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Einleitung

Das USB-CANmodul ist eine Baugruppe zur Kopplung von CAN-
Feldbussystemen mit dem PC. Dabei kommt die USB-Schnittstelle
(Universal Serial Bus) zum Einsatz. Sie ist mittlerweile in jedem
neuen PC vorhanden und wird von den Betriebssystemen MS-
Windows 95 (ab OSR 2.1), 98, ME, 2000 und XP und neuere
Versionen unterstitzt.

USB dient zur Verbindung von verschiedenen peripheren Gerédten mit
dem PC. Die einfache Handhabung erlaubt es, Gerdte wahrend der
Laufzeit des Rechners anzuschliefen (Hot Plug & Play) und sofort
damit zu arbeiten. Das Aufschrauben des PC oder
Konfigurationsprobleme am Gerdt entfallen. Mit USB ist lediglich das
Verbindungskabel in den PC oder in einen Hub zu stecken. Der PC als
Host verwaltet und bedient alle angeschlossenen Functions (USB-
Geréte). Es kdnnen mehrere Functions angeschlossen werden. Die
USB-Schnittstelle ermdglicht es, Daten mit einer Rate bis zu 12
MBit/s zu Ubertragen. Mit einem einheitlichen Steckverbinder fur alle
Gerétetypen ist das System ausgesprochen benutzerfreundlich.

Stellt man die Verbindung zwischen dem USB-CANmodul und dem
PC her, liest der PC die Konfiguration ein und ladt den dazugehorigen
Gerétetreiber automatisch. Damit ist die Verbindung vom PC zum
CAN-Bus hergestellt. Alle CAN-Nachrichten werden tber den USB-
Bus transparent getunnelt. Dabei wird die max. CAN-Baudrate von
1MBIt/s unterstitzt. Die CAN-Nachrichten werden vom aktiven
USB-CANmodul zwischengepuffert. Das gilt fiir gesendete und
empfangene CAN-Nachrichten. Es werden CAN-Frames nach der
CAN-Spezifikation 2.0A und 2.0B (11- und 29-Bit Identifier)
unterstiitzt. Die CAN-Bus-Anschaltung ist nach dem CiA-Standard
DS 102 aufgebaut und optional galvanisch entkoppelt.

Das USB-CANmodul GW-002 besitzt einen leistungsfahigen
Microcontroller mit USB-Schnittstelle AN2131QC von CYPRESS.
Ein CAN-Controller (SJA1000) sendet und empfangt die CAN-
Nachrichten. Die Stromversorgung des USB-CANmoduls erfolgt tber
den USB-Bus. Das Modul besitzt fir die Anzeige des aktuellen Status
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(state) und der Stromversorgung (power) zwei LEDs. Mit den
Abmalien 102 x 54 x 30 (L x B x H) ist es sehr handlich und leicht zu
platzieren.

Zum USB-CANmodul werden Treiber fir MS Windows 2000 und XP
bereitgestellt. Ein Konfigurationstool unter Windows ermdglicht die
Zuordnung mehrerer Gerate am USB-Bus. Das erfolgt mit Hilfe von
Geratenummern, die der Anwender vergibt. Die Gerdtenummer wird
in einem EEPROM abgelegt. Mit einem Windows-Tool kann leicht
der Datentransfer von CAN-Nachrichten Uberprift werden. Die
Funktionen fir den Datenaustausch mit einer Applikation stehen tber
eine DLL (Dynamic Linked Library) zur Verfugung. Das mitgelieferte
Demoprogramm zeigt die einfache Handhabung der DLL-API-
Funktionen.

2 © SYS TEC electronic GmbH 2006  L-487d_18
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Dieses Manual bezieht sich auf folgende USB-CANmodule:

Artickel-
nummer

Besonderheiten

GW-001

Veraltet, wird jedoch von der Software weiterhin unterstitzt.

- Galvanische  Entkopplung  wird Gber  Steck-Jumper
konfiguriert.

GW-002

Veraltet, wird jedoch von der Software weiterhin unterstutzt.

- kompakteres Gehduse: 102x54x30 (LxBxH in mm),
Schutzgrad 1P40, auch fiir DIN-Schienenmontage

- die galvanische Trennung ist Bestelloption, dadurch entfallt
das Offnen des Gehiduses und die Notwendigkeit der
Spannungsversorgung tber den CAN-Bus

-  CAN-Masse (CAN-GND) und CAN-Schirm (CAN-SHLD)
sind im USB-CANmodul nicht verbunden.

- optional verschiedene CAN-Transceiver verfligbar: lowspeed,
single-wire

- externe Spannungsversorgung bis zu 30V der CAN-
Schnittstelle in Abhangigkeit des CAN-Transceivers moglich

- kundenspezifisch erweiterbar tiber einen freien 8 Bit Port des
Microcontrollers

- weitere CAN-Transceiver Uber Steckplatz auf der Platine
anpasshar

3004006

Multiport CAN-to-USB mit 16 CAN Kanélen

- 19“ Einschub

- beinhaltet 8 logische Geréte mit jeweils 2 CAN-Kanalen

- intelligenter und schneller 32 Bit Microcontroller

- externe Spannungversorgung mit Kaltgeratestecker (230
VAC mit 500mA abgesichert) flir das gesamte Gerét

- galvanisch Trennung der CAN-Kanéle

3204000,
3204001

USB-CANmModull

- kleines Gehduse: 78x45x18 (LxBxH in mm)

- 1 CAN-Kanal

- schneller 32 Bit Microcontroller

- Spannungsversorgung Uber USB-Kabel, Stromverbrauch
max. 110mA

- Highspeed CAN-Transceiver 82C251

- galvanisch getrennt (nur bei 3204001)
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Artickel- | Besonderheiten
nummer
3204002, USB-CANmodul2
3204003
- 2 unabhangige CAN-Kandle
- schneller 32 Bit Microcontroller
- Spannungsversorgung Uber USB-Kabel
- Highspeed CAN-Transceiver 82C251
- galvanisch getrennt (nur bei 3204003)
3404000 USB-CANmodul8
- mit 8 CAN Kandlen
- im Tischgeh&use
- beinhaltet 4 logische Gerate mit jeweils 2 CAN-Kanélen
- intelligenter und schneller 32 Bit Microcontroller
- externe Spannungversorgung mit Kaltgeréatestecker (230
VAC mit 500mA abgesichert) fur das gesamte Gerét
- galvanisch Trennung der CAN-Kanéle
3404001 USB-CANmodul16

mit 16 CAN Kanadlen

im Tischgehduse

beinhaltet 8 logische Geréte mit jeweils 2 CAN-Kandlen
intelligenter und schneller 32 Bit Microcontroller

externe Spannungversorgung mit Kaltgeratestecker (230
VAC mit 500mA abgesichert) fir das gesamte Gerét
galvanisch Trennung der CAN-Kanéle
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Hinweise auf Hard- und Software-Anderungen

In diesem Kapitel finden Sie Hinweise auf neue Funktionen in Hard-
bzw. Software des USB-CANmoduls.

Ab der Version 2.15 wird im PCANView die Auswahl beliebiger
Baudraten unterstiitzt. Die Funktionen UcanWriteCanPort() und
UcanReadCanPort() zur Kontrolle der lowspeed CAN-Transceiver
wurden eingebaut.

Software Version 2.16:

Bei  Neuinstallation erscheint das USB-CANmodul im
Geratemanager nicht mehr unter dem Eintrag ,,USB Controller”,
sondern unter dem Eintrag ,,USB-CAN-Hardware®.

Auslesen der Seriennummer und des Modus des CAN-Controllers
uber die Funktion UcanGetHardwarInfo()

Funktion UcanGetVersionEx() mit erweiterter Versionsabfrage
Funktion UcaninitCanEx() zur Erweiterung der Konfiguration des
SJA1000, z.B. listen only - Modus

UcanConfigUserPort(), UcanWriteUserPort() und
UcanReadUserPort() zur Bedienung des 8-bit User Ports

Software Version 2.17:

Es wird nur noch die Installation fir Windows2000/XP unterstitzt.
Die Installation und der Betrieb unter Windows98/ME ist mdoglich,
es wird jedoch keine Garantie tibernommen.

Die Meldungen ,bus off* ,error passiv‘ und ,warning limit*
wurden bisher nicht an die Applikation gemeldet.

Der CAN Status wird von UcanGetStatus() nicht mehr automatisch
nach dem Lesen, sondern erst nach Aufruf von UcanResetCan()
geldscht.

Software Version 2.18:

Der Gerétetreiber USBCAN.SYS unterstltzt auch das Power
Management. Wird der Rechner aus dem Stand-By Modus wieder
aktiviert, dann wird auch der Geratetreiber neu geladen.

Die Genauigkeit des Zeitstempels flir Empfangsnachrichten aus der
Struktur tCanMsgStruct wurde verbessert.
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Die CAN Statusmeldungen USBCAN_CANERR_BUSLIGHT und
USBCAN_CANERR_BUSHEAVY werden automatisch geldscht,
sobald der Fehlerzahler im CAN Controller den entsprechenden
Wert unterschreitet.

Das Tool UCAN Config wurde durch das Tool
USB-CANmodul Control in der Systemsteuerung ersetzt.

Das Tool PCANView beantwortete in friheren Versionen die
RTR-Frames von 29-Bit CAN Nachrichten nicht automatisch.
Dieser Fehler ist in der Version 2.0.4 Build 043 des PCANView
behoben.

Funktion  UcanGetFwVersion() zur  Versionsabfrage der
Modulsoftware neu implementiert

neues Demoprojekt fiir Microsoft Visual Studio C/C++ 6.0
Softwareunterstiitzung fur Borland Delphi als Bibliothek und
Demoprojekt

Software Version 2.19:

Ein Fehler wurde aus der USBCAN32.DLL beseitigt. Die
ConnectControl-Callback-Funktion wurde in Version 2.18 nicht
gerufen, sobald ein USB-CANmodul vom PC getrennt oder
angesteckt wurde.

neu: Softwareunterstitzung fir LabView inklusive eines Demos

Software Version 2.20:

Ein Fehler wurde in der USBCAN32.DLL beseitigt. Nachdem die
Funktion UcanDeinitHwConnectControl() gerufen wurde, konnte
mit UcanInitHwConnectControll() keine neue Callback-Funktion
angemeldet werden.

Wenn die Funktion UcanResetCan() gerufen wurde, wéhrend sich
noch CAN Nachrichten im Empfangspuffer befanden, konnte es
vorkommen, dass danach daltere CAN Nachrichten noch mal
empfangen wurden.

Die Datei USBCAN32.DLD wurde entfernt. Um Debug
Informationen zu erzeugen gibt es in ,,USB-CANmodul Control*
in der Systemsteuerung das Men ,,Debug*.
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Software Version 3.00:

Die Hardware Connect Control Callback Funktion wurde unter
Umstanden mehrmals gerufen, obwohl nur ein USB-CANmodul
mit dem PC verbunden oder abgezogen wurde.

Neue API Funktionen wurden in die USBCAN32.DLL integriert,
die die Arbeit mit dem Multiport CAN-to-USB 3004006 (mit 2
CAN Kanélen) unterstitzt.

Erweiterung der Treiber fir den Anschluss von bis zu 64
USB-CANmModulen an einen PC.

Software Version 3.01:

Fehler Dbeseitigt: Der Funktionsaufruf UcanDeinitCan() konnte
unter Umsténden eine Zugriffsverletzung auslésen.

Fehler beseitigt: Das USB-CANmodul GW-002 sendet nach einen
Busoff nicht korrekt CAN-Nachrichten auf den CAN-Bus, obwohl
die Funktion UcanResetCan() gerufen wurde.

Fehler beseitigt: Bei Verwendung von mehreren
USB-CANmModulen an einem PC uber mehrere
Applikationsinstanzen konnte es vorkommen, dass eine der
Applikationen den Fehlercode 0x06 (illegal handle) meldete,
obwohl die Initialisierung erfolgreich war.

Fehler beseitigt: Wurde mit dem Multiport CAN-to-USB eine
CANZ2.0A Nachricht empfangen, dann wurde bei der néchsten
CANZ2.0B Nachricht die CAN-ID falsch an den PC (ibergeben.

Bei GW-002 und Multiport CAN-to-USB werden gesendete CAN-
Nachrichten als Empfangsnachricht an den PC zurtickgegeben.
Diese Nachricht ist als Echo gekennzeichnet (Sendeecho).

Das Multiport CAN-to-USB unterstitzt auch 10kBit/s.

Das Multiport CAN-to-USB aktiviert die Traffic-LED nur dann,
wenn der jeweilige CAN-Kanal initialisiert wurde.

Funktion UcanGetModuleTime() in die USBCAN32.DLL
implementiert.

Software Version 3.02

Fehler beseitigt: Erstinstallation unter Windows 2000 funktionierte
bei der Version 3.01 nicht.

Fehler beseitigt: Die Funktion UcanReadCanMsgEXx() gabt den
Fehlercode USBCAN_ERR_CANNOTINIT beim Multiport CAN-
to-USB 3004006 zuriick, wenn nur der zweite CAN-Kanal
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initialisiert wurde und diese Funktion mit dem Parameter
bChannel_p = USBCAN_CHANNEL_ANY aufgerufen wurde.
Softwareanderung: Wenn die Funktion UcanInitCanEx..() mit dem
CAN-Modus kUcanModeNormal aufgerufen wurde, dann gab die
Funktion UcanReadCanMsg..() den Returncode
USBCAN_WARN_NODATA zurick, obwohl noch CAN-
Nachrichten im Puffer enthalten waren. Ursache waren die
Sendeechos, die innerhalb der DLL immer verarbeitet werden. Die
USBCAN32.DLL wurde so geédndert, dass sie die Sendeechos
beim CAN-Modus kUcanModeNormal tberliest und die néchste
empfangene CAN-Nachricht zuriickgibt.

Software Version 3.03

Softwareanderung: Die USBCAN32.DLL hat zwei neue
Empfangspuffer bekommen. Jeweils einen pro CAN-Kanal.
Dadurch ist es moglich mit der Funktion UcanReadCanMsgEXx()
genau einen CAN-Kanal zu lesen, ohne dass CAN-Nachrichten des
anderen CAN-Kanals diese blockieren.

Softwarednderung: Der Funktion UcanResetCanEx() kann als
Parameter bergeben werden, was zurlickgesetzt werden soll, und
was nicht zurtickgesetzt werden soll.

Software Version 3.04

Fehler beseitigt: Einige CAN-Nachrichten wurden vom Multiport
CAN-to-USB zweifach gesendet, wenn die Senderate zu grofR
wurde.

Fehler beseitigt: Es wurden einige zu sendende CAN-Nachrichten
im Multiport CAN-to-USB geldscht, wenn die Funktion
UcanlInitCanEx2() flr den zweiten CAN-Kanal gerufen wurde.
Fehler beseitigt: Das Loschen der Firmware-internen CAN-
Nachrichten Puffer durch die Funktion UcanlnitCanEx2() wird
nicht durchgefuhrt, wenn einer der CAN-Kanale bereits initialisiert
wurde.

Softwarednderung: Das Forcen eines Firmware-Updates fir das
Multiport CAN-to-USB (und folgende Hardware) ist moglich.
Softwareanderung: Nach dem Ldschen der Treiber fir das
USB-CANmodul aus dem Windows Betriebssystem muss das
Betriebssystem neu gestartet werden.
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Software Version 3.05

Unterstiitzung fur USB-CANmodull 3204000/3204001 und
USB-CANmModul2 3204002/3204003 hinzugefugt.
Softwarednderung: Der Hardware-Typ wird Uber die Struktur
tUcanHardwarelnfoEx mit zuriickgegeben.

Softwarednderung: Die Anzahl der CAN-Nachrichten im
Empfangs- und Sendepuffer der USBCAN32.DLL kann
konfiguriert werden. Dazu gibt es in der Struktur
tUcanlnitCanParam die zwei neuen Parameter
m_wNrOfRxBufferEntries und m_wNrOfTxBufferEntries.

In Tabelle 6 war die Pinbelegung der Porterweiterung falsch
beschrieben Pin 9 und 10 waren vertauscht.

Software Version 3.06

Unterstiitzung fiir das automatische Senden von CAN-Nachrichten
hinzugefugt

Funktion UcanGetMsgPending() hinzugefiigt zum Auslesen der
aktuellen Pufferzéhler in den einzelnen Software-Schichten.
Funktion UcanGetCanErrorCounter() hinzugefiigt zum Auslesen
der aktuellen Fehlerzahler des CAN-Controllers.

Die Funktion UcanWriteCanMsgEx() gibt die Warnung
USBCAN_WARN_TXLIMIT zurick, wenn sie gerufen wurde, um
mehr als eine CAN-Nachricht zu senden, wobei nicht alle in den
Sendepuffer passten.

Die Funktion UcanGetVersionEx() kann auch die Datei-Versionen
der Windows-Kernel-Treiber, des Tools USB-CANmodul Control
und der Firmware-Loader zuriickgeben.

Schreibfehler in der Konstanten USBCAN_ERR_DISCONECT
beseitigt. Richtige Schreibweise ist
USBCAN_ERR_DISCONNECT, wobei die fehlerhafte Konstante
aus Kompatibilitatsgrinden weiterhin definiert bleibt.

Einige  Verbesserungen in der Darstellung im Tool
USB-CANmModul Control wurden durchgefuhrt. Das Tool zeigt
auch die Module an, die zurzeit von einer Applikation verwendet
werden (Zeilen sind grau dargestellt). Die Debug-Logdatei kann
separat fur das Tool USB-CANmodul Control zugeschaltet werden
(bei der Erstinstallation ausgeschaltet).
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Die Funktion UcanResetCanEx() konnte nicht mit dem Parameter
USBCAN _RESET ONLY_STATUS gerufen werden, wenn sich
die State-Machine im Zustand HW _INIT befand.

Die Timer-Auflosung der neuen sysWORXX-Module wurde
korrigiert. Beim Aufruf der Funktion UcanReadCanMsg..() wich
der Zeitstempel etwas vom realen Wert ab.

Bei den API-Funktionen der USBCAN32.DLL, die einen
Fehlercode nach Kapitel 2.3.3  zurlickgeben, wurde der
Rickgabetyp von BYTE auf UCANRET geédndert. Diese
Anderung wird jedoch keinen Einfluss auf bereits bestehende
Applikationen haben, da der Typ UCANRET ebenso ein ,,unsigned
char* ist, wie der Typ BYTE.

10
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Technische Daten:

= CAN-Schnittstelle:
- Nach CiA DS 102/ 1SO 11898-2/3,
- Spannungsversorgung galvanisch entkoppelt (optional)
- Anschluss Gber SUB-D-9-Stecker
- CAN-Frameformat nach Spezifikation 2.0A und 2.0B (11- und
29- Bit CAN-Identifier) werden unterstitzt
- Standard ist PCA82C251 als CAN-Transceiver, andere Varianten
wie z.B. lowspeed- und single-wire - Treiber moglich
- unterstiitzte CAN-Transceiver: 82C251, TJA1054, TJA1041,
AU5790
- Steckplatz  zur Adaption weiterer CAN-Transceiver, z.B.
B10011S (nur bei GW-002)
- optional Spannungsversorgung Uber CAN-Bus, abhangig vom
CAN-Transceiver und von der Bestelloption
- Zwischenpuffer fir 768 CAN-Nachrichten pro Richtung im
USB-CANmodul
- Zwischenpuffer fur 4096 CAN-Nachrichten pro Richtung auf
dem PC (ab Software-Version 3.05 einstellbar)
= USB-Schnittstelle:
- USB-Buchse Typ B nach USB-Standard
- Spannungsversorgung Uber den USB-Bus (max. 200mA im
Betriebsmodus) bei GW-001, GW-002, USB-CANmodull und
USB-CANmModul2
- Ubertragungstyp Bulk, 12MBit/s
= 8-bit Port fur individuelle Erweiterungen (nur GW-002 und alle
sysWORXX-Module auler USB-CANmModull)
= power-LED (grun) und state-LED (rot) bei GW-001 und GW-002
= power-LED (gelb) und state-LED (rot) und traffic-LED (gruin) bei
allen sysWORXX-Modulen
= Halter fir Hutschiene und Wandhalter optional verfiigbar
= Umgebungstemperatur 0°C...+55°C bei GW-001 und GW-002
» Umgebungstemperatur -15°C...+85°C bei allen sysWORXX-
Modulen
= CE-konform
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Softwareunterstttzung:

= Kernel-Mode-Treiber fir Windows 2000 und XP (32-Bit Version):
- USBCANLD.SYS, USBCANL2.SYS, USBCANL3.SYS,
USBCANL4.SYS und USBCANLS5.SYS fiur den Download der
Firmware in das USB-CANmodul
-USBCAN.SYS fir die Nutzung der Funktionen des
USB-CANmoduls
= User-Mode-Treiber fir Windows 2000 und XP (32-Bit Version):
- USBCANR32.DLL fir die einfache Nutzung der Funktionen des
USB-CANmoduls
= Es werden bis zu 64 CAN-Kanéle von den Treibern unterstitzt.
= Tools fur Windows 2000 und XP (32-Bit Version):
- USB-CANmodul Control  (Systemsteuerung) - Verwaltung
mehrerer USB-CANmModule durch Vergabe von Geratenummern
- PCANView — CAN-Monitorprogramm
= Drei Demoprogramme im Quellcode (Microsoft C/C++ als MFC
und Visual Basic als .NET)
= Contributor Interfaces fur LabView und Borland Delphi
= Kernel-Mode-Treiber und Demo fir Linux Kernel 2.4 und 2.6

Lieferumfang:

Fertig aufgebautes und getestetes Gerat, Manual, Software und USB-
Standardkabel (Typ A zu Typ B; ca. 1,5m)
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Anmerkungen zum EMV-Gesetz  flr das
USB-CANmodul

Das USB-CANmodul ist ein fertig aufgebautes und getestetes Gerét
und nur in diesem Zustand zu verwenden.

Im Betrieb dirfen ohne weitere Schutzbeschaltung und Prifung keine
Leitungen von mehr als 3 m L&nge an die Verbinder angeschlossen
werden. Insbesondere ist geschirmtes CAN-Kabel zu verwenden.

Die CE-Konformitét gilt nur flr den hier beschriebenen Anwendungs-
bereich unter Einhaltung der im folgenden Handbuch gegebenen
Hinweise zur Inbetriebnahme!

Fir weitere Informationen wenden Sie sich bitte an folgende Adresse:

EUROPE NORD AMERIKA

Address: |SYS TEC electronic GmbH PHYTEC America LLC
August-Bebel-Str. 29 203 Parfitt Way SW, Suite G100
D-07973 Greiz Bainbridge Island, WA 98110
GERMANY USA

Web http://www.systec-electronic.com | http://www.phytec.com

Site:

e-mail: | info@systec-electronic.com Info@phytec.com

Voice: |+(49) 3661-6279-0 +1 (800) 278-9913

Fax: +(49) 3661-6279-99 +1 (206) 780-9135
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1 Inbebriebnahme unter Windows

1.1 Installation

1.1.1 USB-CANmodul auspacken

Packen Sie die einzelnen Komponenten aus und vergewissern Sie sich,
dass sie unbeschédigt und vollstdndig sind. Im Lieferumfang sind
enthalten:

USB-CANmodul

SYS TEC Produkt CD mit Installationssoftware und Manuals

USB Anschlusskabel

1.1.2 Treiberinstallation

Achtung:
Die Installation und der Betrieb unter Win98/ME ist moglich, werden
jedoch ab Version 2.17 nicht mehr garantiert.

Wenn Sie das USB-CANmModul das erste Mal mit dem PC verbinden,
gehen Sie wie folgt vor:

Hinweis:

Fihren Sie die Treiberinstallation durch, bevor Sie das
USB-CANmodul am PC anschliel3en. Stellen Sie sicher, dass Sie fur
die Installation Administratorrechte besitzen (Windows 2000, XP).
Software-Updates erhaltlich unter: http://www.systec-electronic.com

a) Starten Sie lhren Computer.

b) Legen Sie die SYS TEC Produkt CD in das CD-ROM Laufwerk
ein. Installieren Sie nicht von einem Netzwerkserver.

c) Offnen sie den Windows Explorer.
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d) Wechseln Sie in den Pfad
»<CD-ROM>:\Products\USB-CANmModul_XXXXXXX\Software\
S0-387“ und fuhren Sie das Setup-Tool “SO-387.exe* aus.

e) Folgen Sie den Bildschirmanweisungen.

f) Verbinden Sie das USB Kabel mit dem USB-CANmodul und dem
Computer.

g) Windows erkennt automatisch das USB-CANmodul. Es 6ffnet
sich der Hardware-Assistent. Die Treiberdateien werden
automatisch gefunden (siehe Hinweis). Bestatigen Sie die
Installation der Treiber fir das USB-CANmodul.

Hinweis:

Der Treiber ist nicht von Microsoft signiert worden. Aus diesem
Grund erscheint auf dem Betriebssystem Windows XP die Meldung,
dass der Treiber den Loop-Test nicht bestanden hat. Ignorieren Sie
diese Meldung und dricken Sie ,,Installation fortsetzen®.

Wenn Sie den Treiber des USB-CANmModul aktualisieren wollen, dann
gehen Sie wie folgt vor:

a) Starten Sie Ihren Computer.

b) Verbinden Sie das USB Kabel mit dem USB-CANmodul und dem
Computer.

c) Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das Symbol
»Arbeitsplatz® im Desktop.

d) Wahlen Sie dort den ,,Gerate-Manager*. Bei Windows 2000 und
XP befindet sich der Gerate-Manager in der Registrierkarte
»,Hardware".

e) Markieren Sie unter dem Eintrag ,,Universeller serieller Bus
Controller* bzw. ,LUSB Controller* bzw. ,USB-CAN-
Hardware* den Eintrag ,,Systec USB-CANmodul device driver.
Mit der rechten Maustaste wahlen Sie die Eigenschaften des
Gerates aus.

f) Im Dialog ,,Eigenschaften von Systec USB-CANmodul device
driver“ wahlen Sie ,, Treiber aktualisieren®.
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g) Folgen Sie den Anweisungen des Hardware-Assistenten und geben
Sie den Pfad
»<CD-ROM:>\Products\USB-CANmModul XXXXXXX\Software\
SO-387\Update* ein.

Hinweis:

Wird der Treiber von Version 2.17 oder kleiner auf eine aktuellere
Version aktualisiert, dann kann der Hardware-Assistent unter
Umstdnden hé&ngen bleiben. Bitte ziehen Sie in diesem Fall das
USB-CANmodul kurz vom PC ab und stecken Sie es danach erneut an
den PC. Damit beendet der Hardware-Assistent die Installation.

