) 1 ) AL ) 1 d) L ) ) ) 1 ) ) 1L ) ) ) 1 ) 1 ) ) L 1 ) ) ) A 1 */
LA (A (A (A (A (A A A

retvalue = canClose (rxhandle);

if (retvalue != NTCAN_ SUCCESS)
printf("canClose() failed with error %d!\n", retvalue);

printf("function canClose returned OK !\n");

/* LU 4L L1 L ) 1 ) AL L L L ) L AL L ) L ) A L 1 ) J) 1 ) AL ) 1 d) L ) ) ) 1 ) 1 ) A 1) 1 ) ) 1 ) A L 1 ) ) ) A L */
LA (A (A (A (A (A (A (A A A

return(0);
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6.2 Beispielprogramm: Senden von Nachrichten

/*
*
*
*
*

This example demonstartes how the NTCAN-API can be used to open a handle,
set a baudrate and transmitting a CAN frame.
Finally all proper cleanup operations are performed

/

int main(void)

{

int net=0; /* Net number used in this example */
unsigned long mode=0; /* mode used for canOpen */
long txqueuesize=8; /* size of transmit queue */
long rxqueuesize=8; /* size of receive queue */
long txtimeout=100; /* timeout for transmit operations */
long rxtimeout=1000; /* timeout for receive operations */
HANDLE txhandle; /* can handle used for several functions */
DWORD retvalue; /* returnvalue for can functions */
DWORD baud=2; /* baudrate of this example. (here: 500 kBit/s.)*/
CMSG cmsg[8]; /* can message buffer */
int rtr=0; /* rtr bit */
int 1i; /* loop counter */
int len; /* no of messages of the message buffer (cmsg) */
/* that should be transmitted */
Y e e e e
retvalue = canOpen(net,
mode,
txqueuesize,
rxqueuesize,
txtimeout,
rxtimeout,

&txhandle);

if (retvalue != NTCAN_ SUCCESS)

printf("canOpen() failed with error %d!\n", retvalue);
return(-1);
printf("function canOpen() returned OK !\n");
/* JL AL AL ) gL L) gy L gL L) ) g L) J) ) p) L) ) ) L) gy ) g L) J) g gL J) ) g g ) ) L) J) ) p) g ) ) gL g ) p L) ) ) p) J) ) ) L) ) L gL J) ) ) a1 L) */
U A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A L A L A A A A A A I
retvalue = canSetBaudrate( txhandle,
baud) ;
if (retvalue != 0)
printf("canSetBaudrate() failed with error %d!\n", retvalue);
canClose(txhandle);
return(-1);
printf("function canSetBaudrate() returned OK !\n");
* JL AL AL ) gL p) gy L p) L) ) g L) g ) p) A ) ) L) p) ) g L) ) g gL J) ) g p) ) ) L) J) ) p) p) ) g gL gy ) ) L) ) L L) p) ) ) L) ) L gL J) ) ) L) ) L L L) *
/ U A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A A L L L A L A A A A A /
/*

* Initialize the first message in buffer to CAN id = 0, len = 3
* and data0 - data2 = 0,1,2
*/
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cmsg[0].1id=0x00;
cmsg[0].1len=0x03;
cmsg[0].len |= cmsg[0].len + (rtr<<4);
for (i=0;i<3;i++)
cmsg[0].data[i] = i;

len=1; /* Number of valid messages in cmsg buffer*/

retvalue = canWrite( txhandle,
&cmsg[0],
&len,
NULL) ;

if (retvalue != NTCAN_ SUCCESS)

printf("canWrite failed() with error %d!\n", retvalue);
else

printf("function canWrite() returned OK !\n");

/* LU L 4L L L ) 1 ) A L L ) 1L ) AL L ) 1 ) A L 1 ) J) 1 ) AL ) 1 ) ) L ) ) ) 1 ) 1L ) A ) 1 ) ) 1 ) ) L 1 ) ) ) AL 1 g
L (A ({0 (A (A (A (A A A

retvalue = canClose (txhandle);

if (retvalue != NTCAN_ SUCCESS)

printf("canClose failed with error %d!\n", retvalue);
else

printf("function canClose() returned OK !\n");

/* LU L 4L L L ) 1 ) A L L ) 1L ) AL L ) 1 ) A L 1 ) J) 1 ) AL ) 1 ) ) L ) ) ) 1 ) 1L ) A ) 1 ) ) 1 ) ) L 1 ) ) ) AL 1 g
L (A ({0 (A (A (A (A A A

return(0);

*/

*/
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/. Testprogramm cantest

7.1 cantest fur die Kommandozeileneingabe als Beispielpr ogramm

Das Testprogramm cantest ist im Software-Paket als Quell-Code enthalten. Es kann daher als
Beispielprogramm fiir die Funktionen des CAN-API genutzt werden.

cantest ist auf allen unterstiitzen Betriebssystemen lauffahig.

Im folgenden wird die Funktionsweise des Programms beschrieben. Das Listing des Quell-Codes ist in
diesem Handbuch nicht extra abgedruckt. Es kann dem mitgelieferten Datentrdger entnommen werden.
7.1.1 Funktionsbeschreibung

Wird cantest ohne Parameter aufgerufen, sucht es nach den bisher im System installierten esd-CAN-
Boards und zeigt Board-Parameter wie Software-Revision und Board-Status an. Aulerdem wird eine

Liste der verfiigbaren Funktionen und der Eingabe-Syntax angezeigt.

Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel fiir die Monitor-Ausgabe nach dem Aufruf von cantest:

CAN Test Rev 2.4.4 -- (c) 1997-99 electronic system design gmbh

Available CAN-Devices:
Net 0: ID=CAN_PCI331 D11=1.5.01] Driver=1.6.05

Firmware=0.C.08 Hardware=1.1.00 Baudrate=7fffffff Status=00000000
Net 1: ID=CAN_PCI331 D11=1.5.01 Driver=1.6.05

Firmware=0.C.08 Hardware=1.1.00 Baudrate=7fffffff Status=00000000

Syntax: cantest test-Nr [net id-1lst id-last count
txbuf rxbuf txtout rxtout baud testcount datal0 datal ...]

Test 0: canSend()

Test 1: canWrite()

Test 2: canTake()

Test 12: canTake() with time-measurement for 10000 can-frames
Test 3: canRead()

Test 13: canRead() with time-measurement for 10000 can-frames
Test 4: canReadEvent()

Test 5: canSendEvent()

Test 6: Overlapped-canRead()

Test 7: Overlapped-canWrite()

Test 9: Wait for RTR reply

Abb. 7.1.1: Bildschirmausgabe nach dem Aufruf von cantest

Im oben gezeigten Beispiel ist zu erkennen, dal in dem System die beiden CAN-Netze mit den logischen
Netznummern 0 und 1 auf der Hardware CAN-PCI/331 verfiigbar sind. Daran anschliefend ist die
Eingabe-Syntax dargestellt.

Die Eingabeparameter miissen immer in der Reihenfolge, in der sie dargestellt sind, eingegeben werden.
Soll z.B. nur der Parameter ‘testcount’ verdndert werden, so miissen alle vorangehenden Parameter
ebenfalls eingegeben werden. Werden die folgenden Parameter nicht eingegeben, so wird der Default-
Wert der Parameter angenommen.
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7.1.2 Besonder heiten der VxWorks-Implementierung

Fiir die VxWorks Implementierung von cantest sind folgende Abweichungen von der allgemeinen
Beschreibung zu beachten:

- Fir den Programmaufruf ist die Schreibweise von cantest wie folgt: canTest

- Die Eingabe der Parameter muf3 unter VxWorks in Hochkommas (*“...””) erfolgen.

7.1.3 Parameter-Beschreibung

Alle Parameter, mit Ausnahme der Identifier miissen als Dezimalzahlen eingegeben werden. Fiir die
Identifier sind sowohl Dezimalzahlen als auch Hexadezimalzahlen zuldssig.

test-Nr

net

id-1st,id-last

count

Die verfiigbaren Test-Nummern sind in der vorangegangenen Abbildung
aufgelistet. Test Nummer 5 (canSendEvent()) ist zur Zeit ohne Funktion. Die
Tests Nummer 6 und 7 (Overlapped-Funktionen) konnen nur beir Windows-
Betriebssystemen ausgefiihrt werden.

Logische Nummer des CAN-Netzes

Lesen: Uber diese beiden Grenzwerte kann ein Identifier-Bereich defi-
niert werden, innerhalb dessen Nachrichten empfangen werden
sollen. Sollen nur Nachrichten eines Identifiers ausgewertet
werden, so ist fiir beide Parameter der gleiche Wert

einzutragen.

Schreiben: id-1st wird als Tx-Identifier angenommen. id-last wird
ignoriert.

Default: id-1st =0
id-last=0

Zahlenformat: Zahlenwerte ohne weitere Angaben werden als Dezimalzahlen
ausgewertet. Die Angabe ‘0x’ vor einer Zahl kennzeichnet eine
Hexadezimalzahl.

Wertebereich fiir 11-Bit-Identifier: 0...2047 (dez)

0x0 ... 0x7FF (hex)
Beispiel: 0x3F = 63 (dez)

Wertebereich fiir 29-Bit-Identifier: 0x20000000 ... 0x3FFFFFFF (hex)

Beispiel: 0x2000003F = 63 (dez)

Die Anzahl der CAN-Tx-Messages, die mit einem Funktionsaufruf iibergeben
werden sollen, wird hier eingetragen.
Default-Wert: count =1
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txbuf

rxbuf

txout

rxout

baud

testcount

data0...data7

GrofBle der Tx-Queue.
Default-Wert: tx-buf =10

Grofle der Rx-Queue.
Default-Wert: rx-buf =100

Tx-Timeout in [ms].
Default-Wert: txout = 1000 ms

Rx-Timeout in [ms].
Default-Wert: rxout = 5000 ms

Baudraten-Index (siche Baudratentabelle bei der Funktion ‘canSetBaudrate’ auf
Seite 18.)
Default-Wert: baud = 2 (500 kBit/s)

Anzahl der Test-Schleifen, die durchlaufen werden sollen.

Default-Wert: bei write/send-Funktionen testcount =10
bei read/take-Funktionen testcount =

Um den Wert ‘e’ einzustellen, ist fiir testcount ‘-1’ einzutragen.

Zu sendende Daten-Bytes.

Wird fiir diese Parameter kein Eintrag vorgenommen, so werden bei Sende-
kommandos zwei 32-Bit-Zahlerwerte gesendet. Werden ein bis acht Bytes
angegeben, so werden die angegebenen Bytes gesendet. Die Eingabe der
Daten-Bytes mulf} als Dezimalzahl erfolgen !
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7.2 Testprogramm WinCANTest mit Windows-Ober flache

Das Programm WinCANTest ist unter Windows 95/98 lauftahig. Es bietet dhnliche Funktionen wie das
Programm cantest fiir die Kommandozeileneingabe. Folgende Einschrankungen sind bei WinCANTest
gegeniliber cantest zu beachten:

- Die Funktionen ‘canTake() with time-measurement for 10000 can-frames’,
‘canRead() with time-measurement for 10000 can-frames’
und
‘Wait for RTR reply’

werden noch nicht unterstiitzt.

- 29-Bit-Identifier nach CAN 2.0B werden zur Zeit noch nicht unterstitzt.

Fenster fur Inhalt des
Hardware suchen . .
. Testeingaben Anzeigefensters
und anzeigen .
offnen drucken

= WinCANT est
Inhalt des
Anzeigefensters s | ‘
speichern
U3 .ﬁ.v:ailal:ule' CAN Hardware
CAN | Board | DLL | Diver | Fimware | Hardware | Hw-Stat|
oo Car_PCIE331 1.4.04 1.0.04 0.9.01 1.0.00 Ok,
m Car_PCIE33 1.4.04 1.0.04 0.9.01 1.0.00 Ok,
Anzeigefenster
Heady

Abb. 7.2.1: WinCANTest-Fenster

Die Schaltflichenleiste bietet Funktionen, die auch lber die Meniis [EeErrrey Yy Ty
aufgerufen werden konnen. Im Menii File finden sich weitergehende | File Edit Diagnose 2

Funktionen zum Drucken. _E_

Brrint. .. Ctrl+P
Print Prewview. .
Page Setup...

E it
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Im Fenster Test werden das auszufiihrende Kommando, die Parameter und die Daten fiir die Test-
Zugriffe eingetragen.

Test ]
File Edit Help

Command: !canSend _'_I ﬂ!
— Parameter

Het Mo ID— Baudrate: lm
FistlD: [0 LastiD: o
TestCount: FD— M axCount: r2_. Stop I
T Buffer: |1IJ— R Buffer: ’1EIIJ— —
T# Tirneaout: W R« Timeout: IW Defaul |

Lergth [0 | By=:fo o o o o ffo o o

Dwration = 0 Can-Messages = 2 i

Duration = 0 Can-Meszages = 2 =
Duration = 0 Can-Meszages = 2

Duration = 0 Can-Meszages = 2

Dwration = 0 Can-Meszages =2

Duration = 0 Can-Meszagez =0

canSend retumed: HTCAM_COMTR_BUSY[0=e000000E)

Dwration = 0 Can-Meszages =0

canSend retumed: HTCAM_COMTR_BUSY[0=e000000E]

Duration = 0 CanMeszagez =0 |
canSend retumed: HTCAM_COMTR_BUSY0=e000000E]

Dwration = 0 Can-Meszages =0

canSend returmed: NTCAM_COMTR_BUSY0=e000000E] ;I

Abb. 7.2.2: Ein-Ausgabefenster fiir die CAN-Bus-Zugriffe

Die Beschreibung der Kommandos kann den Funktionsbeschreibungen in den ersten Kapiteln dieses
Handbuches entnommen werden. Die Beschreibung der Parameter erfolgte bereits in dem vorangegange-
nen Kapitel ‘cantest fiir die Kommandozeileneingabe als Beispielprogramm’.
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8. Monitor-Programm CANscope

8.1 Ubersicht

Das Monitorprogramm CANscope kann unter allen unterstiitzten Windows-Betriebssystemen
(Windows N'T/2000/XP, Windows 95/98/ME) betrieben werden ! Eine dhnliche Bedienoberfldche mit
dhnlichem Funktionsumfang wie fiir die Windows-Betriebssysteme ist fiir die unterstiitzten UNIX-
Betriebssysteme (Linux, Linux-RTAI, LynxOS, PowerMAX OS, SGI-IRIX6.5 und Solaris)
verfligbar.

CANSscope ist ein Menii-gesteuertes Programm, das zur Uberwachung und zum Test von CAN-Netzen
dient. Seine selbsterklirende Bedienoberfldche bietet einen schnellen Einstieg in die Funktionsweise des
CAN-Netzes.

Dieses Kapitel gibt eine ausfiihrliche Beschreibung der einzelnen Meniipunkte von CANscope. Im
Anschluf} daran ist ein Anwendungsbeispiel aufgefiihrt.

8.2 Programmaufr uf

Das Programm wird bei der Installation des Device-Drivers automatisch mit installiert. Vor Aufrufdes
Programms muf3 der Treiber gestartet werden.

Hinweis: CANscope kann parallel zu anderen Applikationen laufen und z.B. die dort verwendeten
Identifier anzeigen oder auf beliebigen Identifiern senden. Es lassen sich auch mehrere
CANscope-Fenster gleichzeitig 6ffnen.

Beim Programmaufruf in der Kommandozeile lassen sich Parameter angeben, die bereits beim
Programmstart die personlichen Voreinstellungen des Programms mit laden:

Aufruf Funktion
CANscope wird aufgerufen und initialisiert, so daf3
canscope --start sofort die eintreffenden CAN-Frames angezeigt
werden.

CANscope wird aufgerufen und die in der Profile-
canscope profilname Datei profi Iname gespeicherten Parameterein-
stellungen werden libernommen.

Kombination aus den beiden oben angegebenen

canscope profilname --start
pe p Aufrufen.

Tabelle 8.2.1: Aufruf von CANscope mit Parametern

Das Anlegen und die Bedeutung von Profile-Dateien werden auf Seite 61 beschrieben.
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8.3 Erlauterung der Funktionen der Oberflachenelemente
8.3.1 Darstellung des CANscope-Fensters

Das CANscope-Fenster hat folgenden Aufbau:

Auswahl
der anzuzeigenden
CAN:-Identifier

=10 x]
File Wiew Can Help —_—— |
Active ID's: Start |I bddAiea | [AddiDeltelD A'ea ieze | Eat |
) 0100 <> 0x200 fram |
Liste der 0x500 <> 0x700 Stop || Delete Area | I uli] IS I ] | Copw Framesl EIearW’indowl
darzustellenden e
[ 1D’ decimal | B
i M Ligt———
CAN-Identifier Baudrate: ST I I absolueTine | [ Message L fortlaufende oder
Nt 3 | | * Scroll Down ( Static statische Anzeige
et I I [+ Show Text | der Frames
MNo. Timedff  ID RTIRLen O 1 2 3 4 5 & 7 Tew
00018 00000 £ @ OF 00 OB 00 00 00 AE FB &0 |
00019 00020 &1 8 10 FF FF G& 75 BD 70 73 _jyjumps -
00020 00010 £1 8 11 20 BF 76 E5 72 20 24 _ over” . esd-Button driicken,
00021 00000 £01 g 12 04 00 00 OC OO0 00 00 um weiteres
00022 00000 51 8 42121200 00 00 00 00 & CAN
00023 00010 E01 8 01 48 FB FF FF 74 B3 65 _Kijithe scope-
00024 00000 £1 8 02 20 BC Bl 74 79 20 B4 _ lazy d Fenster zu 6ffnen
- 00025 00010 £1 8 03 6F 67 36 14 00 00 04 _ogh
Anzeigefenster 00025 00000 601 2 04 00 00 OD AB FF FF FF i —_—
00027 00010 £01 g 05 01 02 03 04 40 14 00 @ esd gmbh
00028 00000 £01 g 05 00 02 00 00 00 9F FF [ PV —
00029 00010 £01 8 07 FF FF 05 06 46 14 00y _F SnrEnWalder atr.
00030 00000 £1 @ 08 00 0 O0 00 OO &7 FF o Gemany
00031 00010 £1 @ 09 FF FF 07 02 09 0& OB iy D-30165 H
00032 00000 B0l 88 0C 00 00 00 00 00 00 | annever
Einaabezel 00033 00010 51 8 420412 0000000000 @& x|  wwwesdelectronics.com
ingabezeile | rF——————-—"""—-"—-"—————— - - = — ————— — — — — —
fur __I_ Send | ID:I [~ RTR Lem l_ D atag: l_l_l_l_l_l_l_l_ Clear ||
Sendenachrichten L _____—=

Abb. 8.3.1: CANscope-Fenster
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8.3.2 Anzeigefenster und Schaltflachen

Anzeigefenster

Im Anzeigefenster erfolgt die Darstellung der gewiinschten CAN-Frames.

Spalte Format Bedeutung
Nachrichtennummer
Frm.-No | dezimal Jeder der darzustellenden Frames erhélt eine
fortlaufende Nummer.
Zeitstempel
In dieser Spalte wird der Empfangszeitpunkt des
: . dargestellten Frames angezeigt. Uber den Auswahlpunkt
Time-diff | dezimal Absolute Time 146t sich festlegen, ob die Zeit relativ
zum ersten empfangenen Frame oder zum
vorhergehenden Frame gezihlt werden soll.
ID dezimal .oder CAN-Identifier
hexadezimal
keine Anzeige | Hier wird angezeigt, on der Frame mit aktivem RTR-Bit
RTR . , .
oder ‘RTR empfangen worden ist.
Len 0...8 Anzahl der giiltigen Daten-Bytes des Frames.
01..7 hexadezimal Daten-Bytes als Hexadezimalzahlen.
Falls iiber Show Text gewihlt, werden hier die
Text ASCH empfangenen Daten als ASCII-Text angezeigt.

Tabelle 8.3.1: Bedeutung der Eintrdge im Anzeigefenster

Die anzuzeigenden Frames werden tiber die Add Area-Schaltflache und die zugehdrigen
Eingabefelder ausgewdhlt.
Fiir die Darstellung der Frames kann aullerdem gewdhlt werden, ob jeder eintreffende Frame
in einer neuen Zeile angezeigt werden soll (Auswahlpunkt Scroll Down), oder ob die neuen
Daten in einer bereits vorhandenen Zeile aktualisiert werden sollen (Auswahlpunkt Static).

Achtung!

Die Zeitdifferenzen werden bisher noch vom Monitor zu dem Zeitpunkt
ermittelt, in dem eine oder mehrere Nachrichten aus dem Buffer des Treibers
gelesen werden und sind daher stark von der Betriebssystemauslastung

abhingig.
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8.3.3 Beschreibung der Schaltflachen

Baudrate B audrate:

Net

In dieser Auswahlbox wird die Baudrate eingestellt. Wird der
Eintrag use net gewihlt, so arbeitet CANscope mit der
Baudrate, die iiber den CAN-Treiber eingestellt wurde.
Alterativ kann auch einer der angebotenen Zahlenwerte
eingegeben werden.

Met : I':'

In dieser Eingabebox ist die verwendete Netznummer der Karte einzugeben. Bei der ersten
Karte im PC sind dieses normalerweise die Netznummern 0 und 1 (bei einer Ein-Kanal-
Karte nur die 0), bei jeder weiteren Karte sind die Netznummern entsprechend aufsteigend
(2und 3,4 und 5 ... bei Ein-Kanal-Karten 2, 4, ...).

Initialize [itialize |

Diese Schaltfliche aktiviert die Initialisierung des CAN-PC-Moduls mit den eingestellten
Werten fiir Netznummer und Baudrate. Ist die Schaltfliche inaktiv dargestellt, so hat das
Modul die in den Eingabefeldern fiir Netznummer und Baudrate eingestellten Werte bereits
iibernommen.
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—Add/Delete |0 Area
Add/Delete D Area Addarea | e =
Delete frea | |1DEI 4y |2E":'
Hier werden die Unter- und Obergrenze des zu I ID's decimal
aktivierenden oder deaktivierenden ID-Bereichs ein- - s .
zoluteT ime
gegeben. Es ist erlaubt, ID-Bereiche zu aktivieren F Show Tes

oder zu deaktivieren, die bereits aktiv bzw. inaktiv
sind. Die ID’s sind, falls nicht anders gewihlt, hexade-
zimal einzutragen (siche Schaltfliche ID’s decimal).

