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Einleitung

Einleitung

Das USB-CANmodul ist eine Baugruppe zur Kopplung V©AN-
Feldbussystemen mit dem PC. Dabei kommt die USBx8stelle
(Universal Serial Bus) zum Einsatz. Die USB-Sclstatte ist
mittlerweile in jedem neuen PC vorhanden und wimgh vden
Betriebssystemen MS-Windows 95 (ab OSR 2.1), 98, 8&B0 und
XP und neuere Versionen sowie Linux unterstitzt.

USB dient zur Verbindung von verschiedenen periphéseraten mit
dem PC. Die einfache Handhabung erlaubt es, Gearakeend der
Laufzeit des Rechners anzuschliel3en (Hot Plug & Rlad sofort
damit zu arbeiten. Das Aufschrauben des PC oder
Konfigurationsprobleme am Gerat entfallen. Mit USBlediglich das
Verbindungskabel in den PC oder in einen Hub zaokste. Der PC
als Host verwaltet und bedient alle angeschlosséneantions (USB-
Gerate). Es kdnnen mehrere Functions angeschlosseten. Die
USB-Schnittstelle ermdglicht es, Daten mit einerteRbis zu 12
MBit/s zu Ubertragen. Mit einem einheitlichen Stestbinder fur alle
Geratetypen ist das System ausgesprochen benataaifich.

Stellt man die Verbindung zwischen dem USB-CANmogiodl dem
PC her, liest der PC die Konfiguration ein und léeibh dazugehdrigen
Geratetreiber automatisch. Damit ist die Verbindwogn PC zum
CAN-Bus hergestellt. Alle CAN-Nachrichten werdenreiilden USB-
Bus transparent getunnelt. Dabei wird die max. (Bdltdrate von
1MBIt/s unterstutzt. Die CAN-Nachrichten werden voaktiven
USB-CANmodul zwischengepuffert. Das gilt flir geseted und
empfangene CAN-Nachrichten. Es werden CAN-Framesh nder
CAN-Spezifikation 2.0A und 2.0B (11- und 29-Bit Iddier)
unterstitzt. Die CAN-Bus-Anschaltung ist nach dem-Standard
DS 102 aufgebaut und optional galvanisch entkoppelt

Zum USB-CANmodul werden Treiber fur MS Windows 200(P
und Vista sowie Linux bereitgestellt. Ein Konfigticamstool unter
Windows ermdoglicht die Zuordnung mehrerer Gerate #BB-Bus.
Das erfolgt mit Hilfe von Geratenummern, die dem&mder vergibt.
Die Geratenummer wird in einem EEPROM abgelegt. &iitem

© SYS TEC electronic GmbH 2008  L-487d_21 1
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Windows-Tool kann leicht der Datentransfer von CAehrichten
Uberprift werden. Die Funktionen fir den Datenawsth mit einer
Applikation stehen Uber eine DLL (Dynamic Linkedbtary) zur
Verfigung. Das mitgelieferte Demoprogramm zeigt eiafache
Handhabung der DLL-API-Funktionen.

2 © SYS TEC electronic GmbH 2008  L-487d_21
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Dieses Manual bezieht sich auf folgende USB-CANn&du

Artickel-
nummer

Besonderheiten

GWwW-001

Veraltet, wird jedoch von der Software weibe unterstitzt.

- Galvanische Entkopplung wird (ber Steck-Jum
konfiguriert.

- Keine Software-Unterstiitzung seit Windows Treibersion
V4.00.

GW-002

Veraltet, wird jedoch von der Software weibte unterstitzt.

- kompakteres Gehaduse: 102x54x30 (LxBxH in m
Schutzgrad 1P40, auch fir DIN-Schienenmontage

- die galvanische Trennung ist Bestelloption, dadwntfallt
das Offnen des Geh&auses und die Notwendigkeit
Spannungsversorgung tber den CAN-Bus

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

- optional verschiedene CAN-Transceiver verfigbansioeed,
single-wire

- externe Spannungsversorgung bis zu 30V der C
Schnittstelle in Abhangigkeit des CAN-Transceivedglich

- kundenspezifisch erweiterbar tber einen freient&8PBrt des
Microcontrollers

- weitere CAN-Transceiver Uber Steckplatz auf dertifig
anpassbar

per

m),

der

N

AN-

3004006

Multiport CAN-to-USB mit 16 CAN Kanélen

- 19" Einschub

- beinhaltet 8 logische Gerate mit jeweils 2 CAN-Klana

- intelligenter und schneller 32 Bit Microcontroller

- externe Spannungversorgung mit Kaltgeratestecldr YAC
mit 500mA abgesichert) fir das gesamte Gerat