Installieren Sie nun die Tools fir das USB-CANmodul. Wenn Sie eine
altere Version der Software bereits installiert haben, dann entfernen
Sie diese bitte, indem Sie in der Systemsteuerung ,,Software* wahlen
und den Eintrag ,,USB-CANmodul Utility Disk* entfernen.

h) Legen Sie die SYS TEC Produkt CD in das CD-ROM Laufwerk
ein.

i) Offnen Sie den Windows Explorer.

J) Wechseln Sie in den Pfad
»<CD-ROM:>\Products\USB-CANmModul XXXXXXX\Software\
S0O-387* und fuhren Sie das Setup-Tool “SO-387.exe* aus.

k) Folgen Sie den Bildschirmanweisungen.
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1.1.3 Uberpriifung der Gerateinstallation

Testen Sie, ob das Modul ordnungsgemald am Computer
angemeldet wurde:

a)

b)

c)

d)

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das Symbol
»Arbeitsplatz* im Desktop.

Es wird ein Popup-Menu getffnet. Klicken Sie auf
»Eigenschaften” erscheint die Dialogbox ,,Eigenschaften von
System®.

Wahlen Sie dort den ,,Gerate-Manager*. Bei Windows 2000 und
XP befindet sich der Gerate-Manager in der Registrierkarte
,Hardware®. Unter Windows 98 muss das Kontrollkdstchen
»Modelle nach Typ anzeigen* ausgewéhlt werden. Es zeigt alle
Gerdate nach dem Typ geordnet an.

Erscheint unter dem Eintrag ,Universeller serieller Bus
Controller* bzw. ,USB Controller* bzw. ,USB-CAN-
Hardware* der Eintrag ,,Systec USB-CANmodul device driver,
dann ist das Modul ordnungsgemal angemeldet.

Hinweis:

Ab der Version 2.16 erscheint bei einer Neuinstallation das
USB-CANmModul nicht unter dem Eintrag ,,USB Controller*, sondern
unter dem Eintrag ,,USB-CAN-Hardware*“.

& cerate-fhan AgET - =oi %]
J Yorgang  Anzicht |J L i | ] | J @
Hag W anitare B

&8 Metzwerkadapter

aag, Spstemgerate

Elﬁ T astaturen

S8y USE-CAN-Hardware

8% Systec USB-CANmodul device driver
w8 |ISE-Controller

Bild 1: Gerate-Manager mit dem Eintrag USB-CANmodul (Windows 2000)
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War die Installation nicht erfolgreich, fiihren Sie die Installation
erneut entsprechend der Anweisung durch. Verlauft die Installation
erfolglos, wenden Sie sich bitte an den Hersteller.

1.1.4 Vergabe einer Geratenummer

Die Vergabe einer Geratenummer ermdglicht dem Anwender mehrere
USB-CANmodule gleichzeitig am PC zu verwenden. Die

Geratenummer identifiziert die einzelnen USB-CANmModule
untereinander.

Hinweis:
Lassen Sie vorerst nur ein USB-CANmodul am PC stecken.

a) Offnen Sie die Systemsteuerung unter ,,Start“ = , Einstellungen*
- ,.Systemsteuerung® (unter Windows XP wahlen Sie bitte
zusatzlich ,,Weitere Systemsteuerungsoptionen®).

b) Klicken Sie auf das Symbol ,,USB-CANmodul Control*.

. USB-CANmodul Control - {C) 5YS TEC electronic Gmbl x|

Hardware | Wersions | Debug I

“ List of connected USE-CAMNmodul: on this computer...
Serial Mr. | Device Nr. | Hardware Type | Firmware Version |
I kultipart CaAMN-to-USE

538961002 1 bultiport CAM-to-USE W3 0B 127
538961003 2 rultiport CAM-to-USE Y306 27
538961004 3 bultiport CAM-to-LISE Y306 127
381751 16 Gh/-002 Wa 2418
145654 1 Gh-001 V2130
RO9357F 17 SE-CANmodul W30E 3

Change... Fuartz... | et Error | About, . |
(] I .-i'-.l:ul:urechenl |:|gemehmen|

Bild 2: Das Tool USB-CANmodul Control
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c) Wahlen Sie ein Modul aus der Ihnen angezeigten Liste und klicken
Sie auf ,,Change...”.

Parameters... )

serial number; 235951001
device number: IE] e | B I

Cancel |

Bild 3: Dialogbox fur die Einstellung der Geratenummer

d) Geben Sie eine neue Gerdtenummer ein oder verandern Sie die
Geratenummer durch Klick auf ,,+* oder ,,-*.

e) Bestitigen Sie die Anderung mit ,,OK*“. Die neue Geratenummer
wird erst mit dem Klick auf die Schaltflache ,,Ubernehmen® oder
,OK* in das USB-CANmModul programmiert.

1.1.5 Anschluss CAN-Knoten

Das USB-CANmodul ist mit einem neunpoligen Sub-D Stecker
versehen. Verbinden Sie diesen Stecker tiber ein entsprechendes Kabel
mit einem anderen CAN-Knoten. Die Pinbelegung des Sub-D Steckers
ist in Tabelle 3 beschrieben.

Hinweis:

Achten Sie bitte bei highspeed - CAN-Transceivern (82C251,
Standard)  darauf, dass das verwendete Kabel mit
Abschlusswiderstanden zwischen CAN_L und CAN_H (120 Ohm) an
beiden Enden des Kabels versehen ist. Fur lowspeed -
CAN-Transceiver  (TJA1054  u.a., Option) darf  kein
Abschlusswiderstand angesteckt werden, dieser ist hier integriert
(10kOhm). Bei Leitungslangen >3m ist geschirmtes Kabel zu
verwenden.
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1.1.6 Starten von PCANView (USBCAN)

Das Tool PCANView ist ein CAN-Busbetrachter fir das
Betriebssystem Windows.

a) Rufen Sie das Tool aus dem Startmeni ,,Start®, ,,Programme*,
,USB-CANmModul Utilities*, ,,PCANView (USBCAN)* auf.

b) Es wird ein Fenster ,,USB-CANmodul settings* gedffnet.

x
SedEE o e
: audrate: | 1kBaud -
ligter anly: r
Your Partner for ~ obsalete devices [Gw-001/Giw-002)—
Distributed I‘_
4 BETRO; |00
Automation
BTR1: |1 4
— new devices

BTR Ext: |[][]EI2[]354
5¥S TEC electronic GmbH

August-Bebel-str. 29

O-0F973 Gralz o channel devices
?:Ir.nlin;:-lsm 6279-0 CAM Channel 0 ©#
: -al %
R forimaysior. s ctronie i CAN Chanrel 1
Cancel | (] |
Bild 4: Dialogbox mit den Hardwareeinstellungen

c) Tragen Sie die verwendete Baudrate (Standardbaudraten nach
CiA) und die Gerdtenummer des USB-CANmoduls (,,any* steht
fiir das Modul, das zuerst gefunden wird).

d) Wird im Feld Baudrate ,,user” ausgewahlt, kdnnen die Werte fir
die Register BTRO und BTR1 des SJA1000 direkt eingegeben
werden. Der SJA1000 wird mit 16MHz getaktet. Die Berechnung
der Werte fiir andere Baudraten ist dem Handbuch zum SJA1000
zu entnehmen. Fir das Multiport CAN-to-USB 3004006,
USB-CANmodull 3204000/3204001 bzw. USB-CANmModul2
3204002/3204003 geben Sie bitte im Feld ,,BTR Ext* die
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f)
9)

anwenderspezifische Baudrate ein. Né&here Informationen dazu
finden Sie im Kapitel 2.3.4.

Verwenden Sie das Multiport CAN-to-USB 3004006 oder das
USB-CANmodul2 3204002/3204003, dann stellen Sie bitte ein,
welcher CAN Kanal verwendet werden soll.

Bestéatigen Sie die Einstellungen mit ,,OK*,

Es erscheint ein neues Fenster namens
,PCANView - Connect to net“. Tragen Sie dort gegebenenfalls
die Message Filterung fur den CAN-Controller ein. Bestétigen Sie
mit ,,OK*".

= PCANView

fvvailable nets:

Mame: Hardware: Baud rate;

LISB-CaMmadul any 55 TEC USE-CANmodul | 125 KBt fsec

Message filker

i+ Standard
b i s From;: (000 {Hex) To: |7FF (Hex)

™ Extended

Zancel | Help |

Bild 5: Fenster fur die Einstellung der Nachrichtenfilterung

h)

Im ndchsten Fenster (Hauptfenster) werden im oberen Teil alle
empfangenen CAN-Nachrichten angezeigt. Im Mend ,, Transmit*
>  New...”“ konnen sie eine neue CAN-Nachricht definieren.
Tragen sie im Feld ,,Period” eine 0 ein, so wird die CAN-Nachricht
nur dann gesendet, wenn sie im unteren Feld des Hauptfensters
ausgewahlt wurde und die Leertaste gedriickt wird.

22
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ETSTt=IES
Client  Transmit Help

(B 45| @ 8|

O Message I Length I Data I Period I Counk I RTR-Per. I RTR-Cnit, I

61Fh 8 04 00 00 00 FE FF FF FF 193 4 0

Message Length Data I Period I Count I Trigger
o
12 3h g 0o 00 o0 oo o0 00 o0 00 Wait 4 Manusl

|Connected to: USB-Cammodul amy (1 MBitfsec) EEP |Overruns: 0 |Q><thuII: 0 | e

Bild 6: Fenster des Tools PCANView (USBCAN)

1.2 Stati der LED-Anzeigen am USB-CANmodul

Die verschiedenen Zustdnde des USB-CANmoduls werden (ber 2
LEDs angezeigt. Damit mehrere Zustdnde angezeigt werden koénnen,
wurden unterschiedliche Blinkrhythmen definiert.

ca. 10 Hz 1:1

AN
blikenl: |||%I|||||||||||||||||||||||||
AUS
ca.2 Hz 1:1
AN
bliken2: |
AUS
ca.4 Hz 3:1 AN
bliken3:
— AUS

(nicht maRstabsgerecht)
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USB- LED LED rot Beschreibung
CANmodul grin (state)
angesteckt? | (POWer)
nein aus aus Keine Spannung am USB-CANmodul.
ja an blinkenl |[USB-CANmodul meldet sich beim Host
an.
ja an an Anmeldung erfolgreich, CAN ist nicht
initialisiert, kein Fehler.
ja an aus CAN ist initialisiert, kein Fehler.
ja an blinken2 |Ein CAN-Fehler ist im USB-CANmodul
aufgetreten.
Tabelle 1:  Stati der LED-Anzeigen am USB-CANmodul GW-001/GW-002

Beim Multiport CAN-to-USBgibt es eine Status-LED fur jeden CAN-
Kanal. Zusétzlich zeigt eine grune ,,Traffic-LED* (eine flr jeden
CAN-Kanal) den Datentransfer auf dem CAN-Bus an, sobald der
entsprechende CAN-Kanal initialisiert wurde. Die LEDs des
USB-CANmodul2, USB-CANmodul8 und USB-CANmodull6
entsprechen  denen  des  Multiport CAN-to-USB.  Beim
USB-CANmModull ist die Status-LED und die Traffic-LED nur einmal
vorhanden, da es dort nur einen CAN-Kanal gibt. Die Blinkrhythmen

dieser drei Hardware-Typen sind in Tabelle 2 aufgelistet.

USB- LED gelb| LED rot Beschreibung
CANmModul | (power) (state)
angesteckt?
nein aus aus Keine Spannung an der Hardware.
nein an blinkenl |USB Kabel nicht verbunden
ja an blinkenl |Hardware meldet sich beim Host an.
ja an an Anmeldung erfolgreich, CAN-Kanal ist
nicht initialisiert, kein Fehler.
ja an aus CAN-Kanal ist initialisiert, kein Fehler.
ja an blinken2 | Ein CAN-Fehler ist aufgetreten.
ja an blinken3 | Update der Firmware. In diesem Zustand
darf die Betriebsspannung  nicht
abgeschaltet werden!
Tabelle 2:  Stati der LED-Anzeigen an den sysWORXX-Modulen

24
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1.3 CAN-Spannungsversorgung

Fur die Standardversion GW-002 und die Versionen GW-002-xx0 ist
keine externe CAN-Spannungsversorgung notwendig. Die lowspeed -
Versionen GW-002-xx1 und GW-002-xx2 bendtigen eine externe
Spannungsversorgung fir den CAN-Transceiver. Dabei sind die
Einschrankungen fur die CAN-Transceiver zu beachten.

Der CAN Anschluss ist ein Sub-D-9 Stecker mit folgender Belegung:

Belegung Sub-D-9 Stecker
nicht belegt
CAN-L
GND
nicht belegt
CAN-SHLD
GND
CAN-H
nicht belegt
Vcc (+7 bis +30 VDC)

Tabelle 3:  Pinbelegung des Sub-D-9 Steckers

Anmerkung:
Vce an Pin9 ist abhdngig vom verwendeten alternativen CAN-
Transceiver

Im Normalfall kann fir den Spannungsbereich die Version 30V
gewéhlt werden. Die Nominalspannung betragt 24V +-25%.
Kurzzeitig sind bis 35V zuléssig, das Modul arbeitet ab 8V. Durch
eine interne Schutzbeschaltung kann bei 12V-Anschluss (+-20%) die
Versorgungsspannung VBAT direkt am CAN-Transceiver auf unter
8V sinken, wodurch die Erkennung des standby-Modus unter
Umstanden nicht funktioniert. Um das zu vermeiden, ist die Version
mit externer 12V-Versorgung vorgesehen. Die 12V-Version kann
auch bei 24V +20% betrieben werden. Der Einsatz in 24V-Systemen
ist moglich, aber nicht zu empfehlen. Auf eine Regelung der
Versorgungsspannung wurde verzichtet, um Kkeinen zusétzlichen
Strombedarf zu erzeugen. Es flielit nur der Strom fur den CAN-
Transceiver.
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1.4 CAN-Port fur lowspeed - CAN-Transceiver

Als Standard wird der highspeed - CAN-Transceiver 82C251
eingesetzt. Alternativ konnen andere CAN-Transceiver eingesetzt
werden, wobei sich lediglich das Verhalten auf dem Bus &ndert, nicht
aber das Verhalten zur Software. Mit einer Software (z.B. dem
mitgelieferten PCANView) lassen sich alle CAN-Transceiver
einsetzen.

Die optional einsetzbaren lowspeed - CAN-Transceiver TJA1041 und
TJAL1054 bzw. der single-wire CAN-Transceiver AU5790 besitzen
mehrere Signale, um den Betriebsmodus des CAN-Transceivers
einzustellen und den Betriebszustand anzuzeigen. Folgende Signale
werden unterstiitzt:

Signal Name Bedeutung Typ Standardwert
EN Enable Einschaltsignal |high-aktiv |high-Pegel
/ISTB Standby Abschaltsignal |low-aktiv | high-Pegel
/ERR | Error Error-Signal low-aktiv | high-Pegel
TRM  |Termination |Abschluss- high-aktiv |low-Pegel

Resistor widerstand
Tabelle 4:  Verfligbare Signale am CAN-Port
Hinweis:

Der Abschlusswiderstand kann im Moment noch nicht Software-seitig
zurlickgelesen werden.

Die Standard-Pegel sind so eingestellt, dass die CAN-Transceiver im
normalen Betriebsmodus arbeiten. Damit ist der Betrieb mit dem
PCANView sofort mdglich. Das Error-Signal wird nicht ausgewertet.
Funktionen zum Setzen der Betriebsmodi und Lesen des Error-Signals
werden durch die usbcan32.dll unterstiitzt und sind im Abschnitt
Softwareunterstlitzung beschrieben.

Zum Setzen der Betriebsmodi ist das Datenblatt zum jeweiligen CAN-
Transceiver zu beachten. Der AU5790 besitzt keinen Error-Ausgang.

Fur die Adaption weiterer CAN-Transceiver wie z.B. dem B10011S
ist ein Steckplatz fur eine Stift- oder Sockelleiste 2 x 7polig im
Rastermal’ 2,54 mm vorhanden, der folgende Belegung besitzt:
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Beschreibung Pin Pin Beschreibung
ISTB 1 2 EN

/ERR 3 4 SPLIT
CAN_RX 5 6 CAN_TX
CAN_5V 7 8 CAN_GND
INH 9 10 CAN_LX
CAN_HX 11 12 CANVBAT
RTH 13 14 RTL

Tabelle 5:  Pin-Belegung des CAN-Port fir CAN-Transceiver

Die Widerstande RTL bzw. RTH fur den TJA1054 sind mit 1kOhm
bestiickt. Fir den AU5790 ist Rt mit 9,1kOhm und Cul mit 220pF
bestickt. Beim TJA1041 ist SPLIT nicht beschaltet, es sind keine
Widerstande intern zwischen CANL und CANH.

1.5 Port-Erweiterung

Das USB-CANmodul besitzt einen freien 8-bit Port zur Erweiterung
der Funktionalitdt. Einsatzmoglichkeiten waren z.B. der Einbau
digitaler Eingange (im einfachsten Fall Taster) und digitaler Ausgénge
(im einfachsten Fall LEDs).

Es ist ein Steckplatz fiir eine Stift- oder Sockelleiste 2 x 5polig im
Rastermal 2,54 mm vorhanden, der folgende Belegung besitzt:

Beschreibung Pin Pin Beschreibung
PBO 1 2 PB1

PB2 3 4 PB3

PB4 5 6 PB5

PB6 7 8 PB7

GND 9 10 DC5V

Tabelle 6:  Pin-Belegung der Port Erweiterung beim GW-002

Es sind direkt die Portpins des Microcontrollers angeschlossen
(Belastbarkeit der Portpins beachten!). Diese kdnnen als Eingang oder
Ausgang eingestellt werden. Die 5V-Spannung DC5V wird erst bei
Initialisierung  der  CAN-Schnittstelle  im  USB-CANmodul
zugeschaltet (nach Aufruf der Funktion UcanlnitCan() ). Diese
Spannung sollte nicht mit mehr als 50mA belastet werden, um den
angemeldeten Gesamtstrombedarf 200mA nicht zu Gberschreiten. Der

© SYS TEC electronic GmbH 2006  L-487d_18 27



USB-CANmodul

Maximalwert (bis zu 200mA) richtet sich nach dem Ausbauzustand
des USB-CANmoduls bzw. nach dem beim USB-Hub angemeldeten
Strom. Der Strombedarf wird wéhrend der Installation eingetragen
und kann nur tber eine Anderung des Setup angepasst werden.

Fur eine Adaption lhrer Schaltung und Software geben wir gern
Unterstitzung.

Im folgenden Bild ist die Lage der Anschlisse und Steckplatze
dargestellt. Eine detaillierte Zeichnung ist auf Anfrage erhaltlich.

Pin 1]

CAN . usB
Erweiterungssteckplatz
CAN-Transceiver
Pin 1
]
8-bit port
Bild 7: Lage der Erweiterungssteckplatze beim GW-002
Symbol | Parameter Bedingung min. |max. |Einheit
V4 Input High Voltage 20 |525 |V
\ Input Low Voltage -05 |08 |V
Von Output High Voltage |lout =1.6 mA 2.4 V
VoL Output Low Voltage |loyt =-1.6 mA 04 |V
Cin Input Pin Capacitance 10 pF

Tabelle 7:  Eigenschaften der Port Erweiterung beim GW-002

Funktionen fiir den Zugriff auf diesen Port werden im Kapitel Fehler!
Verweisquelle konnte nicht gefunden werden. beschrieben.
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1.6 Bestelloptionen

Das USB-CANmModul ist in folgenden Varianten lieferbar:

Bestellnummer

GW-002

GW-002-x0x
GW-002-x1x
GW-002-x2x

GW-002-x3x
GW-002-x4x

GW-002-x5x
GW-002-0xx
GW-002-1xx
GW-002-xx0
GW-002-xx1
GW-002-xx2

Option

Standardmodul,  highspeed = CAN-Transceiver
(Philips 82C251) ohne galvanischer Entkopplung
highspeed CAN-Transceiver (Philips 82C251)
lowspeed CAN-Transceiver (Philips TIA1054)
lowspeed, single-wire CAN-Transceiver (Philips
AUS5790) *)

highspeed CAN-Transceiver (Philips TIA1041)
lowspeed, high-level CAN-Transceiver (Atmel
B10011S)

highspeed CAN-Transceiver (Philips TJA1050)
ohne galvanische Entkopplung

mit galvanischer Entkopplung

interne Versorgung fur CAN

externe Versorgung fur CAN 7 - 27V *)

externe Versorgung fir CAN 12 - 30V *)

GW-002-KSMxx kundenspezifisch angepasste Version

Alle sysWORXX-Varianten:

3004006

Multiport CAN-to-USB mit 16 CAN-Kanélen,
highspeed CAN-Transceiver (Philips 82C251),
galvanischer Entkopplung als 8 logische USB-
CANmodule je 2 CAN-Kanale im 19 Zoll Einschub

3204000/3204001 USB-CANmodull als Abldsung des GW-002,

CAN-Transceiver (Philips 82C251)

3204002/3204003 USB-CANmodul2 mit 2 CAN-Kanalen, CAN-

3404000

Transceiver (Philips 82C251)

USB-CANmodul8 mit 8 CAN-Kanalen, CAN-
Transceiver (Philips 82C251) , galvanischer
Entkopplung als 4 logische USB-CANmodule je 2
CAN-Kanéle im Tischgeh&use
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3404001 USB-CANmodull6 mit 16 CAN-Kanalen, CAN-
Transceiver (Philips 82C251) , galvanischer
Entkopplung als 8 logische USB-CANmodule je 2
CAN-Kanéle im Tischgeh&use

*) externe Versorgung des CAN-Transceivers nicht fur 82C251, AU5790 muss
extern versorgt werden

Zurzeit verfugbare Varianten:

GW-002, GW-002-010, GW-002-021, GW-002-030, GW-002-100,
GW-002-110, GW-002-121, GW-002-130, GW-002-142, GW-002-
150, 3004006, 3204000, 3204001, 3404000, 3404001

weiteres Zubehor:

WKO054 ungeschirmtes CAN-Bus-Kabel fiir max. 5 Knoten,
mit steckbaren Abschlusswiderstanden 1200hm
und fiir Spannungseinspeisung vorbereitet

WK-004 geschirmtes CAN-Kabel fir Direktverbindung von
2 Knoten mit integrierten Abschlusswiderstdnden
1200hm

GW-002-201 Wandhalterung

GW-002-202 Adapter DB9 auf 5-pol. Combicon, Belegung wie
DeviceNet

GW-002-203 USB-Kabel 3 m (A-B)

GW-002-204 USB-Kabel 4,5 m (A-B)

GW-002-Z05 Halterung flr Hutschiene
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1.7 Die neuen sysWORXX-Module

1.7.1 Das Multiport CAN-to-USB

Das Multiport CAN-to-USB 3004006 ist ein fertiges Gerat fur ein 19
Einschub. Es beinhaltet 8 logische USB-CANmodule mit je 2 CAN-
Kandlen. Die CAN-Kanéle sind galvanisch entkoppelt und sind mit
einem highspeed CAN-Transceiver ausgeristet. Die 8 logischen
USB-CANmodule werden dber 2 USB-Hubs zu 2 USB-Ports
zusammengefasst.

usB usB
port port
Power Supply ITl

Hub Hub
A A
A\ A \ A \ A A\ A \ A \ A

\usB | Uss | usB | use | | usB | us | usB | uss
GANO|CANL|CAN2|CAN3| [CAN4|CANS|CANG|CANT

CHO CH1 CHO CH1

USB-CANmodul-0 ‘ USB-CANmodul-7

Tabelle 8:  Schematischer Aufbau des Multiport CAN-to-USB

Es gibt keine gesonderten Treiber fir das Multiport CAN-to-USB. Es
werden die bestehenden Treiber fur das USB-CANmodul verwendet.
Fir das Multiport CAN-to-USB sind erweiterte Funktionen in die
USBCAN32.DLL implementiert worden. Diese erweiterten DLL-API-
Funktionen sind auch fur das USB-CANmodul GW-002 verwendbar.
Bis zu einem bestimmten Level sind die bisherigen DLL-API-
Funktionen (aus Software-Version kleiner 3.00) auch fir das
Multiport CAN-to-USB verwendbar. Die Unterschiede liegen in der
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Anzahl der CAN-Kanéle, Baudrateneinstellung und
Akzeptanzfilterung. Lesen Sie dazu auch die entsprechenden Kapitel
2.3.4,2.3.5und 2.3.6.

Die Gerdatenummern der 8 logischen USB-CANmodule sind
fortlaufend  programmiert. Das heilst das erste logische
USB-CANmodul (von links gezéhlt) tragt die Geratenummer 0, das
zweite die Geratenummer 1 usw. Diese Gerdtenummern kdnne wie
auch beim USB-CANmodul GW-002 umprogrammiert werden. Dazu
verwenden Sie das Symbol ,,USB-CANmodul Control“ aus der
Systemsteuerung.

1.7.2 Das USB-CANmModulll

Das USB-CANmodull 3204000 / 3204001 ist eine kostenoptimierte
Variante des der sysWORXX-Module mit nur einem CAN-Kanal. Die
CAN-Schnittstelle ist optional galvanisch entkoppelt oder nicht
galvanisch entkoppelt erhéltlich. Beide Bestellvarianten sind mit
einem highspeed CAN-Transceiver ausgerlstet. Es gibt KEINE
Porterweiterung zur Steuerung digitaler 1/Os.

1.7.3 Das USB-CANmModull2

Das USB-CANmodul2 3204002 / 3204003 ist ein erweitertes
sysSWORXX-Modul mit zwei CAN-Kanélen je Modul. Beide CAN-
Schnittstellen sind optional galvanisch entkoppelt oder nicht
galvanisch entkoppelt erhéltlich. Beide Bestellvarianten sind mit
einem highspeed CAN-Transceiver ausgertistet. Auf Anfrage kann
auch ein lowspeed CAN-Transceiver eingesetzt werden. Es gibt eine
Porterweiterung wie beim GW-002 zur Steuerung digitaler 1/Os.
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1.7.4 Das USB-CANmModull8 und 16

Das USB-CANmodul8 3404000 und USB-CAnmodull6 3404001
sind identisch mit dem Multiport CAN-to-USB, werden jedoch mit
einem Tischgeh&use ausgeliefert.
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2 Softwareunterstiitzung unter Windows

2.1 Verzeichnisstruktur

Wenn bei der Installation der USB-CANmodul Utilities kein anderer
Zielpfad angegeben wird, dann werden alle Dateien in das Verzeichnis

,»C:\Programme\SY STEC-electronic\

USB-CANmodul Utility Disk*

installiert. Der Inhalt dieses Verzeichnisses ist in Tabelle 9 angegeben.
Einige Unterverzeichnisse werden nur dann angelegt, wenn sie bei der
Installation ausgewahlt wurden.