ID'sdecimal

Nach dem Start des Monitors werden alle ID’s hexadezimal dargestellt. Durch betétigen
dieser Schaltfliche werden alle ID’s im Anzeigefenster dezimal dargestellt und in allen ID-
Eingabeboxen werden die hexadezimalen Werte durch entsprechende dezimale Werte
ersetzt.

Absolute Time

Uber den Auswahlpunkt Absolute Time 148t sich festlegen, ob die Zeit relativ zum ersten
empfangenen Frame oder zum vorhergehenden Frame gezéhlt werden soll. Die absolute
Zeitdarstellung erfolgt im Format HH:MM:SS.msec (jeweils 2 Ziffern fiir Stunden,
Minuten und Sekunden und 3 fiir Millisekunden). Die relative Zeitdarstellung erfolgt in
Millisekunden als fiinfstellige Dezimalzahl.

Show Text

Wird Show Text gewihlt, so werden die empfangenen CAN-Daten in der Spalte ‘“Text’ im
Anzeigefenster als ASCII-Text dargestellt.

Add Area Adddrea |
Delete Al‘ea Delete Area |

Start
Stop

Mit diesen Schaltflichen wird der ID-Bereich, der in den Eingabeboxen angezeigt wird,
aktiviert bzw. deaktiviert.

Start

Stop

i

Durch Driicken dieser Schaltflaichen wird die Darstellung der empfangenen Nachrichten
gestartet bzw. angehalten.
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ActivelD’s Active D' ;
ool d <= 006

In diesem Fenster werden die aktiven ID-Bereiche angezeigt. Das
einfache Anklicken mit der linken Maustaste iibernimmt den
Wertebereich in die Eingabefelder from und to. Ein Doppelklick
16scht den angeklickten ID-Bereich.

Clear Window Clear 'W'ind-:nwl

Durch Betétigen dieser Schaltfliche werden alle CAN-Nachrichtenobjekte im Anzeige-
fenster geloscht und der Nachrichten-Zahler wird auf Null zuriickgesetzt.

COpy Fr ames Copy Frames |

Bei Betétigung dieser Schaltfliche wird der Inhalt des Anzeigefensters als Textdatei in die
Zwischenablage kopiert.

Message List (Scroll Down/Static)

Fiir die Darstellung der Frames kann ausgewihlt werden, ob jeder eintreffende Frame in
einer neuen Zeile angezeigt werden soll (Scroll Down), oder ob fiir jeden Identifier nur eine
Zeile angezeigt wird, deren Inhalt beim Eintreffen neuer Daten aktualisiert wird (Satic).
Bei der ‘statischen’ Anzeige verdecken eintreffende RTR-Antwort-Frames sofort den
gesendeten RTR-Frame.

Eingabezeile flir Sendenachrichten
Die Daten der zu sendenden CAN-Nachrichten miissen in der Eingabezeile am unteren
Fensterrand eingegeben werden. Es gelten die gleichen Datenformate wie fiir das
Anzeigefenster. Werte auBBerhalb des giiltigen Wertebereiches werden nicht iibernommen.

Send Send |

Durch Betitigen dieser Schaltfliche werden die in der Eingabezeile enthaltenen Daten
gesendet.

CI ear Clear |

Durch einmaliges Betdtigen dieser Schaltfliche wird der Eintrag der Sendedaten in der
Eingabezeile fiir Sendedaten geldscht.

Durch zweimaliges Betétigen dieser Schaltflaiche werden auerdem die Eintrége fiir den
CAN:-Identifier und die Lange geldscht.
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8.3.4 Menus

Das Hauptmenii enthélt vier Meniipunkte:

File

% CANscope

File Miew Can Help
Store Actual Sethings
Load or Save Profile Settingz...

Save Frames...
Start File Logging...

E xit

Abb. 8.3.2: Meniipunkte des CANscope und Unterpunkte des Mentis File

Store Actual Settings

Der Aufruf dieses Meniieintrags flihrt zum Speichern der aktuellen Einstellungen als
Default-Einstellungen. Wird CANscope das ndchste mal aufgerufen, entsprechen alle
Einstellungen denen, die zum Zeitpunkt des Aufrufs von Sore Actual Settingseingetragen
waren.

L Oad or Save Load or Save Can Scope Profile : 2=l
CANSscope Profile Look int | 3l CAN -] « & cf E-
Die vorgenommenen Ein- bin:
stellungen der CANscope-Para- develop
meter konnen in Profile-Dateien :E'z .
gespeichert werden, um sie zu oPC
einem spdteren Zeitpunkt samples
wieder zu laden.
Nach dem Laden kann ein auto-
. Fil :
matischer Start erfolgen. e game: | ml
Filez of type: II:an Scope Profiles [* cspini] j Cancel |
Action
@S ’7 & Load and.. W start  Sawve (as) ‘
P

Abb. 8.3.3: Menii Load or Save CANscope Profile
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Save Frames

Save Frames speichert alle im
Anzeigefenster eingetragenen
Frames (max. 2048). Sollen
dartiber hinaus auch die
Frames aufgezeichnet werden,
die normalerweise beim
Uberlauf des Anzeigefensters
geloscht werden, so muf} die
Aufzeichnung tiber Start File
Logging erfolgen.

Start File Logging

Diese Funktion zeichnet alle
empfangenen CAN-Frames in
Text-Dateien auf.

Wird die Funktion Limit File
Sze aktiviert, so erfolgt die
Aufzeichnung nicht in einer
einzelnen Datei, sondern in
mehreren Dateien. Die Datei-
namen setzen sich hier aus
einem frei wahlbaren Namen
und einer fortlaufenden
Nummer zusammen:
filename00001.txt ...
filenamennnnn. txt.
Die einzugebende Dateigrofe
wird dabei mit einer Genauig-

ed .3

Save in | = WIN2000 (D] | & @& EE-

Actives  samples

driet (| temp

Docurnents and Sektings [ Tornadozxss

Inetpub (| YaIpnp

My Installations [CdwebPublish

MyFiles [_ windows CE Taals

NAYISW 0 wInNT

NTDDK [ xiBases

Per|
Program Files

File narmne: |".th Save I
Save az ype: | j Cancel |

Abb. 8.3.4: Menii Save As

A

Start File Logaging 21l

Save jn:la Daocuments j = I‘::F -

File name: | Save I
Save as lype: ILDgfiIe3 [¥.tt] j Cancel |

@ [ Disable Message List
I Limit File Size (kB | :||

Abb. 8.3.5: Menii Sart File Logging

keit von +20% erreicht. Wird Disable Message List aktiviert, so erfolgt nur die
Aufzeichnung in dem angegebenen Log-file(s) und die Ausgabe der Frames im
Anzeigefenster entfdllt. Die Ausgabe der Frames im Anzeigefenster bendtigt viel
Rechenleistung. Falls festgestellt wird, dafl bei hohen Datenraten nicht mehr alle Frames
aufgezeichnet werden, kann auf diesem Wege weitere Rechenkapazitit zur Aufzeichnung
verfligbar gemacht werden. Das Programm meldet verlorengegangene Frames iiber einen
Message-Lost-Zahler unterhalb des Fensters Active ID’s.
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Anmerkung: Das File-Logging benétigt viel Rechenkapazitit. Bei grolen CAN-
Datenraten und langsamen PCs konnen sich daher der Bildaufbau und das
Ansprechverhalten des PCs verschlechtern.

Beispielhafter Auszug eines L ogfiles:

; Date : 03 21 2000

; Time : 10 21 47

; Netnumber : 0

; Baudrate : 1

;Frm.-No. Time ID RTR Len Can Message (text)

00001 94303 0000 0

00002 00351 0000 0

00003 10905 1000 3 11 22 33 "3

00004 00331 1000 3 11 22 33 "3

00005 00190 1000 3 11 22 33 "3

00006 00170 1000 3 11 22 33 "3

00007 00190 1000 3 11 22 33 "3

00008 00421 1000 3 11 22 33 "3

00009 45415 1000 R 0

00010 00421 1000 R 0

00008 10:32:13.129 0000 4 AR BB cc DD
View

Page Scroll

Wird diese Funktion aktiviert, so wird die Wiederholrate des Bildaufbaus verringert.

Enable 29-Bit-1Ds

Wird diese Funktion aktiviert, so konnen mit CANscope auch Frames gesendet und
empfangen werden, die 29-Bit lange CAN-Identifier besitzen. Voraussetzung hierfiir ist
selbstverstiandlich, dall die verwendete Hardware und der CAN-Treiber in der
Implementierung fiir das eingesetztes Betriebssystem dafiir ausgelegt sind! Welche
Hardware-Module 29-Bit-Identifier unterstiitzen, konnen Sie aufSeite 13 nachlesen. Sollte
die Implementierung des Treibers fiir ein bestimmtes Betriebssystem die 29-Bit-Identifier
nicht unterstiitzen, so ist dies im Anhang bei den Installationshinweisen zu dem Betriebs-
system abgedruckt.

Ist die Funktion aktiviert, so erscheint in der Eingabezeile fiir Sendenachrichten ein weiterer
Auswahlpunkt 29-Bit. Zum Senden von 29-Bit Frames muB er aktiviert sein.
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8.4 Beigpidl

Ziel dieses Beispiels ist es, auf den Identifiern 0x0E (14 dez) und OxOF (15 dez) Daten zu empfangen.
Die Daten sollen durch Senden einer RTR-Nachricht angefordert werden.

Das Beispiel ist nur funktionsfahig, wenn ein CAN-Teilnehmer mit der passenden Baudrate
angeschlossen ist und der verwendete Identifier in der Lage ist auf mit Remote-Requests zu antworten!

Vorgehensweise:

1.

Nach dem Programmaufruf die Schaltfliche Start driicken (initialisiert das Modul)

2. Falls notwendig, die Werte flir Baudrate und Netznummer dndern.

3. Nicht (!) ID’sdecimal auswéhlen ! Nicht Static View auswihlen !

4. In die Felder Low Limit und High Limit ‘E’ und ‘F’ (ohne fiihrendes 0x) eintragen.

5. Starten.
Empfangene Nachrichten auf O0xOE oder 0xOF werden jetzt dargestellt.

6. In der Eingabezeile fiir Sendenachrichten in das ID-Feld E (ohne fiihrendes 0x) eintragen, in das
RTR-Feld ‘1’ und in das Len-Feld einen beliebigen Wert eintragen.

7. Nach Driicken der Send-Schaltfldache sind die CAN-Nachrichten im Nachrichten-Fenster zu sehen.

8. Wird jetzt die dezimale Darstellung aktiviert, werden sdmtliche relevanten Werte in den
Eingabeboxenund Darstellungsfenstern erneuert und die ID’s der ab diesem Zeitpunkt empfangenen
Nachrichten dezimal dargestellt.
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9. Initialisierungs-Tool CANbatch

9.1 Ubersicht

Das Programm CANbatch kann nur unter den Windows-Betriebssystemen (Windows NT/2000/XP,
Windows 95/98/ME) betrieben werden !
29-Bit CAN-Identifier werden von dem Programm CANbatch zur Zeit noch nicht unterstiitz.

CANbatch wurde entwickelt, um wéhrend der Test- und Entwicklungsphase von Projekten die Initiali-
sierung der anderen CAN-Teilnehmer zu erleichtern. Typische Anwendungen sind die Initialisierung von
CANopen-Modulen oder CAN-I/O-Modulen, die mit dem sogenannten ‘esd-Protokoll” arbeiten.

Anmerkung: CANbatch dient nicht der Initialisierung des CAN-PC-Moduls!

Das Programm kann eine Liste von CAN-Nachrichten sequentiell senden und empfangene Antwort-
Frames anzeigen.

9.2 Konfigurationsdateien

Die zu sendenden CAN-Nachrichten werden in Konfigurationsdateien im ASCII-Format abgelegt. Die
Konfigurationsdateien sind freikonfigurierbar. Sie konnen beliebig viele verschiedene CAN-Nachrichten
enthalten. CAN-Identifier, Lange, RTR-Bit und Daten kdnnen frei gewihlt werden.

CANbatch bietet auBerdem die Mdoglichkeit, das Senden der CAN-Nachrichten iiber einfache
Programmschleifen zyklisch zu wiederholen und Wartezeiten zwischen den Nachrichten einzufiigen.

9.2.1 Syntax

- Alle Zahlenwerte sind als Dezimalzahlen anzugeben.

- Kommentare werden durch ein Semikolon eingeleitet. Alles, was zwischen einem Semikolon und
dem Zeilenende steht, wird als Kommentar gewertet.

- Die Gliederung der Datei erfolgt durch die Schliisselworter [ COMMON ] und [ PARAMETER ], die
in Eckigen Klammern stehen und in GrofSbuchstaben geschrieben sein miissen.

- Beiallenanderen Eintragen sind GroB3- und Kleinbuchstaben gleichberechtigt und lassen sich beliebig
kombinieren.
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9.2.2 Aufbau der Konfigurationsdatei

Eine Konfigurationsdatei besteht aus zwei Teilen: den allgemeinen Definitionen [ COMMON ] und dem
Parameterteil [ PARAMETER].

COMMON

In [ COMMON ] werden Parameter abgelegt, die fiir alle CAN-Nachrichten dieser Konfigurationsdatei
giiltig sind. Jedem der folgenden Parameter muf3 iiber ein Gleichheitszeichen ein Wert zugewiesen

werden.

Modulnummer

Baudrate

Netznummer

CTXID

Typ

Hier kann bei Modulen, die mit dem esd-Protokoll arbeiten die Module-No. des
Moduls eingetragen werden.
Fiir CANopen-Module ist dieser Eintrag ohne Bedeutung.

Dem Parameter Baudrate kdnnen iiber 14 verschiedene Zahlenwerte ebensoviele
verschiedene Baudraten zugewiesen werden. Die Zuordnung der Zahlenwerte zu
den Baudraten ist in der Tabelle auf Seite 18 abgedruckt.

Uber diesen Parameter wird die logische Netz-Nummer des CAN-PC-Moduls (0,
1, 2 ...) zugewiesen.

Hier wird der Tx-Identifier eingetragen, auf dem der angesprochene CAN-
Teilnehmer seine Antworten senden soll. Fir das CAN-Modul, fiir das CANbatch
aufgerufen wurde, ist dies ein Rx-Identifier, weil es die Antwort auf diesem
Identifier emptingt.

Mit diesem Parameter wird ausgewéhlt, ob die Nachrichten fiir ein esd-CAN-1/O-
Modul mit ‘esd-Protocol’ oder fiir ein CANopen-Modul ausgelegt werden sollen.
CANbatch formatiert die Nachrichten fiir das selektierte Ubertragungsprotokoll und
fiihrt automatisch die erforderlichen Handshake-Sequenzen durch.

Zulassige Eintrdge: CANopen oder esd

In den folgenden Kapiteln sind Beispiele von Konfigurationsdateien aufgefiihrt, in denen der
[ COMMON ] -Teil dargestellt ist.
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PARAMETER

In dem Abschnitt [PARAMETER] werden die zu sendenden Nachrichten eingetragen. Der
grundsétzliche Aufbau der Eintrige ist wie folgt:

CANbatch- ID Length |data 1 |data2 |[data3 [data4 |data5 |data 6 |data 7 | data 8
Command

SEND 0...2047 0...8 zu sendende
oder CAN-Daten
RTR

Tabelle 9.2.1: Aufbau einer Parameterzeile fiir Sendeauftrage

weitere gliltige CANbatch-Command-FEintrige:

CANbatch- Parameter TIME [ms]
Command
WAIT 0...65535
PAUSE

Tabelle 9.2.2: Parameterzeileneintrag filir zeitweise Programmunterbrechungen

Der Eintrag 'WAIT, XX’ oder ’PAUSE, XX‘hiltdie Abarbeitung der Batch-Datei fiir
die angegebene Zeit XX in ms an. Wird flir XX der Wert ‘0’ eingetragen, so wartet die
Funktion, bis die Schaltflache ‘Weiter’ gedriickt wird. Wa it und Pause konnen alternativ
verwendet werden.

CANbatch- Parameter
Command
REPEAT keine
END

Tabelle 9.2.3: Parameterzeileneintrag fiir Programmschleifen

Mit REPEAT laft sich eine einfache Programmschleife aufbauen. Die Schleife wird tiber
den Eintrag END geschlossen. Sie wird endlos durchlaufen und kann nur durch Driicken
der Schaltfliche ‘Stop’ angehalten werden.
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Die Art und Anzahl der zu iibergebenden Parameter hinter dem Kommando SEND und RTR hiangt davon
ab, ob unter Typ ein Modul mit ‘esd-Protocol’ oder ein CANopen-Modul ausgewahlt wurde.

Parameter fir esd-CAN-Protocol-Module;

CANbatch- ID Length | data 1 | data 2 | data 3 | data 4 | data 5 | data 6 | data 7 | data 8
Command

SEND Sub- Sb- Module | Para- Para-

oder 700 hex 6 Command|Command [Command

RTR 1 9 No. meter 1 | meter 2

ID

Length

data 1

data 2,
data 3

data4

data 5,
data 6

Fir das esd-

Tabelle 9.2.4; Aufbau einer Parameterzeile fiir esd-CAN-Protokoll-Module
Hier wird der Initialisierungs-Identifier (INIT-ID) des esd-CAN-Protocols eingetragen. Er
hat immer den Wert $700.

Die Datenlinge mull bei der Kommandoiibergabe des esd-Protocols immer 6 Bytes
betragen!

Hier wird das Command-Byte gemall esd-CAN-Protocol eingetragen.

Hier werden die Sub-Commands gemill esd-CAN-Protocol eingetragen.

DieModule No. selektiert wiahrend der Initialisierung das angesprochene esd-CAN-I/O-
Modul auf dem CAN-Bus. Werden hier statt einer Nummer die Buchstaben ‘MN’
eingetragen, so wird die Modul-Nummer verwendet, die im Mentifenster unter Modul-Nr.

eingetragen ist.

Hier werden die Inhalte der Initialisierungsparameter eingetragen.

CAN-Protocol ist ein eigenes Handbuch erhiltlich. Dort werden die Kommandos und

Parameter ausfiihrlich beschrieben. Das esd-CAN-Protocol ist nur mit esd-CAN-I/O-Modulen lauffahig!
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Beispiel einer Konfigurationsdatel fir CAN-1/0O-Module mit esd-CAN-Protocol:

; DATEI: config.txt ;

; Konfigurationsdatei fuer CANBatch.EXE :
e

; Projekt: :

; Version: :

; Datum: ;

; Autor: ;

; Modul: CPIO H

; EPROM: >pio8lfdg ;

; Mode: Mode 4 ;
-

7

[ COMMON ]

Modulnummer=1 ; vorgewdhlte Modulnummer
Baudrate=6 ; CAN-Baudrate, hier z.B. 125 kBit/s gewdhlt
Netznummer=0 ; Netznummer der PC-CAN-Karte
CTXID=300 ; Rickmelde-ID der CAN-Module = Variable MN
Typ=esd ; gewahlter Modultyp [esd, CANopen]
7

7

[ PARAMETER]

;Request Configuration

7

7

; MUSTEREINTRAEGE FUER ESD-MODUS

; WAIT

; Beispiel 100 msec Pause einlegen
;Wait, 100

; CONFIG

; Byte-Aufbau / Werte in Hex-2-Darstellung angeben
; Variable Modulnummer Variable "MN" einsetzbar

; SEND cid 1 cc sl s2 mm pl <p2> <rl r2> ;

: I N R R | reserviert (optional)
; | | parameter2 (optional)

: | | | | | parameterl

; | | | | Modulnummer

; | | | Subkommando2

: | | Subkommandol

; | Kommando

; Kommando-Laenge (= 6 fuer cc sl s2 mm pl p2)
: cid = config id = 700 fuer esd-can-Module

; SEND oder RTR(remote request)

; fir esd-CAN-Module:
; Kommando: 8x = Wert Parameter setzen
; 0x = Wert Parameter abfragen/anzeigen

; Beispiel:

; default can
SEND 700 6 FF 03 00 MN AA AA ; default can Modul MN
; sende 6 Datenbyte mit ID 700, Daten: FF 03 00 MN AA AA

Wait, 15000 ; 15 sec Pause fuer Modul

r

; Ende der Beispieldatei "config.txt"
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Parameter fur CANopen-Module:

CANbatch- ID |[Length| datal | data2 |data3 | data4 | data5 | data 6 | data 7 | data 8
Command
SEND Anzahl
oder CAN- der Command Index- Index- Sub-Index Parameter- | Parameter- | Parameter- | Parameter-
Identifier | Daten- Low High Byte LL | ByteLH | ByteHL | Byte HH
RTR B
ytes
Tabelle 9.2.5: Aufbau einer Parameterzeile fiir CANopen-Module
ID Hier wird der CAN-Identifier des CANopen-Zugriffs eingetragen.

Length Die Anzahl der Daten-Bytes mufl immer auf den Wert ‘8’eingestellt werden!

data 1 Hier wird das CANopen-Command-Byte eingetragen (z.B.: 40 = SDO lesen, 23 = SDO
schreiben).

data 2..4  Diese Bytes enthalten den Index und Sub-Index der CANopen-Nachricht.
data 5...8  Diese Bytes enthalten die Parameter-Daten. Bitte beachten sich die Byte-Orientierung!