- galvanisch Trennung der CAN-Kanale

3204000,
3204001

USB-CANmModull

- kleines Gehause: 78x45x18 (LxBxH in mm)

- 1 CAN-Kanal

- schneller 32 Bit Microcontroller

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

- Highspeed CAN-Transceiver 82C251

auch

- galvanisch getrennt (nur bei 3204001)

© SYS TEC electronic GmbH 2008  L-487d_21 3
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AN-

Artickel- Besonderheiten

nummer

3204002, USB-CANmodul2

3204003,

3204007, 2 unabhéngige CAN-Kanale

3204008, schneller 32 Bit Microcontroller

3204009, Spannungsversorgung Uber USB-Kabel

3204011 Highspeed CAN-Transceiver 82C251 oder Lowspeed C
Transceiver TJA1054 bzw. Single-Wire CAN-Transceive
AU5790
galvanisch getrennt (nur bei 3204003)
kundenspezifisch erweiterbar Uber einen freient8PBrt des
Microcontrollers (nur bei 3204007)

3404000 USB-CANmModul8
mit 8 CAN Kanélen
im Tischgehéause
beinhaltet 4 logische Gerate mit jeweils 2 CAN-Klana
intelligenter und schneller 32 Bit Microcontroller
externe Spannungversorgung mit Kaltgeratestecldgy YAC
mit 500mA abgesichert) fir das gesamte Gerat
galvanisch Trennung der CAN-Kanale

3404001 USB-CANmodull6

mit 16 CAN Kanélen

im Tischgehéause

beinhaltet 8 logische Gerate mit jeweils 2 CAN-Klana
intelligenter und schneller 32 Bit Microcontroller

externe Spannungversorgung mit Kaltgeratestecldgr YAC
mit 500mA abgesichert) fir das gesamte Gerat
galvanisch Trennung der CAN-Kanale

© SYS TEC electronic GmbH 2008  L-487d_21
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Hinweise auf Hard- und Software-Anderungen

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

Ab der Version 2.15 wird im PCANView die Auswabhl liebiger
Baudraten unterstitzt. Die FunktionddcanWriteCanPort() 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 Einita§B Controller “,
sondern unter dem EintrggSB-CAN-Hardware “.

- Auslesen der Seriennummer und des Modus des CANr&lens
Uber die FunktiotdcanGetHardwarlnfo()

- FunktionUcanGetVersionEx(nit erweiterter Versionsabfrage

- FunktionUcanlInitCanEx()zur Erweiterung der Konfiguration des
SJA1000, z.B. listen only - Modus

- UcanConfigUserPort() UcanWriteUserPort() und
UcanReadUserPort@gur Bedienung des 8-bit User Ports

Software Version 2.17:

- Es wird nur noch die Installation fir Windows2006/X¥interstUitzt.

- Die Installation und der Betrieb unter Windows98/MEmGdglich,
es wird jedoch keine Garantie tbernommen.

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

- Der CAN Status wird von UcanGetStatus() nicht mehr
automatisch nach dem Lesen, sondern erst nach fAwfyno
UcanResetCan(@eldscht.

Software Version 2.18:

- Der Geratetreiber USBCAN.SYS unterstitzt auch dasvelP
Management. Wird der Rechner aus dem Stand-By Muadleder
aktiviert, dann wird auch der Geréatetreiber neadeh.

- Die Genauigkeit des Zeitstempels fir Empfangsnabten aus
der StruktutCanMsgStructvurde verbessert.

© SYS TEC electronic GmbH 2008  L-487d_21 5
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Die CAN Statusmeldungen USBCAN_CANERR_BUSLIGHT und
USBCAN_CANERR_BUSHEAVY werden automatisch gel6scht,
sobald der Fehlerzahler im CAN Controller den emsipenden
Wert unterschreitet.

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

Das Tool PCANView beantwortete in friheren Versiongdie
RTR-Frames von 29-Bit CAN Nachrichten nicht autdseit.
Dieser Fehler ist in der Version 2.0.4 Build 043 d&CANView
behoben.