Unterverzeichnis

Inhalt

Bin Programmdateien (PCANView)
Contrib beigesteuerte Files anderer Firmen
Borland Delphi Delphi Klasse mit Demo im Source
LabView LabView Unterstiitzung mit Demo
Demo.api MFC Demo im Source fir MS Visual Studio 6.0
DemoGWO006 MFC Demo im Source fur MS Visual Studio 6.0 oder

hoher und Multiport CAN-to-USB 3004006

DemoCyclicMsg

MFC Demo im Source fir MS Visual Studio 6.0 oder
hoher fur das automatische Senden zyklischen CAN-
Nachrichten.

Docu Handbuicher

Include C - Header Dateien fir die USBCAN32.DLL. Die
Demoapplikationen fir MS Visual Studio 6.0
referenzieren diese Header-Dateien.

Lib Allgemeine USBCAN32.DLL und Importlibrary fir MS
Visual Studio. Die Demoapplikationen fur MS Visual
Studio 6.0 referenzieren diese Importlibrary.

UcanDotNET Wrapper-DLL im Source fur die Verwendung der
USBCAN32.DLL unter MS .NET Projekte

USBcanDemoNET MS Visual Basic .NET Demo im Source unter
Verwendung der Wrapper-DLL UcanDotNET.dll

Tabelle 9:  Verzeichnisstruktur der installierten Software
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2.2 Tools fur das USB-CANmModul

2.2.1 USB-CANmModul Control

Das Tool USB-CANmodul Control ersetzt das Tool UCAN Config ab
der Version 2.18. Dieses Tool kann wahlweise aus der
Systemsteuerung oder aus der Programmgruppe ,,USB-CANmodul
Utilities* gestartet werden. Das Bild 2 zeigt das Tool nach dem Start.

Mit diesem Tool kann die Gerdatenummer der USB-CANmModule
geéndert werden (siehe dazu auch Kapitel 1.1.4).

Zusatzlich kann mit diesem Tool die 8 Bit Port-Erweiterung (siehe
Kapitel 1.5) und das CAN-Port fir lowspeed CAN-Transceiver (siehe
Kapitel 1.4) manipuliert werden. Dazu muss aus der Liste das
entsprechende USB-CANmModul ausgewéhlt und auf die Schaltflache
»Ports...” geklickt werden. Das Bild 8 zeigt die Dialogbox, die dabei
geoffnet wird.

g —Userpot; —————  —CaM port:
m OE N OUT charnel 0 channel 1
: _ O~ B EN [ =
2B [ R MSTE [ I
Your Partner for 2 | T /ERR [ b
Distributed B2 T M T JRM T =
Automation S Y -
P — W [
PBE T W [
BRI | R
S¥S TEC alactronlc GmbH
August-Bebal-str. 29 OE: Dutput Enable EM: Enable
gé?;‘g&?ﬂi L IM: [ripiit STE:  Stand By
Tal. +49 3661 6279-0 OUT:  Output ERR: Emor
www.systac-alactronic.com TRM:  Termination Resistor
support@systac-electronic. cam
& cumpany of the PHYTEC Technolagy Holding &G Llpdate |n|:|u[ i I:ance| I
Bild 8: Dialogbox zur Manipulation der Port-Erweiterung und des CAN-

Ports

36 © SYS TEC electronic GmbH 2006  L-487d_18



Softwareunerstiitzung unter Windows

Am Anfang sind alle 8 Leitungen als Eingang konfiguriert. Mit der
Spalte OE wird die entsprechende Leitung als Ausgang geschalten.
Damit wird das Késtchen fur den Ausgangswert in der Spalte OUT
aktiviert. Wird in dieser Spalte eine Leitung auf logisch 1 gesetzt,
dann wird die entsprechende Leitung an der Port-Erweiterung auf
High gesetzt. Bei jeder Anderung wird der aktuelle Zustand der Port-
Erweiterung wieder eingelesen und in der Spalte IN fir die Eingénge
dargestellt. Um die aktuellen Zustéande der Eingange einzulesen, ohne
dass ein Ausgang gedndert werden muss, klicken Sie auf die
Schaltflache ,,Update Input”

Auf der rechten Seite des Fensters ist der aktuelle Zustand des CAN-
Ports fir lowspeed CAN-Transceiver dargestellt. Die Leitungen EN
und /STB sind Ausgange und die Leitung /ERR ist ein Eingang. Fur
néhere Informationen lesen Sie das Kapitel 1.4.

2.2.2 PCANView (USBCAN) fur Windows

Das Windows-Tool PCANView (USBCAN) dient zur Visualisierung
von CAN-Nachrichten, die tiber den CAN-Bus gesendet werden.

Nach dem Start des Tools wird eine Dialogbox zur Einstellung der
Hardware gedffnet (siehe Bild 4). Die USB-Gerdatenummer ist die
Nummer des USB-CANmoduls, wie sie mit dem Tool
USB-CANmModul Control (siehe Kapitel 1.1.4) eingestellt worden ist.
Mit der Baudrate stellt man die Bitrate fir den CAN-Bus ein. Nach
Bestatigung mit ,,OK* wird ein Fenster nach Bild 5 gedffnet. Hier
konnen Sie eine CAN-Nachrichtenfilterung eingeben. Die Filterung
richtet dich nach dem Format der CAN-Nachricht; ob Sie CAN-
Nachrichten mit 11 Bit Identifier (Standard) oder 29 Bit Identifier
(Extended) filtern mdchten. Bitte wéhlen Sie vorher das richtige
Format aus. Geben Sie in den Feldern ,,From* und ,To“ die
CAN-Identifier der CAN-Nachrichten ein, die Sie mit dem Tool
empfangen maéchten. Andern Sie diese Werte nicht, werden alle CAN-
Nachrichten angezeigt. Wahlen Sie “OK* um alle Einstellungen zu
bestatigen.
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Es wird das Hauptfenster getffnet (Bild 6). Im oberen Teil des
Fensters werden die empfangenen CAN-Nachrichten aufgelistet. Im
unteren Teil werden zu sendende CAN-Nachrichten aufgelistet.

Der hexadezimale CAN-Identifier (“Message*) kann auch 29 Bit grof3
sein (nach der CAN-Spezifikation 2.0B). Dabei wird der Identifier
8-stellig angezeigt, wobei der Identifier einer 11 Bit CAN-Nachricht
(nach der CAN-Spezifikation 2.0A) 3-stellig angezeigt wird. Hat die
CAN-Nachricht weniger als 8 Datenbytes, so werden die Datenbytes,
die nicht mehr zur CAN-Nachricht gehdren mit ,,--“ gekennzeichnet.
Die Spalte ,,Count” gibt die Anzahl wieder, wie oft diese CAN-
Nachricht mit diesem Identifier empfangen oder gesendet wurden ist.
Die Intervallzeit ,,Period“ gibt die Zeit zwischen jeder Sendung bzw.
zwischen jedem Empfang dieser CAN-Nachricht an.

Im Mentu ,, Transmit“ > , New...“ kénnen neue CAN-Nachrichten
erzeugt werden, die gesendet werden sollen. Geben Sie den CAN-
Identifier, die Datenlange, die Daten sowie das Frame Format und die
Sendeperiode ein. Eine Sendeperiode von 0 heildt, dass diese CAN-
Nachricht nur manuell gesendet werden kann. Wahlen Sie dazu diese
CAN-Nachricht im unteren Teil des Hauptfensters aus und drlicken
Sie die Leertaste.
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2.3 Dynamic Linked Library

Die Dynamic Linked Library (DLL) ist eine Funktionslibrary fir
Anwendungsprogramme. Sie dient als Schnittstelle zwischen der
System-Treiberschicht und einem Anwendungsprogramm. Die DLL
fir das USB-CANmodul (USBCAN32.DLL) soll die Verwendung des
USB-CAN-Systemtreibers vereinfachen. Sie sorgt fur die Verwaltung
der gedffneten USB-CANmodule und fiir die Ubersetzung der USB-
Daten in CAN-Nachrichten.

Zur Einbindung der DLL in ein eigenes Projekt, muss die
USBCAN32.LIB mit zum Projekt hinzugefiigt werden. Dabei wird die
DLL automatisch geladen, wenn das Anwendungsprogramm gestartet
wird. Wird die LIB nicht zum Projekt hinzugelinkt, so muss die DLL
mit der Windows-Funktion LoadLibrary() nachgeladen und die
Libraryfunktionen mit der Funktion GetProcAdress() hinzugefigt
werden.

Die PUBLIC-Direktive der Aufruffunktionen der DLL sorgt fir eine
standardisiere Aufrufschnittstelle zum Anwender. So ist sichergestellt,
dass auch Anwender einer anderen Programmiersprache (Pascal, ...)
diese Funktionen nutzen kénnen.

Unter dem Pfad <SETUP_DIR>\DEMO.API,
<SETUP_DIR>\DEMOGW006 und
<SETUP_DIR>\DEMOCYCLICMSG befinden sich

Demoprogramme, welche mit Microsoft Visual C/C++ 6.0 und 7.0 fir
MFC erstellt wurden. In diesen Projekten wird die Handhabung der
Funktionen dieser DLL gezeigt.
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2.3.1 Das Konzept der USBCAN32.DLL

Mit der USBCAN32.DLL konnen bis zu64 USB-CANmodule
gleichzeitig verwendet werden. Dabei spielt es keine Rolle, ob
diese 64 Module von einem oder mehreren Anwendungsprogrammen
verwendet werden. Es ist jedoch nicht moglich ein USB-CANmodul
von mehreren Anwendungsprogrammen zu verwenden.

Bei der Verwendung dieser DLL entstehen fir jedes USB-CANmodul
drei Zustande fiir die Software. Nachdem das Anwendungsprogramm
gestartet und die DLL geladen wurde, befindet sich die Software im
Zustand DLL_INIT. Dabei wurden alle notwendigen Ressourcen fir
die DLL angelegt. Wird die Library-Funktion UcanlnitHardware()
gerufen, so wechselt die Software in den Zustand HW_INIT. Hier sind
alle Ressourcen angelegt, die fir die Kommunikation mit dem
USB-CANmModul notwendig sind. Es kdnnen jedoch noch keine CAN-
Nachrichten gesendet oder empfangen werden. Erst wenn aus dem
Zustand HW _INIT die Library-Funktion UcaniInitCan() gerufen
wurde, konnen im Zustand CAN_INIT auch CAN-Nachrichten
gesendet oder empfangen werden. Mit der Library-Funktion
UcanDeinitCan() gelangt man vom Zustand CAN_INIT in den
Zustand HW _INIT zurlck und von dort mit UcanDeinitHardware() in
den Zustand DLL_INIT. Erst jetzt darf das Anwendungsprogramm
beendet werden.

DLL geladen

anDentHardware() M UcanDeinitCan()

UcanlnitHardware() UcanlinitCan()

R ]

DLL entladen

Bild 9: Zustande der Software
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Der Funktionsumfang in den Zustdnden der Software ist
unterschiedlich. So  fuhrt zum  Beispiel die  Funktion
UcanWriteCanMsg() im Zustand DLL _INIT zu einem Fehler.
Tabelle 10: zeigt den Funktionsumfang in jedem Zustand.

Werden mehrere USB-CANmodule in einer Anwendung verwendet,
so sind die Zustdnde fur jedes USB-CANmodul zu verstehen.
Wahrend das erste USB-CANmodul bereits im Zustand CAN_INIT
ist, kann sich das zweite noch im Zustand DLL_INIT befinden.
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Zustand Funktionsumfang veraltet SsySWORXX
GW- | GW- | 3004006 | 3204000
001 | 002 |3204002 3204001

3204003

3404000

3404001
DLL_INIT |UcanGetVersion() X X X X
UcanGetVersionEx() X X X X
UcanInitHwConnectControl() X X X X
UcanInitHwConnectControlEx() X X X X
UcanlInitHardware() X X X X
UcanlnitHardwareEx() X X X X
UcanDeinitHwConnectControl() X X X X
UcanGetModuleTime() X X X X
HW_INIT | UcanGetFwVersion() X X X X
UcanGetHardwarelnfo() X X X X
UcanGetHardwarelnfoEx2() XHO | XHO X XHO0
UcanGetStatus() X X CHO X
UcanGetStatusEx() XHO | XHO X XHO0
UcanResetCan() X X CHO X
UcanResetCanEx() XHO | XHO X XHO
UcanlInitCan() X X CHO X
UcanlInitCanEx() X X CHO X
UcanlnitCanEx2() XHO | XHO X XHO
UcanWriteCanPort() - X CHO -
UcanWriteCanPortEx() - XHO X -
UcanReadCanPort() - X CHO -
UcanReadCanPortEx() - XHO X -
UcanConfigUserPort() - X X -
UcanWriteUserPort() - X X -
UcanReadUserPort() - X X -
UcanReadUserPortEx() - X X -
UcanDefineCyclicCanMsg() - - X XHO0
UcanReadCyclicCanMsg() - - X XHO
UcanDeinitHardware() X X X X

42

© SYS TEC electronic GmbH 2006  L-487d_18




Softwareunerstiitzung unter Windows

Zustand Funktionsumfang veraltet sysWORXX
GW- | GW- | 3004006 | 3204000
001 | 002 |3204002 |3204001

3204003

3404000

3404001
CAN_INIT | UcanSetBaudrate() X X CHO X
UcanSetBaudrateEx() XHO | XHO X XHO
UcanSetAcceptance() X X CHO X
UcanSetAcceptanceEx() XHO | XHO X XHO
UcanReadCanMsg() X X CHO X
UcanReadCanMsgEx() XHO | XHO X XHO0
UcanWriteCanMsg() X X CHO X
UcanWriteCanMsgEX() XHO | XHO X XHO0
UcanGetMsgCountinfo() - X CHO X
UcanGetMsgCountInfoEx() - XHO X XHO
UcanEnableCyclicCanMsg() - - X XHO0
UcanGetMsgPending() - - X XHO0
UcanGetCanErrorCounter() - - X XHO
UcanDeinitCan() X X CHO X
UcanDeinitCanEx() XHO | XHO X XHO

Tabelle 10: Funktionsumfang der Softwarezustande

Bedeutung der Angaben in Tabelle 10:

IIXII
"CHO"

"XHO0"

Funktion wird nicht unterstutzt.
Funktion wird ohne Einschrankungen unterstitzt.
fur CAN-Kanal 0
zweikanaligen logischen Moduls unterstitzt, da der
Parameter fiir den CAN-Kanal fehlt.
dem Parameter fir
CAN-Kanal 0 eines logischen Moduls unterstitzt, da
die Hardware nur einen CAN-Kanal besitzt.

Funktion wird nur

Funktion wird nur

mit

eines
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2.3.2 Funktionen der USBCAN32.DLL

Dieses Kapitel beschreibt die Funktionen, die mit der
USBCAN32.DLL zur Verfugung gestellt werden. Der gréiite Teil der
Funktionen gibt ein BYTE zuriick. Es enthdlt einen Fehlercode,
dessen Bedeutung flr jede Funktion dieselbe ist. Neben dem Syntax,
der Bedeutung und den Parametern werden auch die moglichen
Fehlercodes jeder Funktion angegeben.

Einige der erweiterten Funktionen haben einen weiteren Parameter
erhalten, der den CAN-Kanal bestimmt, auf dem die Funktion im
Multiport CAN-to-USB 3004006 bzw. USB-CANmodul2
3204002/3204003 ausgefihrt werden soll. Wird die ,,Vorgéanger-
Funktion* aufgerufen, dann wirkt sie immer auf den ersten CAN-
Kanal (als Kanal O bezeichnet). Die erweiterten Funktionen kdnnen
auch auf die USB-CANmodule GW-001 und GW-002 angewendet
werden. Wird dabei jedoch der zweite CAN-Kanal adressiert (als
Kanal 1 bezeichnet), dann wird der Fehlercode
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL zuriickgegeben (siehe Kapitel 2.3.3).
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2.3.2.1 Allgemeine Funktionen

UcanGetVersion

Syntax:
DWORD PUBLIC UcanGetVersion (void);

Verwendbarkeit:
DLL_INIT, HW_INIT, CAN_INIT

Bedeutung:

Gibt die Softwareversionsnummer der USBCAN32.DLL zurick.
Diese Funktion ist veraltet und sollte nicht mehr verwendet werden.
Verwenden Sie stattdessen die Funktion UcanGetVersionEx().

Parameter:

Rickgabewert:  Softwareversionsnummer als DWORD mit
folgendem Format:
Bit 0 bis 7:  niederwertige Versionsnummer im Bindrformat
Bit 8 bis 15: hoherwertige Versionsnummer im Bin&rformat
Bit 16 bis 30: reserviert
Bit 31: 1 = kundenspezifische Version

Beispiel:

DWORD dwVersion;
char szVersion[8];

}}-Versionsnummer holen
dwVersion = UcanGetVersion ();

// in einen String umwandeln
wsprintf (szVersion, ,V%d.%2d*, (dwVersion & Oxff00) >> 8,
dwVersion & Oxff);
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UcanGetVersionEx

Syntax:

DWORD PUBLIC UcanGetVersionEx (

tUcanVersionType

Verwendbarkeit:

VerType_p);

DLL_INIT, HW_INIT, CAN_INIT ab Version 2.16

Bedeutung:

Gibt die Versionsnummer der einzelnen Softwaremodule zurtick.

Parameter:

VerType p: Typ der Versionsinformation gibt an, von welchem
Softwaremodul die Version zuriickgegeben werden soll.
Die Tabelle 11 gibt alle moglichen Werte fir diesen
Parameter an. Das Format der Versionsinformation

untersc

heidet

sich wvon dem der Funktion

UcanGetVersion().

VerType p Wert Bedeutung

kVerTypeUserDIl | 0x0001 | Gibt die Version der
USBCAN32.DLL zuriick.

kVerTypeSysDrv | 0x0002 | Gibt die Version der USBCAN.SYS
zuriick.

kVerTypeNetDrv | 0x0004 | Gibt die Version der UCANNET.SYS
zurick (in - Vorbereitung fir den
zukinftigen Netzwerk-Treiber).

kVerTypeSysLd 0x0005 | Gibt die Version des Loaders
USBCANLD.SYS fir das GW-001
zuriick.

kVerTypeSysL2 0x0006 | Gibt die Version des Loaders
USBCANL2.SYS fur das GW-002
zuriick.

kVerTypeSysL3 0x0007 | Gibt die Version des Loaders
USBCANL3.SYS fir das Multiport
CAN-t0-USB zuriick.

kVerTypeSysL4 0x0008 | Gibt die Version des Loaders
USBCANL4.SYS fir das USB-
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VerType p Wert

Bedeutung

CANmModull zurtick.

kVerTypeSysL5 0x0009

Gibt die Version des Loaders
USBCANL5.SYS fir das USB-
CANmMmModul?2 zurtick.

kVerTypeCpl 0x000A

Gibt die Version des USB-CANmodul
Control zurtick.

Tabelle 11: Konstanten fiir die Funktion UcanGetVersionEx()

Rickgabewert:  Softwareversionsnummer als DWORD mit
folgendem Format:

Bit 0-7: Version
Bit 8-15: Revision
Bit 16-31: Release

Beispiel:

DWORD dwVersion;
char szVersion[16];

(Makro USBCAN_MAJOR_VER)
(Makro USBCAN_MINOR_VER)
(Makro USBCAN_RELEASE_VER)

}}-Versionsnummer der USBCAN32.DLL holen
dwVersion = UcanGetVersionEx (kVerTypeUserDIl);

// in einen String umwandeln

wsprintf (szVersion, ,,V%d.%d.%d*“, USBCAN_MAJOR_VER(dwVersion),
USBCAN_MINOR_VER(dwVersion), USBCAN_RELEASE_VER(dwVersion));

© SYS TEC electronic GmbH 2006  L-487d_18 47



USB-CANmodul

UcanGetFwVersion

Syntax:
DWORD PUBLIC UcanGetFwVersion (
tUcanHandlI UcanHandle_p);

Verwendbarkeit:
HW_INIT, CAN_INIT ab Version 2.18

Bedeutung:
Gibt die Versionsnummer der Software im USB-CANmodul zurtick.

Parameter:
UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

Rickgabewert:  Softwareversionsnummer als DWORD mit
folgendem Format:
Bit 0-7: Version (Makro USBCAN_MAJOR_VER)
Bit 8-15: Revision  (Makro USBCAN_MINOR_VER)
Bit 16-31:  Release (Makro USBCAN_RELEASE_VER)

Das Format der Versionsnummer gleicht dem Format aus der
Funktion UcanGetVersionEXx().
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UcanlnitHwConnectControl

Syntax:
UCANRET PUBLIC UcanInitHwConnectControl (
tConnectControlFkt fpConnectControlFkt_p);

Verwendbarkeit:
DLL_INIT, HW_INIT, CAN_INIT

Bedeutung:

Initialisiert die Uberwachung fir neu angesteckte USB-CANmodule.
Wird ein neues Modul an den Rechner angesteckt, so wird die als
Parameter (bergebene Callback Funktion gerufen. Auch wenn ein
bereits angestecktes Modul vom Rechner getrennt wird, wird diese
Callback Funktion gerufen.

Parameter:

fpConnectControlFkt p: Adresse auf die Callback Funktion, die
gerufen werden soll, wenn ein neues
USB-CANmModul angesteckt oder abgezogen
wird. Diese Adresse darf nicht NULL sein!

Die Callback Funktion muss folgendes Format aufweisen (siehe
Kapitel 2.3.7):

void PUBLIC UcanConnectControlFkt (
BYTE bEvent p,
DWORD dwParam_p);

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_WARN_NULL PTR
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UcanlnitHwConnectControlEx

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanInitHwConnectControlEx (
tConnectControl FktEx fpConnectControlFktEx_p ,
void* pCallbackArg_p);

Verwendbarkeit:
DLL_INIT, HW_INIT, CAN_INIT ab Version 3.00

Bedeutung:

Initialisiert die Uberwachung fiir neu angesteckte USB-CANmodule.
Wird ein neues Modul an den Rechner angesteckt, so wird die als
Parameter Ubergebene Callback Funktion gerufen. Im Gegensatz zur
Funktion UcanlnitHwConnectControll() wird hier ein weiteres
anwenderspezifisches Argument angegeben, das beim Aufruf der
Callback Funktion mit Gbergeben wird. Hier kann der Anwender zum
Beispiel Informationen Uber die verwendete Instanz hinterlegen.

Achtung:
Diese  Funktion  wird als  Alternative  zur  Funktion
UcanlnitHwConnectControl() verwendet. Es durfen nicht beide
Funktionen gleichzeitig innerhalb einer Applikation verwendet
werden.

Parameter:

fpConnectControlFktEx_p: Adresse auf die Callback Funktion, die
gerufen werden soll, wenn ein neues
USB-CANmodul angesteckt oder
abgezogen wird. Diese Adresse darf nicht
NULL sein!

pCallbackArg_p: Anwenderspezifisches Argument, das
beim Aufruf der Callback Funktion mit
Ubergeben wird.
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Die Callback Funktion muss folgendes Format aufweisen (siehe
Kapitel 2.3.7):

void PUBLIC UcanConnectControlFktEx (

DWORD dwEvent_p,
DWORD dwParam_p,
void* pArg_p);

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_WARN_NULL PTR

UcanDeinitHwConnectControl

Syntax:
UCANRET PUBLIC UcanDeinitHwConnectControl (void);

Verwendbarkeit:
DLL_INIT, HW_INIT, CAN_INIT

Bedeutung:

Diese Funktion beendet die Uberwachung der neu angesteckten und
abgezogenen USB-CANmodule. Sie muss gerufen werden, wenn in
einer Anwendung die Funktion UcaninitHwConnectControl() oder
UcanlnitHwConnectControlEx() gerufen wurde und die Anwendung
beendet wird.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
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UcanlnitHardware

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanInitHardware (
tUcanHandle* pUcanHandle_p,
BYTE bDeviceNr_p,
tCallbackFkt fpCallbackFkt_p);

Verwendbarkeit:
DLL_INIT

Bedeutung:

Initialisiert ein USB-CANmodul. Dabei gelangt die Software in den
Zustand HW_INIT. Hier kénnen dann die dafur erlaubten Funktionen
aus Tabelle 10 gerufen werden. Wurde die Funktion erfolgreich
ausgefihrt, dann (bergibt die Funktion an die Variable
*pUcabHandle_p ein USB-CAN-Handle, mit dem dann andere
Funktionen aufgerufen werden mdissen.

Parameter:

pUcanHandle_p: Zeiger auf die Variable fiir das USB-CAN-Handle.
Dieser Zeiger darf nicht NULL sein!

bDeviceNr_p: Geratenummer des USB-CANmoduls (0 — 254).
Der Wert USBCAN_ANY_MODULE (= 255) sorgt
dafir, dass das USB-CANmodul verwendet wird,
welches zuerst gefunden wurde.

fpCallbackFkt_p: Adresse auf die Callback Funktion dieses
USB-CANmModuls. Dieser Wert kann NULL sein.
Dabei wird keine Callback Funktion gerufen, wenn
entsprechend Ereignisse auftreten. Diese Adresse
kann aber auch dieselbe sein, die bereits von
anderen USB-CANmMmodulen verwendet wird, da die
Callback Funktion das dazugehdorige
USB-CAN-Handle mitliefert.
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Die Callback Funktion muss folgendes Format aufweisen (siehe
Kapitel 2.3.7):

void PUBLIC UcanCallbackFkt (
tUcanHandle UcanHandle_p,
DWORD bEvent _p);

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_HWINUSE
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_MAXMODULES
USBCAN_ERR_RESOURCE
USBCAN_ERR_ILLVERSION
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_TIMEOUT
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERRCMD _...

Beispiel:

UCANRET bRet;
tUcanHandle UcanHandle;

}}-ein USB-CANmodul ohne Callback Funktion initialisieren
bRet = UcanlnitHardware (&UcanHandle, USBCAN_ANY_ MODULE, NULL);
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UcanlnitHardwareEx

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanlInitHardwareEx (
tUcanHandle* pUcanHandle_p,
BYTE bDeviceNr_p,
tCallbackFktEx fpCallbackFktEx_p
void* pCallbackArg_p);

Verwendbarkeit:
DLL_INIT ab Version 3.00

Bedeutung:

Initialisiert ein  USB-CANmodul als Alternative zur Funktion
UcanlnitHardware(). Im Gegensatz zur Funktion UcanlInitHardware()
wird hier ein weiterer anwenderspezifischer Parameter angegeben, der
beim Aufruf der Callback Funktion mit Gibergeben wird.