Beispiel einer CANopen-Konfigurationsdatei:

; CANopen ModulNummer 2
; Ping auf ein Modul mit SDO 1000, bzw 1001

[ COMMON ]

Modulnummer=2 ; vorgewdhlte Modulnummer

Baudrate=6 ; 125 kBit

Netznummer=0 ; Netznummer der PC-CAN-Karte

CTXID=582 ; Rickmelde-ID der CAN-Module = Variable MN

Typ=CANopen ; gewdhlter Modultyp [esd, CANopen]

—_~

PARAMETER]
; SDO schreiben/lesen:
SEND cid len ¢s I.L I.H S p.LL p.LH p.HL p.HH ;
N

[ ] | | | Parameter (LL-HH)
|| | | Subindex
|| | Index.H
|| Index.L
| Kommando (40 SDO lesen, 23 = SDO schreiben)
| Kommando-Laenge 8 (+10 um ein Response anzuzeigen)
cid = 602 fiir CANopen Module Nr. 2
SEND oder RTR(remote request)

o Ne Ne Ne o Ne Se Ne Ne Ne Ne Se S

SEND 00 2 01 00 ; preoperational->operational
Wait, 1000

SEND 602 18 40 00 10 00 00 00 00 00 ; "device type" lesen
Wait, 1000

SEND 602 18 40 01 10 00 00 00 00 00 ; "error register" lesen
Wait, 1000

SEND 602 18 40 08 10 00 00 00 00 00 ; manufacturer device name
Wait, 1000

SEND 602 18 40 09 10 00 00 00 00 00 ; hw version

Wait, 1000

SEND 602 18 40 OA 10 00 00 00 00 00 ; sw version

Wait, 1000

; SEND 00 2 80 00 ; operational->preoperational
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9.3 CANbatch-Bedienober flache

9.3.1 Dar stellung des CANbatch-Fensters

E¥ CANBatch [_ o]
Datei Spezial 2

2| 2l%| 2

Alle Parameter zind im Hexadezimal Format einzugeben.

Modubhe: [1 | Baudiate: [001C [500 | KBit's  Metefr: [0 Twld[300

Zeile 1D Len DO D1 D2 D3 D4 D5 DE D7 ASCI Kammentar
Set |
Reg |
Daten
Senden | Lezen | Priifen | Stop |
Bereit

Abb. 9.3.1: CANbatch-Fenster

9.3.2 Bedienelemente
Set- und Request-Zeile

In der Set-Zeile werden die zu sendenden CAN-Nachrichten angezeigt. Hier ist nach dem
Laden einer Konfigurationsdatei und vor dem Senden die erste Zeile der Konfigurations-
datei zu sehen.

Nach dem Driicken der Schaltfliche ‘Senden’ erscheinen nacheinander alle Sende-
nachrichten in dieser Zeile. Ist nicht der Einzelschrittmodus aktiviert oder sind Wartezeiten
zwischen den CANbatch-Kommandos eingetragen, ist die Abarbeitung in der Regel so
schnell, daf dies kaum wahrgenommen werden kann.

In der Request (Req)-Zeile werden die Antwort-Frames, die ggf. auf eine Sendenachricht
folgen, angezeigt.

Um zu jeder Sendenachricht die entsprechende Antwort in der Request-Zeile lesen zu
konnen, miissen Sie den Einzelschritt-Modus auswéhlen oder Wartezeiten zwischen den
Sendekommandos einfiigen.
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Button Bar = o|%| 2|

In der Schaltfldchenleiste finden Sie zur Zeit vier Symbole:

Karteikarte: Datel 6ffnen
Durch Driicken der linken Schaltflache 6ffnet sich ein Meniifenster. Sie konnen eine
Konfigurationsdatei laden. Diese Schaltfldche hat die selbe Funktion wie der Mentipunkt

‘Datei’/’Offnen’.
M odule suchen mit der Lupe B —loix
Nach de'm Dmcken dieser Sche}ltﬂéiche =] 2% 9
Offnet sich ein Mentufenster. Hier kann — =
. .
die Suche nach den verfligbaren
CaM-Protokoll IEANo Eh 'I etz-Mr.: wld:

CANOpen-MOdulen Oder CAN-I/O- Module Mo, Add Infnprmatinn Dev. Profie Mo L ID_ T_ldlﬁ
Modulen mit esd-CAN-Protocol 0 oo £ || S e
gestartet werden. Alle von CANbatch o ooos 40
gefundenen Module werden angezeigt.

B LI ’_

—‘ Schliefen | Suche starten I Stiche beendenl

Abb. 9.3.2: Suche nach CAN-Modulen
Einzelschrittmodus

Der Einzelschrittmodus wird durch Driicken der Schaltfliche mit den beiden FuB8abdriicken
aktiviert. Der néchste Schritt (das néchste Sendekommando) wird jeweils durch Driicken
der Schaltflache ‘Einzelschritt’, die anstelle der Schaltfliche ‘Senden’ erscheint, aktiviert.
Wihrend des Betriebs kann vom Einzelschrittmodus in den normalen Programmablauf
gewechselt werden. Alle folgenden Kommandos werden dann entsprechend der Konfigu-
rationsdatei gesendet.

Modul-Nr., Baudrate, Netz-Nr., TxId

Modul-Nr. Hier wird die Modul-Nr. des anzusprechenden esd-CAN-I/O-Moduls
eingetragen. Welche Modul-Nr. das CAN-Modul hat und wie die Modul-Nr.
am CAN-Modul verdndert wird, entnehmen Sie bitte dem Handbuch des esd-
CAN-1/0O-Moduls.

Baudrate In diesem Auswahlfeld wird die Baudrate gewéhlt. Es sind Baudraten von
10 kBit/s bis 1 MBit/s moglich.

Netz-Nr.  Stehen mehrere CAN-Netze zur Verfiigung, kann hier die Netz-Nummer
eingestellt werden.
Beider ersten Karte im PC sind dieses normalerweise die Netznummern 0 und
1 (bei einer Ein-Kanal-Karte nur die 0), bei jeder weiteren Karte sind die
Netznummern entsprechend aufsteigend (2 und 3, 4 und 5 ... bei Ein-Kanal-
Karten werden nur die geradzahligen Nummern gezéhlt: 2, 4, ...).

72 Software-Handbuch CAN-Interface, Rev. 2.4, © 2000-2002 esd gmbh



CANDbatch

TxId Hier wird der CAN-Identifier eingetragen, auf dem die Antwort-Frames
empfangen werden sollen. Die Antwort-Frames werden in der Zeile ‘Req.’
angezeigt.

9.3.3 Menus
Datel In diesem Menii kann das Programm beendet, oder eine Konfigurationsdatei

geladen werden.

Spezi al Hier kann unter dem Eintrag ‘Module suchen’ die Suche nach den verfiigbaren
CANopen-Modulen oder CAN-I/O-Modulen mit esd-CAN-Protocol gestartet
werden. Alle von CANbatch gefundenen Module werden angezeigt.

Uber den Eintrag ‘Einzelschritt-Modus’ wird die manuelle Abarbeitung der Konfi-
gurationsdatei in Schritten aktiviert. Der jeweils ndchste Schritt (das ndachste Sende-
kommando) wird durch Driicken der Schaltfliche ‘Einzelschritt’, die anstelle der
Schaltflache ‘Senden’ erscheint, aktiviert.
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Diese Seite ist bewul3t unbedruckt.
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A 1. Wegwelser

Dieses Dokument ist fiir eine Vielzahl von esd-CAN-Boards giiltig. Da die Boards teilweise als Platinen,
teilweise aber auch in abgeschlossenen Gehdusen (z.B. CAN-USB-Mini) geliefert werden, wird im
folgenden bei allgemeingiiltigen Aussagen von Modulen gesprochen.

Die in diesem Anhang beschriebenen Software-Installationshinweise sind abhéngig vom jeweils einge-
setzten Modul und dem Betriebssystem.

Die Installation der Hardware ist der Modul-spezifischen Dokumentation 'Hardware-Installation und
technische Daten’ zu entnehmen.

Die CAN-Software wird auf CD-ROM oder auf Disketten ausgeliefert. Erfolgt die Lieferung auf CD-
ROM, so sind die Dateien in entsprechenden Unterverzeichnissen abgelegt. Bei Lieferung auf Disketten,
befinden sich der Modul-spezifische CAN-Treiber, die DLL und die Konfigurationsprogramme aufeiner
Diskette. Aufeiner zweiten Diskette befindet sich das SDK (Software Development Kit) mit den Dateien
die zur Entwicklung und zum Test eigener Applikationen notwendig sind. Aufdieser Diskette finden Sie
auch CANscope, CANbatch und CANtest.

Bitte gehen Sie bei der Installation der esd-CAN-Module (Ausnahme CAN-Bluetooth) wie folgt vor:

1. Installation des Treibers
Suchen Sie in der Tabelle auf der folgenden Seite die Spalte mit ‘Threm’ Betriebssystem. In den
Zeilen der Tabelle finden Sie Ihr CAN-Modul. Diese beiden Informationen fiihren Sie zu dem
Feld, in dem die Kapitel aufgelistet sind, die Sie fiir Ihre Installation bendtigen.

Die ersten Kapitel beschreiben die Installation des Treibers.

Besitzen Sie ein Windows-Betriebssystem, so miissen Sie noch den zweiten Schritt, die
Installation des SDKs, durchfiihren. Fiir alle anderen Betriebssysteme ist dies nicht notwendig.

2. Ingtallation des SDK (Software Development Kit - nur fir Windows-Betriebssysteme)
Nach der Treiber-Installation fahren Sie mit der Installation des SDK fort. Die SDK-Installation
ist in dem gleichnamigen Kapitel ab Seite A-36 beschrieben. Sie ist nur fiir Windows-Betriebs-
systeme notwendig.

Achtung: Die Installation des CAN-Bluetooth-Treibers bildet hier eine Ausnahme! Der CAN-
Bluetooth—Treiber ist generell zuletzt, also nach der Installation etwaiger anderer CAN-
Treiber und nach der Installation des CAN-SDK zu installieren !
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Die folgende Tabelle soll IThnen das Auffinden der fiir Sie zutreffenden Installationsbeschreibung
erleichtern:

Zutreffende Kapitel des Anhangs fur
Windows-Betriebssysteme
CAN-Modul . Windows 95
. Windows 2000 .
Windows NT Windows XP Windows 98
Windows ME
CAN-ISA/200
CAN-PC104/200 als A2.5 A2.7 A2.5, A2.7 A2.5, A2.7
(nur SJA1000) |SA-BUS-
Boards’
CAN-ISA/331
bezeichnet A2.1, A2.22, A2.32,
CAN-PC104/331 A2.5-A2.7 A2.5-A2.7 A2.5-A2.7
CAN-PCI/200 A2.1,A2.5, A2.7 A2.2, A2.5, A2.7 A2.3.1,A2.5, A2.7
CAN-PCI/331 ,
im folgenden
CPCI-CAN/331 als
‘PCI-Bus-
A2.1, A2.2, A2.3.1,
PMC-CAN/331 bszoe"’i‘;ﬂiet A25-A2.7 A25-A2.7 A25-A2.7
CPCI-CAN/360
CAN-PCI/360
CAN-USB-Mini A2.2.1, A2.5- A2.7 A2.3.2,A2.5- A2.7
CAN-Bluetooth A2.4, A2.5, A2.7 A2.4,A2.5 A2.7
CAN-PCC A2.1,A2.5- A2.7 A22.2 A25-A2.7 A2.3.2,A2.5- A2.7

zur Zeit noch keine Implementierung vorhanden

Tabelle A1.1.1: Matrix der fiir die Windows-Installation relevanten Kapitel

A4
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CAN-Modul

Zutreffende Kapitel des Anhangs fur
alle nicht-Windows-Betriebssysteme

Linuxe Power- SGI-
Linux RTAI/ | LynxOS M:;I(VOS Solaris IRIX6.5 AIX  [VxWorks| QNX4
RT ’
CAN-ISA/200 -
CAN-PC104/200| folgenden | A31 | A3.2 ASE | A39
(nur SJA1000) als
‘ISA-Bus-
CAN-ISA/331T | Boards’ [ A31, | A32, | A33, A35, A38, | A39,
CAN-PC104/331|PeZeichnet|l A3.10 | A3.10 | A3.10 A3.10 A3.10 | A3.10
CAN-PCI/200 A1 | A32 | A33 A38 | A39
CAN-PCI/331 -
A33 A35, | A36 A38, | A39
- folgenden ’ ’ ’ ’ :
CPCICAN/33T ga,s nat | pag | 310 as10 | ast0 | AT | A0 | aso
PMC-CAN/331 POHBUS-1 A310 | A3.10
CPCI-CAN/360 | i
CAN-PCI/360
CAN-USB-Mini A3.1
CAN-Bluetooth A3.1 A3.2
CAN-PCC
VME-CAN2 A33 | A34
VME-CAN4 A33 | A34

Tabelle A1.1.2: Matrix der fiir die jeweilige Installation relevanten Kapitel

Hinweis: Fiir das Betriebssystem RTOS-UH sind Treiber fir die CAN-Module CAN-ISA/331,
CAN-PC104/331, CAN-PCI/331, CPCI-CAN/331, PMC-CAN/331 und VME-CAN2

verfligbar. Installationshinweise sind zur Zeit nicht verfiligbar.
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A 2. Windows-Betriebssysteme

A 2.1 Ingtallation unter Windows NT
A 2.1.1 Installation der Software-Treiber fir die Host-CPU
A 2.1.1.1 Starten der Installation

Bei einem Update muB die alte Version des Treibers, wie in Abschnitt A 2.1.1.5 beschrieben, zuvor de-
installiert werden.

Achtung: Die vollstindige Installation, Konfiguration und der Start des Treibers kann nur mit
Administrator-Rechten auf der Windows NT Maschine erfolgen !

Wird die Software auf Disketten ausgeliefert, so finden Sie den Gerétetreiber auf der Diskette mit der
Bezeichnung ‘CAN-Driver’. Bei Auslieferung auf CD-ROM finden Sie den Treiber in dem entspre-
chenden Unterverzeichnis.

Zur Installation muf der Datentrdger (Diskette oder CD-ROM) mit dem Geritetreiber in das Laufwerk
eingelegt und das Installationsprogramm ausgefiihrt werden. Dies kann entweder durch direkten Aufruf
des Programms setup . exe geschehen oder indem in der Dialogbox Eigenschaften von Software im
Ordner Systemsteuerung der Knopf Installieren gedriickt wird.

Der sich daran anschlieBende InstallationsprozeB ist dialoggesteuert. Im Laufe der Installation konnen
Sie zwischen einer von drei Konfigurationen auswéhlen:

Konfiguration | Beschreibung
. Treiber, DLL und Programm zum Update der lokalen
Typical .
Firmware
Compact Treiber, DLL und Konfigurationsprogramme
Custom Benutzerdefinierte Konfiguration

Tabelle A 2.1.1: Konfigurationsauswahl

Nach Abschlul} der Treiber-Installation und vor Inbetriebnahme des Treibers mull der Rechner neu
gestartet werden. Dies kann direkt aus dem Setup-Programm nach Abschluf3 der Installation erfolgen.

Installieren Sie anschlie3end das SDK, wie auf Seite A-36 beschrieben.
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A 2.1.1.2 Aufruf des Konfigurationsprogramms CAN-Control

Zur Konfiguration des Treibers wird das Programm CAN-Control mitgeliefert. Es wird aus der System-

steuerung heraus aufgerufen.
CAH

ZAM Contral

Die folgenden Abbildungen zeigen beispielhaft ein System mit vier esd-CAN-Modulen (ISA/331,
PCI/331, PC1/200 und CAN-PCC). CAN-Control zeigt nur die esd-CAN-Module, die in dem System
installiert sind. Haben Sie nur ein CAN-Modul installiert, so wird nur eine Karteikarte dargestellt.

Die folgende Abbildung zeigt die Einstellungsoptionen fiir CAN-I SA-Module:

CAN Control Panel ﬂﬁl

154/331 | Poisa3t | POI/200 | CAN/PCE | dbout |

~ Interface Basze Met
o e |4—_l
o =
; i ; ? |/0 Base Interrupt
| [mEE =l Jo7 =]

Info
Drriver Version: 1.6,4.0

OE. I Cancel | Spply |

Die folgende Abbildung zeigt die Einstellungsoptionen fiir das CAN-PCC-Modul:

CAN Control Panel ’ i ﬂﬂ

Interface Baze Met

o g IE =1

b T

3 LPT Port |nterupt

S0 i 0378 [LPT1] h

Info
Drriver Wergion: 1,6.4.0

(] I Cancel | Apply |

Software-Handbuch CAN-Interface, Rev. 2.4, © 2000-2002 esd gmbh A-7



I nstallation unter Windows NT

Im Feld Interface wird die Nummer des CAN-Moduls eingetragen, fiir das die Einstellungen gelten
sollen. In Base Net wird dem CAN-Modul die Basis-Netz-Nummer zugeordnet. Hat ein Modul mehr
als eine physikalisches CAN-Schnittstelle, so erhilt die erste die in Base Net eingetragene logische Netz-
Nummer und die folgenden werden davon ausgehend hochgezéhlt.

Achtung: Der Anwender mul3 bei der Vergabe der logischen Netznummer dafiir sorgen, daf3
keine Nummer doppelt vergeben wird!

Geben Sie fiir jedes CAN-Modul die von Thnen vorgenommene Hardware-Konfiguration beziiglich der
I/O-Port-Adresse ein, setzen Sie den Interrupt-Level und driicken Sie OK. Der Treiber ist nun installiert
und konfiguriert.

Die folgende Abbildung zeigt die Einstellungsoptionen fiir CAN-PCI-Module. Hier erfolgt nur eine
Zuordnung der logischen CAN-Netze:

CANControl Panel e

158331 PO/33 | poszoo | canspce | sbout |

i Interface - | Base MNet
cEcs § =
low % =
[T

o

Info
Crriveer Werzion: 1,6.5.0

] 4 | Cancel Aol
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A 2.1.1.3 Nur CAN-PCC: Stoppen desWindows-NT-Treibersfir die parallele Schnittstelle

Das CAN-PCC-Modul wird iiber die parallele Schnittstelle des Rechners betrieben. StandardméBig greift
der Windows-NT-Treiber auf diese Schnittstelle zu. Damit der CAN-Treiber ungehinderten Zugrift auf
das parallele Port erhilt, mufl vor dem Starten desCAN-Treibersder Windows-NT-Treiber gestoppt
werden. Hierzu ist wie folgt vorzugehen:

1. Unter Einstellungen wihlen Sie Systemsteuerung.

2. Hier einen Doppelklick auf das Piktogramm Geréate ausfiihren. Das folgende Fenster erscheint:
Gerate
Gerat Status Startart
Mifs Gestatst  Deaktiviert = | Schliefen
Hull Gestarttet  Supstem
MHuLink | P /SPs-kompatibler Trans Gestarttet Automatizc Starter
MhwfLink MetBIOS-Dienst Gestattet  Automatizc
MLk SP/SFE]-Protokoll Gestartet  kanuell Beenden
Oligcsi Deaktiviert
| Paralle M anuell - Jﬂ
Parport b aruel Hiad-Prisfile |
Part/dm b anuell —
FCIDump System _‘_"_j Hilfe |

3. In diesem Fenster muf3 nun das ‘Gerat’ Parport beendet werden. Daraufhin teilt das System mit,
dall damit auch die Gerdte Parallel und ParVdm beendet werden.

4. Damit diese Prozedur nicht mit jedem Systemhochlauf wiederholt werden muB, ist fiir alle drei
Gerite Parallel, Parport und ParVdmdie Startart auf Manuell zu setzen. Mit dieser Einstellung
werden die Gerédte nicht mehr automatisch mit dem Systemhochlauf gestartet.
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A 2.1.1.4 Starten des Trelbers

Zum Starten des Treibers sollte zundchst auf der Kommandozeile der Befehl net start XXXX
eingegeben werden.

Fiir die verschiedenen CAN-Module werden die Treiber iiber folgende Aufrufe gestartet:

CAN-Modul Kommandos zum Starten der Treiber

CAN-ISA/200

net start c200i
CAN-PC104/200

CAN-ISA/331 net start c331i
CAN-PC104/331

CAN-PCI1/200 net start c200

CAN-PCI/331

CPCI-CAN/331 net start c331

PMC-CAN/331

CAN-PC1/360

net start c360
CPCI-CAN/360

CAN-PCC net start cpcc

Tabedlle A 2.1.2: Kommandos zum Starten der Treiber

Erfolgt der Start des Treibers ohne Komplikationen, kann der Starttyp des CAN-Treibers im Dialog
Systemsteuerung/Ger atevon M anuell auf Automatisch gesetzt werden, so daf3 der Treiber nach jedem
Kaltstart aktiviert wird und auch von anderen Benutzern ohne Administrator-Rechte genutzt werden
kann.

Im Falle eines Problems beim Starten des Treibers kann die Fehlerursache der Ereignisanzeige von
Windows NT 4.0 entnommen werden.
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A 2.1.1.5 De-Installation der Software-Treiber

Die De-Installation des Treibers erfolgt in drei Schritten:

Achtung: Das Anhalten des Treibers und die vollstindige De-Installation kann nur mit
Administrator-Rechten auf der Windows NT Maschine erfolgen !

1. Beenden aller Applikationen, die die Dienste des Treibers nutzen

2. Der Treiber muf} im Dialog Systemsteuer ung/Ger éte oder durch Eingabe vonnet stop XXXX
auf der Kommandozeile angehalten werden

CAN-Modul Kommandos zum Stoppen der Treiber

CAN-ISA/200

net stop c200i
CAN-PC104/200

CAN-ISA/331 net stop c331i

CAN-PC104/331

CAN-PCI/200 net stop c200

CAN-PCI/331

CPCI-CAN/331 net stop c331

PMC-CAN/331

CAN-PC1/360

net stop c360
CPCI-CAN/360

CAN-PCC net stop cpcc

Tabelle A 2.1.3: Kommandos zum Stoppen der Treiber

3. In der Dialogbox Eigenschaften von Software im Ordner Systemsteuerung den Eintrag fiir den
CAN-Treiber auswihlen und den KnopfHinzufigen/Entfernen anwéhlen, damit alle Dateien und
Registry-Eintrage des Treibers geloscht werden.