Funktion UcanGetFwVersion() zur Versionsabfrage der
Modulsoftware neu implementiert

neues Demoprojekt fur Microsoft Visual Studio C/C3-6
Softwareunterstiitzung fur Borland Delphi als Biblek und
Demoprojekt

Software Version 2.19:

Ein Fehler wurde aus der USBCAN32.DLL beseitigt.eDi
ConnectControl-Callback-Funktion wurde in Versiorl& nicht
gerufen, sobald ein USB-CANmodul vom PC getrennerod
angesteckt wurde.

neu: Softwareunterstitzung fir LabView inklusivees Demos

Software Version 2.20:

Ein Fehler wurde in der USBCAN32.DLL beseitigt. Kdem die
Funktion UcanDeinitHwConnectControl(yerufen wurde, konnte
mit UcanlnitHwConnectControll(keine neue Callback-Funktion
angemeldet werden.

Wenn die FunktiordcanResetCan(Qerufen wurde, wahrend sich
noch CAN Nachrichten im Empfangspuffer befandemrite es
vorkommen, dass danach altere CAN Nachrichten noeth
empfangen wurden.

Die Datei USBCAN32.DLD wurde entfernt. Um Debug
Informationen zu erzeugen gibt es in ,USB-CANmoGohtrol*
in der Systemsteuerung das Menu ,Debug*.

© SYS TEC electronic GmbH 2008  L-487d_21
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Software Version 3.00:

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

Neue API Funktionen wurden in die USBCAN32.DLL igitert,
die die Arbeit mit dem Multiport CAN-to-USB 300400&nit 2
CAN Kanaélen) unterstutzt.

Erweiterung der Treiber fur den Anschluss von bis @4
USB-CANmodulen an einen PC.

Software Version 3.01:

Fehler beseitigt: Der FunktionsaufridcanDeinitCan() konnte
unter Umstanden eine Zugriffsverletzung auslosen.

Fehler beseitigt: Das USB-CANmodul GW-002 sendehneinen
Busoff nicht korrekt CAN-Nachrichten auf den CAN-®Swbwohl
die FunktionUcanResetCan@erufen wurde.

Fehler beseitigt: Bei Verwendung von mehreren
USB-CANmodulen an einem PC uber mehrere
Applikationsinstanzen konnte es vorkommen, dasse edler
Applikationen den Fehlercode 0x06 (illegal handlagldete,
obwohl die Initialisierung erfolgreich war.

Fehler beseitigt: Wurde mit dem Multiport CAN-to-BSeine
CAN2.0A Nachricht empfangen, dann wurde bei derhatem
CAN2.0B Nachricht die CAN-ID falsch an den PC Ulzdogn.

Bei GW-002 und Multiport CAN-to-USB werden gesersd€AN-
Nachrichten als Empfangsnachricht an den PC zuggsdgen.
Diese Nachricht ist als Echo gekennzeichnet (Seariage

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

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

Funktion UcanGetModuleTime() in die USBCAN32.DLL
implementiert.

Software Version 3.02

Fehler beseitigt: Erstinstallation unter Window®@0@unktionierte
bei der Version 3.01 nicht.

Fehler beseitigt: Die FunktiolcanReadCanMsgEx(@abt den
Fehlercode USBCAN_ERR_CANNOTINIT beim Multiport CAN
to-USB 3004006 zurtck, wenn nur der zweite CAN-Kana

© SYS TEC electronic GmbH 2008  L-487d_21 7
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initialisiert wurde und diese Funktion mit dem Ruaeder
bChannel_p = USBCAN_CHANNEL_Ald¥Mfgerufen wurde.
Softwareanderung: Wenn die FunktidgcaninitCanEx() bzw.
UcaninitCanEx2() mit dem CAN-Modus kUcanModeNormal
aufgerufen wurde, dann gab die FunktidlcanReadCanMsg()
bzw. UcanReadCanMsgEXx() den Returncode
USBCAN_WARN_ NODATA zuruck, obwohl noch CAN-
Nachrichten im Puffer enthalten waren. Ursache wacke
Sendeechos, die innerhalb der DLL immer verarbeiggtien. Die
USBCAN32.DLL wurde so geandert, dass sie die Sesiuee
beim CAN-Modus kUcanModeNormal Uberliest und diehsie
empfangene CAN-Nachricht zuriickgibt.

Software Version 3.03

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

Softwarednderung: Der FunktioblcanResetCanEx(kann als
Parameter Ubergeben werden, was zurickgesetzt nveatle und
was nicht zurtickgesetzt werden soll.

Software Version 3.04

Fehler beseitigt: Einige CAN-Nachrichten wurden vihaltiport
CAN-to-USB zweifach gesendet, wenn die Senderategmd
wurde.