Parameter:

pUcanHandle p:  Zeiger auf die Variable fir das
USB-CAN-Handle. Dieser Zeiger darf nicht
NULL sein!

bDeviceNr_p: Geratenummer des USB-CANmoduls (0 — 254).
Der Wert USBCAN_ANY_MODULE (= 255)
sorgt dafiir, dass das USB-CANmodul verwendet
wird, welches zuerst gefunden wurde.

fpCallbackFktEx_p: Adresse auf die Callback Funktion dieses
USB-CANmoduls. Dieser Wert kann NULL
sein. Dabei wird keine Callback Funktion
gerufen, wenn entsprechend Ereignisse auftreten.
Diese Adresse kann aber auch dieselbe sein, die
bereits von anderen USB-CANmModulen
verwendet wird, da die Callback Funktion das
dazugehorige USB-CAN-Handle mitliefert.

pCallbackArg_p:  Anwenderspezifischer Parameter, der beim
Aufruf der Callback Funktion mit tibergeben
wird.

Die Callback Funktion muss folgendes Format aufweisen (siehe

Kapitel 2.3.7):
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void PUBLIC UcanCallbackFktEx (

tUcanHandle UcanHandle_p,
DWORD bEvent p,
BYTE bChannel_p,
void* pArg_p);

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_HWINUSE
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_MAXMODULES
USBCAN_ERR _RESOURCE
USBCAN_ERR_ILLVERSION
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERR BUSY
USBCAN_ERR_TIMEOUT
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERRCMD ...
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UcanDeinitHardware

Syntax:
UCANRET PUBLIC UcanDeinitHardware (
tUcanHandle UcanHandle_p);

Verwendbarkeit:
HW _INIT, CAN_INIT

Bedeutung:

Deinitialisiert ein USB-CANmodul, das zuvor mit einer der beiden
Funktionen  UcanlnitHardware() oder  UcaninitHardwareEx()
initialisiert wurde. Dabei gelangt die Software wieder in den Zustand
DLL_INIT. Das USB-CAN-Handle ist nach dem Funktionsaufruf
ungultig, so dass die flr die States HW _INIT und CAN_INIT gultigen
Funktionen (siehe Tabelle 10) nicht mehr ausgefthrt werden kénnen.

Parameter:
UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_ILLHW

Hinweis:

Wird diese Funktion vor der Beendigung der Anwendung nicht
gerufen, konnen andere Anwendungen spater nicht auf dieses
USB-CANmModul zugreifen.
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UcanGetModuleTime

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanGetModuleTime (
tUcanHandle UcanHandle_p,
DWORD* pdwTime_p);

Verwendbarkeit:
HW _INIT, CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:
Diese Funktion liest den aktuellen Zeitstempel aus dem
USB-CANmodul.

Parameter:

UcanHandle_p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

pdwTime_p: Pointer auf eine Variable, in die die Funktion den
Zeitstempel ablegt.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERR_TIMEOUT
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERRCMD _...
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Hinweis:

Die Ubertragung des Zeitstempels benotigt etwas Zeit. Das heil3t nach
Rickkehr der Funktion ist der Zeitstempel unter Umstanden bereits
veraltet. Wie viel Zeit zwischendurch vergangen ist hangt von vielen
Kriterien ab. Deshalb kdnnen hier keine konkreten Aussagen getroffen
werden.

UcanlInitCan
Syntax:
UCANRET PUBLIC UcanlInitCan (tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bBTRO_p,
BYTE bBTR1_p,
DWORD dwAMR_p,
DWORD dwACR_p);

Verwendbarkeit:
HW_INIT

Parameter:
UcanHandle_p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bBTRO_p: Baudratenregister O (siehe Kapitel 2.3.4)
bBTR1 p: Baudratenregister 1 (siehe Kapitel 2.3.4)
dwAMR_p: Akzeptanzfiltermaske (siehe Kapitel 2.3.5)
dwACR_p: Akzeptanzfiltercode (siehe Kapitel 2.3.5)
Bedeutung:

Initialisiert die CAN-Schnittstelle eines USB-CANmoduls. Die
Software wechselt dabei in den Zustand CAN_INIT. Danach ist es
maoglich CAN-Nachrichten zu senden und zu empfangen. Tabelle 10
zeigt die Funktionen, die in diesem Zustand maglich sind.
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Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_RESOURCE
USBCAN_ERR BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD _...
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT
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UcanlInitCanEx

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanInitCanEx (
tUcanHandle UcanHandle_p,
tUcanlnitCanParam* pInitCanParam_p);

Verwendbarkeit:
HW _INIT ab Version 2.16

Parameter:

UcanHandle_p:  USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

pInitCanParam_p: Pointer auf eine Initialisierungsstruktur

typedef struct

DWORD m_dwSize; // Grole dieser Struktur in Bytes
BYTE  m_bMode; // Modus der CAN-Ubertragung
// (siehe folgende Tabelle)
BYTE m_bBTRO; // Baudratenregister 0 des SJA1000
BYTE m_bBTR1; // Baudratenregister 1 des SJA1000
BYTE m_bOCR; // Output Control Register des SJA1000
// (sollte immer Ox1A sein)
DWORD m_dwAMR; // Akzeptanzfiltermaske des SJA1000
DWORD m_dwACR; // Akzeptanzfiltercode des SJA1000

DWORD m_dwBaudrate; // Baudratenregister fur Multiport,
// USB-CANmodull und USB-CANmodul?2
WORD  m_wNrOfRxBufferEntries; // Anzahl der Eintrage im
// Empfangspuffer der DLL
WORD  m_wNrOfTxBufferEntries; // Anzahl der Eintrage im
// Sendepuffer der USBCAN32.DLL
} tUcanlnitCanParam;

Hinweis:

Die Baudrateneinstellungen zwischen GW-001 bzw. GW-002 und den
neuen SysWORXX-Modulen unterscheiden sich sehr stark. Fur
Standardwerte (siehe Kapitel 2.3.4) kann fiir die sysWORXX-Module
auch BTRO und BTR1 eingestellt werden. Dabei muss jedoch der
Wert m_dwBaudrate auf den Wert
USBCAN_BAUDEX USE_BTRO1 gesetzt werden.

Der Modus der CAN-Ubertragung wird Uber eine 8 Bit Bitmaske
eingestellt. Folgende Tabelle listet mogliche Konstanten fiir den
Modus auf.
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Konstante

Wert

Bedeutung

kUcanModeNormal

0x00

normaler Sende- und
Empfangsmodus

kUcanModeL.istenOnly

0x01

nur Empfangsmodus; zu sendende
CAN-Nachrichten erscheinen nicht
auf dem CAN-Bus. CAN-
Nachrichten von einem entfernten
CAN-Knoten werden nicht mit
einem Acknowledge bestétigt.

(zur Zeit nur fir GW-002)

kUcanModeTxEcho

0x02

UcanReadCanMsg..() liefert auch
die gesendeten CAN-Nachrichten
als Sendeecho zurick (siehe
Funktion UcanReadCanMsg; nicht
fir GW-001 verflugbar)

Tabelle 12: Konstanten fir den Modus der CAN-Ubertragung

Bedeutung:

Initialisiert die CAN-Schnittstelle eines USB-CANmoduls mit
erweiterten Parametern. Diese Funktion arbeitet wie die Funktion
UcanlInitCan(). Sie sollte jedoch nicht gleichzeitig mit UcanInitCan()
gerufen werden, sondern nur als Alternative.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES

USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_RESOURCE
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD _...
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT
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UcanlnitCanEx2

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanlInitCanEx2 (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p,
tUcanlnitCanParam* pInitCanParam_p);

Verwendbarkeit:
HW _INIT ab Version 3.00

Parameter:

UcanHandle_p:  USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bChannel_p: CAN-Kanal, der initialisiert werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fiir CAN-Kanal 1

pInitCanParam_p: Pointer auf eine Initialisierungsstruktur

Definition der Struktur tUcanlInitCanParam siehe Funktion
UcanlInitCanEx().

Bedeutung:

Initialisiert einen CAN-Kanal des USB-CANmoduls. Fir GW-001
und GW-002 kann nur der CAN-Kanal 0 initialisiert werden. Diese
Funktion wird als Alternative zur UcaninitCanEx() verwendet.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_RESOURCE
USBCAN_ERR BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD ...
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT

62 © SYS TEC electronic GmbH 2006  L-487d_18



Softwareunerstiitzung unter Windows

USBCAN _ERR_TIMEOUT
UcanResetCan

Syntax:
UCANRET PUBLIC UcanResetCan (tUcanHandle UcanHandle_p);

Verwendbarkeit:
HW_INIT, CAN_INIT

Bedeutung:

Setzt den CAN-Controller im USB-CANmodul zurtick und 16scht den
Zwischenpuffer fur die CAN-Nachrichten. Diese Funktion muss
gerufen werden, wenn ein BUSOFF aufgetreten ist.

Ab Version 2.17 wird ein Fehler im CAN Status (lber
UcanGetStatus() lesbar) ebenfalls geldscht.

Parameter:
UcanHandle_p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD _...
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT
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UcanResetCanEx

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanResetCanEx (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p,
DWORD dwResetFlags_p);

Verwendbarkeit:
HW_INIT, CAN_INIT ab Version 3.00

Bedeutung:

Setzt parametrierte Features global oder fir einen CAN-Kanal im
USB-CANmModul zuriick (siehe auch Funktion UcanResetCan()). Fir
das GW-001 werden immer alle Features der Firmware zurtickgesetzt.
Fur das GW-001 und das GW-002 sowie das USB-CANmodull
konnen nur die Features fir den CAN-Kanal 0 zuriickgesetzt werden.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bChannel_p: CAN-Kanal, der zuruickgesetzt werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fur CAN-Kanal 1

dwResetFlags p: Diese Flags geben an, was zurlickgesetzt werden
soll, und was nicht zurtickgesetzt werden soll (siehe
folgende Liste). Diese Flags kbnnen miteinander
kombiniert werden.

USBCAN_RESET _ALL ..ot 0x00000000:
Es wird alles zuriickgesetzt. Die Firmware wird jedoch nicht
komplett zuriickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_STATUS.......ccoi e 0x00000001:

Der CAN Status wird nicht zurlickgesetzt. (wird nicht von den
veralteten Modulen GW-001 und GW-002 unterstitzt)

USBCAN_RESET NO _CANCTRL ... 0x00000002:
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Der CAN-Controller wird nicht zuriickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_TXCOUNTER. ........cccccovvveienen. 0x00000004:
Der Zahler der gesendeten CAN-Nachrichten wird nicht
zuriickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_RXCOUNTER.........cccecvvverrrnnnn 0x00000008:
Der Zahler der empfangenen CAN-Nachrichten wird nicht
zuriickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_TXBUFFER_DLL .........cccuu.ue.. 0x00000020:
Der DLL-interne Sendepuffer fiir beide CAN-Kanale wird nicht
zuriickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_TXBUFFER_FW..........cceeuenen. 0x00000080:

Der Firmware-interne Sendepuffer fiir beide CAN-Kanéle wird
nicht zuriickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_RXBUFFER_CH.........ccceeuenen. 0x00000100:
Der DLL-interne Empfangspuffer fur einen bestimmten CAN-
Kanal (angegeben im Parameter bChannel p) wird nicht
zuriickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_RXBUFFER_DLL........cccccun..... 0x00000200:
Der DLL-interne Empfangspuffer fir beide CAN-Kanéle wird
nicht zuriickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_RXBUFFER_SYS......ccccovnene. 0x00000400:
Der Kernel-Mode-Treiber-interne  Empfangspuffer fur beide
CAN-Kanéle wird nicht zurlickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_RXBUFFER_FW........c.ccceouenee. 0x00000800:
Der Firmware-interne Empfangspuffer fir beide CAN-Kanéle
wird nicht zuriickgesetzt.

USBCAN_RESET _FIRMWARE........c.ccoeivniiniaieriennn, OXFFFFFFFF:
Die Firmware in der Hardware wird komplett zuriickgesetzt.
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Folgende Kombinationen sind bereits vordefiniert:

USBCAN_RESET ONLY_STATUS:
Ldscht nur den CAN Status.

USBCAN_RESET ONLY_ RXCHANNEL BUFF:
Loscht nur den Empfangspuffer der USBCAN32.DLL fir einen
bestimmten Kanal.

USBCAN_RESET_ONLY_RX BUFF:
Loscht nur die Empfangspuffer in allen Software-Schichten und
setzt den Empfangszahler zuriick.

USBCAN_RESET ONLY_TX BUFF:
Ldscht nur die Sendepuffer in allen Software-Schichten und setzt
den Sendezahler zurck.

USBCAN_RESET ONLY_ALL BUFF:
Ldscht nur alle Puffer in allen Software-Schichten und setzt den
Sendezéhler und den Empfangszéhler zurlck.

USBCAN_RESET _ONLY_ALL_COUNTER:
Loscht nur die Sendezéhler und Empfangszahler.

ACHTUNG:

Wenn die Konstanten USBCAN_RESET _NO ... miteinander
kombiniert werden sollen, dann muss eine logische ODER-
Verknipfung verwendet werden.

Beispiel:
dwFalgs= USBCAN_RESET_NO_COUNTER_ALL |
USBCAN_RESET_NO_BUFFER_ALL;

Wenn jedoch die Konstanten USBCAN_RESET ONLY ...
miteinander kombiniert werden sollen, dann muss eine logische UND-
Verknipfung verwendet werden.

Beispiel:
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dwFalgs= USBCAN_RESET ONLY_ RX_BUFF &
USBCAN_RESET ONLY_STATUS;

Far das GW-002 muss die Konstante
USBCAN_RESET ONLY_RX BUFF_GWO002 statt
USBCAN_RESET ONLY_ RX BUFF verwendet werden. Dabei wird
in der Firmware auch der Sendepuffer geldscht.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD _...
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR _TIMEOUT
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UcanDeinitCan

Syntax:
UCANRET PUBLIC UcanDeinitCan (tUcanHandle UcanHandle_p);

Verwendbarkeit:
CAN_INIT

Bedeutung:
Deinitialisiert die CAN-Schnittstelle eines USB-CANmoduls. Bei

GW-001 und GW-002 wird dabei

die Betriebsspannung des

CAN-Controllers auf 0 V geschaltet. Alle CAN-Nachrichten, die nach
diesem Funktionsaufruf vom CAN-Bus empfangen werden, werden
nicht mehr zum PC Ubertragen.

Parameter:
UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion

UcanlnitHardware() erhalten wurde.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.

USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD ...
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT
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UcanDeinitCanEx

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanDeinitCanEx (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p);

Verwendbarkeit:
CAN_INIT

Bedeutung:

Deinitialisiert die CAN-Schnittstelle eines USB-CANmoduls. Bei
GW-001 und GW-002 wird dabei die Betriebsspannung des
CAN-Controllers auf 0 V geschaltet. Alle CAN-Nachrichten, die nach
diesem Funktionsaufruf vom CAN-Bus empfangen werden, werden
nicht mehr zum PC (bertragen.

Parameter:

UcanHandle_p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bChannel_p: CAN-Kanal, der deinitialisiert werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CHL1 fir CAN-Kanal 1

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD ...
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT
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UcanGetHardwarelnfo

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanGetHardwarelnfo (
tUcanHandle UcanHandle_p,
tUcanHardwarelnfo* pHwInfo_p);

Verwendbarkeit:
HW_INIT, CAN_INIT

Bedeutung:

Gibt die Hardwareinformation eines USB-CANmModuls zurtick. Diese
Funktion ist sehr nutzlich, wenn ein USB-CANmodul mit der
Geratenummer USBCAN_ANY MODULE initialisiert wurde. Die
Hardwareinformation enthalt danach die Gerdtenummer des
initialisierten USB-CANmModuls.

Parameter:

UcanHandle_p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

pHwinfo_p: Adresse auf die Hardwareinformationsstruktur.
(siehe folgende Seite)

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_ILLHW
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typedef struct

BYTE m_bDeviceNr; // Geratenummer

tUcanHandle m _UcanHandle; // USB-CAN-Handle

DWORD m_dwReserved; // reserviert

BYTE m_bBTRO; // Baudratenregister 0

BYTE m_bBTR1; // Baudratenregister 1

BYTE m_bOCR; // Output-Control-Register

DWORD m_dwAMR; // Akzeptanzfiltermaske

DWORD m_dwACR; // Akzeptanzfiltercode

BYTE m_bMode; // Modus des CAN Controllers
// (siehe tUcanMode)

DWORD m_dwSerialNr; // Seriennummer des

// USB-CANmoduls
} tUcanHardwarelnfo;

Hinweis:
Die Parameter m_bMode und m_dwSerialNr sind erst ab
Softwareversion 2.16 verfugbar.

der

Beispiel:

UCANRET bRet;

tUcanHandle UcanHandle;
tUcanHardwarelnfo Hwinfo;
char szDeviceNr[24];

}}-USB—CANmoduI initialisieren
bRet = UcanlnitHardware (&UcanHandle, USBCAN_ANY_MODULE, NULL);

// kein Fehler?

it (bRet == USBCAN_SUCCESSFUL)

{
// Hardwareinformation holen
UcanGetHardwarelnfo (UcanHandle, &HwlInfo);

// Geratenummer in einen String wandeln
wsprintf (szDeviceNr, ,,Geratenummer = %d*,
Hwinfo.m_bDeviceNr);
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UcanGetHardwarelnfoEx2

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanGetHardwarelnfoEx2 (
tUcanHandle UcanHandle_p,
tUcanHardwarelnfoEx* pHwInfoEx_p,
tUcanChannellnfo* pCaninfoChO_p,
tUcanChannellnfo* pCaninfoChl_p);

Verwendbarkeit:
HW _INIT, CAN_INIT ab Version 3.00

Bedeutung:

Gibt die erweiterten Hardwareinformationen eines USB-CANmoduls
zuriick. Fuar das Multiport CAN-to-USB 3004006 und das
USB-CANmodul2 3204002/3204003 stehen zwei CAN-Kanéle je
logisches Gerdt zur Verfligung, wobei die Informationen jedes
CAN-Kanals separat zurtickgegeben werden.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

pHwInfoEx_p: Adresse  auf  die erweiterte Hardware-
informationsstruktur (siehe folgende Seite).

pCaninfoChO_p: Adresse auf die Informationsstruktur fir CAN-Kanal
0. Dieser Parameter kann NULL sein.

pCaninfoChl_p: Adresse auf die Informationsstruktur fir CAN-Kanal
1. Dieser Parameter kann NULL sein.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_ILLHW
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typedef struct

DWORD m_dwSize; // Anzahl der Bytes dieser
// Struktur

tUcanHandle m_UcanHandle; // USB-CAN-Handle

BYTE m_bDeviceNr; // Geratenummer

DWORD m_dwSerialNr; // Seriennummer

DWORD m_dwFwVersionEx; // Firmware Version

DWORD m_dwProductCode; // Hardware-Typ

} tUcanHardwarelnfoEx;

typedef struct

DWORD m_dwSize; // Anzahl der Bytes dieser
// Struktur

BYTE m_bMode; // Modus der CAN-Ubertragung
BYTE m_bBTRO; // Bus Timing Register 0O
BYTE m_bBTR1; // Bus Timing Register 1
BYTE m_bOCR; // Output Controll Register
DWORD m_dwAMR; // Acceptance Mask Register
DWORD m_dwACR; // Acceptance Code Register

DWORD m_dwBaudrate; // Baudrate Register fiur Multiport,
// USB-CANmodull und USB-CANmodul?2

BOOL m_fCanlslnit; // ist TRUE wenn CAN-Kanal
// initialisiert wurde
WORD m_wCanStatus; // letzter CAN Status

// (siehe UcanGetStatus())
} tUcanChannelInfo;

Verwenden Sie gegebenenfalls die folgenden Makros, um die
Unterstlitzung von verschiedenen Features abzufragen:

USBCAN_CHECK_SUPPORT_CYCLIC_MSG(pHwIndoEXx)
Dieses Makro prift, ob das USB-CANmodul das automatische
Senden von CAN-Nachrichten unterstitzt.

USBCAN_CHECK_SUPPORT_TWO_CHANNEL (pHwIndoEXx)
Dieses Makro priift, ob das USB-CANmodul zwei CAN-Kanale
je logisches Modul untersttzt.

USBCAN_CHECK_SUPPORT_TERM_RESISTOR(pHwIndoEX)
Dieses Makro prift, ob das USB-CANmodul einen
zurticklesbaren Abschlusswiderstand unterstutzt.
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USBCAN_CHECK_SUPPORT_USER_PORT(pHwINndoEx)

Dieses Makro prift, ob das USB-CANmodul eine
programmierbare Port Ereiterung unterstutzt.

USBCAN_CHECK_SUPPORT RBUSER_PORT(pHWINdoEX)

Dieses Makro prift, ob das USB-CANmodul eine
programmierbare Port Erweiterung unterstutzt, bei dem der
zuletzt geschriebene Wert der Konfiguration und der Ausgéange
nach dem néachsten PowerOn wieder automatisch eingenommen
wird.

USBCAN_CHECK_SUPPORT_RBCAN_PORT(pHwWIndoEX)

Dieses Makro prift, ob das USB-CANmodul einen
programmierbaren CAN-Port (fir lowspeed CAN-Transceiver)
unterstitzt, bei dem der zuletzt geschriebene Wert der
Konfiguration nach dem n&chsten PowerOn wieder automatisch
eingenommen wird.

Beispiel:
UCANRET bRet;
tUcanHandle UcanHandle;

tUcanHardwarelnfoEx HwlnfoEXx;

}}-USB—CANmoduI initialisieren
bRet = UcanlInitHardware (&UcanHandle, USBCAN_ANY_MODULE, NULL);
if (bRet == USBCAN_SUCCESSFUL)

// erweiterte Hardwareinformationen holen

bRet = UcanGetHardwarelnfoEx2 (UcanHandle, &HwInfoEx,
NULL, NULL);

if (bRet == USBCAN_SUCCESSFUL)

// prufen, ob zwei CAN-Kandle zur Verflgung stehen
ifT (USBCAN_CHECK_SUPPORT_TWO_CHANNEL (&HwlInfoEx))

{
,
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UcanGetMsgCountinfo

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanGetMsgCountInfo (
tUcanHandle UcanHandle_p,
tUcanMsgCountInfo* pMsgCountinfo_p);

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.00

Bedeutung:
Liest die Zahlerstinde fir gesendete bzw. empfangene CAN-
Nachrichten aus.

Parameter:

UcanHandle_p:  USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

pMsgCountinfo_p: Pointer auf eine Struktur tUcanMsgCountinfo mit
den Zahlerstanden

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD _...
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT

typedef struct

WORD m_wSentMsgCount; // Zahler der gesendeten CAN-Nachrichten
WORD m_wRecvdMsgCount;// Zahler der empfangenen CAN-Nachrichten

} tUcanMsgCountlinfo;
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UcanGetMsgCountinfoEx

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanGetMsgCountInfoEx (

tUcanHandle
BYTE

UcanHandle_p,
bChannel_p,

tUcanMsgCountiInfo* pMsgCountinfo_p);

Verwendbarkeit:

CAN_INIT ab Version 2.16

Bedeutung:

Liest die Zahlerstinde fir gesendete bzw. empfangene CAN-
Nachrichten eines bestimmten CAN-Kanals aus.

Parameter:
UcanHandle_p:

bChannel_p:

pMsgCountinfo_p:

Rickgabewert:

USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.
CAN-Kanal, dessen Zahler ausgelesen werden
sollen.

USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fur CAN-Kanal 1
Pointer auf eine Struktur tUcanMsgCountinfo mit
den Zahlerstanden

Fehlercode der Funktion.

USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD ...
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT
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Die  Struktur tUcanMsgCountinfo ist bei der Funktion
UcanGetMsgCountinfo() beschrieben.

UcanGetStatus

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanGetStatus (
tUcanHandle UcanHandle_p,
tStatusStruct* pStatus_p);

Verwendbarkeit:
HW _INIT, CAN_INIT

Bedeutung:

Gibt den Fehlerstatus aus dem USB-CANmodul zuriick. Tritt im
USB-CANmodul ein Fehler auf, so beginnt die rote LED zu blinken
und eine Statusinformation wird zum PC gesendet. Wurde der
Funktion UcanlnitHardware() eine Callback Funktion tbergeben, so
wird zusétzlich diese Callback Funktion mit dem Ereignis
USBCAN_EVENT_STATUS gerufen. Nach dem Aufruf der Funktion
UcanGetStatus() wird der Fehlerzustand im USB-CANmodul
geldscht, und die rote LED hort auf zu blinken.

Ab Version 2.17 muss ein Fehler im CAN Status durch Aufruf von
UcanResetCan() geléscht werden.

Parameter:
UcanHandle_p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

pStatus_p: Fehlerstatus des USB-CANmoduls.
typedef struct
WORD m_wCanStatus; // aktueller CAN-Status
WORD m_wUsbStatus; // aktueller USB-Status

} tStatusStruct;
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Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_ILLHW

Das WORD m_wCanStatus in der Struktur tStatusStruct kann
folgende Werte annehmen:

USBCAN_CANERR_OK = 0x0000
kein Fehler
USBCAN_CANERR_XMTFULL = 0x0001

Sendepuffer im CAN-Controller tibergelaufen

USBCAN_CANERR_OVERRUN = 0x0002
Empfangspuffer im CAN-Controller ibergelaufen

USBCAN_CANERR_BUSLIGHT = 0x0004
Fehlergrenze 1 im CAN-Controller (Gberschritten
Der CAN-Controller befindet sich im ,Warning Limit*
Status.

USBCAN_CANERR_BUSHEAVY = 0x0008
Fehlergrenze 2 im CAN-Controller (berschritten
Der CAN-Controller befindet sich im ,,Error Passive*
Status.

USBCAN_CANERR_BUSOFF = 0x0010
CAN-Controller ist im BUSOFF-Status

USBCAN_CANERR_QOVERRUN = 0x0040
Empfangspuffer im Modul ibergelaufen

USBCAN_CANERR_QXMTFULL = 0x0080
Sendepuffer im Modul tbergelaufen

78 © SYS TEC electronic GmbH 2006  L-487d_18



Softwareunerstiitzung unter Windows

USBCAN_CANERR_REGTEST =0x0100
CAN-Controller nicht gefunden (Hardwarefehler)

Dieses WORD ist Bit-orientiert. Es konnen also mehrere Fehler
gleichzeitig gemeldet werden.

Das WORD m wUsbStatus ist wveraltet und ist aus
Kompatibilitatsgriinden noch enthalten. Es erhélt immer den Wert 0.
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UcanGetStatusEx

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanGetStatusEx (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p,
tStatusStruct™ pStatus_p);

Verwendbarkeit:
HW_INIT, CAN_INIT ab Version 3.00

Bedeutung:

Gibt den Fehlerstatus eines bestimmten CAN-Kanals aus dem
USB-CANmModul zurtick. Diese Funktion wird als Alternative zur
Funktion UcanGetStatus() verwendet.