A 2.1.2 Ereignisverwaltung

Alle Fehlersituationen beim Start oder wihrend des Betriebes werden in der Ereignisverwaltung von
Windows NT 4.0 registriert.
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A 2.2 Ingtallation unter Windows 2000/XP

A 2.2.1 Installation der PCl-Bus-Boards und des CAN-USB-Mini

Installieren Sie zunéichst das esd-CAN-Modul, wie im Hardware-Handbuch des Moduls beschrieben.
Starten Sie dann Windows 2000/XP. Das System erkennt das neue CAN-Modul als ‘Other PCI Bridge

Device’.

Hardware Update Wizard

¥Welcome to the Hardware Update
Wizard

Thiz wizard helps you inztall goftware for:

Otker PCI Bridge Device

{ -') If your hardware came with an installation CD

"

x@;" or Hoppy disk. insert it now.

w'hat do you want the wizard ta da’?

(#)Inztall the software automatically [Fecommended]
() Install fram a list or specific location [Advanced]

Click Mext to continue.

[ Mext » l[ Cancel l

Legen Sie jetzt die CD-ROM oder Floppy-Disk mit dem CAN-Treiber in das entsprechende Laufwerk
ein und driicken Sie auf Next (Weiter), um den Wizard (Assistenten) nach dem Treiber suchen zu lassen.

Hardware Update Wizard
Please wait while the wizard searches... .

@ Other PCI Bridge Device

(=

Der Wizard findet und installiert die Software.
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Hardware Update Wizard

Please wait while the wizard installs the software._. .
\> CAM PCI/331

To D W IN=PYS patem 32

Nachdem Windows die Giiltigkeit der inf-Datei akzeptiert hat, konnte sich das folgende besorgnis-

erregende Menii offnen...

Digital Signature Mot Found i : _ﬂ

The Microsoft digital signature affiras that software has
beeh tested with Windows and that the saftware haz not
beer alterad since it was tested:

The software vou are about to install doss rot contair &
Microzoft digital signature, Therefore: thers iz ho
auarantes that this softwiare works correctly with
Windows,

CAN PCI/331

IF wou want to search for Microzoft digitally signed
zoftware, vizh the Windows Update Wwieb site at
hittpe At windowzupdate, microsott com to see if one iz
available..

Do ot want to continue thesinstallation?

Mo | More Infa |

Microsoft hat den Treiber nicht auf die volle Kompatibilitit zu Windows 2000 oder Windows XP
getestet. Fiir den Fall, da3 Sie den technischen Support von Microsoft kontaktieren miissen, kann es
sein, daB3 der Kundendienstmitarbeiter Sie auffordert, alle ‘unregistrierten’, ‘ungetesteten’ Treiber von

Threm Rechner zu entfernen.
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Wir wissen, daf3 der Treiber funktioniert. Sie konnen daher auf Yes driicken und mit der Installation
fortfahren.

Hardware Update Wizard

Completing the Hardware Update
Wizard

The wizard haz finizhed installing the software for;

3‘ Cak PCIA33

Click Finigh to cloge the wizard.

Nachdem die Installation abgeschlossen ist, starten Sie bitte Thren Rechner neu und 6ffnen Sie den
Device Manager (Gerédte-Manager)

£ Device Manager

File  Action  Wiew  Help

W EE A =Rma

=) PC-OLIVER
- gi;;ru Interface
-Jl Computer
wge Disk drives
ié Display adapters
Lk DVDICD-ROM drives
=% Floppy disk controllers
5 Floppy disk drives
IDE ATAATAPT controllers
e Kevboards
Ty Mice and other painting devices
lgj Monitars
H8 Metwork adapters
B PCMCIA adapters
o Ports (COM & LPT)
@, sound, video and game controllers

W System devices
Universal Serial Bus conkrollers

] ] o O o o o s [ B e R

Das esd-CAN-Modul ist korrekt installiert (Beispiel hier: CAN-PCI/331). Ein Doppelklick auf den
Eintrag des Moduls 6ffnet das Properties-Menii (Eigenschaften-Menii) des Treibers.
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CAN PCIf331 Properties ?)X

General | Settings | Driver | Resources

Device Info

Device Name: CAM PCIA331 (1)
Buz Type: FCI

Driver Yersion: 2.2.2

Firmware Wersion:  0.c.8

Hardware Yersion: 1.1.0

Device Settings

Baze Met: 0 ;l

Libramy verzionsz

Filenarne Description | Wersioh
ntcan.dll MTCAN-AP [win MT/2000) 201

caloand2 dl Parting layer far CAM Pratocals Mwin .. 1682

dret.dil

- | >

| ESD inthe Internet. .. I

[ 0K ” Cancel ]

Im Eingabefeld Base Net wird dem CAN-Modul die Basis-Netz-Nummer zugeordnet. Hat ein Modul
mehr als eine physikalisches CAN-Schnittstelle, so erhilt die erste CAN-Schnittstelle die in Base Net
eingetragene logische Netz-Nummer und die folgenden werden davon ausgehend hochgezéhlt.

Das Feld ist mit dem Wert ‘0’ vorbesetzt, so dal3 bei der ersten Karte im System die Netz-Nummern von
‘0’ aufsteigend vergeben werden.

Achtung: Bei mehreren CAN-Modulen im System mufl der Anwender bei der Vergabe der
logischen Netznummer dafiir sorgen, da3 keine Nummer doppelt vergeben wird!

Die Treiber-Installation ist jetzt abgeschlossen. Installieren Sie anschlieBend das SDK, wie auf Seite A-
36 beschrieben.

Hinwes; Der CAN-Treiber der PCI-Boards und des CAN-USB-Moduls startet unter Windows
2000 automatisch mit dem Systemhochlauf.

Hinweis: Das Deinstallieren des CAN-Treibers erfolgt iber den Gerdtemanager. Windows 2000
entfernt dabei nicht alle Dateien. Bleibt das CAN-Hardware-Modul angeschlossen, so
wiirde Windows 2000 bei einem neuen Hochlauf das Gerit erkennen und versuchen,
den Treiber wieder zu installieren.
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A 2.2.2 Installation der | SA-Bus-Boards und der CAN-PCC unter Windows 2000

A 2.2.2.1 Installation der Software-Treiber fir die Host-CPU

Hinweis. Fiir den Betrieb der ISA-Bus-Boards und der CAN-PCC unter Windows 2000 werden
die Windows NT-Treiber eingesetzt. Da es bei der Installation unter Windows 2000
einige Abweichungen gegeniiber Windows NT gibt, ist die Installation der Treiber in
diesem Kapitel explizit flir Windows 2000 beschrieben.

A 2.2.2.1.1 Starten der Installation

Bei einem Update muB die alte Version des Treibers, wie auf Seite A-21 beschrieben, zuvor de-installiert
werden.

Achtung: Die vollstindige Installation, Konfiguration und der Start des Treibers kann nur mit
Administrator-Rechten auf der Windows 2000/XP Maschine erfolgen !

Wird die Software auf Disketten ausgeliefert, so finden Sie den Gerétetreiber auf der Diskette mit der
Bezeichnung ‘CAN-Driver’. Bei Auslieferung auf CD-ROM finden Sie den Treiber in dem entspre-
chenden Unterverzeichnis.

Zur Installation muf3 der Datentriager (Diskette oder CD-ROM) mit dem Geritetreiber in das Laufwerk
eingelegt und das Installationsprogramm ausgefiihrt werden. Dies kann entweder durch direkten Aufruf
des Programms setup . exe geschehen oder indem in der Dialogbox Eigenschaften von Software im
Ordner Systemsteuerung der Knopf Installieren gedriickt wird.

Der sich daran anschlieBende InstallationsprozeB ist dialoggesteuert. Im Laufe der Installation konnen
Sie zwischen einer von drei Konfigurationen auswéhlen:

Konfiguration | Beschreibung
. Treiber, DLL und Programm zum Update der lokalen
Typical .
Firmware
Compact Treiber, DLL und Konfigurationsprogramme
Custom Benutzerdefinierte Konfiguration

Tabelle A2.2.1: Konfigurationsauswahl

Nach Abschluf3 der Treiber-Installation vor Inbetriebnahme des Treibers mul3 der Rechner neu gestartet
werden. Dies kann direkt aus dem Setup-Programm nach Abschluf3 der Installation erfolgen.

Installieren Sie anschlie3end das SDK, wie auf Seite A-36 beschrieben.

A-16 Software-Handbuch CAN-Interface, Rev. 2.4, © 2000-2002 esd gmbh



I nstallation unter Windows 2000/XP

A 2.2.2.1.2 Aufruf des Konfigurationsprogramms CAN-Control

Zur Konfiguration des Treibers wird das Programm CAN-Control mitgeliefert. Es wird aus der System-

steuerung heraus aufgerufen.
CAH

ZAM Contral

Die folgende Abbildungen zeigen beispielhaft ein System mit zwei esd-CAN-Modulen (CAN-ISA/331
und CAN-PCC). CAN-Control zeigt nur die esd-CAN-Module, die indem System installiert sind. Haben
Sie nur ein CAN-Modul installiert, so wird nur eine Karteikarte dargestellt.

Die folgende Abbildung zeigt die Einstellungsoptionen fiir CAN-I SA-Module:

CAN Control Panel ; ﬂi’

154/331 | can/PeE | about |

i~ Interface Basze Met
*1 5§ |4—_l
o o
? i ; : |0 Base [nterrupt
- |mE ] o =l

Info
Diriver Yersion: 1.6.4.0

CAN Control Panel

I54/331 | CAN/PCE | about |

Interface Baze Met

ol |

BERET =

3 O7

P LPT Port Igt?erruEt -

Info
Drriver Wergion: 1,6.4.0

i
r_
i

(] I Cancel | Apply |
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Im Feld Interface wird die Nummer des CAN-Moduls eingetragen, fiir das die Einstellungen gelten
sollen. In Base Net wird dem CAN-Modul die Basis-Netz-Nummer zugeordnet. Hat ein Modul mehr
als eine physikalisches CAN-Schnittstelle, so erhilt die erste die in Base Net eingetragene logische Netz-
Nummer und die folgenden werden davon ausgehend hochgezéhlt.

Achtung: Der Anwender mul3 bei der Vergabe der logischen Netznummer dafiir sorgen, daf3
keine Nummer doppelt vergeben wird!

Geben Sie fiir jedes CAN-Modul die von Ihnen vorgenommene Hardware-Konfiguration beziiglich der
[/O-Port-Adresse ein, setzen Sie den Interrupt-Level und driicken Sie OK. Der Treiber ist nun installiert
und konfiguriert.

A-18 Software-Handbuch CAN-Interface, Rev. 2.4, © 2000-2002 esd gmbh



I nstallation unter Windows 2000/XP

A 2.2.2.1.3 Nur CAN-PCC: Stoppen des Systemtreibersfir die parallele Schnittstelle

Das CAN-PCC-Modul wird iiber die parallele Schnittstelle des Rechners betrieben. StandardméBig greift
der Windows-2000-Treiber auf diese Schnittstelle zu. Damit der CAN-Treiber ungehinderten Zugriff
auf das parallele Port erhilt, mull vor dem Starten des CAN-Treibers der Windows-2000-Treiber

gestoppt werden.

Hierfiir stehen nach der Installation zwei Aufrufe zur Verfiigung, die {iber Programme/CAN zu erreichen

sind:

- vor dem Aufruf des CAN-Treibers mufl der Aufruf von Disable parallel port services (Windows
2000) erfolgen und der Rechner neu gebootet werden

- wenn das Parallele Port wieder anderweitig weitergenutz werden soll (z.B. als Druckerport), mufl
zundchst der CAN-Treiber angehalten werden und der Aufruf Enable parallel port services
(Windows 2000) erfolgen und dann der Rechner neu gebootet werden

Hinweis. Falls das Starten des CAN-Treibers im Gerdtemanager von ‘Manuell’ auf
‘Automatisch’ ungestellt worden ist, so ist dies wieder Riickgdngig zu machen, wenn
das parallele Port wieder fiir andere Anwendungen und nicht mehr fiir den CAN-
Treiber verwendet werden soll.

n Passwart Tresar

El ltimateZip

Multi 2000

Programs
Documents
Settings
Search
Help

Run...

Shut Do, .

i

Accessaries
Starkup

Litilities

Martan Antitiros
Metwork,

Office

System

CAM

(3 amu

*r ¥ ¥ v v v

-

4 050 CAaN Batch
(™ canScope

Eﬁ Avalon Icon Library Viewer  # -E] CAMN SDK

¢27 HTML Editor
% Administrative Tools
fﬁ Sy Developrient

¥

Bi@ CAN Test

¥ U Uninstall CAN PCC Device Driver : ,

» # Disable parallel port services (Windows 2000}

@] Enable parallel port services (Windows 2000} (

'E] CAMNopen Master Library Release Notes .
E CANopen Master

S copview
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A 2.2.2.1.4 Starten des Trelbers

Das erstmalige manuelle Starten des Treiber ist nur bei CAN-ISA-Modulen und der CAN-PCC
erforderlich.

Zum Starten des Treibers sollte zundchst auf der Kommandozeile der Befehl net start XXXX
eingegeben werden.

Fiir die verschiedenen CAN-Module werden die Treiber iiber folgende Aufrufe gestartet:

CAN-Modul Kommandos zum Starten der Treiber

CAN-ISA/200

net start c200i
CAN-PC104/200

CAN-ISA/331 net start c331i
CAN-PC104/331

CAN-PCC net start cpcc

Tabedle A2.2.2: Kommandos zum Starten der Treiber

Erfolgt der Start des Treibers ohne Komplikationen, kann der Starttyp des CAN-Treibers im Dialog
Systemsteuerung/Ger ate von M anuell auf Automatisch gesetzt werden, so daf3 der Treiber nach jedem
Kaltstart aktiviert wird und auch von anderen Benutzern ohne Administrator-Rechte genutzt werden
kann.

Im Falle eines Problems beim Starten des Treibers kann die Fehlerursache der Ereignisanzeige von
Windows 2000 entnommen werden.
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A 2.2.2.2 De-Installation der Software-Treiber

Die De-Installation des Treibers der CAN-ISA-Boards und der CAN-PCC erfolgt in drei Schritten:

Achtung: Das Anhalten des Treibers und die vollstindige De-Installation kann nur mit
Administrator-Rechten auf der Windows 2000 Maschine erfolgen !

1. Beenden aller Applikationen, die die Dienste des Treibers nutzen

2. Der Treiber mufl im Dialog Systemsteuerung/Gerate oder durch Eingabe von net stop XXXX
auf der Kommandozeile angehalten werden

CAN-Modul Kommandos zum Stoppen der Treiber
CAN-ISA/200

net stop c200i
CAN-PC104/200

CAN-ISA/331 net stop c331i

CAN-PC104/331

CAN-PCC net stop cpcc

Tabelle A2.2.3: Kommandos zum Stoppen der Treiber

3. Inder Dialogbox Eigenschaften von Softwareim Ordner Systemsteuerung den Eintrag fiir den CAN-
Treiber auswihlen und den Knopf Hinzufligen/Entfer nen anwihlen, damit alle Dateien und Registry-
Eintrdge des Treibers geloscht werden.
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A 2.2.2.3 Besonder heiten der Windows 2000/XP-I mplementierung

Das CAN-USB-Mini-Modul wird mit einem WDM-Treiber (C.2464.10) geliefert. Bei den aktuellen
Treibern aller anderen Module handelt es sich nicht um WDM-Treiber, d.h.

- Die Resource-Vergabe erfolgt durch Absuchen des PCI-Busses und nicht durch Auswertung der von
Windows 2000 zur Verfiigung gestellten Daten.

- Das Power-Management wird zur Zeit nicht unterstiitzt.

- Der Treiber unterstiitzt Plug'n'Play. Das Anhalten des Treibers im Gerdtemanager ohne Neustart ist
jedoch nicht moglich.

A 2.2.2.4 Ereignisverwaltung

Alle Fehlersituationen beim Start oder wihrend des Betriebes werden in der Ereignisverwaltung von
Windows 2000/XP registriert.
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A 2.3 Insgtallation unter Windows 95/98/M E

Die Windows 95/98/ME-Software unterstiitzt maximal 5 CAN-Module des selben Typs in einem
System. Eine Einschréankung fiir die Anzahl verschiedener CAN-Module in einem System gibt es nicht.

Hinweis. Das CAN-USB-Mini-Modul ist nicht unter Windows 95 lauffahig!

A 2.3.1 Installation von PCl-Bus-Boards und CAN-USB-Mini

1.

2.

Installieren Sie das Board gemil der Hardware-Installationsbeschreibung.

Nach dem Hochlauf findet Windows 9x/ME das Board und teilt Thnen dies mit. Wenn Windows
keinen Treiber findet (z.B. bei der ersten Installation) werden Sie aufgefordert, den Datentriager
(Diskette oder CD-ROM) mit dem Treiber einzulegen.

. Zum Abschlu3 der Software-Installation miissen Sie den Computer herunterfahren. Beenden Sie

vorher alle anderen Anwendungen, die noch geoftnet sind! Nach dem Neustart wird der Treiber
automatisch gestartet und im Gerdte-Manager existiert jetzt die neue Gerate-Klasse CAN Controller
unter der alle esd-CAN-Karten angezeigt und konfiguriert werden kénnen.

. Installieren Sie jetzt das SDK, wie auf Seite A-36 beschrieben. Das SDK beinhaltet die Dateien, die

zur Entwicklung von eigenen Applikationen notwendig sind und das Monitorprogramm CANscope.

Besonder heit beai der Installation der CAN-PCI/360:

CAN-PCI/360-Module, die vor dem 01.01.2000 gefertigt wurden, melden wéhrend der Installation
thren maximalen Speicherausbau von 128 MByte beim System an, auch wenn sie mit weniger
Speicher bestiickt sind. Beidiesen Boards kann es zu Konflikten mit einigen Grafik-Karten kommen,
die hier dhnlich verfahren. Fiir diese Boards kann iiber den Gerdtemanager der tatsdchliche
Speicherbedarfeingestellt werden. Niheres zum Geritemanager finden Sie im Kapitel ‘Anderungen
der Ressourcen-Einstellungen mit Hilfe des Gerdte-Managers’ auf Seite A-30.

Bei CAN-PCI/360-Modulen, die abdem 01.01.2000 gefertigt wurden tritt dieses Problem nicht mehr
auf.
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A 2.3.2 Installation von | SA-Bus-Boards und CAN-PCC
A 2.3.2.1 Hinweis zur Hardware-Installation bei | SA-Boards

Installieren Sie das Board erst im Computer, nachdem Sie {iber die Windows 9x/ME-Systemsteuerung
die passende Konfiguration (AdreBbereich) ermittelt haben.

Nach der im folgenden beschriebenen Installation muf3 auBerdem das SDK (siehe Seite A-36) installiert
werden.

CAN-2.0B-Unterstiitzung der CAN-1SA/200 und CAN-PC104/200:

Ab der Treiber-Revision 1.2.0 konnen Sie fiir die CAN-ISA/200 und CAN-PC104/200 wihrend der
Installation zwischen einem Treiber fiir 11-Bit-IDs (CAN2.0A) und einem Treiber fiir 29-Bit-IDs
(CAN 2.0B) wihlen. Der CAN2.0B-Treiber ist etwas langsamer als der CAN2.0A-Treiber, auch
wenn Sie thn nur zum Senden und Empfangen von 11-Bit-IDs verwenden, weil hier mehr Zugriffe
auf den CAN-Controller notwendig sind.

Voraussetzung fiir den CAN2.0B-Betrieb ist, dal Ihr Modul nicht mehr mit einem CAN-Controller
des Typs 82C200 (bis 12/1999 ausgeliefert) bestlickt ist, sondern z.B. mit einem SJA1000.

A 2.3.2.2 Installation der Gerate-Treiber

1. Aufruf
Die Installation des Windows 9x/ME-Treibers des ISA-Boards erfolgt mit Hilfe des Hardware-
Assistenten. Er wird in dem Fenster Systemsteuerung gestartet, indemdas Icon Hardware aufgerufen
wird:

Danach muB sich das Startfenster des Hardware-Assistenten 6ffhen:

Hardware-Assistent

Diezer Azsistent unterstiitzt Sie bei der Installation von
neuet Hardware-Kompaonenten,

L mit der Installation der neuen F.omponente zu
beginnen, klicken Sie auf "weiter'.

< zutick  [F eiter > Abbrechen
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2. Im nidchsten Fenster wird abgefragt, ob die Hardware gesucht werden soll. Da das Board dem
System nicht bekannt ist (kein Plug&Play), mul3 hier Nein gewéhlt werden. Falls Jaausgewahlt wird,
wird der Rechner relativ lange nach dem Board suchen, um sich dann mit der Meldung, er habe ein
unbekanntes Board entdeckt, zuriickmelden.

Hardware-Azziztent

Bereitz installierte Hardware-Komponenten zallten
automatizch erkannt werden.

Die aktuellen Einztellungen fiir neu identifizierte
Hardware-Komponenten werden automatizch festgestellt
und der entzprechende Treiber installiert.

Soll jetzt neus Hardware gesucht werden?

¢ Ja [Empfohlen)

< Zuriick, I Wwieiter » I Abbrechen

3. Danach erscheint das Fenster zur Auswahl des Typs der zu installierenden Hardware.

Hardware-Azziztent

Y ahlen Sie den Typ der zu installierenden Hardware aus.

Hardware-Typen:

p—
(,_}»y".t’-‘«nschlLisse [COM und LPT]
_~'_ Audio-, Video- und Game-Controller
= Canlnterface

~1 CO-ROM-Cantroller
= Dizkettenlaufwerk-Contraller
1"' Drucker
= Festplattenlaufwerk-Contraller
Globale Positionierungs-Gerate

@ Grafikkarten LI

< Zuriick, I Wwieiter » I Abbrechenl

Hier muf3 Andere Komponenten ausgewéhlt und danach die Schaltflache Weiter gedriickt werden.
(Nur, wenn bereits ein esd-CAN-Treiber installiert ist, wiirde wie in dem oben abgebildeten Fenster
der Auswahlpunkt CAN Interface mit erscheinen. Bei der ersten Installation wird er nicht angezeigt.)