Fehler beseitigt: Es wurden einige zu sendende Glabhrichten
im Multiport CAN-to-USB gel6scht, wenn die Funktion
UcanInitCanEx2(¥ur den zweiten CAN-Kanal gerufen wurde.
Fehler beseitigt: Das Ldschen der Firmware-interr@AN-
Nachrichten Puffer durch die FunktiddcanInitCanEx2()wird
nicht durchgefuhrt, wenn einer der CAN-Kanéle ksraiitialisiert
wurde.

Softwareanderung: Das Forcen eines Firmware-Updéitesias
Multiport CAN-to-USB (und folgende Hardware) ist gii¢h.
Softwareanderung: Nach dem Ldschen der Treiber dés
USB-CANmodul aus dem Windows Betriebssystem muss da
Betriebssystem neu gestartet werden.

© SYS TEC electronic GmbH 2008  L-487d_21
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Software Version 3.05

Unterstutzung far USB-CANmodull 3204000/3204001 und
USB-CANmodul2 3204002/3204003 hinzugefiigt.
Softwareadnderung: Der Hardware-Typ wird Uber dieul@ur
tUcanHardwarelnfoEx mit zuriickgegeben.

Softwareanderung: Die Anzahl der CAN-Nachrichten im
Empfangs- und Sendepuffer der USBCAN32.DLL kann
konfiguriert werden. Dazu gibt es in der Struktur
tUcanInitCanParam die zwel neuen Parameter
m_wNrOfRxBufferEntrieendm_wNrOfTxBufferEntries

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

Software Version 3.06

Softwarednderung: Unterstitzung fir das automaisSbnden
von CAN-Nachrichten hinzugefigt

Softwarednderung: FunktiobcanGetMsgPending(hinzugefugt
zum Auslesen der aktuellen Pufferzdhler in den ediven
Software-Schichten.

Softwareanderung: Funktion UcanGetCanErrorCounter()
hinzugefliigt zum Auslesen der aktuellen Fehlerzatiess CAN-
Controllers.

Softwarednderung: Die FunktiddcanWriteCanMsgEXx(pibt die
Warnung USBCAN_WARN_TXLIMIT zurtck, wenn sie gerafe
wurde, um mehr als eine CAN-Nachricht zu senderhevaicht
alle in den Sendepuffer passten.

Softwarednderung: Die FunktiddcanGetVersionEx(kann auch
die Datei-Versionen der Windows-Kernel-Treiber, desls USB-
CANmodul Control und der Firmware-Loader zurtickgebe
Softwareanderung: Schreibfehler in der Konstanten
USBCAN_ERR_DISCONECT beseitigt. Richtige Schreilseeist
USBCAN_ERR_DISCONNECT, wobei die fehlerhafte Komé¢a
aus Kompatibilitatsgriinden weiterhin definiert blei
Softwareanderung: Einige Verbesserungen in dert&lamg im
Tool USB-CANmodul Control wurden durchgeftihrt. Dasol
zeigt auch die Module an, die zurzeit von einer lfigaion
verwendet werden (Zeilen sind grau dargestelltle Diebug-
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Logdatei kann separat fur das Tool USB-CANmodul t@un
zugeschaltet werden (bei der Erstinstallation asgdtet).

- Fehler beseitigt: Die FunktiddcanResetCanExRQonnte nicht mit
dem Parameter USBCAN_RESET ONLY_STATUS gerufen
werden, wenn sich die State-Machine im Zustand HWT |
befand.

- Fehler beseitigt: Die Timer-Auflosung der neuenVEE@RXX-
Module wurde korrigiert. Beim Aufruf der Funktion
UcanReadCanMsg() bzw. UcanReadCanMsgEx()wich der
Zeitstempel etwas vom realen Wert ab.

- Softwareédnderung: Bei den API-Funktionen der
USBCAN32.DLL, die einen Fehlercode nacKapitel 2.3.3
zuriickgeben, wurde der Ruckgabetyp von BYTE auf NRET
geandert. Diese Anderung wird jedoch keinen Eisflasf bereits
bestehende Applikationen haben, da der Typ UCANRE&NsO
ein ,unsigned char“ ist, wie der Typ BYTE.

Software Version 3.07

- Fehler beseitigt: Das automatische zyklische Serfderte die
Firmware in den sysWORXX USB-CANmodulen ein.