Die Definition der Struktur tStatusStruct wird bei der Funktion
UcanGetStatus() angegeben.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bChannel_p: CAN-Kanal, dessen Status gelesen werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fur CAN-Kanal 1

pStatus_p: Fehlerstatus des USB-CANmModuls.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_ILLHW
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UcanSetBaudrate

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanSetBaudrate (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bBTRO p,
BYTE bBTR1 p);

Verwendbarkeit:
CAN_INIT

Bedeutung:
Andert nachtraglich die Baudrateneinstellung des USB-CANmoduls.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bBTRO_p: Baudratenregister O (siehe Kapitel 2.3.4)

bBTR1 p: Baudratenregister 1 (siehe Kapitel 2.3.4)

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD ...
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT
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UcanSetBaudrateEx

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanSetBaudrateEx
(tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p,
BYTE bBTRO_p,
BYTE bBTR1_p,
DWORD dwBaudrate_p);

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.00

Bedeutung:

Andert nachtraglich die Baudrateneinstellung eines bestimmten
CAN-Kanals des USB-CANmoduls. Diese Funktion wird als
Alternative zur Funktion UcanSetBaudrate() verwendet.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bChannel_p: CAN-Kanal, dessen Baudrate gesetzt werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fiir CAN-Kanal 1

bBTRO p: Baudratenregister BTRO (siehe Kapitel 2.3.4)

bBTR1 p: Baudratenregister BTR1 (siehe Kapitel 2.3.4)

dwBaudrate p: Baudraten Register fir alle sysWORXX-Module
(siehe Kapitel 2.3.4)

Hinweis:

Die Baudrateneinstellungen zwischen GW-001 bzw. GW-002 und den
neuen sysWORXX-Modulen unterscheiden sich sehr stark. Fur
Standardwerte (siehe Kapitel 122H2.3.4) kann flr die sysWORXX-
Module auch BTRO und BTR1 eingestellt werden. Dabei muss jedoch
der Wert m_dwBaudrate auf den Wert
USBCAN_BAUDEX_USE_BTRO01 gesetzt werden.
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Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD _...
USBCAN_ERR _ILLHW
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT

© SYS TEC electronic GmbH 2006  L-487d_18

83



USB-CANmodul

UcanSetAcceptance

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanSetAcceptance (
tUcanHandle UcanHandle_p,
DWORD dwAMR_p,
DWORD dwACR_p);

Verwendbarkeit:
CAN_INIT

Bedeutung:
Andert nachtraglich die Akzeptanzfilterwerte des USB-CANmoduls.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

dwAMR_p: Akzeptanzfiltermaske (siehe Kapitel 2.3.5)

dwACR_p: Akzeptanzfiltercode (siehe Kapitel 2.3.5)

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD ...
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT
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UcanSetAcceptanceEx

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanSetAcceptanceEx (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p,
DWORD dwAMR_p,
DWORD dwACR_p);

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.00

Bedeutung:

Andert nachtraglich die Akzeptanzfilterwerte fir einen bestimmten
CAN-Kanal des USB-CANmoduls. Diese Funktion wird als
Alternative zur Funktion UcanSetAcceptance() verwendet.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcaninitHardware() erhalten wurde.

bChannel_p: CAN-Kanal, dessen Filterwerte gesetzt werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH]1 fir CAN-Kanal 1

dwAMR_p: Akzeptanzfiltermaske (siehe Kapitel 2.3.5)

dwACR_p: Akzeptanzfiltercode (siehe Kapitel 2.3.5)

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD _...
USBCAN_ERR _ILLHW
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR TIMEOUT

© SYS TEC electronic GmbH 2006  L-487d_18 85



USB-CANmodul

UcanReadCanMsg

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanReadCanMsg (
tUcanHandle UcanHandle_p,
tCanMsgStruct* pCanMsg_p);

Verwendbarkeit:
CAN_INIT

Bedeutung:

Liest eine CAN-Nachricht aus dem Zwischenpuffer. Diese Funktion
gibt eine Warnung zurtick, wenn keine CAN-Nachrichten im
Zwischenpuffer sind. Ist der Zwischenpuffer tbergelaufen, gibt diese
Funktion eine giltige CAN-Nachricht und eine Warnung zurck.

Parameter:

UcanHandle_p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

pCanMsg_p: Adresse auf eine CAN-Nachrichtenstruktur. Diese
Adresse darf nicht NULL sein.

typedef struct

DWORD m_dwlD; // CAN-ldentifier

BYTE m_bFF; // CAN-Frameformat
BYTE m_bDLC; // CAN-Datenlangencode
BYTE m_bData[8]; // CAN-Daten

DWORD m_dwTime; // Empfangszeit in ms

} tCanMsgStruct;

Das CAN-Frameformat ist eine Bitmaske, welches das Format der
CAN-Nachricht angibt. Die folgende Tabelle listet mdgliche Werte
der Bitmaske auf.
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Konstante Wert | Bedeutung

USBCAN _MSG_FF STD 0x00 | CAN2.0A Nachricht mit 11 Bit CAN-ID

USBCAN_MSG_FF ECHO | 0x20 | Sendeecho; Wird nur empfangen, wenn
bei der Initialisierung der Modus
kUcanModeTxEcho eingeschaltet wurde.

USBCAN_MSG_FF _RTR 0x40 | Remote Frame zur Abfrage von Daten
eines entfernten CAN-Knotens

USBCAN MSG FF EXT 0x80 | CANZ2.0B Nachricht mit 29 Bit CAN-1D

Tabelle 13: Konstanten fir das CAN-Frameformat

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.

USBCAN_SUCCESSFUL

USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR_ILLPARAM

USBCAN_ERR_ILLHW

USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_WARN_NODATA
USBCAN_WARN_SYS_RXOVERRUN
USBCAN_WARN_DLL_RXOVERRUN
USBCAN_WARN_FW_RXOVERRUN

Beispiel:

tUcanHandle UcanHandle;
tCabMsgStruct CanMsg;
UCANRET bRet;

while (1)

// CAN-Nachricht lesen

bRet = UcanReadCanMsg (UcanHandle, &CanMsg);

// kein Fehler? dann CAN-Nachricht ausgeben
iT (USBCAN_CHECK_VALID_RXCANMSG (bRet))

PrintCanMsg (&CanMsg);
if (USBCAN_CHECK_WARNING (bRet))

PrintWarning (bRet);
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// keine Warnung? dann Fehler ausgeben
else iT (USBCAN_CHECK_ERROR (bRet))

PrintError (bRet);

break;
}
else
break;
}
}
Hinweis:

Es wird empfohlen, die Funktion UcanReadCanMsg() in einer
Schleife gerufen wird, so lange sie eine gultige CAN-Nachricht
zurlickgibt (bzw. ein Fehler auftritt). Dadurch wird verhindert, dass
CAN-Nachrichten langere Zeit im Empfangspuffer verweilen und
unter Umstanden ein Empfangspufferiiberlauf auftritt.

Wird eine Warnung zurtickgegeben (aulRer
USBCAN_WARN_NODATA), dann ist dennoch eine gultige CAN-
Nachricht gelesen worden. Verwenden Sie gegebenenfalls das Makro
USBCAN_CHECK _VALID_RXCANMSG(), um  (dber den
Rickgabewert zu prifen, ob eine giltige CAN-Nachricht empfangen
wurde (siehe Beispiel).
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UcanReadCanMsgEx

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanReadCanMsgEXx (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE* pbChannel_p,
tCanMsgStruct* pCanMsg_p,
DWORD* pdwCount_p);

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.00

Bedeutung:

Liest eine oder mehrere CAN-Nachrichten aus dem Zwischenpuffer.
Diese  Funktion wird als Alternative fur die Funktion
UcanReadCanMsg() verwendet. Es konnen CAN-Nachrichten von
einem bestimmten CAN-Kanal gelesen werden.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

pbChannel _p:  Adresse auf eine Variable mit dem CAN-Kanal von
der die CAN-Nachrichten gelesen werden sollen.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fiir CAN-Kanal 1
Wird USBCAN_CHANNEL_ANY angegeben, dann
schreibt diese Funktion die Kanalnummer auf diese
Variable, von der CAN-Nachrichten empfangen
wurden.

pCanMsg_p: Adresse auf ein Array aus CAN-
Nachrichtenstrukturen. Diese Adresse darf nicht
NULL sein.

pdwCount_p:  Adresse auf eine Variable mit der Anzahl von
CAN-Nachrichten, die maximal gelesen werden
sollen. Die Funktion schreibt nach dem Lesen die
Anzahl der CAN-Nachrichten auf diese Variable, die
tatsdchlich gelesen wurde. Ist dieser Parameter
NULL, dann wird genau eine CAN-Nachricht
gelesen.

© SYS TEC electronic GmbH 2006  L-487d_18 89



USB-CANmodul

Die Definition der Struktur tCanMsgStruct wird bei der Funktion
UcanReagCanMsg() beschrieben.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.

USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_WARN_NODATA
USBCAN_WARN_SYS_RXOVERRUN
USBCAN_WARN_DLL_RXOVERRUN
USBCAN_WARN_FW_RXOVERRUN

Beispiel:

tUcanHandle UcanHandle;
tCabMsgStruct RxCanMsg[16];
UCANRET bRet, bChannel;
DWORD dwCount;

while (1)

// bis zu 16 CAN-Nachrichten lesen
bChannel = USBCAN_CHANNEL_ ANY;

dwCount = sizeof (RxCanMsg) / sizeof (tCabMsgStruct);

bRet = UcanReadCanMsgEx (UcanHandle, &bChannel,
&RxCanMsg, &dwCount);

// kein Fehler? dann CAN-Nachricht ausgeben
it (USBCAN_CHECK_VALID_RXCANMSG (bRet))

PrintCanMessages (&RxCanMsg[0], dwCount);
iT (USBCAN_CHECK_WARNING (bRet))

PrintWarning (bRet);
}

// keine Warnung? dann Fehler ausgeben
else it (USBCAN_CHECK_ERROR (bRet))

PrintError (bRet);

break;
}
else
break;
}
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Hinweis:

Es wird empfohlen, dass die Funktion UcanReadCanMsgEXx() in einer
Schleife gerufen wird, so lange sie eine (oder mehrere) gultige CAN-
Nachricht(en) zurtckgibt (bzw. ein Fehler auftritt). Dadurch wird
verhindert, dass CAN-Nachrichten langere Zeit im Empfangspuffer
verweilen und unter Umstanden ein Empfangspufferiberlauf auftritt.

Wird eine Warnung zurlickgegeben (auRer
USBCAN_WARN_NODATA), dann sind dennoch giltige CAN-
Nachrichten gelesen worden. Verwenden Sie gegebenenfalls das
Makro USBCAN_CHECK_VALID_RXCANMSG(), um (ber den
Rickgabewert zu prifen, ob eine giltige CAN-Nachricht empfangen
wurde (siehe Beispiel).

Ab der Softwareversion 3.05 kann die maximale Anzahl der CAN-
Nachrichten im Empfangspuffer parametriert werden (siehe Funktion
UcanlInitCanEx() und Struktur tUcanlInitCanParam).
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UcanWriteCanMsg

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanWriteCanMsg (
tUcanHandle UcanHandle_p,
tCanMsgStruct* pCanMsg_p);

Verwendbarkeit:
CAN_INIT

Bedeutung:
Sendet eine CAN-Nachricht tiber das USB-CANmodul.

Parameter:

UcanHandle_p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

pCanMsg_p: Adresse auf eine CAN-Nachrichtenstruktur. Diese
Adresse darf nicht NULL sein.

typedef struct

DWORD m_dwlD; // CAN-ldentifier
BYTE m_bFF; // CAN-Frameformat
BYTE m_bDLC; // CAN-Datenlangencode

BYTE m_bData[8]; // CAN-Daten
DWORD m_dwTime; // hat hier keine Bedeutung

} tCanMsgStruct;

Die Bedeutung des CAN-Frameformates wird bei der Funktion
UcanReagCanMsg() beschrieben. Fur das Senden von CAN-
Nachrichten hat das Bit USBCAN _MSG FF ECHO keine
Bedeutung.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_DLL_TXFULL
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_WARN_FW_TXOVERRUN
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UcanWriteCanMsgEXx

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanWriteCanMsgEX (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p,
tCanMsgStruct* pCanMsg_p,
DWORD* pdwCount_p);

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.00

Bedeutung:

Sendet eine oder mehrere CAN-Nachrichten (ber das
USB-CANmModul. Diese Funktion wird als Alternative zur Funktion
UcanWriteCanMsg() gerufen. Sie sendet CAN-Nachrichten tiber einen
bestimmten CAN-Kanal des USB-CANmoduls.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bChannel_p: CAN-Kanal, tber den gesendet werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fur CAN-Kanal 1

pCanMsg_p: Adresse auf ein Array von CAN-
Nachrichtenstrukturen fiir den Empfang der
CAN-Nachrichten. Diese Adresse darf nicht NULL
sein.

pdwCount_p:  Adresse auf eine Variable, die die Anzahl der zu
sendenden CAN-Nachrichten enthalt. Die Funktion
schreibt nach dem Senden die Anzahl der tatsachlich
gesendeten CAN-Nachrichten auf diese Variable. Ist
dieser Parameter NULL, dann wird nur eine
CAN-Nachricht gesendet

Die Definition der Struktur tCanMsgStruct wird bei der Funktion
UcanWriteCanMsg() beschrieben.
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Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR DLL TXFULL
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_WARN_FW_TXOVERRUN
USBCAN_WARN_TXLIMIT

Hinweis:

Waurde diese Funktion gerufen, um mehr als eine CAN-Nachricht zu
senden, dann  missen  Sie auch auf die  Warnung
USBCAN_WARN_TXLIMIT prufen. Wird dieser Fehlercode
zurtickgegeben, dann wurde nur ein Teil der zu sendenden
CAN-Nachrichten in den Sendepuffer geschrieben. Die Anzahl der
CAN-Nachrichten von diesem Teil wird an die durch den Parameter
pdwCount_p adressierte Variable zurlickgeschrieben. Der nicht
gesendete Teil muss erneut versucht werden zu senden, sonst gehen
diese CAN-Nachrichten auf Applikationsebene verloren.

Verwenden Sie gegebenenfalls das Makro
USBCAN_CHECK_TX_NOTALL(), um Uber den Rickgabewert zu
prifen, ob einige CAN-Nachrichten nicht gesendet werden konnten
(siehe Beispiel). Das Makro USBCAN_CHECK TX SUCCESS()
priift, ob alle CAN-Nachrichten erfolgreich gesendet werden konnten.
Mit dem Makro USBCAN_CHECK TX OK() prifen Sie, ob
mindestens eine CAN-Nachricht erfolgreich gesendet werden konnte.
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Beispiel:

tUcanHandle UcanHandle;
tCabMsgStruct TxCanMsg[10];
UCANRET bRet;

DWORD dwCount;

// bis zu 10 CAN-Nachrichten senden

dwCount = sizeof (TxCanMsg) / sizeof (tCabMsgStruct);

bRet = UcanWriteCanMsgEx (UcanHandle, USBCAN_CHANNEL_CHO,
&TxCanMsg, &dwCount);

// kein Fehler?
if (USBCAN_CHECK_TX OK (bRet))

{

// wurden nicht alle CAN-Nachrichten gesendet?
iT (USBCAN_CHECK_TX_NOTALL (bRet))

3

// eine andere Warnung aufgetreten?
else 1T (USBCAN_CHECK_WARNING (bRet))

PrintWarning (bRet);
}

// keine Warnung? dann Fehler ausgeben
else it (USBCAN_CHECK_ERROR (bRet))

PrintError (bRet);
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UcanGetMsgPending

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanGetMsgPending (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p,
DWORD dwFlags_p,
DWORD* pdwCount_p);

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.06, ab sysWORXX

Bedeutung:

Diese Funktion ermittelt die Anzahl der CAN-Nachrichten, die sich
noch in den Puffern der einzelnen Software-Schichten befinden. Mit
dem Parameter dwFlags p wird angegeben, welche Puffer Gberpruft
werden sollen. Sollen mehrere Puffer gepruft werden, dann werden die
Anzahl der enthaltenen CAN-Nachrichten miteinander addiert und an
die durch pdwCount_p adressierte Variable geschrieben.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bChannel_p: CAN-Kanal
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fiir CAN-Kanal 1
USBCAN_CHANNEL_ANY fir beide Kanéle

dwFlags_p: Gibt an, welche Puffer Gberprift werden sollen
(siehe Tabelle 14). Die einzelnen Flags kénnen
miteinander kombiniert werden.

pdwCount_p:  Adresse auf eine Variable, die die Anzahl der
CAN-Nachrichten im Puffer empfangen soll. Dieser
Parameter darf nicht NULL sein.
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Konstante Wert Bedeutung

USBCAN_PENDING...

.._FLAG_RX_DLL 0x00000001 |Pruft die  Anzahl der
Nachrichten im

Empfangspuffer der DLL.

.._FLAG_RX_FW 0x00000004 | Pruft die  Anzahl  der
Nachrichten im
Empfangspuffer der Firmware

.._FLAG_TX_DLL 0x00000010 |Praft die  Anzahl  der
Nachrichten im Sendepuffer
der DLL.

.._FLAG_TX_FW 0x00000040 | Pruft die  Anzahl  der

Nachrichten im Sendepuffer
der Firmware

Tabelle 14: Flags fiir die Funktion UcanGetMsgPending()

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLHWTYPE
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERRCMD ...

Hinweis:

Nach dem Aufruf der Funktion UcanGetMsgPending() kdnnen sich
die Zahlerstande der Puffer in den einzelnen Softwareschichten bereits
geéndert haben. Wenn diese Funktion all zu oft gerufen wird, dann
kann dies die Performance beeinflussen.
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UcanGetCanErrorCounter

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanGetCanErrorCounter (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p,
DWORD * pdwTxCount_p,
DWORD* pdwRxCount_p);

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.06, ab sysWORXX

Bedeutung:
Liest die aktuellen Z&hlerstande der Fehlerzéhler im CAN-Controller
aus. Die Werte werden direkt von der Hardware gelesen.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bChannel_p: CAN-Kanal
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fiir CAN-Kanal 1

pdwTxCount_p: Adresse auf eine DWORD-Variable, die den
Fehlerzahler fur Sendenachrichten empfangen soll.
Dieser Parameter darf nicht NULL sein.

pdwRxCount_p: Adresse auf eine DWORD-Variable, die den
Fehlerzéhler fur Empfangsnachrichten empfangen
soll. Dieser Parameter darf nicht NULL sein.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLHWTYPE
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERRCMD ...
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2.3.2.2 Funktionen fur das automatische Senden

Die folgenden Funktionen koénnen nur mit den neuen Hardware-
Derivaten verwendet werden (nicht fur GW-001 und GW-002). Sie
dienen zum automatischen Senden von Layer 2 CAN-Nachrichten mit
einer genaueren Zykluszeit, wie sie von einer PC-Applikation nicht
erreicht werden kann.

Hinweis:

Die Genauigkeit der Zykluszeit hangt auch von der verwendeten
CAN-Baudrate ab. Verwenden Sie zum Beispiel 10 kBit/s, dann kann
die Zykluszeit um ca. 10 Millisekunden schwanken.

Es konnen maximal 16 CAN-Nachrichten fir das automatische
Senden in einem USB-CANmodul definiert werden. Fir das Senden
stehen zwei Modi zur Verfligung. Der erste Modus wird ,,paralleler
Modus* bezeichnet, wobei die Zykluszeit aller bis zu 16 CAN-
Nachrichten Gberprift wird. Ist eine dieser Zykluszeiten abgelaufen,
dann die entsprechende CAN-Nachricht gesendet. Die Zykluszeit wird
beim ,,parallelen Modus* fir jede CAN-Nachricht einzeln beziglich
ihrer letzten Sendezeit Uberwacht (siehe Bild 10). Beim zweiten
Modus sprechen wir vom ,sequentiellen Modus®. Hier werden die
maximal 16 CAN-Nachrichten als Liste betrachtet, wobei die
Zykluszeit jeder CAN-Nachricht bezlglich der Sendezeit ihres
Vorgangers tUberwacht wird (siehe Bild 11). Mit diesem Modus ist es
maoglich, eine CAN-Nachricht mit einer CAN-ID mehrfach in diese
Liste aufzunehmen, jedoch mit unterschiedlichen Daten.

CAN message 1

£3AN message 2

_ -7 T ——
" ~< < -

LT

time

cycle time 1 cycle time 2

Bild 10: paralleler Modus am Beispiel von 2 CAN-Nachrichten
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CAN message 1 CAN message 2
y ST _ g
cycle time 1 cycle time 2

Bild 11: sequentieller Modus am Beispiel von 2 CAN-Nachrichten

Achtung:

Das automatische Senden von zyklischen CAN-Nachrichten kann das
Senden (ber eine PC-Applikation beeinflussen. In dem Fall, bei der
die zyklischen CAN-Nachrichten die CAN-Buslast erheblich erhéhen
(50% und mehr) werden seltener die CAN-Nachrichten der PC-
Applikation bearbeitet. Dies fuhrt dazu, dass die Funktion
UcanWriteCanMsg..() keine CAN-Nachrichten mehr senden kann, da
der Sendepuffer voll ist.

100 © SYS TEC electronic GmbH 2006  L-487d_18




Softwareunerstiitzung unter Windows

UcanDefineCyclicCanMsg

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanDefineCyclicCanMsg (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p,
tCanMsgStruct* pCanMsgList_p,
DWORD dwCount_p);

Verwendbarkeit:
HW_INIT, CAN_INIT ab Version 3.06, ab sysWORXX

Bedeutung:

Definiert eine Liste von bis zu 16 CAN-Nachrichten im
USB-CANmodul fur das automatische Senden von CAN-Nachrichten.
Das Senden ist nach Aufruf dieser Funktion noch nicht gestartet.
Rufen Sie nachtraglich die Funktion UcanEnableCyclicCanMsg() um
das automatische Senden zu aktivieren. Bitte beachten Sie, dass eine
zuvor definierte Liste komplett ersetzt wird.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bChannel_p: CAN-Kanal, tiber den gesendet werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fiir CAN-Kanal 1

pCanMsgList_p: Adresse auf eine Liste von CAN-Nachrichten (als
Array vom Typ tCanMsgStruct) die zyklisch
gesendet werden sollen. Diese Adresse darf nicht
NULL sein. Das Element m_dwTime der Struktur
tCanMsgStruct gibt dabei die Zykluszeit in
Millisekunden an.

dwCount_p: Anzahl der CAN-Nachrichten in der Liste. Dieser
Parameter kann alle Werte zwischen 0 und 16
annehmen. Wenn der Wert 0 angegeben wird, dann
wird nur die alte Liste im Modul geldscht.

Die Definition der Struktur tCanMsgStruct wird bei der Funktion
UcanWriteCanMsg() beschrieben.
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Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLHWTYPE
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_ERRCMD ...
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UcanReadCyclicCanMsg

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanReadCyclicCanMsg (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p,
tCanMsgStruct* pCanMsgList_p,
DWORD* pdwCount_p);

Verwendbarkeit:
HW_INIT, CAN_INIT ab Version 3.06, ab sysWORXX

Bedeutung:
Liest die Liste von CAN-Nachrichten aus dem USB-CANmodul
zuruck, die zuvor fir das automatische Senden definiert worden sind.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bChannel_p: CAN-Kanal, tber den gesendet werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fir CAN-Kanal 1

pCanMsgList_p: Adresse auf einen Puffer von CAN-Nachrichten (als
Array vom Typ tCanMsgStruct mit max. 16
Eintragen) wohin die Liste der zyklischen CAN-
Nachrichten kopiert werden sollen. Diese Adresse
darf nicht NULL sein.

pdwCount_p:  Adresse auf eine Variable, wohin diese Funktion die
Anzahl der zyklischen CAN-Nachrichten innerhalb
der Liste schreibt.

Die Definition der Struktur tCanMsgStruct wird bei der Funktion
UcanWriteCanMsg() beschrieben.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
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USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLHWTYPE
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_ERRCMD ...
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UcanEnableCyclicCanMsg

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanEnableCyclicCanMsg (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p,
DWORD dwFlags_p);

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.06, ab sysWORXX

Bedeutung:

Mit dieser Funktion wird der Modus der Ubertragung festgelegt und
das Senden der zyklischen CAN-Nachrichten gestartet oder gestoppt.
Zusatzlich  konnen einzelne CAN-Nachrichten aus der zuvor
definierten Liste gesperrt werden.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bChannel_p: CAN-Kanal
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fiir CAN-Kanal 1

dwFlags_p: Bit-orientierte Flags, mit dem man den Modus
festlegen, das Senden starten bzw. stoppen, und
einzelne CAN-Nachrichten sperren kann (siehe
Tabelle 15). Die Flags kénnen miteinander
kombiniert werden.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLHWTYPE
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
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USBCAN_ERRCMD ...

Konstante Wert Bedeutung
USBCAN CYCLIC...
.._FLAG_START 0x80000000 | Das automatische Senden

wird gestartet.

.._FLAG_SEQUMODE | 0x40000000 | Der ,sequentielle Modus*
wird verwendet.

..._FLAG_NOECHO 0x00010000 | Wenn das Sendeecho
eingeschaltet  ist,  dann
werden die zyklischen CAN-
Nachrichten nicht als Echo

empfangen.
.._FLAG_LOCK_0 bis | 0x00000001 - | Wenn eines dieser Bits
+._FLAG_LOCK_15 0x00008000 | gesetzt ist, dann wird die

entsprechende CAN-

Nachricht aus der Liste nicht
automatisch gesendet.

Tabelle 15: Flags fir die Funktion UcanReadCyclicCanMsg()

2.3.2.3 Funktionen fur den CAN Port

Die folgenden Funktionen kénnen nur mit dem GW-002-XXX und
Multiport CAN-to-USB 3004006 sowie  USB-CANmodul2
3204002/3204003 verwendet werden (nicht fur GW-001). Sie sind
eine Erweiterung fur die Verwendung des USB-CANmoduls mit
einem lowspeed CAN Treiber (z.B.: GW-002-010, GW-002-020,
GW-002-030). Das USB-CANmodull 3204000/3204001 wird nur mit
einem Highspeed CAN-Transceiver angeboten, deshalb werden diese
Funktionen fur dieses Modul ignoriert (d.h. Fehlercode
USBCAN_SUCCESSFUL). Werden diese Funktionen mit dem
GW-001 verwendet, dann wird der Fehlercode
USBCAN_ERRCMD_ILLCMD zurlckgegeben. Das Verwenden
dieser Funktionen mit dem GW-002 (highspeed 82C251) fihrt zu
keinem Effekt. Es wird aber auch keine Fehlermeldung
zuriickgegeben. Um diese Funktionen nutzen zu konnen, muss
zusatzlich zu der Header Datei USBCAN32.H die USBCANLS.H als
Include eingebunden werden.
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UcanWriteCanPort

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanWriteCanPort (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bOutValue_p);

Verwendbarkeit:
HW _INIT, CAN_INIT ab Version 2.15

Bedeutung:

Schreibt einen Wert auf die CAN-Port Schnittstelle. Damit kdnnen
zusatzliche Signale an einem lowspeed CAN-Transceiver geschaltet
werden. Diese Signale sind Standby (STB) und Enable (EN).