Fallsnicht bereitserfolgt, sollten Siejetzt den mitgelieferten Datentrager (Diskette oder CD-
ROM) in Ihr Laufwerk einlegen.
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4. Indem Fenster, das sichnach der Gerite-Typ-Auswahl 6ffnet, muf3 erst die Schaltfliche Diskette und
daraufhin die Schaltfliche Weiter gedriickt werden.

l""‘? Elicken Sie auf den Hersteller und das Modell der Hardware-K.omponente.
!\\T ¥ Wwenn das betreffende Modell nicht aufgefuibit wird oder eine
Installationsdizkette werfiigbar ist, klicken Sie auf "Diskette",

Wwenn die Komponente auch dann nicht zur Auswahl steht, klicken Sie auf
"Zurtick' und dann auf einen anderen Hardware-Typ. Klicken Sie auf
“&ndere Komponenten'', um die gesamte Hardware-Liste einzuzehen.

Hersteller: Modelle:

Yorhandene Mdis2-Treiber
Yorhandene ODI-Treiber

[Standard-Festplattentreib
[Standard-Inframat-Gerate)
[Standard-MTD-Treiber)
[Standard-PCMCIA-Treibe =

:

Digkette. .

< Zuriick, I Wwieiter » I Abbrechenl

5. Das folgende Fenster erscheint. Driicken Sie hier die Schaltflaiche Durchsuchen.

Yon Diskette installieren ’
Hbbrecher ]

Legen Sie die |nstallationsdizkette des
Herstellers in das unten ausgewahlte
Laufwerk gin, und klicken Sie auf "OK.",

Herstellerdateien kopiereh vorn:

;ﬁ ;I Durchzuchen. .., |

6. Wihlen Sie nun die Datei canesd. inf aus und driicken Sie OK.

Offnen
Diateiriame: Drdrer:
Icanesd.inf ah

Abbrechen
- =5 ah ;! _l
[ olaf Metzwmerk. . |
Laufwetke:
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7. Das folgende Fenster, in dem alle esd-CAN-Treiber angezeigt werden, muf3 sich 6ffnen (in diesem
Beispiel wird nur der ISA/331-Treiber angezeigt). Wihlen Sie den Treiber Threr Karte aus und
driicken Sie Waiter.

l""‘? Elicken Sie auf den Hersteller und das Modell der Hardware-K.omponente.
!\\T ¥ Wwenn das betreffende Modell nicht aufgefuibit wird oder eine
Installationsdizkette werfiigbar ist, klicken Sie auf "Diskette",

Wwenn die Komponente auch dann nicht zur Auswahl steht, klicken Sie auf
"Zurtick' und dann auf einen anderen Hardware-Typ. Klicken Sie auf
“&ndere Komponenten'', um die gesamte Hardware-Liste einzuzehen.

b odefle:

15 CaM Contraller

< Zuriick, | Wwieiter » | Abbrechenl

8. (Nur fir CAN-ISA-Boards, sonst weiter mit Punkt 9) Windows 9x/ME installiert den Treiber,
iiberpriift die System-Ressourcen, vergleicht sie mit den fiir das Board moglichen Konfigurationen
und bietet in dem folgenden Fenster eine mogliche Konfiguration fiir das Board an:

Hardwareassiztent

: Die Hardwarekomponente kann von Windows mit den falgenden
Einztellungen instaliert werden.

WARMUMG: Die Hardware venwendet ggf. nicht die gezeigten Ressourcen,
Sie kidnnen die Einstellungen var dem Meustart im Gerate-tanager [Dption

"System'' der Systemsteuerung] dndem. Infarmationen Uber daz Andermn der
Hardwareeinstellungen finden Sie in der Hardwaredok umentation.

Klicken Sie auf "Weiter", um die erforderlichen Treiber zu installieren.

Fessourcentyp | Einztellung | Drucken... |
E/faBereich

MEOD - 01E7
Interrpt 05

< Zuriick, I Wwieiter » I Abbrechen

Achtung:

Der von der Systemsteuerung vorgeschlagene E/A-Bereich mufl nicht mit dem Default-E/A-
Bereich, der auf der Karte iiber Steckbriicken eingestellt ist, ibereinstimmen.

Daher muf3in jedem Fall die Steckbr ticken-, oder K odier schaltereinstellung auf dem CAN-
| SA-Board mit dem hier vom System gewdahlten E/A-Adref3bereich verglichen, und ggf.
angepaldt wer den!
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Driicken Sie die Schaltfliche W&iter.

Nur falls das System keine Vor schléage fuir Einstellungen bieten sollte:

Zeigt das System an, daf3 es keine Ressourcen fiir das CAN-Board besitzt, so ist die Installation
trotzdem zu Ende zu fiihren. Nach der Installation miissen in diesem Fall die Ressourcen im System
manuell iber den Gerite-Manager neu verteilt werden.

9. Die erfolgreiche Installation des Software-Treibers wird iiber das folgende Fenster angezeigt:

Hardwareassiztent

Diie Software fur die neue Hardwarek omponente izt jetzt
installiert.

Abbrechen

< Zotick |E iweiter >

10. Zum Abschlufl der Software-Installation miissen Sie den Computer herunterfahren. Beenden Sie
vorher alle anderen Anwendungen, die noch gedffnet sind!

Geanderte Spstemeinstellungen [ <]

Zum dbzchlul der Hardwareinstallation izt ez erforderlich, dalk Sie jetzt den Camputer herunterfahren, ihn
auzzchalten und die Hardware installieren.

tiochten Sie den Computer jetzt herunterfahren?

Schalten Sie den Computer danach aus und installieren Siejetzt die Har dware, wie im Hardware-
Handbuch beschrieben! Vergleichen Sie die Standard-Steckbriicken, bzw. Kodierschaltereinstellung
mit der unter Punkt 8 gewihlten Einstellung und @ndern Sie die Steckbriicken gegebenenfalls.

Installieren Sie jetzt das SDK, wie auf Seite A-36 beschrieben. Das SDK beinhaltet die Dateien, die zur
Entwicklung von eigenen Applikationen notwendig sind und das Monitorprogramm CANscope.
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A 2.3.2.3 Starten der Geréate-Treiber
A 2.3.2.3.1 1 SA-BusBoards

Nach der Installation schalten Sie den Rechner wieder ein und starten Windows 9x/ME neu. Der Treiber
wird von Windows 9x/ME automatisch geladen und gestartet. Im Gerdte-Manager existiert jetzt die neue
Gerite-Klasse CAN Controller, unter der alle esd-CAN-Karten angezeigt und konfiguriert werden
konnen.

A 2.3.2.3.2 CAN-PCC

Nach der Installation schalten Sie den Rechner wieder ein und starten Windows 9x/ME neu. Der Treiber
wird von Windows 9x/ME automatisch geladen jedoch nicht gestartet. Im Gerdte-Manager existiert jetzt
jedoch die neue Gerite-Klasse CAN Controller, unter der alle esd-CAN-Karten angezeigt und
konfiguriert werden konnen.

Zum Starten des Treibers muf3 auf der Kommandozeile explizit der Befehl cpcc start eingegeben
werden. Dies ist notwendig, damit die parallele Schnittstelle mit anderen Geritetreibern geteilt werden
kann. Nach dem erfolgreichen Start des Treibers besitzt dieser exklusiven Zugrift auf die parallele
Schnittstelle bis dieser mit cpcc stop wieder beendet wird.

Ein weiterer Grund fiir die Ausfithrung eines expliziten Startkommandos ist, dafl dem Treiber innerhalb
von Windows 9x/ME keine eigenen Ressourcen zugeordnet sind. Er nutzt die bereits vorhandene
Ressource ‘Parallele Schnittstelle’. Daher existiert innerhalb des Gerdtemanagers fiir diesen Treiber keine
Schaltfliche Ressourcen (siche folgendes Kapitel). Statt dessen muf3 in der Schaltfliche Status die zu
nutzende parallele Schnittstelle (LPT1, LPT2, LPT3) unterhalb von Port angegeben werden und der
Treiber verwendet automatisch die aktuelle Windows-9x/ME-Konfiguration (I/O-Adresse, Interrupt)
fiir diese Schnittstelle .

Eigenschaften fur CANSPCC CAN Contoller EH
Achtung: o | St [Tt
. . . gemeln AL 1elber
Fir den Betrieb der CAN-PCC unter Windows9x/
ME muB die parall.ele Schnlttstelle im E1gensch'f1f- CAN/PEE AN Cortraler
ten-Fenster auf die Betriebsart Force ECP ein-
gestellt werden. Sollte diese Einstellung von der E"_”’WE'; Fevision 183?3
. . MNYer Feviznn: Ris
Hardware nicht unterstiitzt werden, so muf} der o s
. g . T . — Boot Stabu:
bldlrektlonale MOde (Force BI dl r') gewahlt Device successfully initialized - LPT Part in ECP P5/2 emulation mode
werden.
— Phwysical Met Mapping Port LPT-Mode
Physical 1 ||_PT1 vI : Auto Detect
Iﬁ‘ Force Bidir.
Lageal L =l " Fomce ECP

ar. I abbrechen
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A 2.3.2.4 Anderungen der Ressourcen-Einstellungen mit Hilfe des Geréte-Managers

A 2.3.2.4.1 Ubersicht

Achtung: Anderungen der Grundeinstellungen iiber den Geriite-Manager oder den Registry-Editor
konnen zu Konflikten fithren, so da3 ein oder mehrere Gerdte vom System nicht mehr
erkannt werden!

Der Gerite-Manager und der Registry-Editor sind Konfigurationswerkzeuge fiir fort-
geschrittene Anwender, die mit der Parameter-Konfiguration vertraut sind und wissen,
welche vielfiltigen Auswirkungen Anderungen haben kénnen.

Das CAN-ISA-Board besitzt feste Ressourcen-Einstellungen, die entweder wéhrend des Windows-
Setups vom Hardware-Assistenten vergeben werden oder spiter, liber den Gerdte-Manager, konfiguriert
werden konnen.

Es kann vorkommen, da3 Windows 9x/ME das CAN-ISA-Board nicht konfigurieren kann, weil Kon-
flikte mit anderen Geridten auftreten. In diesem Fall ist es notwendig, die Karte neu zu konfigurieren.

Um die Geriteeinstellung manuell zu dndern, kann der Geréte-Manager, der iiber System-Optionen
unter Systemsteuerung aufgerufen wird, verwendet werden. Die Verwendung des Geridte-Managers
schiitzt vor den Fehlern, die beim direkten Editieren der Registry-Eintrdge auftreten konnen.

Wenn Sie die Gerétekonflikte mit Hilfe des Gerdte-Managers manuell 16sen wollen, konnen Sie z.B. die
folgenden Strategien anwenden:

O Sollte das Konfliktgerit ein Plug&Play-Gerit sein, so deaktivieren Sie es, damit es seine Ressourcen
freigibt.

O Sollte das Konfliktgerit ein herkémmliches Gerit sein, so deaktivieren Sie es, indem Sie die Karte
aus dem System entfernen und die Treiber entladen.

O Verteilen Sie die Ressourcen, die von anderen Geréten genutzt werden neu, um Ressourcen fiir das
Konfliktgerit freizugeben.

O Andern Sie die Steckbriicken, bzw. Kodierschalter des CAN-Boards, um die Karte an die neuen
Einstellungen anzupassen.
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A 2.3.2.4.2 Aktivieren des Ger éte-M anager s

1.

Aufruf

Klicken Sie unter Systemsteuerung in System-Option auf Schaltflache des Gerate-Managers.

oder

Rechte Maustaste Mein Computer, driicken Sie Einstellungen im Context-Ment und klicken Sie

dann auf Gerate-Manager.

Eigenschaften fur System

Allgemein  Gerate-Manager | Hardwareprofilel Leistungsmerkmalel

' Modelle nach Typ anzeigen  { Modelle nach Anschiuf anzeigen

I®] Computer
CQ Andere Kamponenten

# tnschllisze [COM und LPT)
- Bildschim
EIQ Canlnterface

L 154331 CAN Contraller
-8 CD-ROM
-4 Diskettenlaufwerk-Contraller
[+ Festplattenlaubwerk-Controller
- Grafikkarten
[+-= Laufwerke
-7y Maus
+-EF MNetzwerkkarten
E
[

-3 Systemkompanentsn
H-8 Tastatur

Eigenschaftenl Aktualizieren |

Entfernen | Drucken... |

0K | Abbrechen |

Ein Doppelklick mit der linken Maustaste auf den gewiinschten Gerite-Typ in der Liste flihrt zur

Anzeige aller Gerite dieses Typs im Computer.

Selektieren Sie das zu konfigurierende Gerit iiber einen Doppelklick. Oder markieren Sie es und

driicken Sie die Schaltflache Eigenschaften.
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A 2.3.2.4.3 Andern der Ressource-Einstellungen mit dem Ger &te-M anager

1. Wihlen Sie im Geridte-Manager per Doppelklick die Gerite-Klasse CAN Controller.
Der Verzeichnisbaum verzweigt sich und die Geréte dieser Klasse, die in lhrem Computer verfiigbar
sind, werden angezeigt.

2. FEin Doppelklick auf ein Gerat 6ffnet dessen Eigenschaftsfenster.
Driicken Sie bei den Geréteeigenschaften die Schaltfliche Ressourcen.

Eigenschaften fir 1544331 CAN Controller EHE

.ﬁ.llgemeinl Statusl Treber Ressourcen |

CAH

154,331 CAM Contraller

Ressourceneinstellungen:

Hessourcentypl Einstellung
09
E/A-Bereich O1EQ-OME?

Einztellung baziert auf: |Basiskunfiguration 1] j

Einztellung anderm... | [0 Sutamatisch einstelen

Geratekonflikte:
Keine Konflikte. x|

[

QK Abbrechen
[ o ] I

Die Liste Geréatekonflikte zeigt die Einstellungen anderer Gerite, die im Konflikt mit der aktuellen
Einstellung der CAN-ISA-Karte stehen.

3. Inder Liste Ressourcentypkann die Einstellung gewihlt werden, deren Anderung gewiinscht ist, z.B.
der Interrupt-Level. Um die gedinderten Werte zu Ubernehmen, muf die Schaltfliche Einstellung
andern betatigt werden.

Anderungen sind nur méglich, wenn die Option Automatisch einstellen deaktiviert ist.
Die Einstellungen Interrupt und E/A-Bereich (Adrebereich) konnen unabhéngig voneinander
verdndert werden.

Die Dialogbox E/A-Bereich zeigt die verschiedenen Einstellungen, die unterstiitzt werden. Ein
Interrupt, der mit einem Stern (*) gekennzeichnet ist, zeigt an, da3 dieser Interrupt bereits von einem
anderen Gerit belegt ist.

Nach dem Driicken der Einstellung andern-Schaltfliche konnte eine Fehlermeldung erscheinen, die
besagt, da3 diese Ressource-Einstellung nicht verdndert werden konnen. In diesem Fall ist eine

andere Einstellung zu wéhlen, bis eine Einstellung gefunden ist, die akzeptiert wird.

4. Waihlen Sie Einstellungen, die nicht mit anderen Geréten in Konflikt stehen, und driicken Sie ‘OK’.
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Beachten Sie, dal3 die Einstellung des Adref3bereiches Uber die Steckbriicke, bzw. den
Kodierschalter mit der gewahlten Einstellung Gbereinstimmen muf3!

5. Beenden Sie Windows 9x/ME, dndern Sie ggf. die Hardware-Einstellungen von neu konfigurierten
Geréten und starten Sie Windows 9x/ME neu.

A 2.3.2.4.4 Andern der logischen Netz-Nummer

1. Wihlen Sie im Geridte-Manager per Doppelklick die Gerite-Klasse CAN Controller.
Der Verzeichnisbaum verzweigt sich und die Gerite dieser Klasse, die in Threm Computer verfiigbar
sind, werden angezeigt.

2. Ein Doppelklick auf ein Gerat 6ffnet dessen Eigenschaftsfenster.
Driicken Sie bei den Geréteeigenschaften die Schaltfliche Status.

Eigenschaften fir 1544331 CAN Controller EHE

Bllgemein  Status | Treihetl Hessuurcenl

CAN

Bl 1544331 CAN Cantraller

Firrmwuare Revision: 040
Diriver Revizion: 1.0.00
— Boot Status

Dieses Gerat ist betriebzbereit.

— Phyzical Met Mapping
Phgical 1 2 3 4
Logical ::ll 5

oL
lele
oL

0K | Abbrechen |

3. In Physical Net Mapping konnen den physikalischen Schnittstellen der CAN-Karte logische Netz-
Nummern zugeordnet werden, iiber die sie von der Software aus angesprochen werden konnen. Beim
ersten Start des Treibers werden der ersten vom Treiber unterstiitzten Karte logische Netznummern
beginnend mit 0 zugeordnet. Werden mehrere esd-CAN-Karten unterschiedlichen Typs (z.B. CAN-
PCI/331 und CAN-ISA/331) in einem Rechner betrieben, kommt es bei diesem Verfahren
zwangsliufig zu Uberschneidungen, so daB die Netznummern von Hand angepalB3t werden miissen.

4. Eine Anderung der logischen Netznummern wird erst nach einem Neustart des Rechners giiltig.
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A 2.4 Installation und Konfiguration des CAN-Bluetooth-M oduls

Das CAN-Bluetooth-Modul ist unter den Betriebssystemen Windows 98/ME und Windows 2000/XP
lauffahig. In diesem Kapitel wird die Installation und die grundlegende Konfiguration des Moduls
beschrieben. Die weitere Konfiguration {iber den integrierten WEB-Server ist im CAN-Bluetooth-
Handbuch beschrieben.

Achtung: Der CAN-Bluetooth-Treiber ist generell erst nach der Installation des CAN-SDKs zu
installieren! Sollten in einem System verschiedene esd-CAN-Module betrieben werden,
so ist der CAN-Bluetooth-Treiber immer als letzter zu installieren!

A 2.4.1 Installation

1. Installationsprogramm canbtdrv.exe aufrufen.

2. Nachdem sich das Fenster esd esd Bluetooth CAN Interface Installation M= E3
Bl UetOOth CAN_I nterface Driver Iﬁ Bluetooth CaMN Interface Driver - Version 1.0.0
ge('jffnet hat. ist die Schaltfliche Copyright [C] 20071 -2002 electronic system design ambh { ;
g :
| nstall zu driicken. rour are about ko ingtall the driver software for
ezd Blustooth CaM interfaces for mobile access to CAM networks. Cloze |

Thiz software package contains drivers and applications for
Windows 95, 98, 2000 and »P.
For additiohal 05 support pleaze contact exd.

3. Installation Starten esd Bluetooth CAN Interface Driver E2

@ Do you want to install the driver for esd Bluetooth CAN Interfaces 7

Ja
4. Das erfolgreiche Beenden oder das  FEEEIE T =10l
Fehlschlagen der Installation wird
angezeigt. J&ﬁ Setup iz updating pour system

esd Bluetooth CAN Interface Driver E Close |

@ Imztallation successful |
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A 2.4.2 Konfiguration

Nach der Installation finden Sie im Menii Sart unter Programme das Konfigurationsprogramm
esd Bluetooth CAN-Interface Driver. Hier wihlen Sie CANBT Config und das Fenster CAN Control
Panel 6ffnet sich.

CANMN Control Panel 7] x|

Bluetooth | Abaut |

Interface Baze Met

E e —
. o =
T3 O 7 itual COM

It

Blustooth-CAMN-Interface

ak. I Abbrechen | Dbermehmen

Hier konnen folgende Einstellungen vorgenommen werden:

Interface Die Software unterstiitzt maximal 5 verschiedene esd-CAN-Bluetooth-Interfaces. Hier
wihlen Sie aus, welches Interface Sie konfigurieren mdchten.

Base Net Hier wird die logische CAN-Netz-Nummer eingetragen. Es sind Werte zwischen 0 und
255 zuléssig.

Virtual COM  Das Bluetooth-Interface wird als virtuelle COM-Schnittstelle verwaltet. Es sind Werte
zwischen 1 und 11 zuléssig.

Hinweis. Bluetooth-Gerite verwenden in der Regel virtuelle serielle Schnittstellen
fiir die Kommunikation. Die Zuweisung zwischen COMx und Bluetooth-
Gerit wird iiber die Software konfiguriert, die Ihre Bluetooth-Hardware
steuert (z.B. PC-Card).
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A 2.5 Installation des SDK (Softwar e Development Kit)

Nach der Installation des Treibers kann das SDK installiert werden. Es beinhaltet die Dateien zur
Entwicklung und zum Test von eigenen Applikationen.

Sie finden auf der CD-ROM ein eigenes Verzeichnis ‘CAN_SDK’. Ist die Software auf Disketten
ausgeliefert worden, so finden Sie das SDK auf einer eigenen Diskette.

Zur Installation ist lediglich das Programm CANSDK . EXE im SDK-Verzeichnis der CD-ROM, bzw. auf
der SDK-Diskette aufzurufen. Es richtet auf Ihrem PC die notwendigen Verzeichnisse ein und kopiert
die Dateien dort hinein.

CANSDK. EXE wiirde z.B. fiir das Modul CAN-PCI/331 einen Verzeichnisbaum dhnlich dem folgenden
erstellen:

CAN----bin-------- canscope.exe
| cantest
| updatec331.exe

---include--- ntcan.h

|
|
---samples--- cantest.c
|
|

---develop--- vc
| bc
| .
---help
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A 2.6 Update der Firmware und Umschaltung zwischen CAN2.0A und CAN2.0B
A 2.6.1 Firmware-Update
A 2.6.1.1 Ubersicht

Die Update-Funktion der lokalen Firmware ist fiir die Boards CAN-ISA/200, CAN-PC1/200 und CAN-
PC104/200 ohne Bedeutung, da diese Boards keinen lokalen CPU-Baustein besitzen. Bei dem Modul
CAN-PCC wird die Update-Funktion ebenfalls nicht unterstiitzt.