- Softwarednderung: Mutex in USBCAN32.DLL einefligandt die
DLL unter Windows XP von verschiedenen Windows-Beatn
verwendet werden kann.

- Fehler beseitigt: UcanWriteCanMsgEx()gab auch den Wert
USBCAN_WARN_TYLIMIT zurick, wenn nur eine einzige
CAN-Nachricht gesendet werden sollte.

Software Version 3.08

- Softwareanderung: Erste Beta-Release des neuen
Netzwerktreibers. Damit ist es mdglich ein logisshelSB-
CANmodul der sysWORXX-Serie von mehreren Applikaga zu
verwenden.

- Softwareéanderung: Einige Verbesserungen im Tool
USB-CANmodul Control: Anzeige der Verwendung des
Netzwerktreibers, Update Uber das Internet, Modulerden
sortiert dargestellt.

- Fehler beseitigtUcanResetCanEx(pschte auch dann die CAN-
Nachrichten aus dem Firmware-Puffer, wenn diesiexpiber die
Reset-Maske ausgeklammert wurde.
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Software Version 3.09

Fehler beseitigt: Die rote Status-LED an den sys\WWRR
USB-CANmodulen wurde nach dem Ldschen eines
Fehlerzustandes nicht korrekt zurlickgesetzt.

Fehler beseitigt: Das Sendeecho wurde bei mehrkgmal
USB-CANmodulen unter Umstanden mit UcanReadCanM@gEXx
nicht zurtickgegeben.

Fehler beseitigt: Vom Kernel Treiber unter Windo2800/XP
wurde unter Umstanden ein Overrun des Empfangspuffe
gemeldet, obwohl dies nicht wirklich der Fall war.

Neu: Kernel Treiber fir Windows Vista verfugbardgeh nur die
Standard-Variante — kein Netzwerktreiber!).

Software Version 3.10

Fehler Dbeseitigt: Wenn der Windows-Anwender keine
Administrator-Rechte hatte, dann wurden keine Andgen in der
Registry angenommen (z.B. Einstellungen des Loglsgve

Neu: Bei den neuen sysWORXX USB-CANmodulen werdeer U
AMR und ACR auch die Datenbytes 0 und 1 sowie RT&¥es
gefiltert, so wie es auch mit den Modulen GW-004 @WwW-002
der Fall war ¢iehe Kapitel 2.3)6

Neu: Die FunktionUcanSetTxTimeout(setzt bei sysWORXX
USB-CANmodulen ein Timeout-Wert. Wenn eine zu s&ce
CAN-Nachricht nicht gesendet werden kann (z.B. weine
CAN-Gegenstelle vorhanden ist), dann werden nacasedin
Timeout alle nachfolgenden Sendenachrichten autscmataus
dem Sendepuffer geldscht, so dass das Sendeniibarzveiten
Kanal nicht blockiert wird. Zusatzlich erhalt digo@glikation den
Fehlerstatus USBCAN_CANERR_TXMSGLOST zurlck. Ein
Timeout-Wert von 0 schaltet dieses Feature auss (tBe die
Voreinstellung).

Neu: Im DemoGWO006 wird gezeigt, wie die USBCAN32LDtur
Laufzeit geladen werden kann, indem man die Win@&kEonen
LoadLibrary()undGetProcAddress(ferwendet.

Software Version 3.11

Neu: Treiber fur Windows CE 5.0 verfiigbar. Diesasiert auf
den CPU-Typ ARMV4l und wurde auf dem Intel PXA256du
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PXA270 getestet. Andere CPUs konnen auf Anfragetigyor
werden.

Neu: Linux Treiber Version 2.02 r3 verdffentlichDie API
Funktionen werden in einer Shared Library angebddem Kernel
Treiber unterstitzt nun auch einen Firmware-Updiite das
USB-CANmodull.

Software Version 4.00

Fehler beseitigt: Der Aufruf der FunktidscanResetCanExhit
dem Flag-Parameter 0 hatte beim USB-CANmodull die
Auswirkung, dass keine CAN-Nachrichten mehr empésng
werden konnten.

Fehler beseitigt: Wurde die FunktiodcanResetCanEx(zum
Loschen der Empfangspuffer gerufen, dann wurden flr
USB-CANmodull und GW-002 nicht alle CAN-Nachrichten
geldscht.

Fehler beseitigt: Wenn die FunktiddcanWriteCanMsgEXx(ginen
Fehlercode zuriickgab, dann wurde dennoch die Mariabf O
gesetzt, die Uber den Parameter pdwCount_p referemairde.