Parameter:

UcanHandle_p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bOutValue_p:  Neuer Wert flr die CAN Schnittstelle (siehe
Tabelle 16).

Der Parameter UCAN_CANPORT_TRM kann erst ab der Version
3.00 und dem Multiport CAN-to-USB 3004006 verwendet werden.
Sie werden jedoch Hardware-seitig noch nicht unterstutzt.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD ...
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT
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Hinweis:

Nach dem Initialisieren des USB-CANmoduls mit der Funktion
UcanlInitCan() sind diese Signale bereits so eingestellt, dass mit dem
USB-CANmModul sofort gearbeitet werden kann.

Ab Software Version 3.00 und Multiport CAN-to-USB 3004006
werden nach jedem neuen PowerOn des USB-CANmModuls die zuletzt
geschriebenen Werte eingenommen.
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UcanWriteCanPortEx

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanWriteCanPortEx (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p,
BYTE bOutValue_p);

Verwendbarkeit:
HW_INIT, CAN_INIT ab Version 3.00

Bedeutung:

Schreibt einen Wert auf die CAN-Port Schnittstelle eines bestimmten
CAN-Kanals. Diese Funktion wird als Alternative zur Funktion
UcanWriteCanPort() verwendet.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bChannel_p: CAN-Kanal, dessen Port geschrieben werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fur CAN-Kanal 1

bOutValue p:  Neuer Wert fiir die CAN Schnittstelle (siehe
Tabelle 16).

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD _...
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT
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UcanReadCanPort

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanReadCanPort (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE* pbinValue_p);

Verwendbarkeit:
HW _INIT, CAN_INIT ab Version 2.15

Bedeutung:

Liest den aktuellen Wert aus der CAN-Port Schnittstelle. Damit kann
das zusatzliche Signal (ERR fur Fehler) an einem lowspeed CAN
Treiber gelesen werden. Der Abschlusswiderstand kann auch far
highspeed CAN-Transceiver zuriickgelesen werden.

Parameter:

UcanHandle_p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

pbinValue_p:  Adresse auf eine Variable, die nach erfolgreicher
Rickkehr dieser Funktion den gelesenen Wert
enthalt. Diese Variable ist Bit-orientiert mit
folgenden Bedeutungen (siehe auch Kapitel 1.4):

Konstante Bit- | Bedeutung
Wer
t

UCAN _CANPORT TRM | 0x10 | [IN] Abschlusswiderstand

UCAN CANPORT ERR | 0x20 | [IN] Fehlerstatus

UCAN_CANPORT STB | 0x40 | [OUT] Standby

UCAN_CANPORT_EN 0x80 | [OUT] Einschaltsignal

Tabelle 16: Konstanten fur den lowspeed CAN-Port

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD ...
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USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT

UcanReadCanPortEx

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanReadCanPortEx (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p
BYTE* pbinValue p,
BYTE* pbLastOut_p);

Verwendbarkeit:
HW _INIT, CAN_INIT ab Version 3.00

Bedeutung:

Liest den aktuellen Wert aus der CAN-Port Schnittstelle eines
bestimmten CAN-Kanals. Diese Funktion wird als Alternative zur
Funktion UcanReadCanPort() verwendet.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bChannel _p: CAN-Kanal, dessen Port gelesen werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fiir CAN-Kanal 1

pbinValue_p:  Adresse auf eine Variable, die nach erfolgreicher
Rickkehr dieser Funktion den gelesenen Wert
enthalt (siehe Tabelle 16).

pbLastOut p:  Adresse auf eine Variable, die nach erfolgreicher
Ruckkehr dieser Funktion den zuletzt geschriebenen
Wert enthélt (mit UcanWriteCanPort() oder
UcanWriteCanPortEx() geschriebener Wert).
Diesem Parameter kann NULL (bergeben werden.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
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USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD ...
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT

2.3.2.4 Funktionen ftr die Port Erweiterung

Die folgenden Funktionen kdnnen nur mit dem GW-002-XXX und
Multiport CAN-to-USB 3004006 sowie  USB-CANmModul2
3204002/3204003 verwendet werden. Sie sind eine Erweiterung fur
die Verwendung des USB-CANmModuls mit der Port Erweiterung. Das
USB-CANmModull 3204000/3204001 besitzt keine Port Erweiterung,
deshalb werden dort diese Funktionen ignoriert (d.h. Fehlercode
USBCAN_SUCCESSFUL). Werden diese Funktionen mit dem
GW-001 verwendet, dann wird der Fehlercode
USBCAN_ERRCMD_ILLCMD  zuruckgegeben. Um  diese
Funktionen nutzen zu koénnen, muss zusétzlich zu der Header Datei
USBCAN32.H die USBCANUP.H als Include eingebunden werden.
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UcanConfigUserPort

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanConfigUserPort (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bOutEn_p);

Verwendbarkeit:
HW _INIT, CAN_INIT ab Version 2.16

Bedeutung:

Konfiguriert die Port Erweiterung (siehe Kapitel 1.5). Jedes einzelne
Pin des 8 Bit Port kann wahlweise als Ein- oder Ausgang genutzt
werden. Eine logische 0 eines Bits im Parameter bOutputEnable p
definiert das entsprechende Pin an der Port Erweiterung als Eingang
und eine logische 1 definiert es als Ausgang.

Parameter:
UcanHandle_p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.
bOutEn_p: Konfiguration des 8 Bit Port als Ein- oder
Ausgang.
Bit X = 0: Pin X = Eingang
BitY =1: Pin Y = Ausgang

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD _...
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT
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Hinweis:
Nach dem Anstecken des USB-CANmoduls an den PC sind alle Pins
der Port Erweiterung als Eingang konfiguriert.

Ab Software Version 3.00 und ab den sysWORXX-Modulen wird
nach jedem PowerOn des USB-CANmoduls die zuletzt geschriebene
Konfiguration eingenommen.
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UcanWriteUserPort

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanWriteUserPort (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bOutValue_p);

Verwendbarkeit:
HW _INIT, CAN_INIT ab Version 2.16

Bedeutung:

Schreibt einen Wert auf die Ausgange der Port Erweiterung. Damit die
Ausgange auch gesetzt werden, mussen die entsprechenden Bits zuvor
mit der Funktion UcanConfigUserPort() auf Ausgang konfiguriert
werden.

Parameter:

UcanHandle_p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

bOutValue_p:  Neuer Wert fiir die Ausgange der Port Erweiterung.
Jedes Bit entspricht dem jeweiligen Pin an diesem
Port.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD _...
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT
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Hinweis:

Die Spannungsversorgung der Port Erweiterung (Pin 9, siehe
Tabelle 6) wird erst nach Aufruf der Funktion UcanlnitCan()
zugeschaltet. Nach dem Anstecken des USB-CANmodul an den PC
sind alle Pins der Port Erweiterung als Eingang konfiguriert. Mit
dieser Funktion kdnnen keine zeitkritischen Schaltvorgénge realisiert
werden, da die Reaktionszeit durch mehrere Faktoren beeinflusst wird.

Ab Software Version 3.00 und ab den sysWORXX-Modulen wird
nach jedem PowerOn des USB-CANmoduls der zuletzt geschriebene
Wert an den konfigurierten Ausgangen eingenommen.
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UcanReadUserPort

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanReadUserPort (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE* pbinValue_p);

Verwendbarkeit:
HW _INIT, CAN_INIT ab Version 2.16

Bedeutung:
Liest den aktuellen Wert aus der Port Erweiterung.

Parameter:

UcanHandle_p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

pbinValue_p:  Adresse auf eine Variable, die nach erfolgreicher
Rickkehr dieser Funktion den gelesenen Wert
enthalt. Diese Variable enthdlt dann den Zustand der
8 Bit Port Erweiterung. Jedes Bit entspricht dem
jeweiligen Pin an diesem Port.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD _...
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT
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Hinweis:

Nach dem Anstecken des USB-CANmodul an den PC sind alle Pins
der Port Erweiterung als Eingang konfiguriert (auf3er Version 3.00 und
den sysWORXX-Modulen). Mit dieser Funktion kénnen auch die
Zustande der Ausgange zuriickgelesen werden.
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UcanReadUserPortEx

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanReadUserPortEx (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE* pbInValue p,
BYTE* pbLastOutEn_p,
BYTE* pbLastOutVal_p);

Verwendbarkeit:
HW _INIT, CAN_INIT ab Version 3.00

Bedeutung:
Liest den aktuellen Wert aus der Port Erweiterung. Diese Funktion
wird als Alternative zur Funktion UcanReadUserPort() verwendet.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlnitHardware() erhalten wurde.

pbinValue_p: Adresse auf eine Variable, die nach erfolgreicher
Rickkehr dieser Funktion den gelesenen Wert
enthalt. Diese Variable enthalt dann den Zustand
der 8 Bit Port Erweiterung. Jedes Bit entspricht
dem jeweiligen Pin an diesem Port.

pbLastOutEn_p: Adresse auf eine Variable, die nach erfolgreicher
Rickkehr dieser Funktion die letzte Konfiguration
enthélt (Konfiguration, die mit der Funktion
UcanConfigUserPort() durchgefiihrt wurde).
Diesem Parameter kann NULL Ubergeben werden.

pbLastOutVal p: Adresse auf eine Variable, die nach erfolgreicher
Ruckkehr dieser Funktion den zuletzt
geschriebenen Output-Wert enthalt (Wert, der mit
der Funktion UcanWriteUserPort() geschrieben
wurde). Diesem Parameter kann NULL (bergeben
werden.
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Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD ...
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_ERR_DATA
USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR _TIMEOUT

2.3.3 Fehlercodes der Funktionen

Die Funktionen der USBCAN32.DLL geben ein Fehlercode vom Typ
BYTE zurlick. Jeder Rickgabewert reprasentiert einen Fehler. Die
Funktion UcanReadCanMsg() macht dabei jedoch eine Ausnahme. Sie
kann auch Warnungen zurlickgeben. Die Warnung
USBCAN_WARN_NODATA zeigt an, dass keine CAN-Nachrichten im
Puffer sind. Andere Warnungen zeigen der aufrufenden Funktion, dass
ein Ereignis aufgetreten ist, jedoch eine gultige CAN-Nachricht
ubergeben wurde.

Es folgen alle mdoglichen Rickgabecodes der Funktionen der
USBCAN32.DLL:

USBCAN_SUCCESSFUL
Wert: 0x00

Bedeutung:
Die Funktion wurde erfolgreich ausgefihrt.
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USBCAN_ERR_RESOURCE
Wert: 0x01

Bedeutung:

Eine Ressource konnte nicht erzeugt werden. Unter dem Begriff
Ressourcen sind Speicher und Handle zusammengefasst, die von
Windows vergeben werden.

USBCAN_ERR_MAXMODULES
Wert: 0x02

Bedeutung:

Es wurde versucht mehr als die maximale Anzahl von
USB-CANmModule zu 6ffnen. Die maximale Anzahl betragt in der
Standardversion der USBCAN32.DLL 64. Dieser Fehler tritt
auch auf, wenn mehrere Anwendungen auf mehr als 64
USB-CANmModule zugreifen wollen (z.B.: Anwendung 1 hat 60
Module getffnet, Anwendung 2 hat4 Module gedffnet und
Anwendung 3 will ein Modul 6ffnen. Anwendung 3 erhélt diesen
Fehler.).

USBCAN_ERR_HWINUSE
Wert: 0x03

Bedeutung:

Es wurde versucht ein USB-CANmodul mit der Gerdtenummer x
zu initialisieren. Ist dieses Modul bereits von der eigenen oder
einer anderen Anwendung initialisiert worden, dann wird dieser
Fehler zurlickgegeben.
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USBCAN_ERR_ILLVERSION

Wert: 0x04

Bedeutung:

Die Softwareversion der Firmware im USB-CANmodul ist nicht
kompatibel zu der Version der USBCAN32.DLL. In diesem Fall
muss der USB-CAN-Treiber neu installiert werden.

USBCAN_ERR_ILLHW

Wert: 0x05

Bedeutung:

Es wurde kein USB-CANmodul mit der Geratenummer X
gefunden. Wurde die Funktion UcanlnitHardware() mit der
Geratenummer USBCAN_ANY_MODULE gerufen, dann ist kein
Modul am PC angesteckt, oder es werden alle angesteckten
Module bereits verwendet.

USBCAN_ERR_ILLHANDLE

Wert: 0x06

Bedeutung:

Einer Funktion wurde ein falsches USB-CAN-Handle ibergeben.
Die Funktion prift zuerst, welches USB-CANmodul zu diesem
Handle initialisiert wurde. Wurde dafir kein Modul initialisiert,
erhalten Sie diesen Fehler.

USBCAN_ERR_ILLPARAM

Wert: 0x07

Bedeutung:

Einer Funktion wurde ein falscher Parameter (bergeben.
Haufigster Fehler ist zum Beispiel eine Ubergebene NULL anstatt
einer gultigen Adresse auf eine Variable.

USBCAN_ERR_BUSY
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Wert: 0x08

Bedeutung:

Verwenden Sie in einer Anwendung mehrere Threads, die auf ein
USB-CANmodul zugreifen, kann diese Fehlermeldung auftreten.
Nachdem die anderen Threads ihre Arbeit abgeschlossen haben,
kann die Funktion noch einmal aufgerufen werden.

USBCAN_ERR _TIMEOUT
Wert: 0x09

Bedeutung:

Die Funktion hat ein Kommando an das USB-CANmodul
gesendet und erhalt keine Antwort. Um den Fehler zu beheben
muss die Anwendung beendet werden, und das USB-CANmodul
kurz abgezogen und neu angesteckt werden.

USBCAN_ERR_IOFAILED
Wert: 0x0a

Bedeutung:
Dieser Fehler tritt auf, wenn die Kommunikation zum
USB-CAN-Treiber fehlgeschlagen ist. Dieser Fehler kann

auftreten, wenn wahrend einer Funktionsausfiihrung das
USB-CANmModul abgezogen wird.
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USBCAN_ERR DLL_TXFULL

Wert: 0x0b

Bedeutung:

Die Funktion UcanWriteCanMsg() bzw. UcanWriteCanMsgEXx()
prift zuerst, ob im Sendepuffer der USBCAN32.DLL noch Platz
fir eine CAN-Nachricht ist. Ist kein Platz mehr, so wird diese
Fehlermeldung  zuriickgegeben. Die an der Funktion
UcanWriteCanMsg..() Ubergebene CAN-Nachricht wurde somit
nicht in den Sendepuffer abgelegt, um andere CAN-Nachrichten
nicht zu Uberschreiben. Ab der Treiberversion 3.05 kann die
Grole des Sendepuffers eingestellt werden (siehe Funktion
UcanlnitCanEx() und Struktur tUcanlnitCanParam).

USBCAN_ERR_MAXINSTANCES

Wert: 0x0c

Bedeutung:

Auf die USBCAN32.DLL konnen in dieser Version maximal 64
Anwendungen zugreifen. Greift eine weitere Anwendung auf die
DLL zu, wird dieser Fehler zurlickgegeben. Es ist damit auch
nicht moglich ein USB-CANmodul zu initialisieren.

USBCAN_ERR_CANNOTINIT

Wert: 0x0d

Bedeutung:

Wenn ein USB-CANmodul mit der Funktion
UcanlnitHardware() initialisiert wurde, befindet sich die
Software in dem Zustand HW_INIT. Funktionen wie
UcanReadCanMsg() oder UcanWriteCanMsg() liefern in diesem
Zustand diesen Fehler zurlck. Mit der Funktion UcanlnitCan()
gelangt die Software in den Zustand CAN_INIT. In diesem
Zustand kdnnen CAN-Nachrichten gelesen und gesendet werden.
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USBCAN_ERR _DISCONNECT
Wert: 0x0e

Bedeutung:

Dieser Fehlercode wird zurlickgegeben, wenn eine Funktion der
USBCAN32.DLL fur ein USB-CANmodul gerufen wurde, das
gerade vom PC abgezogen wurde (USB-Kabel).

USBCAN_ERR_NOHWCLASS
Wert: OxOf

Bedeutung:
Dieser Fehlercode ist veraltet und wird nicht zurtickgegeben.

USBCAN_ERR _ILLCHANNEL
Wert: 0x10

Bedeutung:

Dieser Fehlercode wird zurlickgegeben, wenn eine erweiterte
Funktion der USBCAN32.DLL mit dem Parameter
bChannel p=USBCAN_CHANNEL CH1 gerufen  wurde,

obwohl das USB-CANmodul GW-001 bzw. GW-002 verwendet
wird.

USBCAN_ERR _ILLHWTYPE
Wert: 0x12

Bedeutung:

Dieser Fehlercode wird zurlickgegeben, wenn eine erweiterte
Funktion der USBCAN32.DLL fir eine Hardware gerufen
wurde, die dieses Feature nicht unterstitzt.
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USBCAN_ERRCMD_NOTEQU

Wert: 0x40

Bedeutung:

Dieser Fehler tritt bei der Kommunikation zwischen dem PC und
dem USB-CANmModul auf. Der PC sendet ein Kommando an ein
USB-CANmodul. Dieses Modul fuhrt das Kommando aus und
sendet eine Antwort an den PC zurtick. Gehdrt die Antwort nicht
zum Kommando, so wird dieser Fehler zuriickgegeben.

USBCAN_ERRCMD_REGTST

Wert: 0x41

Bedeutung:

Wenn die CAN-Schnittstelle auf dem USB-CANmodul
initialisiert wird, wird getestet, ob der CAN-Controller
angesprochen werden kann. Dabei werden einige Register des
CAN-Controllers tberpruft. Tritt bei diesem Registertest ein
Fehler auf, so erhalten Sie diese Fehlermeldung.

USBCAN_ERRCMD_ILLCMD

Wert: 0x42

Bedeutung:

Das USB-CANmodul hat ein Kommando empfangen, welches
nicht definiert ist. Dieser Fehler deutet auf einen
Versionskonflikt zwischen der Firmware im USB-CANmodul
und der USBCAN32.DLL.
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USBCAN_ERRCMD_EEPROM
Wert: 0x43

Bedeutung:

Das USB-CANmodul hat eine seriellen EEPROM, in dem die
Geratenummer und die Seriennummer abgelegt ist. Tritt beim
Auslesen dieser Werte ein Fehler auf, wird dieser Fehler
zurlickgegeben.

USBCAN_ERRCMD_ILLBDR
Wert: 0x47

Bedeutung:

Das Multiport CAN-to-USB 3004006, USB-CAnmodull
3204000/3204001 oder USB-CANmodul2 3204002/3204003
wurde mit einer unbekannten Standard-Baudrate (BTRO und
BTR1) initialisiert.

USBCAN_ERRCMD_NOTINIT
Wert: 0x48

Bedeutung:

Es wurde versucht, auf einen CAN-Kanal des
Multiport CAN-to-USB 3004006 oder des USB-CANmodul2
3204002/3204003 zuzugreifen, der jedoch zuvor nicht initialisiert
wurde.
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USBCAN_ERRCMD_ALREADYINIT

Wert: 0x49

Bedeutung:

Es wurde versucht, einen CAN-Kanal des
Multiport CAN-to-USB 3004006 oder des USB-CANmModul2
3204002/3204003 zu initialisieren, der jedoch zuvor schon
initialisiert wurde.

USBCAN_WARN_NODATA

Wert: 0x80

Bedeutung:

Kehrt die Funktion UcanReadCanMsg() mit dieser Warnung
zuriick, dann befindet sich keine CAN-Nachricht im
Empfangspuffer.

USBCAN_WARN_SYS_RXOVERRUN

Wert: 0x81

Bedeutung:

Lauft im USB-CAN-Systemtreiber der Empfangspuffer tber,
dann wird dies der USBCAN32.DLL mitgeteilt. Die Funktion
UcanReadCanMsg() gibt diese Warnung und eine giltige
CAN-Nachricht zurtick. Diese Warnung zeigt an, dass
CAN-Nachrichten verloren gegangen sind. Die Position der
verlorenen CAN-Nachrichten wird mit dieser Warnung nicht
angezeigt!
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USBCAN_WARN DLL_RXOVERRUN
Wert: 0x82

Bedeutung:

Die CAN-Nachrichten werden von der USBCAN32.DLL
automatisch vom USB-CANmodul abgefordert und in einem
Zwischenpuffer in der DLL abgelegt. Werden mehr
CAN-Nachrichten empfangen, als wie in den Puffer
hineinpassen, wird diese Fehlermeldung zurlickgegeben. Dabei
kommt es zum Verlust von CAN-Nachrichten. Die Position der
verlorenen CAN-Nachrichten wird mit dieser Warnung nicht
angezeigt! Ab der Treiberversion 3.05 kann die Grolle des
Empfangspuffers  eingestellt ~ werden  (siehe  Funktion
UcanlnitCanEx() und Struktur tUcanlnitCanParam).

USBCAN_WARN_FW_TXOVERRUN
Wert: 0x85

Bedeutung:

Diese Warnung wird von der Funktion UcanWriteCanMsg() bzw.
UcanWriteCanMsgEXx()  zurtickgegeben, wenn im CAN-
Treiberstatus das Flag USBCAN_CANERR_QXMTFULL
gesetzt ist. Die zu sendende CAN-Nachricht ist jedoch in den
DLL-Puffer erfolgreich abgelegt worden. Mit dieser Warnung
wird angezeigt, dass mindestens eine zu sendende CAN-
Nachricht in der Modul-Firmware verloren gegangen ist. Die
Position der fehlenden CAN-Nachricht(en) wird mit dieser
Warnung nicht angezeigt!
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USBCAN_WARN_FW_RXOVERRUN

Wert: 0x86

Bedeutung:

Diese Warnung wird von der Funktion UcanReadCanMsg() bzw.
UcanReadCanMsgEXx()  zuriickgegeben, wenn im CAN-
Treiberstatus die Flags USBCAN_CANERR_QOVERRUN oder
USBCAN_CANERR_OVERRUN gesetzt sind. Die Funktion
kehrt jedoch mit einer gultigen CAN-Nachricht zuriick. Mit
dieser Warnung wird angezeigt, dass mindestens eine
empfangene CAN-Nachricht in der Modul-Firmware verloren
gegangen ist. Die Position der fehlenden CAN-Nachricht(en)
wird mit dieser Warnung nicht angezeigt!

USBCAN_WARN_NULL_PTR

Wert: 0x90
Bedeutung:
Diese Warnung wird von den Funktionen
UcanlnitHwConnectContro() und

UcanlnitHwConnectControlEx() zuriickgegeben, wenn fiir die
Adresse auf die Callback Funktion NULL tbergeben wurde.

USBCAN_WARN_TXLIMIT

Wert: 0x91

Bedeutung:

Diese Warnung wird von der Funktion UcanWriteCanMsgEx()
zurlickgegeben, wenn diese gerufen wurde, mehr als eine CAN-
Nachricht zu senden, aber nur ein Teil dieser CAN-Nachrichten
passte in den Sendepuffer der USBCAN32.DLL. Der Parameter
pdwCount_p der Funktion UcanWriteCanMsgEx() erhélt die
Anzahl der CAN-Nachichten, die erfolgreich in diesen Puffer
geschrieben werden konnten.
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2.3.4 Baudrateneinstellung

Die Baudrateneinstellung wird beim USB-CANmodul GW-001 und
GW-002 als Parameter bBTRO p und bBTR1 p an die Funktion
UcanlInitCan(),UcanInitCanEx() bzw. UcaninitCanEx2() Ubergeben.
Die Einstellung kann nach dem Aufruf dieser Funktion auch
nachtraglich  durch die  Funktion UcanSetBaudrate() bzw.
UcanSetBaudrateEx() geéndert werden. Folgende Werte werden
empfohlen:

USBCAN_BAUD_10kBit:  0x672f  // CAN-Baudrate 10 kBit/s
USBCAN_BAUD_20kBit:  0x532f /I CAN-Baudrate 20 kBit/s
USBCAN_BAUD 50kBit:  0x472f /I CAN-Baudrate 50 kBit/s
USBCAN_BAUD_100kBit: 0x432f  // CAN-Baudrate 100 kBit/s
USBCAN_BAUD_125kBit: 0x031c  // CAN-Baudrate 125 kBit/s
USBCAN_BAUD_250kBit: 0x011c // CAN-Baudrate 250 kBit/s
USBCAN_BAUD_500kBit: 0x001c  // CAN-Baudrate 500 kBit/s
USBCAN_BAUD_800kBit: 0x0016  // CAN-Baudrate 800kBit/s
USBCAN_BAUD_1MBit:  0x0014  // CAN-Baudrate 1 MBit/s

Beispiel:

tUcanHandle UcanHandle;
UCANRET bRet;

}}-Hardware initialisieren
bRet = UcanlnitHardware (&UcanHandle, O, NULL);

// CAN-Schnittstelle initialisieren

bRet = UcanlnitCan (UcanHandle,
HIBYTE (USBCAN_BAUD_1MBit), // BTRO fir 1MBit/s
LOBYTE (USBCAN_BAUD_1MBit), // BTR1 fur 1MBit/s
USBCAN_AMR_ALL, // AMR: alle Nachrichten empfangen
USBCAN_ACR_ALL); // ACR

// Fehler? dann Fehler ausgeben
if (bRet '= USBCAN_SUCCESSFUL)
PrintError (bRet);

Es konnen auch andere Baudraten eingestellt werden. Nachfolgend
wird das Format der beiden Baudraten Register BTRO und BTR1
erlautert. Fir nahere Informationen wird auf das Handbuch des
SJA1000 verwiesen.
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Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl | Bit0
SJW BPR

Bild 12: Format des Baudraten Registers BTRO

Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl | Bit0

SAM TSEG2 TSEG1

Bild 13: Format des Baudraten Registers BTR1

BPR: Baudrate Prescaler bestimmt das Teilerverhaltnis zwischen
Systemtakt des SJA1000 und dem Takt auf dem CAN-Bus.

SJW: Synchronization Jump Width bestimmt die Kompensation
der Phasenverschiebung zwischen den Systemtakt und den
unterschiedlichen CAN-Controller, die am CAN-Bus
angeschlossen sind.

SAM:  Sampling bestimmt, wie viel Sample Points fur das Lesen
der Bits auf dem CAN-Bus durchgefuhrt werden. Ist
SAM =1 werden 3 Sample Points durchgefuhrt, sonst nur
ein Sample Point.