Die Firmware fiir den lokalen Prozessor der intelligenten CAN-Boards ist in Flash-EPROM-Speicher-
bausteinen abgelegt. Bei Auslieferung der Karte enthalten sie die Firmware-Version, die zum Zeitpunkt
der Hardware-Herstellung aktuell war.

Aufden mitgelieferten Disketten oder auf der CD-ROM befindet sich ein Update-Programm, mit dessen
Hilfe die zum Auslieferungstermin giiltige Software in das Flash-EPROM gebrannt werden kann.

In Abhéngigkeit von dem Modul und dem Betriebssystem finden Sie entweder das Update-Programm
‘canupd’ oder das Update-Programm ‘updxxx’ auf Ihrem Datentrager. Die Programme werden
wiéhrend der Treiberinstallation auf Ihrer Festplatte installiert.

Beide Programme sind von der Funktionalitit her gleichwertig. Wihrend canupd ein universelles
Update-Programm fiir verschiedene Module ist, bietet updxxX gezielte Updates fiir einzelne Module.

Die Kennung der Module erfolgt dabei iiber die Zeichenkombination beim Aufruf:

Eingabe-Syntax fiir

CAN-Modul apdXXX

CAN-ISA/331

CAN-PC104/331 upde331li

CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 updc331
PMC-CAN/331

CAN-PC1/360
CPCI-CAN/360

Tabelle A2.6.1: Eingabe-Syntax beim Update-Programm updXxx
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A 2.6.1.2 Prifung der Firmware-Ver sonsnummer

Mit den Update-Programmen konnen Sie priifen, welche Firmware-Version in Threm Flash-EPROM
gespeichert ist und bei Bedarf selbstindig Updates der lokalen Firmware durchfiihren.

Wir empfehlen, nach der Installation der Software-Treiber fur die Host-CPU zu prufen, ob die
mitgelieferte Firmware aktueller ist alsdieim Flash-EPROM befindliche Firmware.

Funktionsweise:

1. Vor dem Starten von canupd, bzw. updxxX mul} der Software-Treiber der Host-CPU gestartet
sein (siehe vorangegangene Kapitel).

2. Offnen Sie eine Window-Konsole und wechseln Sie in das Installationsverzeichnis.
3. Starten Sie canupd, bzw. updxxX iiber die Windows-Command-Shell.
Der Aufruf des Programms ohne Parameterangabe fiihrt zur Ausgabe der zur Verfiigung gestellen
Firmware mit Versionsnummern. Da canupd ein universelles Programm ist, enthdlt es Firmware
fiir verschiedene Hardware-Anwendungen.
Der Aufruf des Programms mit anschlieBender Eingabe der logischen Netz-Nummer der zu bear-
beitenden Karte fiihrt zur Ausgabe der Versionsnummer der im Flash-EPROM dieser Karte gespei-
cherten Firmware.
Beispiel-Eingabe: canupd 0
(Die Firmware-Version und die Treiber-Version der Host-CPU konnen nach dem Start des Treibers
alternativ auch tiber den Windows-Event-Log ermittelt werden. Hier wird zusétzlich angezeigt, welche
Firmware-Versionen mit der angezeigten Treiber-Software betrieben werden kénnen.)
A 2.6.1.3 Ausfiihren des Updates

1. Aufruf von canupd (bzw. updxXX) mit gewiinschter logischer Netz-Nummer (siehe oben).

2. Nach der Versionstiberpriifung erfolgt die Abfrage, ob das Programm mit dem Update fortfahren soll
oder nicht.

- Wird hier ein ‘y’ fiir JA eingegeben, so erfolgt anschlieend die Neuprogrammierung des Flash-
EPROMs unabhéngig davon, welche Firmware-Version aktueller ist!

- ‘n’ fiir NEIN bricht den Vorgang ab. Die Firmware im Flash-EPROM bleibt unverédndert.

Das Programm vergleicht dabei automatisch die Firmware-Versionen und zeigt auf dem Monitor
in Klartext an, ob die gespeicherte Version noch aktuell ist oder ob ein Update erforderlich ist.
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3. Um die neue Firmware zu aktivieren, muf} der lokale Prozessor zuriickgesetzt werden. Dies erfolgt
durch Stoppen und Neustarten des Software-Treibers der Host-CPU, z.B. {iber die Kommandozeile:

net stop XXXX
net start XxXxx

CAN-Board Eintrag fiir XxXXX in der Kommandozeile

CAN-ISA/331 c3314

CAN-PC104/331

CAN-PCI/331

CPCI-CAN/331 c331

PMC-CAN/331

CAN-PC1/360

c360

CPCI-CAN/360

Tabelle A2.6.2: Treiberbezeichnung bei Eintrdgen in der Kommandozeile

A 2.6.2 Umschaltung zwischen CAN2.0A und CAN2.0B-Betrieb

Alle CAN-Module, die die Update-Funktion unter Windows unterstiitzen, bieten aullerdem die
Moglichkeit, zwischen dem Betrieb des Treibers mit 11-Bit-CAN-Identifiern (CAN 2.0A) oder 29-Bit-
CAN:-Identifiern (CAN 2.0B) zu wihlen.

Der Eintrag in die Kommandozeile muf3 hier wie folgt vorgenommen werden:

Eingabe-Syntax fiir Eingabe-Syntax fiir

CAN-Modul CAN2.0A (11-Bit-ID) | CAN2.0B (29-Bit-ID)

CAN-ISA/331

o o
CAN-PC104/331 upde331i -ta updc331i -tb

CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 updc331 -ta updc331 -tb
PMC-CAN/331

CAN-PC1/360
CPCI-CAN/360

Tabelle A2.6.3: Wechsel auf CAN2.0A, bzw CAN2.0B

Um die neue Einstellung zu aktivieren, muf} der lokale Prozessor zuriickgesetzt werden. Das Riicksetzen
und Neustarten erfolgt wie oben unter Punkt 3. beschrieben.
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A 2.7 Einbindung in eigene C- /C++ - Projekte unter Windows

Um auf den CAN-Bus aus eigenen Projekten iiber die in Kapitel 3 beschriebenen API-Funktionen
zuzugreifen, muf} lediglich die Header-Datei ntcan.h (Standard API, Bestell.-Nr. C.20xx.10 und
C.20xx.11) in die Quelltexte eingebunden und dem Linker die Datei ntcan.lib bekanntgemacht werden.

Fur Borland C ab 5.0 ist die Datei ntcanbc.lib zu verwenden.
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A 3. Unix-Betriebssysteme und Al X, VxWorks, QNX4

A 3.1 Ingtallation unter Linux

Hinweise:
- Die Installation kann nur mit Supervisor-Rechten erfolgen.

- Fiir alle CAN-Module, die unter Linux betrieben werden ist zu beachten, dall der Linux-Kernel zur
Zeit immer mit Multiprozessor-Support iibersetzt werden muf!
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A 3.1.1 Dateien des Linux-Paketes

Die Software-Treiber flir Linux werden auf einer 3,5-Diskette geliefert. Die Diskette enthélt folgende
Dateien:

Datei Beschreibung
README . c331 ak@elk Anmerkungen und Die Buchstabenkombination ‘c331’ zeigt
Hinweise die Dateien des Moduls CAN-PCI/331 an.
Bei anderen Modulen werden diese
Buchstaben wie folgt ersetzt:
CAN-Modul Dateiname
VME-CAN2 -
2.B. VME-CAN4 -
c331 CAN-ISA/200
CAN-PC104/200 c2001
dynamisch ladbarer Treiber (nur SJA1000)
CAN-ISA/331 c3311
CAN-PC104/331
CAN-PCI1/200 c200
CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 c331
PMC-CAN/331
CAN-PCI1/360
CPCI-CAN/360 c360
CAN-USB-Mini b331
updc331 Programm zum Firmware- CAN-USB/331 us
Update

libntcan.o ntcan-API

ntcan.h Header fiir die ntcan-API
cantest.c Quell-Code des Beispielprogramms ‘cantest’
cantest Binir-File des Beispielprogramms ‘cantest’

Tabelle A3.1.1; Dateien des Linux-Paketes
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A 3.1.2 Ablauf der Installation unter Linux

1. Entpacken des Tar-Files oder der Tar-Disk
Zum Entpacken des Tarfiles muB3 folgendes Kommando aufgerufen werden:
tar -xvf c33l-vx.y.z.tar
oder
tar -xvf / dev/£d0
Anmerkung: Die Eingabe ‘€331’ muf fiir das Modul CAN-PCI/331 erfolgen. Bei anderen
Modulen ist die in der folgenden Tabelle angegebene Buchstabenkombination
einzusetzen. Dies gilt auch fiir die folgenden Kommandos.
CAN-Modul Eingabe-Syntax
VME-CAN2 -
VME-CAN4 -
CAN-ISA/200
CAN-PC104/200 c2001
(nur SJA1000)
CAN-ISA/331 .
CAN-PC104/331 3311
CAN-PCI1/200 c200
CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 c331
PMC-CAN/331
CAN-PCI/360
CPCI-CAN/360 ©360
CAN-USB-Mini
CAN-USB/331 usb331
Tabelle A3.1.2: Eingabe-Syntax beim Entpacken der Tar-Files
2. Erstellen der ‘inodes (als Supervisor)

Fiar CAN-PCI/331, CPCI-CAN/331 und PMC-CAN/331:

cd /dev
mknod --mode=a+rw canO c 50
mknod --mode=a+rw canl c 50

Fiar CAN-PCI/360, CPCI-CAN/360

cd /dev

mknod --mode=a+rw
mknod --mode=a+rw
mknod --mode=a+rw
mknod --mode=a+rw

can0
canl
can?2
can3

QaQaQa

= o

51
51
51
51

wNE—Oo
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Fir CAN-1SA/331, CAN-PC104/331;
cd /dev
mknod --mode=a+rw can0 c 52 0
mknod --mode=a+rw canl c 52 1

Fur CAN-1SA/200, CAN-PC104/200 (hier nur fur SJA1000):
cd /dev
mknod --mode=a+rw can0 c 53 0

3. Laden des CAN-Treibers (als Supervisor)

Der Treiber ist fiir die Linux-Kernels 2.029 bis 2.033 getestet (Stand 25.06.98). Falls ein anderer
Kernel verwendet wird, kann der Treiber mit der Option ‘= £ * auch hier geladen werden.

Fur CAN-PCI/331, CPCI-CAN/331 und PM C-CAN/331:
insmod c331

oder, falls ein anderer Linux-Kernel Verwendung findet:
insmod -f c331

Fur CAN-PCI/360, CPCI-CAN/360:
insmod c360

oder, falls ein anderer Linux-Kernel Verwendung findet:
insmod -f c¢360

Fir CAN-I1SA/331 und CAN-PC104/331:

insmod c331i
oder, falls ein anderer Linux-Kernel Verwendung findet:

insmod -f c331i1i
(erkennt ein Module mit der I/O-Adresse OX1EO (hex) und ordnet ihm den IRQ 5 zu und
erkennt aulerdem ein Modul mit der Adresse OX1ES8 (hex) und ordnet ihm den IRQ 7 zu)

oder, falls andere Adressen oder Interrupts gewlinscht sind:
insmod c¢331i io=0x port irg=0x irq
mit  port = eingestellte Port-Adresse
IRQ = gewiinschter Interrupt
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Fur CAN-1SA/200, CAN-PC104/200:
insmod c200i
oder, falls ein anderer Linux-Kernel Verwendung findet:
insmod -f c200i (erkennt Mod. mit der I/O-Adresse OX1E8 (hex) und wihlt den Interrupt 5)
oder, falls andere Adressen oder Interrupts gewlinscht sind:
insmod c200i io=0x port irg=0x irq
mit  port = eingestellte Port-Adresse
IRQ = gewiinschter Interrupt

(3A. Entladen des CAN-Treibers)
Das Entladen des CAN-Treibers ist z.B. nach einem Update der lokalen Firmware zum
Riicksetzen des Prozessors notwendig. Dies kann z.B. beim CAN-PCI/331-Modul {iiber das
folgende Kommando erfolgen:
rmmod c331

4. Kontrolle der Installation
Ob die Installation erfolgreich war, kann in dem folgenden Verzeichnis kontrolliert werden:

/var/log/messages

Nach der erfolgreichen Installation kann iiber die ntcan-API auf den CAN-Bus zugegriffen werden
(Einbindung von ‘libntcan.o’ in die Applikation).
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A 3.2 Ingtallation unter Linux-RTAI und Linux-RT

Hinweise:
- Die Installation kann nur mit Supervisor-Rechten erfolgen.

- Die Syntax fiir die Dateinamen, die Installation, den Start und das Update ist fiir Linux-RTAI
und Linux-RT nahezu identisch.
Im folgenden ist die Syntax fiir Linux-RTAI beschrieben.

Fir Linux-RT sind lediglich die Zeichen ‘rtai’ gegen ‘rtlinux’ zu ersetzen!
Beispidl:
Laden des CAN-Treibers unter Linux-RTAI mit dem Aufruf:

insmod c331 rtai

Laden des CAN-Treibers unter Linux-RT mit dem Aufruf:
insmod c331 rtlinux
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A 3.2.1 Dateien des Linux-RTAI-, bzw. des L inux-RT-Paketes

Die Software-Treiber fiir Linux-RTAI werden auf einer 3,5”-Diskette geliefert. Die Diskette enthalt
folgende Dateien:

Datei Beschreibung

aktuelle Anmerkungen und | Die Buchstabenkombination ‘c331’ zeigt
Hinweise die Dateien des Moduls CAN-PCI1/331 an.
Bei anderen Modulen werden diese
Buchstaben wie folgt ersetzt:

readme.txt

CAN-Modul Dateiname
CAN-ISA/200
CAN-PC104/200 | ©200i_rtai
(nur SJTA1000)
z.B.
c331 rtai CAN-ISA/331 c331i rtai
dynamisch ladbarer Treiber CAN-PC104/331
CAN-PCI1/200 €200 rtai
CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 €331 rtai
PMC-CAN/331
CAN-PCI1/360 .
360
CPCI-CAN/360 | ©2°0-F5
ntcan.h Header fiir die ntcan-API
cantest.c Quell-Code des Beispielprogramms ‘cantest’

cantest_rtai | Binidr-File des Beispielprogramms ‘cantest’

Tabelle A3.2.1; Dateien des Linux-RTAI-Paketes
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A 3.2.2 Ablauf der Installation unter Linux-RTAI/RT

1. Entpacken des Tar-Files oder der Tar-Disk
Zum Entpacken des Tarfiles muB3 folgendes Kommando aufgerufen werden:
tar -xvfz c331l-vx.y.z-linux-rtai.tgz
Anmerkung: Die Eingabe ‘€331’ mul} fiir das Modul CAN-PCI/331 erfolgen. Bei anderen
Modulen ist die in der folgenden Tabelle angegebene Buchstabenkombination
einzusetzen. Dies gilt auch fiir die folgenden Kommandos.
CAN-Modul Eingabe-Syntax
CAN-ISA/200
CAN-PC104/200 c2001
(nur SJA1000)
CAN-ISA/331 .
CAN-PC104/331 3311
CAN-PCI1/200 c200
CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 c331
PMC-CAN/331
CAN-PCI/360
CPCI-CAN/360 ©360
Tabelle A3.2.2: Eingabe-Syntax beim Entpacken der Tar-Files
2. Laden des CAN-Treibers (als Supervisor)
Der Treiber ist fiir die Linux-Kernels 2.2.14 und Linux-RTAI 1.2 (01.07.2000) getestet (Stand
25.06.98). Falls ein anderer Kernel verwendet wird, kann der Treiber mit der Option ‘-£ * auch
hier geladen werden.
Fur CAN-PCI/331, CPCI-CAN/331 und PM C-CAN/331:
insmod c331 rtai
oder, falls ein anderer Linux-Kernel Verwendung findet:
insmod -f c331 rtai
Far CAN-PCI/360, CPCI-CAN/360:
insmod c360 rtai
oder, falls ein anderer Linux-Kernel Verwendung findet:
insmod -f c360 rtai
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Fur CAN-I1SA/331 und CAN-PC104/331:
insmod c331i rtai

oder, falls ein anderer Linux-RTAI-Kernel Verwendung findet:

insmod -f c331i rtai
(erkennt ein Module mit der I/O-Adresse OX1EO (hex) und ordnet ihm den IRQ 5 zu und
erkennt aulerdem ein Modul mit der Adresse OX1E8 (hex) und ordnet ihm den IRQ 7 zu)

oder, falls andere Adressen oder Interrupts gewlinscht sind:
insmod c¢331i rtai io=0x port irg=0x Irq
mit  port = eingestellte Port-Adresse
IRQ = gewiinschter Interrupt

Fur CAN-I1SA/200, CAN-PC104/200:
insmod c200i rtai

oder, falls ein anderer Linux-RTAI-Kernel Verwendung findet:
insmod -f c200i_rtai
(erkennt Module mit der I/O-Adresse OX1E8 (hex) und wihlt den Interrupt 5)

oder, falls andere Adressen oder Interrupts gewlinscht sind:
insmod c200i io=0x port irg=0x irq
mit  port = eingestellte Port-Adresse
IRQ = gewiinschter Interrupt

(2A. Entladen des CAN-Treibers)
Das Entladen des CAN-Treibers ist z.B. nach einem Update der lokalen Firmware zum
Riicksetzen des Prozessors notwendig. Dies kann z.B. beim CAN-PCI/331-Modul iiber das
folgende Kommando erfolgen:
rmmod c331 rtai

3. Kontrolleder Installation
Ob die Installation erfolgreich war, kann in dem folgenden Verzeichnis kontrolliert werden:

/var/log/messages

Nach der erfolgreichen Installation kann iiber die ntcan-API auf den CAN-Bus zugegriffen werden.
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A 3.3 Installation unter LynxOS

A 3.3.1 Dateien des LynxOS-Paketes

Die Software-Treiber fiir LynxOS werden aufeiner 3,5”-Diskette geliefert. Die Diskette enthélt folgende
Dateien:

Datet Beschreibung
instcan Script zum Laden und Entladen des Treibers
README.c331 | aktuelle Anmerkungen und Die Buchstabenkombination ‘c331°
Hinweise zeigt die Dateien des Moduls CAN-
331 } ) PCI/331 an. Bei anderen Modulen
¢ dynamisch ladbarer Treiber werden diese Buchstaben wie folgt
c331l.info Parameter-Datei fiir den Treiber ersetzt:
(wird bei Installation und
Deinstallation gelesen) CAN-Modul Dateiname
VME-CAN2 ican2
VME-CAN4 ican4
CAN-ISA/331 c331i
CAN-PC104/331
CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 c331
PMC-CAN/331
CAN-PCI/360 _
CPCI-CAN/360
-... zur Zeit noch nicht implementiert
ntcan.o ntcan-API
ntcan.h Header fiir die ntcan-API
canupd Programm zum Firmware-Update
cantest.c Quell-Code des Beispielprogramms ‘cantest’
cantest Binir-File des Beispielprogramms ‘cantest’

Tabelle A3.3.1: Dateien des LynxOS-Paketes
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A 3.3.2 Ablauf der Installation unter LynxOS

1. Entpacken des Tarfiles
Zum Entpacken des Tarfiles muf3 folgendes Kommando aufgerufen werden:

tar -xvf ¢331-lynx-v1.0.0.tar

Anmerkung: Die Eingabe ‘€331’ muf} fiir das Modul CAN-PCI/331 erfolgen. Bei anderen
Modulen ist die in der folgenden Tabelle angegebene Buchstabenkombination

einzusetzen:
CAN-Modul Eingabe
VME-CAN2 ican2
VME-CAN4 ican4d

CAN-ISA/331

CAN-PC104/331 c3311

CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 c331
PMC-CAN/331

CAN-PC1/360
CPCI-CAN/360

-... zur Zeit noch nicht implementiert

Tabelle A3.3.2: Eingabe-Syntax beim Entpacken der Tar-Files

2. Laden des CAN-Trebers;

instcan c331

(2.B Entladen des CAN-Treibers:)
Das Entladen des CAN-Treibers ist z.B. nach einem Update der lokalen Firmware zum
Riicksetzen des Prozessors notwendig. Dies kann z.B. beim CAN-PCI/331-Modul iiber das
folgende Kommando erfolgen:

instcan -u c331
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A 3.4 Insgtallation unter Power MAX OS

A 3.4.1 Dateien des Power MAX OS-Paketes

Die Software-Treiber fiir PowerMAX OS werden auf einer 3,5”-Diskette geliefert. Die Diskette enthélt
folgende Dateien:

Datei Beschreibung
README. ican4 ak@ellsa Anmerkungen und Die Buchstabejnkombination ‘1can4d’
Hinweise zeigt die Dateien des Moduls VME-CAN4
an. Bei anderen Modulen werden diese
Buchstaben wie folgt ersetzt:
2 .B. CAN-Modul Dateiname
ican4 dynamisch ladbarer Treiber VME-CAN?2 ican?
VME-CAN4 ican4
libntcan.o ntcan-API
ntcan.h Header fur die ntcan-API
cantest.c Quell-Code des Beispielprogramms ‘cantest’
cantest Binir-File des Beispielprogramms ‘cantest’

Tabelle A3.4.1; Dateien des PowerMAX OS-Paketes
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A 3.4.2 Ablauf der Installation unter Power MAX OS

1.

2.

Kopieren des Tar-Filesvmecan4 v1.2.tar indasHome-Verzeichnis

Entpacken des Tar-Files:
Zum Entpacken des Tarfiles muf3 folgendes Kommando aufgerufen werden:

tar xvf vmecan4 _vl.2/ican4/
Anmerkung: Die Eingabe ‘1can4’ muf} fiir das Modul VME-CAN4 erfolgen. Bei anderen

Modulen ist die in der folgenden Tabelle angegebene Buchstabenkombination
einzusetzen. Dies gilt auch fiir die folgenden Kommandos.