Neu: Der Wrapper fur LabView 8.5 und 8.6 unterdtimzn auch
das automatische und zyklische Senden von CAN-Nzdken. Es
werden nun auch die mehrkanaligen USB-CANmodulerstiitzt.
Neu: Mit der neuen API FunktiodcanSetDebugModeKann das
Erstellen eines Debug-Logfiles aus der USBCAN-Lipraeraus
eingeschaltet werden.

Neu: Die Windows Kernel Treiber unterstitzen nunchau
Windows Vista (32 und 64 Bit). Achtung: GW-001 wirdcht
mehr unterstutzt.

Performance-Verbesserungen bei den SysWORXX
USB-CANmodulen.

Anderung: Bei den Baudraten 10kBit/s, 20kBit/s, Bils und
100kBit/s wurde die "Sync Jump Width" (SJW) bei den
sysWORXX Modulen flir eine bessere Synchronisatioarzderen
CAN-Knoten auf 1 gesetzt.

Anderung: Der voreingestellte Pfad fiir die Erstafjieiner LOG
Datei aus der USBCAN32.DLL heraus wurde auf
"Eigene Dateien" gesetzt.

12
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Technische Daten:

= CAN-Schnittstelle:
- Nach CiA DS 102 / 1SO 11898-2/3,
- Spannungsversorgung galvanisch entkoppelt (opfional
- Anschluss tUber SUB-D-9-Stecker
- CAN-Frameformat nach Spezifikation 2.0A und 2.0B-(1ind
29- Bit CAN-Identifier) werden unterstitzt
- Standard ist PCA82C251 als CAN-Transceiver, andere
Varianten wie z.B. lowspeed- und single-wire - Bezimdglich
- unterstitzte CAN-Transceiver: 82C251, TJA1054, T,
AU5790
- Steckplatz zur Adaption weiterer CAN-Transceiver,B.z
B10011S (nur bei GW-002)
- optional Spannungsversorgung tber CAN-Bus, abhéamgig
CAN-Transceiver und von der Bestelloption
- Zwischenpuffer flir 768 CAN-Nachrichten pro Richtumg
USB-CANmodul
- Zwischenpuffer fir 4096 CAN-Nachrichten pro Richguauf
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-CANmodulld un
USB-CANmodul2
- Ubertragungstyp Bulk, 12MBit/s
= 8-bit Port flr individuelle Erweiterungen (nur GV@D und alle
sysWORXX-Module aulRer USB-CANmodull)
= power-LED (grun) und state-LED (rot) bei GW-001 ua&/-002
» power-LED (gelb), state-LED (rot) und traffic-LEDgr(in) bei
allen sysWORXX-Modulen
» Halter fir Hutschiene und Wandhalter optional vebfir
» Umgebungstemperatur 0°C...+55°C bei GW-001 und &&/-0
» Umgebungstemperatur -15°C...+85°C bei allen sysWRRX
Modulen
» CE-konform
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Softwareunterstlitzung:

» Kernel-Mode-Treiber fur Windows 2000, XP (32-Bit i&on, ab
Treiber V4.00 auch 64-Bit Edition) und Vista (32dué4 Bit mit
der Treiber Version 4.00):

- USBCANLD.SYS, USBCANL2.SYS, USBCANL3.SYS,
USBCANL4.SYS und USBCANL5.SYS fur den Download der
Firmware in das USB-CANmodul

-USBCAN.SYS fiur die Nutzung der Funktionen des
USB-CANmModuls

- UCANNET.SYS (Netzwerktreiber) ermoglicht die Vervaemg
eines logischen USB-CANmoduls von bis zu 6 Applikagn.

» User-Mode-Treiber fur Windows 2000, XP (32-Bit Eolit, ab
Treiber V4.00 auch 64-Bit Edition) und Vista (32dué4 Bit mit
der Treiber Version 4.00)::

- USBCAN32.DLL fur die einfache Nutzung der Funktionges
USB-CANmModuls

» Es werden bis zu 64 CAN-Kanéle von den Treibermenstiitzt.