TSEG: Time Segment bestimmt die Anzahl der Taktzyklen auf dem

XTAL

CAN-Bus fur ein Bit und die Lage der Sample Points.

_..| L—tCLK Baud Rate Prescaler (ERF)

—=| lagl |-4—

taimy
SYNCSEG

ITSEGY |-— TSEG2—=

nominal bit ime

g

SYNG TSEG1 TSEG2  [SMmC TSEG1 !
SEG T SR B B [ i

!
LI T
1 1
| | IMGHES

i 1
sample point(s)

Paossible values are BRF = 000001, TSEG1 = 0101 and TSEG2 = 010.

Bild 14:

generelle Struktur eines Bits auf dem CAN-Bus (Quelle: Handbuch
des SJA1000)
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Es gelten folgende mathematische Zusammenhénge:
teLk =1/16MHz (Systemtakt)
tsel =2 *tck * (BRP + 1) (Takt auf dem CAN-Bus)
tsyncsee =1 % tsa
trsect =15 * (TSEG1 + 1)
trsec =ts * (TSEG2 + 1)

tgit = tsyneses T trsect + trsece (ZElt fir ein Bit auf dem

CAN-Bus)
Beispiel fir 125 kBit/s (TSEG1 = 1, TSEG2 = 12, BPR = 3):

tscl =2%tok*4 =500 ns

tsynesee =1 %ty =500 ns

trsect =tse1 * 2 = 1000 ns

trsec? =t * 13 = 6500 ns

tait = tsyncsec + trsect + trsec2 - = 8000 ns

1/tgir =125 kBit/s

Hinweis:

Die Baudrateneinstellungen zwischen GW-001 bzw. GW-002 und den
neuen SysWORXX-Modulen unterscheiden sich sehr stark. Fur
Standardwerte (siehe Kapitel 2.3.4) kann fiir die sysWORXX-Module
auch BTRO und BTR1 eingestellt werden. Dabei muss jedoch der
Wert m_dwBaudrate auf den Wert
USBCAN_BAUDEX USE_BTRO1 gesetzt werden.

Fur sysWORXX-Module gibt es folgende Standardwerte:

USBCAN_BAUDEX_1MBit 0x00020354 // CAN-Baudrate 1 MBit/s

USBCAN_BAUDEX_800kBit 0x00030254 // CAN-Baudrate 800 kBit/s
USBCAN_BAUDEX_500kBit 0x00050354 /I CAN-Baudrate 500 kBit/s
USBCAN_BAUDEX_250kBit 0x000B0354 // CAN-Baudrate 250 kBit/s
USBCAN_BAUDEX_125kBit 0x00170354 // CAN-Baudrate 125 kBit/s
USBCAN_BAUDEX_100kBit 0x00170466 // CAN-Baudrate 100 kBit/s

USBCAN_BAUDEX_50kBit 0x002F0466 // CAN-Baudrate 50 kBit/s
USBCAN_BAUDEX_20kBit 0x00770466 // CAN-Baudrate 20 kBit/s
USBCAN_BAUDEX_10kBit 0x80770466 // CAN-Baudrate 10 kBit/s

Es konnen auch andere Werte als oben definiert vom Anwender
eingestellt werden. Nachfolgend wird das Format des erweiterten
Baudraten Registers erlautert.
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Bit31| 30 | 29 | 28 | 27 | 26 | 25 24
CLK - SMP
23 22 | 21 | 20 | 19 | 18 | 17 16

- BPR
15 14 13 | 12 11 10 | 9 | 8
- SYNC - PROPAG
7 6 5 | 4 3 2 | 1 | Bito
PHASE1 - PHASE?
Bild 15: Format des erweiterten Baudraten Registers fir die sysWORXX-
Module

BPR: Baudrate Prescaler bestimmt das Teilerverhaltnis
zwischen Systemtakt des Microcontroller und dem Takt
auf dem CAN-Bus.

SYNC: Synchronization Jump Width bestimmt die Kompensation
der Phasenverschiebung zwischen dem Systemtakt und
den unterschiedlichen CAN-Controller, die am CAN-Bus
angeschlossen sind.

SMP: Sampling Mode bestimmt, wie viele Sample Points fir
das Lesen der Bits auf dem CAN-Bus durchgefihrt
werden. Ist SAM =1 werden 3 Sample Points
durchgefthrt, sonst nur ein Sample Point.

PROPAG: Programming Time Segment bestimmt die Kompensation
der physikalischen Verzogerungszeit auf dem CAN-Bus.

PHASE:  Phase Segment bestimmt die Anzahl der Taktzyklen auf
dem CAN-Bus fir ein Bit und die Lage der Sample
Points.

CLK: Clock bestimmt die Frequenz des Microcontroller. Wenn

dieses Bit auf 0 gesetzt ist, dann lauft der Microcontroller
intern mit 48 MHz, sonst mit 24 MHz. Dadurch verandert
sich die Baudrate auf dem CAN-Bus (siehe Systemtakt
tmck im folgenden Beispiel)

134

© SYS TEC electronic GmbH 2006  L-487d_18




Softwareunerstiitzung unter Windows

MCK UL Juuuu JULUL
CAN Clock || | | [ ] |
tesc trhs tera topse
. ' ————
tauw tew

NOMIMAL BIT TIME

SYNC_SEG FPROP_SEG PHASE_SEG1 PHASE_SEGZ

Sample Point  Transmission Point

Bild 16: generelle Struktur eines Bits auf dem CAN-Bus (Quelle: Handbuch
zum Atmel AT91SAM7A3)

Es gelten folgende mathematische Zusammenhange:

tmeko =1/48MHz (SyStemtakt CLK = O)

tmeka =1/24MHz (SyStemtakt CLK = 1)

tcsc = tvckx * (BRP + 1) (Takt auf CAN-BUS)

tsyncsee =1 * tese

trrs = 1{csc * (PROPAG + l)

tpHs1 = {csc * (PHASEl + 1)

tpHs2 = 1{csc * (PHASE2 + 1)

tgit = tsyncsec * ters + tensy + tersz (Zeit flr ein Bit auf
CAN-Bus)

Beispiel fur 125 kBit/s (PROPAG =3, PHASE1 =5, PHASE2 = 4,
BPR =23, CLK = 0):

tesc = tmeko * 24 =500 ns
tsynesee =1 % tyg =500 ns
trrs =tcsc ™4 = 2000 ns
tpHs1 =tcsc * 6 = 3000 ns
tpHs2 =tcsc*5 = 2500 ns
tgit = tsyncsec + ters + tprst + teusz = 8000 ns

1/tgir =125 KkBit/s
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Hinweis:

Fur die Kompatibilitdt zu bereits bestehenden Applikationen wurde
die Konstante USBCAN_BAUDEX_ USE BTRO1 definiert. Wird sie
fir die Baudrateneinstellung die sysWORXX-Module eingestellt,
dann sind weiterhin die Definitionen fur BTRO und BTR1
verwendbar. Jedoch sind nur die Baudraten verwendbar, die in diesem
Handbuch dokumentiert wurden. Wird versucht eine Anwender-
Baudrate einzustellen, dann wird der Fehlercode
USBCAN_ERRCMD_ILLBDR zuriickgegeben.

Beispiel:

tUcanHandle UcanHandle;
UCANRET bRet;
tUcanInitCanParam InitParam;

// Initialisierungsparameter ausfillen

memset (&InitParam, O, S|zeof (InitParam));

InitParam.m_dwSize = sizeof (InitParam);

InitParam.m_bMode kUcanModeNormal ;

InitParam.m_bBTRO HIBYTE (USBCAN_BAUD_lMBit);
InitParam.m_bBTR1 LOBYTE (USBCAN_BAUD_1MBit);
InitParam.m_bOCR USBCAN_OCR_DEFAULT;

InitParam.m_dwAMR USBCAN_AMR_ALL;

InitParam.m_dwACR USBCAN_ACR_ALL;

InitParam.m_dwBaudrate USBCAN_BAUDEX_USE_BTRO1;
InitParam.m_wNrOfRxBufferEntries = USBCAN_DEFAULT BUFFER_ENTRIES;
InitParam.m_wNrOfTxBufferEntries = USBCAN_DEFAULT BUFFER_ENTRIES;

// CAN-Kanal initialisieren
bRet = UcanlnitCankEx (UcanHandle, USBCAN_CHANNEL_ CHO,
&InitParam);
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2.3.5 Filterung von CAN-Nachrichten

Es ist moglich, die zu empfangenden CAN-Nachrichten zu filtern. Die
Filterung nimmt der CAN-Controller automatisch vor. Sie entspricht
der Filterung des SJA1000 im PeliCAN-Modus (Single-Filter-Modus).

Die Einstellungen des Filters werden als Parameter dwAMR_p und
dwACR_p an die Funktion UcanlnitCan() tbergeben. Diese Werte
konnen nach Aufruf dieser Funktion mit der Funktion
UcanSetAcceptance() nachtraglich geadndert werden.

Folgender Mechanismus gilt fir die Filterung:

AMR-Bit ACR-Bit Bit der CAN-ID
0 0 0
0 1 1
1 0 X
1 1 X

0 Das dazugehorige Bit des CAN-Identifiers muss 0 sein.

1 Das dazugehorige Bit des CAN-Identifiers muss 1 sein.

X Das dazugehorige Bit des CAN-Identifiers kann O oder 1 sein.
Die Zugehorigkeit der Bits:

a) Standard-Frame (11-Bit-ldentifier) bei GW-001 und GW-002:

dwACR p
31[30]..]21|20]19]..]16|15|14]|..| 8|7 |6]..]0
U
dwAMR p
31[30]..]21|20]19]..]16|15/14]|..|8 |7 |6]..]0
U
CAN-Identifier Datenbyte 0 Datenbyte 1

R
10/ 9 (... 0| T | Unbenutzt | 7 {6 |..[0|7]6]..]0
R

b) Extended-Frame (29-Bit-ldentifier) bei GW-001 und GW-002:
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dwACR p
31[30] 13]2]1]0
U
dwAMR p
31[30] 13]2]1]0
U
CAN-Identifier
R un-
28 | 27 0T be-
R | nutzt

c) Standard-Frame (11-Bit-ldentifier) bei allen sysWORXX-
Modulen:

dwACR p
31[30| ..[21]20]19]..[16]15]14]..[8 ] 7|6 ]..]0
U
dwAMR p
31[30| ..[21]20]19]..[16]15]14]..[8 ] 7|6 ]..]0
U
CAN-Identifier
10/ 9]..]0 unbenutzt |

d) Extended-Frame (29-Bit-ldentifier) bei allen sysWORXX-
Modulen:

dwACR p
31[30] 13]2]1]0
U
dwAMR p
31[30] 13]2]1]0
U
CAN-Identifier
28 | 27 | | 0 | unbenutzt |

Es konnen die Makros USBCAN_SET_AMR(extended, can_id, rtr)
und USBCAN_SET AMR(extended, can_id, rtr) bzw.
USBCAN_CALCULATE_AMR(extended, from_id, to_id, rtr_only,
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rtr_too) und USBCAN_CALCULATE_ACR(extended, from_id, to_id,
rtr_only, rtr_too) verwendet werden, um die Filterwerte zu berechnen.

Der Parameter extended gibt dabei an, ob die Parameter can id,
from_id und to_id 29-Bit-ldentifier (TRUE) oder 11-Bit-lIdentifier
(FALSE) angeben. Mit can_id wird der Filterwert als CAN-Identifier
angegeben, from_id und to_id geben einen zu filternden Bereich des
CAN-Identifier an. Um auch gezielt RTR-Frames filtern zu kénnen
gibt es die Parameter rtr, rtr_only und rtr_too. Diese Parameter
konnen die Werte TRUE (=1) und FALSE (=0) annehmen. Ist der
Parameter rtr_only=TRUE, dann werden nur RTR Frames
empfangen und der Parameter rtr_too wird ignoriert. Andernfalls
werden auch RTR Frames empfangen, wenn rtr_too = TRUE ist.

Beispiell:

tUcanHandle UcanHandle;
UCANRET bRet;

}}-Hardware initialisieren
bRet = UcanlnitHardware (&UcanHandle, 0, NULL);

// CAN-Schnittstelle initialisieren
// 11-Bit-CAN-Nachrichten mit ID 0x300 bis Ox3ff filtern,
// RTR-Frames und Datenframes werden empfangen
bRet = UcanlnitCan (UcanHandle,
HIBYTE (USBCAN_BAUD_1MBit),
LOBYTE (USBCAN_BAUD_1MBit),
USBCAN_SET_AMR (FALSE, OxOff, 1),
USBCAN_SET ACR (FALSE, 0x300, 0));

// Fehler? dann Fehler ausgeben
if (bRet '= USBCAN_SUCCESSFUL)
PrintError (bRet);

Wird nach Beispiel 1 eine CAN-Nachricht mit 29-Bit-1dentifier vom
CAN-Controller empfangen, dann wird sie mit denselben
Einstellungen gefiltert. Es werden jedoch AMR und ACR anders
interpretiert. Hier werden auch CAN-Nachrichten mit den
29-Bit-1dentifier von 0x0C000000 bis OFFFFFFF empfangen.
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Beispiel2:

tUcanHandle UcanHandle;
UCANRET bRet;

}}-Hardware initialisieren
bRet = UcanlnitHardware (&UcanHandle, 0, NULL);

// CAN-Schnittstelle initialisieren
// 11-Bit-CAN-Nachrichten mit ID 0x600 bis Ox67F filtern,
// RTR-Frames werden nicht empfangen
bRet = UcanlnitCan (UcanHandle,
HIBYTE (USBCAN_BAUD_1MBit),
LOBYTE (USBCAN_BAUD_1MBit),
USBCAN_CALCULATE_AMR (FALSE, 0x600, Ox67F, FALSE, FALSE),
USBCAN_CALCULATE_ACR (FALSE, 0x600, Ox67F, FALSE, FALSE));

// Fehler? dann Fehler ausgeben
if (bRet '= USBCAN_SUCCESSFUL)
PrintError (bRet);

Die Filterparameter fur RTR Frames und fiir die ersten beiden
Datenbytes werden bei allen sysWORXX-Modulen ignoriert.
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2.3.6 Verwendung von mehreren CAN-Kanélen

Nur das Multiport CAN-to-USB 3004006 und das USB-CANmodul2
3204002/3204003 sowie das USB-CANmModul8 und
USB-CANmModull6 besitzen mehrere CAN-Kanéle. Die 16 CAN-
Kandle des Standard Multiport CAN-to-USB sind jedoch auf 8
logische Gerate aufgeteilt. Das heil3t, je initialisierte Hardware (Aufruf
der Funktion UcanlnitHardware()) kénnen immer nur bis zu 2 CAN-
Kandle verwendet werden. Sollen alle 16 CAN-Kanéle verwendet
werden, dann missen alle 8 logische Geréte initialisiert werden und
von all diesen logischen Gerdten mussen beide CAN-Kanale (Aufruf
der Funktion UcanlInitCanEx2()) initialisiert werden. Aquivalent
verhélt sich das USB-CANmodul8 mit 4 logischen Modulen, das
USB-CANmodullé mit 8 logischen Modulen und das
USB-CANmModul2 mit einem logischen Modul.

Fur die Verwendung der CAN-Kanadle gibt es 3 Konstanten:

Konstante Wert | Bedeutung

USBCAN CHANNEL CHO 0 erster CAN-Kanal

USBCAN_CHANNEL_CH1 1 zweiter CAN-Kanal

USBCAN CHANNEL ANY | 255 |unbestimmter CAN-Kanal

Die Konstante USBCAN_CHANNEL_ANY kann nur mit den
Funktionen UcanReadCanMsgEx() und UcanGetMsgPending()
verwendet werden. Bei der Funktion UcanReadCanMsgEXx() gibt sie
an, dass die Funktion erst prifen soll, aus welchem CAN-Kanal die
nachste  CAN-Nachricht stammt. Kehrt diese Funktion mit dem
Rickgabecode USBCAN_SUCCESSFUL zurick, dann Ubergibt sie
der aufrufenden Funktion auch den jeweiligen CAN-Kanal aus dem
die gelesene CAN-Nachricht stammt: USBCAN_CHANNEL_CHO
oder USBCAN_ CHANNEL_CH1 (siehe dazu auch
Funktionsbeschreibung UcanReadCanMsgEXx() ) .
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2.3.7 Verwendung der Callback Funktionen

Die USBCAN32.DLL stellt zwei Typen von Callback Funktionen zur
Verfugung. Die Connect Control Callback Funktion meldet
Plug&Play Ereignisse fir das USB-CANmodul (z.B.: neues
USB-CANmModul mit dem PC verbunden; oder abgezogen; ...). Der
zweite Typ meldet Ereignisse, die wéhrend der Arbeit mit dem
USB-CANmodul auftreten (z.B.: CAN-Nachricht empfangen;
Fehlerstatus hat sich geéndert; ...).

Ab Software Version 3.00 gibt es fir jeden der beiden Typen ein
erweitertes Format der Callback Funktion.

Hinweis:

Die Connect Control Callback Funktion hat ein anderes Format als die
Callback Funktion fur die anderen Ereignisse. Sie mdissen in lhrer
Applikation immer darauf achten, dass Sie das richtige Format
verwenden. Sie kdnnen nicht ein und dieselbe Callback Funktion fir
beide Typen verwenden!

Auch die erweiterten Formate der Callback Funktionen unterscheiden
sich von den Standardformaten. Die erweiterten API-Funktionen
mussen immer die Callback Funktion mit dem erweiterten Format
angeben.

Achten Sie bitte auch darauf, dass PUBLIC vor den Callback
Funktionen angegeben ist. Dies ist unter Microsoft Visual Studio als
,,___stdcall” definiert.

Werden diese Hinweise nicht beachtet, dann werden zur Laufzeit
Schutzverletzungen auftreten.
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UcanConnectControlFkt

Syntax:
void PUBLIC UcanConnectControlFkt (
BYTE bEvent_p,
DWORD dwParam_p);
Bedeutung:

Diese Callback Funktion benachrichtigt das Anwendungsprogramm,
wenn ein neues USB-CANmModul an den Rechner angesteckt oder ein
schon vorhandenes USB-CANmodul abgezogen wird. Sie wird von
der Funktion UcanlnitHwConnectControlEx() bei der
USBCAN32.DLL angemeldet und kann innerhalb der Applikation
einen anderen Namen erhalten.

Parameter:

bEvent_p: Ereignis, welches aufgetreten ist.
USBCAN_EVENT _CONNECT =6
USBCAN_EVENT_DISCONNECT =7
USBCAN_EVENT_FATALDISCON =8

dwParam_p: Zusatzparameter
Ist bEvent p = 8, so gibt dieser Parameter das
USB-CAN-Handle des abgezogenen Moduls an.
Es werden von diesem Modul keine Nachrichten
empfangen und es konnen keine Nachrichten
gesendet werden. Das zugehorige USB-CAN-
Handle ist ungiltig. In den anderen Féllen ist
dieser Parameter 0.
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UcanConnectControlFktEx

Syntax:

void PUBLIC UcanConnectControlFktEx (
DWORD dwEvent_p,
DWORD dwParam_p,
void* pArg_p);

Bedeutung:

Diese Callback Funktion benachrichtigt das Anwendungsprogramm,
wenn ein neues USB-CANmodul an den Rechner angesteckt oder ein
schon vorhandenes USB-CANmodul abgezogen wird. Sie wird von
der Funktion UcanInitHwConnectControlEx() bei der
USBCAN32.DLL angemeldet und kann innerhalb der Applikation
einen anderen Namen erhalten.

Parameter:
dwEvent_p: Ereignis, welches aufgetreten ist.
USBCAN_EVENT_CONNECT =6
USBCAN_EVENT_DISCONNECT =7
USBCAN_EVENT_FATALDISCON =8
dwParam_p: Zusatzparameter
Ist dwEvent_p = 8, so gibt dieser Parameter das
USB-CAN-Handle des abgezogenen Moduls an.
Es werden von diesem Modul keine Nachrichten
empfangen und es konnen keine Nachrichten
gesendet werden. Das zugehdrige USB-CAN-
Handle ist ungultig. In den anderen Féllen ist
dieser Parameter 0.
pArg_p: Zusatzlicher  Anwenderparameter, der bei der
Funktion  UcanlnitHwConnectControlEx()  als
Parameter pCallbackArg_p angegeben wurde.
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UcanCallbackFkt

Syntax:
void PUBLIC UcanCallbackFkt (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bEvent_p);
Bedeutung:

Diese Callback Funktion benachrichtigt das Anwendungsprogramm,
wenn bei einem initialisiertem USB-CANmodul ein Ereignis auftritt.
Sie  wird von der Funktion UcanlnitHardware() bei der
USBCAN32.DLL angemeldet und kann innerhalb der Applikation
einen anderen Namen erhalten.

Parameter:

UcanHandle_p: USB-CAN-Handle, des USB-CANmoduls, bei dem
das Ereignis aufgetreten ist. Dieses Handle wird mit
der Funktion UcanlnitHardware() zurtickgegeben.

bEvent_p: Ereignis, welches aufgetreten ist.
USBCAN_EVENT_INITHW =0
USBCAN_EVENT _INITCAN =1
USBCAN_EVENT RECEIVE =2
USBCAN_EVENT_STATUS =3

USBCAN_EVENT_DEINITCAN =4
USBCAN_EVENT_DEINITHW =5
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UcanCallbackFktEx

Syntax:

void PUBLIC UcanCallbackFktEx (
tUcanHandle UcanHandle_p,
DWORD dwEvent_p,
BYTE bChannel_p,
void* pArg_p);

Bedeutung:

Diese Callback Funktion benachrichtigt das Anwendungsprogramm,
wenn bei einem initialisiertem USB-CANmodul ein Ereignis auftritt.
Sie wird von der Funktion UcanlnitHardwareEx() bei der
USBCAN32.DLL angemeldet und kann innerhalb der Applikation
einen anderen Namen erhalten.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, des USB-CANmoduls, bei dem
das Ereignis aufgetreten ist. Dieses Handle wird mit
der Funktion UcanlnitHardware() zurtickgegeben.

dwEvent_p: Ereignis, welches aufgetreten ist.
USBCAN_EVENT _INITHW =0
USBCAN_EVENT _INITCAN =1
USBCAN_EVENT _RECEIVE =2
USBCAN_EVENT_STATUS =3

USBCAN_EVENT_DEINITCAN =4
USBCAN_EVENT_DEINITHW =5
bChannel_p: CAN Kanal, der das Ereignis ausgel0st hat.

USBCAN_CHANNEL_CHO =0

USBCAN_CHANNEL_CH1 =1

USBCAN_CHANNEL_ANY =255
pArg_p: Zusétzlicher Anwenderparameter, der bei der

Funktion UcanlnitHardwareEx() als Parameter
pCallbackArg_p angegeben wurde.

Beide Callback Funktionen missen vorher initialisiert werden, bevor
sie von der USBCAN32.DLL aufgerufen werden kann.
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Alle Callback Funktionen mussen vorher initialisiert werden, bevor sie
von der USBCAN32.DLL aufgerufen werden kann.

Die Ereignisse haben folgende Bedeutung:

USBCAN_EVENT INITHW: ..o, 0x00
Das USB-CANmModul wurde erfolgreich initialisiert.
Der Parameter bChannel_p hat keine Bedeutung.

USBCAN_EVENT INITCAN: ....coiiieeciece e 0x01
Die CAN-Schnittstelle wurde erfolgreich initialisiert.
Der Parameter bChannel_p gibt den CAN-Kanal zurlck, der
initialisiert wurde.

USBCAN_EVENT _RECEIVE: ..o 0x02
Eine CAN-Nachricht wurde empfangen.
Der Parameter bChannel_p gibt den CAN-Kanal zuriick, der als
letztes von der Hardware empfangen wurde.

USBCAN_EVENT_STATUS: ..o 0x03
Der Fehlerstatus im USB-CANmodul hat sich geéndert.
Der Parameter bChannel_p gibt den CAN-Kanal zuriick, dessen
Fehlerstatus sich geandert hat.

USBCAN_EVENT _DEINITCAN: oot 0x04
Die CAN-Schnittstelle wurde heruntergefahren.
Der Parameter bChannel_p gibt den CAN-Kanal zuriick, der
gerade deinitialisiert wird.

USBCAN_EVENT _DEINITHW: ..coooiiieee et 0x05
Das USB-CANmModul wurde heruntergefahren.
Der Parameter bChannel_p hat keine Bedeutung.

USBCAN_EVENT_CONNECT: ...ttt 0x06
Ein neues USB-CANmModul wurde angesteckt.
Der Parameter dwParam_p hat keine Bedeutung.
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USBCAN_EVENT DISCONNECT :......cccoeiieectee e 0x07
Ein USB-CANmModul wurde abgezogen.
Der Parameter dwParam_p hat keine Bedeutung.

USBCAN_EVENT_FATALDISCON ......cocooiiiiiiieieeie e 0x08
Ein USB-CANmodul wurde im Zustand HW _INIT oder
CAN_INIT vom Rechner abgezogen. Es kann Datenverlust
aufgetreten sein.

Der Parameter dwParam_p enthalt das USB-CAN-Handle des
abgezogenen Moduls. Dieses Handle darf nicht mehr verwendet
werden.