CAN-Modul Eingabe-Syntax
VME-CAN2 ican2
VME-CAN4 ican4

Tabelle A3.4.2: Eingabe-Syntax beim Entpacken der Tar-Files

Erstellen der ‘inodes (als Supervisor)

cd 4 _2/vmecand4 vl.2/ican4/
oder
cd 4 3/vmecan4d vl1.2/ican4d/

Nur bei der ersten Installation: Adapterdefinition hinzufigen
Bei der ersten Installation der CAN-Module miissen die folgenden Zeilen zu der Datei
/usr/include/sys/adapt3er vme.h/ hinzugefligt werden:

#define ADAPTER ICAN2 (AVB+0x12) /* 0x212 - esd ican2 */
#define ADAPTER ICAN4  (AVB+0x13) /* 0x213 - esd ican4 */

Nur bei Update eines vorhandenen Treibers:
Soll ein vorhandener Treiber aktualisiert werden, ist folgende Eingabe notwendig:
modadmin -U icané

Installation
- bei der ersten Installation:
./install -f

mit anschlieBendem Reboot

- bei einem Update:
./install -u
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7. Ver zeichnis wechseln:
Wechseln zu
~/4 2/vmecand v1.2 fir PowerMAX OS 4.2
oder
~/4 3/vmecan4d v1.2 fiir PowerMAX OS 4.3

8. Starten desTreibers:
Nach dem Aufruf von
modadmin -1 ican4
zeigt der Treiber seine Start-Message an.

9. Aufruf von cantest:
Nach dem Aufruf von cantest mit
./cantest
zeigt das Programm vier verfiigbare CAN-Netze an (net 0...3)

Nach der erfolgreichen Installation kann iiber die ntcan-API auf den CAN-Bus zugegriffen werden
(Einbindung von ‘libntcan.o’ in die Applikation).

A-54 Software-Handbuch CAN-Interface, Rev. 2.4, © 2000-2002 esd gmbh



I nstallation UNIX-Systeme, VxWorks und QNX4

A 3.5 Ingtallation unter Solaris

A 3.5.1 Dateien des Solaris-Paketes

Die Software-Treiber flir Solaris werden auf einer 3,5”-Diskette geliefert. Die Diskette enthilt
folgende Dateien:

Datet Beschreibung
install Script zur Installation des Treibers
README.c331 | aktuelle Anmerkungen und Die Buchstabenkombination ‘c331°
Hinweise zeigt die Dateien des Moduls CAN-
331 } ) PCI/331 an. Bei anderen Modulen
¢ dynamisch ladbarer Treiber werden diese Buchstaben wie folgt
ersetzt:
c331l.conf Parameter-Datei fiir den Treiber
(wird bei Installation und
Deinstallation gelesen) CAN-Modul Kennung
CAN-ISA/200
CAN-PC104/200 -
(nur SJA1000)
CAN-ISA/331 .
1
CAN-PC104/331 | €3°1%
CAN-PCI1/200 -
CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 c331
PMC-CAN/331
CAN-PCI/360 _
CPCI-CAN/360
-... zur Zeit noch nicht implementiert
ntcan.o ntcan-API
ntcan.h Header fiir die ntcan-API
canupd Programm zum Firmware-Update
cantest.c Quell-Code des Beispielprogramms ‘cantest’
cantest Binir-File des Beispielprogramms ‘cantest’

Tabelle A3.5.1; Dateien des Solaris-Paketes
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A 3.5.2 Ablauf der Installation unter Solaris

1. Entpacken des Tarfiles

Zum Entpacken des Tarfiles muf3 folgendes Kommando aufgerufen werden:

tar -xvf c33l-solaris-vx.x.x.tar

(x.x.x = Treiber-Versionsnummer)

Anmerkung: Die Eingabe ‘€331’ muf fiir das Modul CAN-PCI/331 erfolgen. Bei anderen
Modulen ist die in der folgenden Tabelle angegebene Buchstabenkombination
einzusetzen:

CAN-Modul Eingabe-Syntax
CAN-ISA/200
CAN-PC104/200 -
(nur SJA1000)
CAN-ISA/331 .
CAN-PC104/331 3311
CAN-PCI/200 -
CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 c331
PMC-CAN/331
CAN-PCI/360 _
CPCI-CAN/360
-... zur Zeit noch nicht implementiert
Tabelle A3.5.2: Eingabe-Syntax beim Entpacken der Tar-Files
2. Vorbereitung des Systems fir die dynamische Erzeugung von ‘inodes’:

Damit bei der Installation des Treibers automatisch ‘inodes’ unterhalb des /dev-Verzeichnisses

erzeugt werden, muf} die Datei /etc/devlink.tab angepalit werden. Dies mufl mit

Supervisor-Rechten geschehen. Vor der Anderung sollte ein Backup dieser Datei erzeugt werden.

Folgende Zeile muB in der Datei ergénzt werden:

type=can; \MO

Bei der Erstinstallation des Treibers sollten nun automatisch die Dateien /dev/canX angelegt

werden, wobei X die (hexadezimale) Netznummer angibt.
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31

3.2

Anpassen der Konfigurationsdate
Anpassen der Konfigurationsdatei bei CAN-1SA-M odulen:

Vor der Erstinstallation des Treibers muf3 dessen Treiber-Konfigurationsdatei an die Konfigura-
tion der Hardware angepalit werden. Folgende Eintrdge (Properties) miissenindriver.conf
vorhanden sein, wobei dr iver durch den entsprechenden Treibernamen ersetzt werden muf3.
Lediglich die kursivgeschriebenen Properties miissen angepallit werden. Fiir eine zusammen-
fassende Ubersicht der (busspezifischen) Properties sei auf die entsprechenden Manual-Pages
(driver.conf, sysbus, pci) verwiesen.

Name Par ameter Bedeutung

name String Treibername

class String Bustyp

interrupts Numeric Interrupt Vektor

interrupt- Numeric Interrupt Prioritits Level (IPL)

priorities

reg Numeric Drei durch Kommas getrennte Werte, wobei der Zweite der CAN
Interface-Basisadresse entspricht und der dritte die grofe des 1/0-
Bereichs in Byte beschreibt.

Tabelle A3.5.3: Properties der Driver-Konfigurationsdatei

Der in reg angegebene Wert mu3 mit dem auf der Hardware durch Steckbriicken oder
Kodierschalter konfigurierten Basisadresse tibereinstimmen. Der IPL-Level muf3 auf einen High-
Level Interrupt gelegt werden und der Interrupt-Vektor darf noch nicht durch eine andere
Hardware-Komponente belegt sein. Nachfolgend ist eine Beispiel-Konfigurationsdatei fiir eine
CAN-ISA/331 dargestellt, deren Basisadresse auf 0x1EO (hex) konfiguriert wurde und die den
Interrupt-Vektor 7 mit einem IPL von 11 benutzen soll:

# Copyright (c) 1998, by esd gmbh.
#

name="isa331" class="sysbus" interrupts=7 interrupt-priorities=11 reg=1,0x1le0,8;

Anpassung der Konfigurationsdatei bei CAN-PCI-M odulen:

Da sich die PCI-Gerite selbstindig anmelden, erfolgt die Konfiguration und Zuordnung der
Resource automatisch beim Hochlauf des Systems (Plug&Play). Der Geritetreiber tibernimmt
die zugeordnete Resource automatisch, so daB3 keine manuelle Zuordnung in der Treiber-
Konfigurationsdatei notwendig ist. Der einzige Parameter, der eingestellt werden kann ist die
Interrupt-Prioritit, die der IPL-Treiber verwenden soll (siche auch Beispiel ¢c331.conf).

# Copyright (c) 1999-2000 electronic system design gmbh
#

# do not remove the next line
interrupt-priorities=9;
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4. Installation des CAN-Treibers
Zur Installation des Treibers mufl das Skript install als Superuser ausgefiihrt werden. Es
kopiert die Treiberdateien in das Zielverzeichnis, installiert und startet den Treiber. Von nun an
wird der Treiber mit jedem Systemstart automatisch geladen und gestartet.
Nach der erfolgreichen Installation kann iiber die ntcan-API aufden CAN-Bus zugegriften werden
(Einbindung von ‘ntcan.o’ in die Applikation).

5. Prufen der Installation

51 Nur bet CAN-PCI-Modulen:
Wenn das Installations-Script fehlerfrei ausgefiihrt wurde, wird der Treiber gestartet und
automatisch mit jedem folgenden System-Hochlauf geladen.
Durch Eingabe von "modinfo | grep d3x" im Root kdnnen Sie priifen, ob der Treiber
geladen worden ist. Es miifite eine Ausgabe dhnlich der folgenden erscheinen:
205 £5d11000 34d9 132 1 ¢331 (CAN PCI/331 driver v1.3.3)

5.2 Fur alleModule:
Sie konnen priifen, ob die Installation erfolgreich war, indem Sie in der folgenden Datei die
Driver-Boot-Message lesen:
/var/adm/messages

6.  Entladen des CAN-Treibers
Das Entladen des CAN-Treibers ist z.B. nach einem Update der lokalen Firmware zum Riick-
setzen des Prozessors notwendig. Dies kann z.B. beim CAN-ISA/331-Modul iiber das folgende
Kommando erfolgen, das als Superuser ausgefiihrt werden mul:
rem drv c331i
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A 3.6 Installation unter SGI-IRIX6.5
A 3.6.1 Dateien des SGI-IRIX6.5-Work-Paketes

Die Software-Treiber fiir SGI-IRIX6.5 werden auf einer 3,5”-Diskette geliefert. Die Diskette enthalt
folgende Dateien:

Datei Beschreibung
c331 CAN-Treiber (Object-Code) Die Buchstabenkombination ‘c331’
zeigt die Dateien des Moduls CAN-
PCl1/331 an. Bei anderen Modulen
c331l.master | Treiber-Konfigurationsdatei werden diese Buchstaben wie folgt
ersetzt:
c33l.sm Treiber-Konfigurationsdatei CAN-Modul Kennung
CAN-ISA/200 i
CAN-PC104/200
CAN-ISA/331 i
CAN-PC104/331
CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 c331
PMC-CAN/331
CAN-PCI/360 i
CPCI-CAN/360
-... zur Zeit noch nicht implementiert
makefile makefile zur Installation und zum Laden des Treibers
ntcan.o ntcan-API
ntcan64.o ntcan-API / 64-Bit-Version
ntcan.h Header fiir die ntcan-API
cantest.c Quell-Code des Beispielprogramms ‘cantest’
cantest Binir-File des Beispielprogramms ‘cantest’

Tabelle A3.6.1; Dateien des SGI-IRIX6.5-Paketes
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A 3.6.2 Ablauf der Installation unter SGI-IRIX6.5

1.

2.

Login als Root

Entpacken des Tarfiles
Zum Entpacken des Tarfiles muf3 folgendes Kommando aufgerufen werden:

tar -xvf c331-IPXX-v2.1.0.tar
mit XX = Prozessorkennung (z.B. ‘32’ fiir SGI-O2)
Anmerkung: Die Eingabe ‘€331’ muB fiir das Modul CAN-PCI/331 erfolgen. Bei anderen

Modulen ist die in der folgenden Tabelle angegebene Buchstabenkombination
einzusetzen:

CAN-Modul Eingabe

CAN-ISA/200
CAN-PC104/200

CAN-ISA/331
CAN-PC104/331

CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 c331
PMC-CAN/331

CAN-PC1/360
CPCI-CAN/360

-... zur Zeit noch nicht implementiert

Tabelle A3.6.2: Eingabe-Syntax beim Entpacken der Tar-Files

Ver zeichnis wechsaln

cd ¢331-IPXX-v2.1.0

Treiberdateien installieren

smake install

Treiber laden
smake load

Ist der Treiber korrekt installiert und geladen, so muf3 auf dem Monitor jetzt eine Meldung des
Treibers erscheinen.
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A 3.7 Installation unter Al X

A 3.7.1 Besonder heiten der Al X-Implementierung

- der CAN-Treiber ist fiir die Betriebssystem-Version AIX 4.2.1 ausgelegt
- Hardware-Plattform: PowerPC

- implementierte esd-CAN-Module: CAN-PCI/331, CPCI-CAN/331

- 29-Bit-Identifier werden zur Zeit noch nicht unterstiitzt

A 3.7.2 Dateien des Al X-Paketes

Die Software-Treiber fiir AIX wird aufeiner 3,5”-Diskette geliefert. Die Diskette enthélt eine Tar-Datei.

Datei Beschreibung

Die Buchstabenkombination ‘€331’ zeigt
aktuelle Anmerkungen und die Dateien des Moduls CAN-PCI/331 an.
Hinweise Bei anderen Modulen wird diese Zeichen-
kette u. U. wie folgt ersetzt:

README.c331

c331 dynamisch ladbarer Treiber CAN-Modul Kennung

VME-CAN2 -

CAN-ISA/331
CAN-PC104/331

CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 c331
PMC-CAN/331

CAN-PC1/360
CPCI-CAN/360

-... zur Zeit noch nicht implementiert

ntcan.o ntcan-API

ntcan.h Header fur die ntcan-API

nttest.c Quell-Code des Beispielprogramms ‘cantest’

Tabelle A3.7.1; Dateien des AIX-Paketes
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A 3.7.3 Ablauf der Installation unter AlX
1. Login als Root

2. Entpacken des Tarfiles
Zum Entpacken des Tarfiles muf3 folgendes Kommando aufgerufen werden:

tar -xvf ¢331-ppc-vx.y.z.tar
(x.y.z = Treiber-Versionsnummer)

Anmerkung: Die Eingabe ‘c331’ muB fiir das Modul CAN-PCI/331 erfolgen. Bei anderen
Modulen ist u. U. eine andere Zeichenkombination notwendig:

CAN-Modul Eingabe

VME-CAN2 -

CAN-ISA/331
CAN-PC104/331

CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 c331
PMC-CAN/331

CAN-PC1/360
CPCI-CAN/360

-... zur Zeit noch nicht implementiert

Tabelle A3.7.2: Eingabe-Syntax beim Entpacken der Tar-Files

3. Kopieren der Dateien
Beim Entpacken wird das Verzeichnis /c331-ppc-vx.y.z erstellt.
- Kopieren Sie aus diesem Verzeichnis die Dateien cfg pci331 und ucfg pci331in
das Verzeichnis /usr/1lib/methods/.
- Kopieren Sie aus diesem Verzeichnis die Datei ¢331 in das Verzeichnis
/usr/lib/drivers/pci/.

4. Eintragein die Datenbank erstellen

run odmadd pci331

5.  Aufrufen des Konfigurations-Managers

cfgmgr -v
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6. Kontrolle der Dateien und Erstellen der symbolischen Verkntipfungen

Kontrollieren Sie, ob die Gerdte ¢33100 und ¢33101 im Verzeichnis /dev/ eingetragen
sind. Erstellen Sie eine symbolische Verkniipfung:

ln -s /dev/c33100 /dev/can0
ln -s /dev/c33101 /dev/canl

Die Installation des Treibers ist jetzt abgeschlossen.

7. Funktionsfahigkeit des Treibers mit CANscope prtfen
- Vergewissern Sie sich, daf} die Verdrahtung und Abschliisse korrekt installiert sind und
stellen Sie sicher, dal mindestens ein anderer funktionsfahiger CAN-Teilnehmer ange-
schlossen ist!

- Starten Sie das Monitorprogramm CANscope:
./canscope &

- Stellen Sie die Baudrate Thres CAN-Netzwerkes in CANscope fiir Netz 0 ein und driicken
Sie die Schaltflache Init.
Im Anzeigefenster erscheint die Meldung ‘Init done’.

- Driicken Sie die Schaltfliche Add Id, um den CAN-Identifier-Bereich von 0 bis 2047
auszuwdihlen.

- Driicken Sie die Schaltfliche Start, um die Nachrichten des CAN-Bus zur Anzeige zu
bringen.

8.  Testprogramm cantest
Neben CANscope, das mit einer UNIX-typischen Oberflache ausgestattet ist, kann unter AIX
auch das Testprogramm cantest, das iiber Kommandozeileneingabe bedient wird,
verwendet werden (Beschreibung siehe Kapitel ‘Testprogramm cantest’ ab Seite 50).

- cantest kompilieren:
gcc -o cantest nttest.c ntcan.o

- canstest aufrufen:
./cantest
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A 3.8 Ingtallation unter VxWorks

A 3.8.1 Dateien des VxWor ks-Paketes

Die Software-Treiber fiir VxWorks werden auf einer 3,5”-Diskette geliefert. Die Diskette enthalt
folgende Dateien:

Datei Beschreibung
1de331i Script zum Laden des Treibers Die Buchstabenkombination ‘c331°
zeigt die Dateien des Moduls CAN-
: ‘ — ISA/331 an. Bei anderen Modulen
c331li.sys CAN-Treiber (Bindr-Code) werden diese Buchstaben wie folgt
ersetzt:
c331liini Beispielprogramm zum Starten CAN-Modul Kennung
des Treibers (Bindr-Code)
c331liini.c | Beispielprogramm zum Starten CAN-ISA/200 2001
des Treibers (Quell-Code) CAN-PC104/200
CAN-ISA/331 c3311

CAN-PC104/331

CAN-PCI1/200 -

CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 c331
PMC-CAN/331

CAN-PC1/360
CPCI-CAN/360

-... zur Zeit noch nicht implementiert

ntcan.o ntcan-API

ntcan.h Header fiir die ntcan-API

cantest.c Quell-Code des Beispielprogramms ‘cantest’
cantest Binir-File des Beispielprogramms ‘cantest’

Tabelle A3.8.1; Dateien des VxWorks-Paketes

A-64 Software-Handbuch CAN-Interface, Rev. 2.4, © 2000-2002 esd gmbh



I nstallation UNIX-Systeme, VxWorks und QNX4

A 3.8.2 Hinweise zu VxWorks
A 3.8.2.1 Konfiguration des VxWorks-Treibers

Die Konfiguration muB fiir alle esd-CAN-Module unter VxWorks durchgefiihrt werden. Die folgende
Beschreibung der Konfigurationsparameter in der Struktur CAN _INFO bezieht sich auf CAN-ISA-
Module. Die Parameter base und irqhaben fiir CAN-PCI-Module eine andere Funktion als fiir CAN-
ISA-Module. Im anschlieBenden Kapitel ‘Besonderheiten von PCI-CAN-Modulen unter VxWorks’
werden diese beschrieben.

Zur Konfiguration des CAN-Treibers, mufl die entsprechende Installationsfunktion mit einem Pointer
auf die Startadresse der Struktur CAN_ INFO aufgerufen werden. Das Modul caninit.c ist ein

Beispiel fiir den Start des Treibers. Die Struktur CAN_INFO ist wie folgt aufgebaut:

struct CAN_ INFO

{
unsigned long base;
unsigned char net[4];
unsigned char prio;
unsigned char irq;
unsigned char reserved[6];
}i

base CAN-ISA-Module: 1/0-Adresse des CAN-ISA-Moduls
base muB auf den Wert eingestellt werden, der auf der Hardware per Steckbriicken oder
Kodierschalter eingestellt ist. Wird base auf ‘0’ gesetzt, so bricht der Treiber die Suche
nach weiteren CAN-Schnittstellen ab.
CAN-PCI-Module: siehe folgendes Kapitel.

net[0] Logische Netznummer, die dem ersten physikalischen CAN-Port auf diesem Modul
zugewiesen werden soll
Besitzt ein Modul mehr als ein CAN-Port, so werden die Ports beginnend mit dieser
Nummer fortlaufend durchnumeriert.
Die Werte von net [ 1] bis net[ 3] werden vom Treiber ignoriert.
Der Anwender muB sicherstellen, da3 in einem System alle Netznummern nur einmalig
vergeben werden, andernfalls kann die Initialisierung des Treibers fehlschlagen.

prio Prioritdt der Backend-Task, die fiir jedes physikalische CAN-Interface gestartet wird

irqg CAN-ISA-Module: Interrupt-Vektor fiir dieses CAN-ISA-Modul
CAN-PCI-Module: siehe folgendes Kapitel.
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A 3.8.2.2 Besonder heiten von PCI-CAN-M odulen unter VxWorks

x86-Tar gets

Bei x86-Targets werden die PCI-Boards in der Regel durch das BIOS konfiguriert (Plug& Play).
Die Geritetreiber sind in der Lage, diese Konfiguration zu verwenden, wenn das BSP genug
ungenutzte Eintrage in der MMU-Memory-Descriptor-Tabelle besitzt, um den PCI-Adref3-Raum
des CAN-Moduls dort einzutragen (was in der Regel der Fall ist).

Um dem Treiber mitzuteilen, daf er die Konfiguration aus dem BIOS-Setup verwenden soll,
miissen Sie die Basisadresse (base) und den Interrupt (irq) in der Struktur CAN-INFO im
Modul caninit auf ‘-1’ setzen.

Power PC-Targets

ohne Plug&Play-Unterstiitzung

Einige PowerPC basierte Targets unterstiitzen die PCI-Konfiguration vor dem Hochlauf von
VxWorks nicht. Hier miissen Sie selbst 3 MByte freien physikalischen Adrefiraum und den
Interrupt, den Ihr Target fiir den PCI-Slot, in dem das CAN-Modul steckt verwendet, finden.
Tragen Sie die Basisadresse (base) und den Interrupt (irq) in die Struktur CAN _INFO der
Funktion caninit ein, um dem Treiber die korrekten Werte in der Hochlaufphase mitzuteilen.
Fiir die Basisadresse muf3 hierbei eine gerader Zahlenwert eingetragen werden. Der Interrupt-
Vektor mufl mit dem BSP-spezifischen Offset versehen werden.

mit Plug&Play-Unterstiitzung

Unterstiitzt das Target Plug&Play, so mul3 fiir die Basisadresse (base) der Wert ‘-1’
eingetragen werden. In diesem Fall wird der PCI-Adrefraum bei einem Offset von
0xC0000000 (hex) angesprochen. Der Wert des Offsets des AdreBraums ist im Treiber
festgelegt.