» Tools fur Windows 2000, XP (32-Bit Edition, ab Twer V4.00
auch 64-Bit Edition) und Vista (32 und 64 Bit migrdTreiber
Version 4.00):

- USB-CANmodul Control (Systemsteuerung) - Verwaltung
mehrerer USB-CANmModule durch Vergabe von Geratenemm

- PCANView — CAN-Monitorprogramm

» Drei Demoprogramme im Quellcode (Microsoft C/C+s MFC
und Visual Basic als .NET)

= Contributor Interfaces fur LabView

» Kernel-Mode-Treiber und Demo fur Linux Kernel 2.6

» Treiber und Demo fir Windows CE

Lieferumfang:

Fertig aufgebautes und getestetes Gerat, Manutily&@e und USB-
Standardkabel (Typ A zu Typ B; ca. 1,5m)
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Anmerkungen zum EMV-Gesetz far das
USB-CANmodul

Das USB-CANmModul ist ein fertig aufgebautes uncegettes Gerat
und nur in diesem Zustand zu verwenden.

Im Betrieb durfen ohne weitere SchutzbeschalturdyRmifung keine
Leitungen von mehr als 3 m Lange an die Verbinaweachlossen
werden. Insbesondere ist geschirmtes CAN-Kabelkzwenden.

Die CE-Konformitat gilt nur fir den hier beschriele® Anwendungs-
bereich unter Einhaltung der im folgenden Handbgegebenen
Hinweise zur Inbetriebnahme!

Fur weitere Informationen wenden Sie sich bittéaddgende 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.cofittp://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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Inbetriebnahme unter Windows

1 Inbebriebnahme

1.1 Installation unter Windows

1.1.1 USB-CANmodul auspacken

Packen Sie die einzelnen Komponenten aus und vesgemu Sie
sich, dass sie unbeschadigt und vollstandig simdLieferumfang
sind enthalten:

USB-CANmodul

SYS TEC Produkt CD mit Installationssoftware undndals

USB Anschlusskabel

1.1.2 Treiberinstallation

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

Wenn Sie das USB-CANmodul das erste Mal mit demv@®®inden,
gehen Sie wie folgt vor:

Hinweis:

Fuhren Sie die Treiberinstallation durch, bevor Sdas
USB-CANmodul am PC anschlie3en. Stellen Sie sioth@ss Sie fu
die Installation ~ Administratorrechte  besitzen (o
2000/XP/Vista).

Software-Updates erhaltlich untéttp://www.systec-electronic.com

s

a) Starten Sie Ihren Computer.

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

c) Offnen sie den Windows Explorer.
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d) Wechseln Sie in den Pfad
,<CD-ROM>:\Products\USB-CANmodul XXXXXXX\Software\
S0-387“ und fuhren Sie das Setup-Tool “SO-387.exes.

e) Folgen Sie den Bildschirmanweisungen.

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

g) Windows erkennt automatischdas USB-CANmodul. Es offnet
sich der Hardware-Assistent. Die Treiberdateien deer
automatisch gefundensiéhe Hinweis Bestatigen Sie die
Installation der Treiber fir das USB-CANmodul.

Hinweis:
Der Treiber ist nicht von Microsoft signiert wordeAus diesem
Grund erscheint auf dem Betriebssystem Windows PMeldung,
dass der Treiber den Loop-Test nicht bestandenlguabrieren Sie
diese Meldung und drticken Sie ,Installation forizset'.

Seit Windows Vista in der 64-Bit Edition missen KelrMode
Treiber mit einem Zertifikat versehen werden, waa Hiersteller des
Treibers identifiziert. Wird der Treiber das eral installiert, dann
erscheint bei der Installation ein Fenster, wieBifd 1 dargestellt
Setzen Sie dort bitte den Haken, dass Software den Firma
SYS TEC electronic GmbH immer vertraut werden soll.

7] Windows-Sicherheit . F O e

Méchten Sie diese Gerdtesoftware installieren?

Mame: Y5 TEC electronic GmbH USB-CAMN-Hardware
erausgeber: electronic Gm
sg H geber: 5Y5 TEC €l ic GmbH

&l Egoftwarevon "S¥5 TEC electronic GrabH" immeré [ Installieren ! | Micht installieren l
ivertrauen

& Sie sollten nur Treibersoftware von vertrauenswiirdigen Herausgebern installieren. Wie kann festgestellt
werden, welche Gerdtesoftware bedenkenlos installiert werden kann?