Hinweis:

Die Callback Funktionen sollten nicht die Funktionen der
USBCANB32.DLL direkt rufen. Dies kann zu unerwinschten Effekten
fihren. Die beste Methode ist, im Hauptprogramm auf ein Ereignis zu
warten (z.B. mit der Win32-Funktion WaitForMultipleObjects() ) und
dort nach Eintreten des Ereignisses die Funktionen der DLL zu rufen.
Die Callback Funktionen setzen nur das entsprechende Signal (z.B.
mit der Win32-Funktion SetEvent() ).
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Beispiel:

tUcanHandle UcanHandle_g;
tCanMsgStruct CanRxMsg_g;

void main (void)
{
UCANRET bRet;

// erste Callback Funktion initialisieren
bRet = UcanlInitHwConnectControl (UcanConnectControlFkt);

// Fehler?
it (bRet == USBCAN_SUCCESSFUL)
{
// auf Ereignis Warten
// z.B. mit WaitForMultipleObjects(...)
// entsprechend auf die Ereignisse reagieren:

//case INIT:
// USB-CANmodul mit USBCAN_ANY_MODULE &6ffnen und
// zweite Callback Funktion initialisieren
bRet = UcanlInitHardware (&UcanHandle_g, USBCAN_ANY_MODULE,
UcanCal IbackFkt);

// CAN-Schnittstelle initialisieren
bRet = UcanlnitCan (UcanHandle g, 0x00, 0x14, OxFFFFFFFFL,
0x00000000L);

//case RECV:
// CAN-Nachricht lesen
bRet = UcanReadCanMsg (UcanHandle_g, &CanRxMsg_g);

}

void PUBLIC UcanConnectControlFkt (BYTE bEvent _p, DWORD
dwParam_p)

{
UCANRET bRet;

// welches Ereignis ist aufgetreten?
switch (bEvent_p)

// neues USB-CANmodul angesteckt

case USBCAN_EVENT_CONNECT:
// Signal an main-Funktion senden, dass USB-CANmodul jetzt
// jetzt initialisiert werden kann.
// z_.B. mit SetEvent(INIT)

B;éak;
// USB-CANmodul abgezogen
case USBCAN_EVENT_DISCONNECT:

B}éak;
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void PUBLIC UcanCallbackFkt (tUcanHandle UcanHandle p,
BYTE bEvent p)

// welches Ereignis ist aufgetreten?
switch (bEvent_p)

// CAN-Nachricht empfangen

case USBCAN_EVENT_RECEIVE:
// signalisieren, dass CAN-Nachricht gelesen werden kann
// z.B. mit SetkEvent (RECV);
break;

// Fehlerstatus geandert

case USBCAN_EVENT_STATUS:
// signalisieren, dass CAN-Status gelesen werden kann
// z_.B. mit SetEvent (STATUS);
break;
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2.4 Klassenbibliothek fur .NET-Programmiersprachen

Um die USBCAN32.DLL auch in .NET-Sprachen wie Visual Basic
NET, Managed C++ und C# zu nutzen, wurde eine Wrapper-Klasse
UcanDotNET.USBcanServer in VB .NET entwickelt. Diese Klasse
liegt in  einer eigenen  Dynamik-Link-Library ~ namens
UCANDOTNET.DLL. Um die DLL in eigene Projekte einzubinden,
sind folgende Schritte unter Visual Studio .NET notwenig: im Meni
»Projekte” den Eintrag ,,Verweis hinzufugen...” auswahlen. Im Dialog
»,Vverweis hinzufugen* auf ,,Durchsuchen...” klicken und die Datei
UCANDOTNET.DLL auswéhlen. Den Dialog mit ,,OK* bestatigen.

Beispiel zur Erstellung eines Objektes der Klasse USBcanServer in
Visual Basic .NET:

Dim WithEvents m _USBcan As UcanDotNET.USBcanServer

Hinweis:

Die Wrapper-Klasse liegt als Source-Code bei und kann vom
Anwender angepasst werden, um neue Features der USBCAN32.DLL
nachzuristen oder andere Verbesserungen durchzufuhren.
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2.4.1 Methoden der Klasse USBcanServer

GetFwVersion

Syntax C#:

public int USBcanServer.GetFwVersion();

Syntax Visual Basic:
Public USBcanServer.GetFwVersion() as Integer

Verwendbarkeit:

HW _INIT ab Version 3.01

Bedeutung:
Gibt die Versionsnummer der Firmware des USB-CANmodul zurtick.
Parameter:
Rickgabewert:  Firmwareversionsnummer als Integer mit
folgendem Format:
Bit 0-7: Version
Bit 8-15: Revision
Bit 16-31:  Release
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GetUserDlIIVersion

Syntax C#:
public int USBcanServer.GetUserDIIVersion();

Syntax Visual Basic:
Public USBcanServer.GetUserDIIVersion() as Integer

Verwendbarkeit:
DLL_INIT, HW_INIT, CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:
Gibt die Versionsnummer der USBCAN32.DLL zurick.

Parameter:

Rickgabewert:  Softwareversionsnummer als Integer mit
folgendem Format:
Bit 0-7: Version
Bit 8-15: Revision
Bit 16-31:  Release
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InitHardware

Syntax C#:
public byte USBcanServer.InitHardware(byte bDeviceNr_p =
USBCAN_ANY_MODULE);

Syntax Visual Basic:
Public Function USBcanServer.InitHardware( _
Optional ByVal bDeviceNr_p As Byte
= USBCAN_ANY_MODULE) As Byte

Verwendbarkeit:
DLL_INIT, HW_INIT, CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:
Initialisiert ein USB-CANmodul dessen Geratenummer
Ubereinstimmt.

Parameter:

bDeviceNr_p: Geratenummer des USB-CANmoduls (0 — 254).
Der Wert USBCAN_ANY_MODULE (= 255) sorgt
dafir, dass das USB-CANmodul verwendet wird,
welches zuerst gefunden wurde.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR HWINUSE
USBCAN_ERR_ILLHW
USBCAN_ERR_MAXMODULES
USBCAN_ERR_RESOURCE
USBCAN_ERR_ILLVERSION
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Shutdown

Syntax C#:
public byte USBcanServer.Shutdown();

Syntax Visual Basic:
Public Function USBcanServer.Shutdown() as Byte

Verwendbarkeit:
HW_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:

Deinitialisiert den CAN-Kanal und ein USB-CANmodul, das zuvor
mit den beiden Methoden InitHardware() oder InitCan() initialisiert
wurde. Dabei gelangt die Software wieder in den Zustand DLL_INIT.

Parameter:

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
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InitCan

Syntax C#:
public USBcanServer.InitCan(
byte bChannel_p = USBCAN_CHANNEL_CHO,
short WBTR_p = USBCAN_BAUD_1MBit,
int dwBaudrate_p = USBCAN_BAUDEX_ USE_BTRO1,
int AWAMR_p = USBCAN_AMR_ALL,
int WACR_p = USBCAN_ACR_ALL,
byte bMode_p = tUcanMode.kUcanModeNormal,
byte bBOCR_p = USBCAN_OCR_DEFAULT);

Syntax Visual Basic:

Public Function InitCan(Optional ByVal bChannel_p As Byte = _
USBCAN_CHANNEL_CHO, _
Optional ByVal wBTR_p As Short = USBCAN_BAUD _1MBit,
Optional ByVal dwBaudrate p As Integer = _
USBCAN_BAUDEX_USE_BTRO01, _
Optional ByVal dwAMR_p As Integer = USBCAN_AMR_ALL, _
Optional ByVal dwACR_p As Integer = USBCAN_ACR_ALL, _
Optional ByVal bMode _p As Byte = _
tUcanMode.kUcanModeNormal,
Optional ByVal bOCR_p As Integer = USBCAN_OCR_DEFAULT)
As Byte

Verwendbarkeit:
HW _INIT ab Version 3.01

Bedeutung:
Initialisiert einen CAN-Kanal des USB-CANmoduls. Fir GW-001
und GW-002 kann nur der CAN-Kanal 0 initialisiert werden.

Parameter:

bChannel_p: CAN-Kanal, der initialisiert werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CHL1 fiir CAN-Kanal 1

WBTR_p: Baudratenregister BTRO als high byte,
Baudratenregister BTR1 als low byte
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dwBaudrate_p: Baudratenregister fir Multiport CAN-to-USB und
USB-CANmodull/2

dwAMR_p: Akzeptanzfiltermaske (siehe Kapitel 0)
dwACR_p: Akzeptanzfiltercode

bMode: Arbeitsmodus des CAN-Kanals
bOCR: Output-Control-Register

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_RESOURCE
USBCAN_ERR BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD_NOTEQU
USBCAN_ERRCMD_REGTST
USBCAN_ERRCMD _ILLCMD
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ResetCan

Syntax C#:
public byte USBcanServer.ResetCan(byte pbChannel_p)

Syntax Visual Basic:
Public Function USBcanServer.ResetCan( _
ByVal pbChannel_p As Byte) As Byte

Verwendbarkeit:
HW_INIT, CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:

Setzt den CAN-Controller eines CAN-Kanals im USB-CANmodul
zuriick (siehe auch Funktion UcanResetCan()). Fur GW-001 und
GW-002 kann nur CAN-Kanal 0 zuriickgesetzt werden.

Parameter:

bChannel_p: CAN-Kanal, der zuruickgesetzt werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fir CAN-Kanal 1

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD_NOTEQU
USBCAN_ERRCMD _ILLCMD
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GetHardwarelnfo

Syntax C#:

public byte USBcanServer.GetHardwarelnfo(
ref tUcanHardwarelnfoEx pHwlInfo_p,
ref tUcanChannelinfo pCaninfoCh0_p,
ref tUcanChannellnfo pCanlinfoCh1_p);

Syntax Visual Basic:

Public Function USBcanServer.GetHardwarelnfo( _
ByRef pHwlInfo_p As tUcanHardwarelnfoEx, _
ByRef pCanInfoChO_p As tUcanChannelinfo, _
ByRef pCanlInfoChl_p As tUcanChannellnfo) As Byte

Verwendbarkeit:
HW_INIT, CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:

Gibt die erweiterten Hardwareinformationen eines USB-CANmoduls
zurick. Fir das Multiport CAN-to-USB 3004006 und das
USB-CANmodul2 3204002/3204003 stehen zwei CAN-Kanéle je
logisches Gerat zur Verfugung, wobei die Informationen jedes
CAN-Kanals separat zurtickgegeben werden.

Parameter:

pHwInfo_p: Adresse  auf  die erweiterte Hardware-
informationsstruktur (siehe
UcanGetHardwarelnfoEx2).

pCaninfoChO_p: Adresse auf die Informationsstruktur flir CAN-Kanal
0.

pCaninfoChl _p: Adresse auf die Informationsstruktur flir CAN-Kanal
1.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_ILLPARAM
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GetStatus

Syntax C#:
public byte USBcanServer.GetStatus(byte bChannel_p,
ref tStatusStruct pStatus_p);

Syntax Visual Basic:

Public Function USBcanServer.GetStatus( _
ByVal pbChannel_p As Byte,
ByRef pStatus_p As tStatusStruct) As Byte

Verwendbarkeit:
HW_INIT, CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:

Gibt den Fehlerstatus eines bestimmten CAN-Kanals aus dem
USB-CANmModul zuriick.

Die Definition der Struktur tStatusStruct wird bei der Funktion
UcanGetStatus() angegeben.

Parameter:

bChannel_p: CAN-Kanal, dessen Status gelesen werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fur CAN-Kanal 1

pStatus_p: Fehlerstatus des USB-CANmModuls.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_ILLPARAM
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SetBaudrate

Syntax C#:
public byte USBcanServer.SetBaudrate(
byte bChannel_p = USBCAN_CHANNEL_CHO,
short wBTR_p = USBCAN_BAUD_1MBit,
int dwBaudrate_p = USBCAN_BAUDEX_ USE_BTRO01);

Syntax Visual Basic:

Public Function USBcanServer.SetBaudrate( _
Optional ByVal bChannel_p As Byte = USBCAN_CHANNEL_CHO, _
Optional ByVal wBTR_p As Short = USBCAN_BAUD_1MBIt, _
Optional ByVal dwBaudrate_p As Integer =
USBCAN_BAUDEX_USE_BTRO01) As Byte

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:
Andert nachtraglich die Baudrateneinstellung eines bestimmten
CAN-Kanals des USB-CANmoduls.

Parameter:

bChannel_p: CAN-Kanal, dessen Baudrate gesetzt werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fir CAN-Kanal 1

WBTR_p: Baudratenregister BTRO als high byte,
Baudratenregister BTR1 als low byte

dwBaudrate_p: Baudraten Register fiir Multiport CAN-to-USB bzw.
USB-CANmModull/2

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD_NOTEQU
USBCAN_ERRCMD _ILLCMD
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SetAcceptance

Syntax C#:

public byte USBcanServer.SetAcceptance(
byte bChannel_p = USBCAN_CHANNEL_CHO,
int dWAMR_p = USBCAN_AMR_ALL,
int dwWACR_p = USBCAN_ACR_ALL);

Syntax Visual Basic:

Public Function USBcanServer.SetAcceptance( _
Optional ByVal bChannel_p As Byte = USBCAN_CHANNEL_CHO, _
Optional ByVal dwAMR_p As Integer = USBCAN_AMR_ALL, _
Optional ByVal dwACR_p As Integer = USBCAN_ACR_ALL)
As Byte

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:
Andert nachtraglich die Akzeptanzfilterwerte fir einen bestimmten
CAN-Kanal des USB-CANmoduls.

Parameter:

bChannel_p: CAN-Kanal, dessen Filterwerte gesetzt werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fiir CAN-Kanal 1

dwAMR_p: Akzeptanzfiltermaske (siehe Kapitel 0)

dwACR_p: Akzeptanzfiltercode

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERRCMD_NOTEQU
USBCAN_ERRCMD _ILLCMD
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ReadCanMsg

Syntax C#:

public byte USBcanServer.ReadCanMsg(ref byte  pbChannel_p,
ref tCanMsgStruct[] pCanMsg_p,
ref int pdwCount_p = 0);

Syntax Visual Basic:

Public Function USBcanServer.ReadCanMsg(ByRef pbChannel_p As Byte,
ByRef pCanMsgStruct_p() As tCanMsgStruct,
Optional ByRef dwCount_p As Integer = 0) As Byte

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:

Liest eine oder mehrere CAN-Nachrichten aus dem Zwischenpuffer.
Es kdnnen CAN-Nachrichten von einem bestimmten CAN-Kanal
gelesen werden.

Parameter:

pbChannel_p: Referenz einer Variable mit dem CAN-Kanal von
der die CAN-Nachrichten gelesen werden sollen.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fiir CAN-Kanal 1
Wird USBCAN_CHANNEL_ANY angegeben, dann
schreibt diese Funktion die Kanalnummer auf diese
Variable, von der CAN-Nachrichten empfangen
wurden.

pCanMsg_p: ein Array aus CAN-Nachrichtenstrukturen.

pdwCount_p:  Die Funktion schreibt nach dem Lesen die Anzahl
der CAN-Nachrichten auf diese Variable, die
tatsachlich gelesen wurde.

Die Definition der Struktur tCanMsgStruct wird bei der Funktion
UcanReagCanMsg() beschrieben.
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Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR_ILLPARAM
USBCAN_WARN_NODATA
USBCAN_WARN_SYS RXOVERRUN
USBCAN_WARN_DLL_RXOVERRUN
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WriteCanMsg

Syntax C#:

public byte USBcanServer.WriteCanMsg(byte bChannel_p,
ref tCanMsgStruct[] pCanMsg_p,
ref int dwCount_p = 0);

Syntax Visual Basic:

Public Function USBcanServer.WriteCanMsg( _
ByVal pbChannel_p As Byte, _
ByRef pCanMsgStruct_p() As tCanMsgStruct,
Optional ByRef dwCount_p As Integer) As Byte

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:
Sendet eine oder mehrere CAN-Nachrichten Uber einen bestimmten
CAN-Kanal des USB-CANmModuls.

Parameter:

bChannel_p: CAN-Kanal, tiber den gesendet werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CHL1 fiir CAN-Kanal 1

pCanMsg_p: ein Array von CAN-Nachrichtenstrukturen fir den
Empfang der CAN-Nachrichten.

dwCount_p: Nach dem Aufruf der Funktion erhélt diese Variable
die Anzahl der CAN-Nachrichten, die erfolgreich
gesendet werden konnten. Der Wert kann kleiner
sein als die Anzahl der Elemente im Array, wenn
nicht alle CAN-Nachrichten in den Sendepuffer
passten. In diesem Fall gibt die Funktion den
Warnung USBCAN_WARN_TXLIMIT zurtck.

Die Definition der Struktur tCanMsgStruct wird bei der Funktion
UcanWriteCanMsg() beschrieben.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
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USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR_ILLPARAM

USBCAN_ERR DLL_TXFULL

Beispiel in Visual Basic .NET:

variable for return value

Dim bRet As Byte = 0

" array of tCanMsgStruct with length 1

Dim canMsgStruct(0) As UcanDotNET.USBcanServer .tCanMsgStruct

" initialize the first element with a new structure instance
canMsgStruct(0) = _
UcanDotNET.USBcanServer . tCanMsgStruct.Createlnstance(&H123)

" Fill message data with some value

canMsgStruct(0).m _bData(0) = &HAB
canMsgStruct(0) .m_bData(l) = &HCD
canMsgStruct(0) .m_bData(2) = &HEF
canMsgStruct(0).m bData(3) = &H12
canMsgStruct(0).m bData(4) = &H34
canMsgStruct(0) .m_bData(5) = &H56
canMsgStruct(0) .m_bData(6) = &H78
canMsgStruct(0).m _bData(7) = &H90

send message

bRet = m_USBcan.WriteCanMsg( _
UcanDotNET .USBcanServer .USBCAN_CHANNEL_CHO, _
canMsgStruct)

check return value
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GetMsgCountinfo

Syntax C#:

public byte USBcanServer.GetMsgCount(
byte bChannel_p,
ref short wRecvdMsgCount_p, _
ref short wSentMsgCount_p);

Syntax Visual Basic:

Public Function USBcanServer.GetMsgCount( _
ByVal bChannel_p As Byte, _
ByRef wRecvdMsgCount_p As Short, _
ByRef wSentMsgCount_p As Short) As Byte

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:

Liest die Zahlerstande eines bestimmten CAN-Kanals aus.
Parameter:

bChannel_p: CAN-Kanal, dessen Zahler ausgelesen werden

sollen.

USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0

USBCAN_CHANNEL_CH1 fir CAN-Kanal 1
wRecvdMsgCount_p:  Zahler der empfangenen Nachrichten.
wSentMsgCount_p: Zahler der gesendeten Nachrichten.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
USBCAN_ERR_ILLHANDLE
USBCAN_ERR_CANNOTINIT
USBCAN_ERR_BUSY
USBCAN_ERR_IOFAILED
USBCAN_ERR_ILLCMD
USBCAN_WARN_NOTEQU
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GetCanMessage

Syntax C#:
public static String USBcanServer.GetCanStatusMessage(
short wCanStatus_p);

Syntax Visual Basic:
Public Shared Function USBcanServer.GetCanStatusMessage( _
ByVal wCanStatus_p As Short) As String

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:
Gibt die Nachricht als String fiir einen angegebenen CAN-Statuscode
zuriick.

Parameter:
wCanStatus_p: CAN-Statuscode

Rickgabewert:  String mit entsprechender Nachricht
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GetBaudrateMessage

Syntax C#:
public static String USBcanServer.GetBaudrateMessage(
byte bBTRO_p, byte bBBTR1 p);

Syntax Visual Basic:
Public Shared Function USBcanServer.GetBaudrateMessage( _
ByVal bBTRO_p As Byte, ByVal bBTR1 p As Byte) As String

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:
Gibt die Nachricht als String fur die angegebenen BTR Registerwerte
zuriick.

Parameter:
bBTRO p: Baudratenregister 0
bBTR1 p: Baudratenregister 1

Rickgabewert:  String mit entsprechender Nachricht
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GetBaudrateMessage

Syntax C#:
public static String USBcanServer.GetBaudrateMessage(
short WBTR_p);

Syntax Visual Basic:
Public Shared Function USBcanServer.GetBaudrateMessage( _
ByVal wBTR_p As Short) As String

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:

Gibt die Nachricht als String fiir den angegebenen Baudwert zur(ick.
Parameter:

WBTR_p: 16bit Baudwert zusammengesetzt aus BTRO und

BTR1

Rickgabewert:  String mit entsprechender Nachricht
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GetBaudrateExMessage

Syntax C#:
public static String USBcanServer.GetBaudrateExMessage(
int AwBTR_p);

Syntax Visual Basic:
Public Shared Function USBcanServer.GetBaudrateExMessage( _
ByVal dwBTR_p As Integer) As String

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:

Gibt die Nachricht als String flr den angegebenen Baudwert zuruck.
Parameter:

dwBTR_p: 32bit Baudwert

Rickgabewert:  String mit entsprechender Nachricht
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2.4.2 Events der Klasse USBcanServer

Die Callback Ereignisse der USBCAN32.DLL werden mit der
USBcanServer Klasse als .NET Events an die Applikation
weitergegeben.

CanMsgReceivedEvent

Syntax C#:
public event USBcanServer.CanMsgReceivedEvent(
byte bChannel_p);

Syntax Visual Basic:
Public Event USBcanServer.CanMsgReceivedEvent( _
ByVal bChannel_p As Byte)

Bedeutung:
Eine neue CAN-Nachricht ist eingetroffen.

Parameter:

bChannel_p: CAN-Kanal, wo die Nachricht eingetroffen ist.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fiir CAN-Kanal 1
USBCAN_CHANNEL_ANY fir beliebigen Kanal

InitHwWEvent

Syntax C#:
public event USBcanServer.InitHwEvent();

Syntax Visual Basic:
Public Event USBcanServer.InitHwEvent()

Bedeutung:
USB-CANmodul wurde initialisiert.

172 © SYS TEC electronic GmbH 2006  L-487d_18



Softwareunerstiitzung unter Windows

InitCanEvent

Syntax C#:
public event USBcanServer.InitCanEvent(byte bChannel_p);

Syntax Visual Basic:
Public Event USBcanServer.InitCanEvent( _
ByVal bChannel_p As Byte)

Bedeutung:
Angegebener CAN-Kanal wurde initialisiert.

Parameter:

bChannel _p: CAN-Kanal, der initialisiert wurde.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fiir CAN-Kanal 1

StatusEvent

Syntax C#:
public event USBcanServer.StatusEvent(byte bChannel _p);

Syntax Visual Basic:
Public Event USBcanServer.StatusEvent(ByVal bChannel_p As Byte)

Bedeutung:
Fehlerstatus hat sich vom angegebenen CAN-Kanal geandert.

Parameter:

bChannel_p: CAN-Kanal, dessen Status sich geandert hat.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fiir CAN-Kanal 1
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Beispiel fiir einen Event-Handler fir das Status-Event in Visual Basic
NET:

Private Sub USBcan_Status(ByVal bChannel p As Byte) _
Handles m_USBcan.StatusEvent

" status of USB-CANmodul changed
Dim status As UcanDotNET.USBcanServer.tStatusStruct
Dim bRet As Byte = 0

bRet = m_USBcan.GetStatus(bChannel p, status)
IT bRet = UcanDotNET.USBcanServer.USBCAN_SUCCESSFUL Then
Console._WriteLine("'CAN status of channel "
+ bChannel_p.ToString() + ": " +
status.m_wCanStatus.ToString(''xX4™"))
Else
Console.WriteLine("Error while reading status: "
+ bRet.ToString(''X2'))
End If

End Sub
DeinitCanEvent

Syntax C#:
public event USBcanServer.DeinitCanEvent(byte bChannel_p);

Syntax Visual Basic:
Public Event USBcanServer.DeinitCanEvent( _
ByVal bChannel_p As Byte)

Bedeutung:
Der CAN-Kanal wurde heruntergefahren.

Parameter:

bChannel_p: CAN-Kanal, dessen Status sich geandert hat.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fur CAN-Kanal 1
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DeinitHwEvent

Syntax C#:
public event USBcanServer.DeinitHwWEvent()

Syntax Visual Basic:
Public Event USBcanServer.DeinitHwEvent()

Bedeutung:
Das USB-CANmModul wurde heruntergefahren.

ConnectEvent

Syntax C#:
public static event USBcanServer.ConnectEvent();

Syntax Visual Basic:
Public Shared Event USBcanServer.ConnectEvent()

Bedeutung:
Ein neues USB-CANmModul wurde an einen USB-Port angeschlossen.

DisconnectEvent

Syntax C#:
public static event USBcanServer.DisconnectEvent();

Syntax Visual Basic:
Public Shared Event USBcanServer.DisconnectEvent()

Bedeutung:
Ein schon deinitialisiertes USB-CANmodul wurde vom USB-Port
abgezogen.
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FatalDisconnectEvent

Syntax C#:
public event USBcanServer.FatalDisconnectEvent();

Syntax Visual Basic:
Public Shared Event USBcanServer.FatalDisconnectEvent()

Bedeutung:
Ein USB-CANmodul wurde ohne Deinitialisierung vom USB-Port
abgezogen.
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3 Softwareunterstiitzung unter Linux

Das Softwarepaket SO-1068 enthélt einen Treiber fir den Linux
Kernel 2.4 und 2.6. Dieses Softwarepaket enthadlt auch eine

Demoapplikation.

Die API Funktionen unter Linux entsprechen denen unter Windows

(siehe Kapitel Fehler!

Verweisquelle konnte nicht gefunden

werden.). Es sind jedoch nicht alle Funktionen verfugbar. Tabelle 17
listet alle verfugbaren Funktionen unter Linux auf.

Verflgbare Funktionen

Nicht verfligbare Funktionen

UcanGetVersionEx()
UcanlnitHardware()
UcanlnitCan()
UcanResetCan()
UcanGetStatus()
UcanSetBaudrate()
UcanSetAcceptance()
UcanReadCanMsg()
UcanWriteCanMsg()
UcanDeinitCan()
UcanDeinitHardware()

UcanGetVersion() (veraltet)
UcanGetFwVersion()
UcanlnitHwConnectControl()
UcanlnitHwConnectControlEx()
UcanDeinitHwConnectControl()
UcanlnitHardwareEx()
UcanGetModuleTime()
UcanGetHardwarelnfo()
UcanGetHardwarelnfoEx2()
UcanlInitCanEx()
UcanlnitCanEx2()
UcanSetBaudrateEx()
UcanSetAcceptanceEx()
UcanResetCanEx()
UcanReadCanMsgEXx()
UcanWriteCanMsgEXx()
UcanGetStatusEx()
UcanGetMsgCountinfo()
UcanGetMsgCountInfoEx()
UcanConfigUserPort()
UcanWriteUserPort()
UcanReadUserPort()
UcanReadUserPortEx()
UcanWriteCanPort()
UcanWriteCanPortEx()
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Verfugbare Funktionen Nicht verfugbare Funktionen

UcanReadCanPort()
UcanReadCanPortEx()
UcanDefineCyclicCanMsg()
UcanReadCyclicCanMsg()
UcanEnableCyclicCanMsg()
UcanGetMsgPending()
UcanGetCanErrorCounter()
UcanDeinitCanEx()

Tabelle 17: Verfligbare und nicht-verfligbare Funktionen unter Linux

Folgende API Funktionen unterscheiden sich von denen unter
Windows:

BYTE UcanlInitHardware (tUcanHandle* pUcanHandle_p,
BYTE bDeviceNr_p);

Die Funktion UcanlnitHardware() bietet keine Mdglichkeit zur
Verwendung einer Callback Funktion.

BYTE UcanCmdGetDeviceNr (tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE* pbDeviceNr_p);

Die Funktion UcanCmdGetDeviceNr() kann dazu verwendet
werden, die Gerdtenummer des USB-CANmModuls abzufragen.

BYTE UcanCmdSetDeviceNr (tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bDeviceNr_p);

Die Funktion UcanCmdSetDeviceNr() kann dazu verwendet
werden, um in das USB-CANmModul eine neue Gerdtenummer zu
programmieren,
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