Auch in diesem Fall muf} der Interrupt-Vektor mit dem BSP-spezifischen Offset versehen
werden.
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A 3.8.2.3 Starten des Treibers

Zum Starten des Treibers ist

c33listart()

einzugeben

Anmerkung: Die Eingabe ‘€331’ muB fiir das Modul CAN-PCI/331 erfolgen. Bei anderen

Modulen ist die in der folgenden Tabelle angegebene Buchstabenkombination
einzusetzen. Dies gilt auch fiir die folgenden Kommandos.

CAN-Modul Eingabe-Syntax
CAN-ISA/200

CAN-PC104/200 c2001
(nur STA1000)

CAN-ISA/331

CAN-PC104/331 c3311

CAN-PC1/200 -

CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 c331
PMC-CAN/331

CAN-PC1/360
CPCI-CAN/360

Tabelle A3.8.2: Eingabe-Syntax zum Starten des Treibers

A 3.8.2.3 Testprogramm canTest unter VxWorks

Mit dem Testprogramm canTest 1dft sich die Funktion der CAN-Schnittstelle priifen. canTest ist
im Kapitel ‘Testprogramm cantest’ ab Seite 50 beschrieben. Da VxWorks standardméfBig weniger
Parameter in der Kommandozeile zulidfit, als canTest bendtigt, miissen die Parameter bei VxWorks
als String, also in Hochkommas angegeben werden. Der String wird vom Testprogramm ausgewertet.
Fiir alle Parameter, die nicht im String enthalten sind, werden die Default-Werte angenommen.
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A 3.8.2.4 CAN2.0B-Unterstiitzung (29-Bit Identifier) unter VxWorks

Unter VxWorks wird CAN2.0B zur Zeit bei den Modulen CAN-PCI/331, CAN-CPCI331,
CAN-PMC/331, sowie CAN-ISA/200, CAN-PC104/200, CAN-ISA/331 und CAN-PC104/331 unter-
stuitzt.

Ab Firmware-Version 0.C.09 bietet das CAN-Modul zwei Betriebsarten:

1. CAN 2.0A mit 11-Bit Identifiers und passiver CAN 2.0B-Unterstilitzung

2. CAN 2.0B mit aktiver 29-Bit Identifier-Unterstlitzung

Waihrend der Treiber gestartet wird, wird der aktuelle Firmware-Mode an stdout ausgegeben.

Die Umschaltung zwischen den beiden Betriebsarten erfolgt wihrend der Treiber 1duft durch den Aufruf
von

c331 switch (op, net)

op Betriebsart (Operation Mode)
Wird fiir op der Wert ‘0’ eingetragen, so wird die aktuelle Betriebsart angezeigt. Wird der Wert
‘1’ eingetragen, so nimmt die Firmware die neue Betriebsart zur Kenntnis, schaltet aber erst nach

dem nachsten Hochlauf auf die neue Betriebsart um.

net logische Netz-Nummer

A 3.8.2.5 Entladen des Treibers
Ein komplettes Entladen des Geritetreibers ist aufgrund der asymmetrischen APIs fiir
allocation/deallocation der treiberspezifischen Ressourcen unter VxWorks nicht mdglich.
Weitere Hinweise zu VxWorks:
Einsatz ver schiedener CAN-Interfaces auf dem selben Tar get

Es ist nicht moglich, unter VxWorks verschiedene CAN-Interfaces, wie z.B. CAN-PCI/331 und
CAN/ISA/331 gleichzeitig auf einem Target zu betreiben.
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A 3.9 Installation unter QNX4

Die Installation kann nur mit Supervisor-Rechten erfolgen.

A 3.9.1 Dateien des QNX4-Paketes

Die Software-Treiber fiir QN X4 werden auf einer 3,5”-Diskette geliefert. Die Diskette enthilt folgende
Dateien:

Datei Beschreibung
readme.c331 | aktuelle Anmerkungen und Die Buchstabenkombination ‘c331°
Installationshinweise zeigt die Dateien des Moduls CAN-
PCl1/331 an. Bei anderen Modulen
c331 CAN-I/O-Manager fiir CAN- werden diese Buchstaben wie folgt
PCI1/331 ersetzt:
CAN-Modul Kennung
CAN-ISA/200
CAN-PC104/200 | ©200%
(nur SJA1000)
CAN-ISA/331 .
CAN-PC104/331 | ©271%
CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 c331
PMC-CAN/331
CAN-PCI/360 _
CPCI-CAN/360
-... zur Zeit noch nicht implementiert
updc331 Programm zum Firmware-Update
libntcan.a [ CAN-Access-API (Library)
ntcan.h Header fiir die CAN-Access-API
cantest.c Quell-Code des Beispielprogramms ‘cantest’
cantest Binir-File des Beispielprogramms ‘cantest’

Tabelle A3.9.1: Dateien des QNX4-Paketes

Software-Handbuch CAN-Interface, Rev. 2.4, © 2000-2002 esd gmbh A-69



I nstallation UNIX-Systeme, VxWorks und QNX4

A 3.9.2 Ablauf der Installation unter QNX4
A 3.9.2.1 Ingtallation von | SA-Boards

Fiihren Sie zuerst die Hardware-Installation des Moduls aus. Achten Sie bei ISA-Boards auf die korrekt
eingestellte Board-Adresse. Bei Auslieferung sollte bereits die flir die Standardkonfiguration zutreffende
Adresse (z.B. 0x1E8 (hex) fiir CAN-ISA/200) eingestellt sein.

Aufruf des1/O-Managers
Loggen Sie sich als ‘root’ ein.
Starten Sie den I/O-Manager: ‘c200i &’

Nach dem Aufruf muf auf dem Bildschirm eine Ausgabe dhnlich der folgenden erscheinen:

C200i[0x1le8]: Using I/0-Base 0x1ES8

C200i[0x1le8]: Using Interrupt 5

C200i[0x1le8]: "CAN ISA200" with 1 Nets identified
C200i[0x1le8]: Hardware-Version=1.0.00
C200i[0x1le8]: Firmware-Version=0.0.00
C200i[0x1le8]: Driver-Version =1.0.00
C200i[0x1e8]: Net 0 successfully created

Anmerkung: Der I/O-Manager wird in Abhéngigkeit vom Modul iiber verschiedene Kommandos
aufgerufen. Im oben aufgefiihrten Beispiel ist die Zeichenkombination ‘c2001’ bei
anderen Modulen wie folgt zu ersetzen:

CAN-Modul Eingabe-Syntax
CAN-ISA/200

CAN-PC104/200 c2001
(nur STA1000)

CAN-ISA/331

CAN-PC104/331 c3311

Tabelle A3.9.2: Eingabe-Syntax beim Aufruf des I/O-Managers bei ISA-Boards
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Kommando-Zeile des 1/0O-Manager s fur | SA-Boards

Der 1/0-Manager kann durch die im folgenden beschriebenen Parameter konfiguriert werden.

Parameter Funktion

-h Anzeige eines Hilfe-Textes.

Zuweisung der logischen Netznummer.
-n net net=0...255
default: net =0

b port Selektion der ISA-Karte im System iiber die per Hardware eingestellte Port-Adresse
PP (siehe Hardware-Handbuch des Moduls).

Setzen des Interrupts, den das Board verwenden soll.
-iirq Es ist eine freier Interrupt im System zu ermitteln, der hier eingestellt werden muf3.
Wird dieser Parameter nicht iibergeben, so wird der Interrupt 5 verwendet.

Tabelle A3.9.3: Parameter des I/O-Managers bei ISA-Boards

Beispidl fiir die Installation zweier CAN-ISA/200-Boards in einem System:

Aufruf Funktion

c200i -pOxle8 -i5 -n0 & | Dem CAN-ISA/200-Modul mit der Adresse 0x1E8 (hex)
werden der Interrupt 5 und die CAN-Netz-Nummer 0
zugewiesen

c200i -pOxle0 -i7 -nl & | Dem CAN-ISA/200-Modul mit der Adresse 0x1EO (hex)
werden der Interrupt 7 und die CAN-Netz-Nummer 1
zugewiesen

Tabelle A3.9.4: Beispiel fiir die Installation zweier CAN-ISA/200-Boards

Sie konnen jetzt die Kommunikation auf dem CAN-Bus mit dem Beispiel-Programm cantest testen.

Achtung: Achten Sie vorher auf eine funktionsfihige Verdrahtung! Damit das Modul korrekt
arbeiten kann, ist ein zweiter CAN-Teilnehmer notwendig, da sonst der CAN-Controller
Fehlermeldungen erzeugt. Achten Sie auf korrekte Bus-Terminierung.
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A 3.9.2.2 Installation von PCIl-Boards
Fiihren Sie zuerst die Hardware-Installation des Moduls aus.

Loggen Sie sich als ‘root’ ein.
Starten Sie den I/O-Manager: ‘c331 &’

Jetzt muf} auf dem Bildschirm eine Ausgabe dhnlich der folgenden erscheinen:

C331[0]: Using Interrupt 12

C331[0]: "CAN PCI331" with 2 Nets identified
C331[0]: Hardware-Version=1.1.00

C331[0]: Firmware-Version=0.c.00

C331[0]: Driver-Version =1.0.00

C331[0]: Net 0: Successfully created
C331[0]: Net 1: Successfully created

Anmerkung: Der [/O-Manager wird u. U. in Abhéngigkeit vom Modul iiber verschiedene
Kommandos aufgerufen. Im oben aufgefiihrten Beispiel ist die Zeichenkombination
‘c331’ bei anderen Modulen wie folgt zu setzen:

CAN-Modul Eingabe-Syntax

CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 c331
PMC-CAN/331

CAN-PC1/360
CPCI-CAN/360

-... zur Zeit noch nicht implementiert

Tabelle A3.9.5: Eingabe-Syntax beim Aufruf des I[/O-Managers bei PCI-Boards
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Kommando-Zeile des 1/0O-Manager s fur PCl-Boards

Der 1/0-Manager kann durch die im folgenden beschriebenen Parameter konfiguriert werden.

Parameter Funktion

-h Anzeige eines Hilfe-Textes.

Zuweisung der logischen Netznummer.
-n net net=0...255
default: net =0

Selektion des esd-CAN-PCI-Boards im System.

Die Boards werden mit ‘0’ beginnend durchnumeriert. Die Zuordnung zwischen den
Nummern und den Boards legt der Plug&Play-Controller fest. Im Zweifelsfall sollte
die Zuordnung durch einen Test {iberpriift werden.

-p port

Tabelle A3.9.6: Parameter des I/O-Managers bei PCI-Boards

Beispidl fiir die Installation zweier CAN-PCI/331-Boards in einem System:

Aufruf Funktion

c331 -p0 -n0 & Dem CAN-PCI/331-Modul mit der PCI-Nummer 0 werden
die CAN-Netz-Nummern 0 und 1 zugewiesen.

c331 -pl -n2 & Dem CAN-PCI/331-Modul mit der PCI-Nummer 1 werden
die CAN-Netz-Nummern 2 und 3 zugewiesen.

Tabelle A3.9.7: Beispiel fiir die Installation zweier CAN-PCI/331-Boards

Sie konnen jetzt die Kommunikation auf dem CAN-Bus mit dem Beispiel-Programm cantest testen.

Achtung: Achten Sie vorher auf eine funktionsfahige Verdrahtung! Damit das Modul korrekt
arbeiten kann, ist ein zweiter CAN-Teilnehmer notwendig, da sonst der CAN-Controller
Fehlermeldungen erzeugt. Achten Sie auf korrekte Bus-Terminierung.
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A 3.10 Update der lokalen Firmware
A 3.10.1 Ubersicht

Update-Programme fiir die lokale Firmware sind zur Zeit nur fur Linux, Linux-RTAI, LynxOS,
Solaris, VxWorks und QNX4-Betriebssysteme implementiert.

Die Update-Funktion ist fiir die Module CAN-ISA/200 und CAN-PC104/200 ohne Bedeutung, da sie
keinen lokalen CPU-Baustein besitzen. Bei dem Modul CAN-PCC wird die Update-Funktion ebenfalls
nicht unterstiitzt.

Die Firmware fiir den lokalen Prozessor der intelligenten CAN-Boards ist in Flash-EPROM-
Speicherbausteinen abgelegt. Bei Auslieferung der Karte enthalten sie die Firmware-Version, die zum
Zeitpunkt der Hardware-Her stellung aktuell war.

Aufden mitgelieferten Disketten oder aufder CD-ROM befindet sich ein Update-Programm, mit dessen
Hilfe die zum Auslieferungstermin giiltige Software in das Flash-EPROM gebrannt werden kann.

In Abhéngigkeit von dem Modul und dem Betriebssystem finden Sie entweder das Update-Programm
‘canupd’ oder das Update-Programm ‘updxxx’ auf Ihrem Datentrager. Die Programme werden
wiéhrend der Treiberinstallation auf Ihrer Festplatte installiert.

Beide Programme sind von der Funktionalitit her gleichwertig. Wahrend canupd ein universelles
Update-Programm fiir verschiedene Module ist, bietet updxxX gezielte Updates fiir einzelne Module.

Die Kennung der Module erfolgt dabei iiber die Zeichenkombination beim Aufruf:

Eingabe-Syntax fiir

CAN-Modul apdXXX

CAN-ISA/331

CAN-PC104/331 upde331li

CAN-PCI/331
CPCI-CAN/331 updc331
PMC-CAN/331

CAN-PC1/360

CPCI-CAN/360 updc360

Tabelle 3.10.1: Eingabe-Syntax beim Update-Programm updXxX
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A 3.10.2 Prufung der Firmware-Ver sionsnummer

Mit den Update-Programmen konnen Sie priifen, welche Firmware-Version in Threm Flash-EPROM
gespeichert ist und bei Bedarf selbstindig Updates der lokalen Firmware durchfiihren.

Wir empfehlen, nach der Installation der Software-Treiber fur die Host-CPU zu prufen, ob die
mitgelieferte Firmware aktueller ist alsdieim Flash-EPROM befindliche Firmware.

Der Aufrufvon canupd (bzw. updxxX) ohne Parameterangabe fiihrt zur Ausgabe der zur Verfligung
gestellen Firmware mit Versionsnummern. Da canupd ein universelles Programm ist, enthilt es

Firmware fiir verschiedene Hardware-Anwendungen.

Nach dem Laden des Treibers konnte bei Linux-Betriebssystemen die Firmware-Version auch in dem
Verzeichnis /var/log/messages kontrolliert werden.

Der Aufruf von canupd (bzw. updxxX) mit anschlieBender Eingabe der logischen Netz-Nummer der
zu bearbeitenden Karte fiihrt zur Ausgabe der Versionsnummer der im Flash-EPROM dieser Karte ge-
speicherten Firmware.

Beispiel-Eingabe: canupd 0

Das Programm vergleicht dabei automatisch die Firmware-Versionen und zeigt auf dem Monitor in
Klartext an, ob die gespeicherte Version noch aktuell ist oder ob ein Update erforderlich ist.

A 3.10.3 Ausfuhren des Updates
1. Aufruf von canupd (bzw. updxXX) mit gewiinschter logischer Netz-Nummer (siehe oben).

2. Nach der Versionsiiberpriifung erfolgt die Abfrage, ob das Programm mit dem Update fortfahren soll
oder nicht.

- Wird hier ein ‘y’ fiir JA eingegeben, so erfolgt anschlieBend die Neuprogrammierung des Flash-
EPROMs unabhéngig davon, welche Firmware-Version aktueller ist!

- ‘n’ fiir NEIN bricht den Vorgang ab. Die Firmware im Flash-EPROM bleibt unverédndert.

3. Um die neue Firmware zu aktivieren, muf3 der lokale Prozessor zuriickgesetzt werden. Dies erfolgt
durch Stoppen und Neustarten des Software-Treibers der Host-CPU.
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Die folgende Tabelle zeigt die hierzu notwendigen Kommandoeingaben:

Stoppen und Neustarten des CAN-Treibers beim Betriebssystem
CAN-Modul
Linux LynxOS VxWorks QNX4
. Stoppen: Stoppen: Stoppen:
CAN-ISA/331 ]S:;)IEEZH'C 3311 instcan -u System Shell beenden mit
c331i herunterfahren Ctrl-C oder ProzeB3
Neustart: beenden mit kill
o insmod. c331i¥) Neustart Neustart:
PC104/331 instcan c¢331i c33listart() Neustart: ¢331i &
CAN-PCI/331 Stoppen: Stoppen: Stoppen: Stoppen: .
' >toppett: System Shell beenden mit
rmmod c331 instcan -u c331
herunterfahren Ctrl-C oder Prozef3
CPCI-CAN/33I beenden mit kill
Neustart: Neustart: Neustart:
. % . 1 :
PMC-CAN/331 |[[insmod c331%) instcan c33 c331Start() Neustart: 331 &
Stoppen:
CAN-PCI/360 rmmod ¢360
Neustart:
PCI-CA
CPCI-CAN/360 insmod c360 *)

*) Unterstiitzter Linux-Kernel und Standard-Konfiguration vorausgesetzt.

Tabelle A3.10.2: Kommandos zum Stoppen und Neustarten der CAN-Treiber
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Stichwortver zeichnis

29-Bit-Identifier 13, 21, 53
82527 19
82C200 19

A

Absolute Time 59
Active ID’s 60
Add Area 59

AIX 13, A-5, A-61

B
Base Net A-8, A-15, A-18
Baudrate 18, 58, 72
Beispielprogramme 45
Empfangen 45
Senden 48
board id 34
board_status 34, 50
BTRO/1 19

C
C- /C++ - Projekte A-40
CAN 2.0B 13, A-39
CAN-Bluetooth 13, A-4, A-5, A-34
CAN-Control A-7, A-17, A-5
CAN-ISA/200 13, A-4, A-5
CAN-ISA/331 13, A-4, A-5
CAN-PC104/200 13, A-4, A-5
CAN-PC104/331 13, A-4, A-5
CAN-PCC 13, A-4, A-5, A-9, A-19
CAN-PCI/200 13, A-4, A-5
CAN-PCI/331 13, A-4, A-5
CAN-PCI/360 13, A-4, A-5
CAN-USB-Mini 13, A-4, A-5, A-12, A-23
CANbatch 65

Button Bar 72

Datei 73

Fenster 71

Ments 73

Netz-Nr. 72
canClose() 17
canGetBaudrate() 20
canGetOverlappedResult() 29
canldAdd() 21
canldDelete() 22
CANopen 70

canOpen() 16
canRead() 24
canReadEvent() 31
CANscope 55

Fenster 56

File 61

Frm.-No 57

Programmaufruf 55

Save 62

Send 60

Show Text 59

Text 57
canSend() 28
canSendEvent() 32
canSetBaudrate() 18
canStatus() 36
canTake() 23
cantest 50
canupd A-37, A-74
canWrite() 27
Clear 60
CMSG-Buffer 23
Command 68
Copy Frames 60
CPCI-CAN/331 13, A-4, A-5
CPCI-CAN/360 13, A-4
count 51

D

Datenstruktur 14, 30
CAN-Messages 14
Event Messages 30
Status-Message 34

De-Installation A-11, A-21

Delete Area 59

E

E/A-Adref3bereich A-27

ECP A-29

Ereignisverwaltung A-11, A-22
ERROR 33

esd-CAN-Protocol 68
Event-IDs 30

F
File Logging 62
Firmware-Version A-38, A-75
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Frm.-No 57 O
Overlapped-24

G

Geridte-Manager A-23, A-30 P

Geritekonflikte A-30, A-32 Parallel A-9, A-16
Parport A-9

H ParVdm A-9

Hardware-Assistenten A-24 PCI A-4, A-5, A-7, A-17, A-57

Header-Datei A-40 Physical Net Mapping A-33

Host-CPU A-6, A-16 PMC-CAN/331 13, A-4, A-5
PowerMAX OS 13, A-5, A-52

I Profile 61

I/O-Port A-8, A-18

ID 57 Q

id-1st 51 QNX4 13, A-5, A-69, A-76

ID’s decimal 59

Index 70 R

Initialize 58, 59 Registry A-30

Installation A-1, A-4, A-36 Ressourcen A-29

Interface A-8, A-18 Ressourcentyp A-32

ISA A-4, A-5 Revisionsnummer 34
RTOS-UH 13, A-5

K RTR 15, 57

Kodierschalter A-30 Riickgabewerte 37
Rx-Identifier 21

L rxbuf 52

len 14, 57 rxout 52

Linker A-40 rxqueuesize 16

Linux 13, A-5, A-41, A-76

Linux-RTAI/RT 13, A-46 S

LOST FIFO 33 SDK A-3, A-36

LOST MESSAGE 33 SGI-IRIX6.5 13, A-5, A-59

LynxOS 13, A-5, A-50, A-76 SJA1000 19
Software-Revision 50

M Solaris 13, A-5, A-55

Matrix A-4, A-5 Spezial 73

Message List 60 Start 59

Modul-Nr. 72 Steckbriicken A-30

Module No. 68 Stop 59

msg_lost 15 Sub-Command 68

net 51, 58 Sub-Index 70

N T

net start A-10, A-20 Test 54

Netz-Nummer A-33 test-Nr 51

NTCAN_EV_CAN _ERROR 33 testcount 52

NTCAN_FEATURE FULL CAN 35 Time-diff 57

NTCAN_SUCCESS 37 txbuf 52
TxId 73

A-78 Software-Handbuch CAN-Interface, Rev. 2.4, © 2000-2002 esd gmbh



Stichwor tver zeichnis

txout 52
txqueuesize 16
txtimeout 16

U
Update A-37, A-74
updxxx A-37, A-74

v

View 63, 66, 67

VME-CAN2 13, A-5
VME-CAN4 13, A-5
VxWorks 51, A-5, A-64, A-76

W

Wegweiser A-3

WinCANTest 53
Windows2000/XP 13, A-4, A-12
Windows95/98/ME 13, A-4, A-23
WindowsNT 13, A-4, A-6

Software-Handbuch CAN-Interface, Rev. 2.4, © 2000-2002 esd gmbh

A-79