Bild 1: Installation des Treibers unter Windowstdis
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Wenn Sie den Treiber des USB-CANmodul aktualisievasllen,
dann gehen Sie wie folgt vor:

a) Starten Sie Ihren Computer.

b) Legen Sie die SYS TEC Produkt CD in das CD-ROM faank
ein.

c) Offnen Sie den Windows Explorer.

d) Wechseln Sie in den Pfad
»<CD-ROM:>\Products\USB-CANmodul_XXXXXXX\Software\
S0-387“ und fihren Sie das Setup-Tool “SO-387.exes"

e) Folgen Sie den Bildschirmanweisungen.
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1.1.3 Uberpriifung der Gerateinstallation

Testen Sie, ob das Modul ordnungsgemafl am ComantgEmeldet
wurde:

a) Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das Symbo
~Arbeitsplatz* im Desktop.

b) Es wird ein Popup-Menlu geo6ffnet. Klicken Sie auf
»Elgenschaftert erscheint die Dialogbox Eigenschaften von
Systent.

c) Wahlen Sie dort denGerate-Manager'. Bei Windows 2000, XP
und Vista befindet sich der Gerate-Manager in degifrierkarte
»Hardware®.

d) Erscheint unter dem Eintrag Upiverseller serieller Bus
Controller® bzw. ,USB Controller* bzw. ,USB-CAN-
Hardware® der Eintrag Systec USB-CANmodul device driver
oder ,Systec USB-CANmodul network drivef, dann ist das
Modul ordnungsgemal angemeldet.

Hinweis:

Ab der Version 2.16 erscheint bei einer Neuinsti@ita das
USB-CANmodul nicht unter dem Eintrag ,USB Controllesondern
unter dem Eintrag ,USB-CAN-Hardware".

o Gerate-Manager

Datei  Akkion  Ansichk 7
52 3

{# ﬂ Prozessaren i
+ _e Swvstemger ate

+._sn Tastaturen

= 8 USE-CAN-Hardware

i Systec USE-CANmodul device driver

i Systec USB-CaAMmodul network driver

£ % USE-Contraller

Bild 2: Gerate-Manager mit dem Eintrag USB-CANmo@indows 2000)
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War die Installation nicht erfolgreich, fihren Sae Installation
erneut entsprechend der Anweisung durch. Verlaftinistallation
erfolglos, wenden Sie sich bitte an den Hersteller.

1.1.4 Vergabe einer Geratenummer

Die Vergabe einer Geratenummer ermdglicht dem Amleemehrere

USB-CANmodule gleichzeitig am PC zu verwenden. Die
Geratenummer identifiziert die einzelnen USB-CANmed

untereinander.

a) Offnen Sie die Systemsteuerung untstast* = , Einstellungert
- ,Systemsteuerunty Unter Windows XP und Vista wahlen Sie
bitte zusatzlich Weitere Systemsteuerungsoptionén Bei der
64-Bit Edition von Windows Vista muss 32 Bit-
Systemsteuerungselemente anzeigeamusgewahlt werden.

b) Klicken Sie auf das SymboUSB-CANmodul Control*.

. USB-CANmodul Control - .[C]- SYS TEC electronic GmbH EJ

“ List of connected USB-CaMmaduls on this computer...

Seral Hr. DiewMr. | Device Type Firmware Werzsion | dry
| 00T 45654 18 EwW-O0T A0

| DO0EN3397 17 UISB-CANmadult 3,085 et
[ B389RT 007 0 Multiport CAM-to-USE - 308129

| 538961002 1 Mulbiport CaM-to-lLISE %308 129

| H3B9E1003 2 Multiport CAM-o-LISE Y307 128

| 538961004 3 Multiport CAM-to-LISE Y307 128

Parks: [ et Emar ” Switch all... ” About. ..

[ Ok, l [ Abbrechen ] Dberhehime

Bild 3: Das Tool USB-CANmodul Control
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c) Wahlen Sie ein Modul aus der Ihnen angezeigtere luiatl klicken
Sie auf Change..".

Hinweis:
Die Geratenummer von grau dargestellten Modulenn&innicht
verandert werden, da diese bereits von einer andamplikation

verwendet werden.

Cﬁangﬂ parameters...

—————————

zenal number; !EEIEIEIEI?

; B
device number; || [

|1

uze USEB-CaM netwark driver

MOTE:
The current verzion of the LISB-Caknetwaork driver iz a

Beta-Relsaze:

Bild 4: Dialogbox fur die Einstellung der Geratenomar

d) Geben Sie eine neue Geratenummer ein oder verargierdie
Geratenummer durch Klick auf den Up- oder Down-8uitt

e) Bestatigen Sie die Anderung mi®K*“. Die neue Geratenummer
wird erst mit dem Klick auf die Schaltflach&lhernehmeri oder
»,OK*“in das USB-CANmodul programmiert.
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1.1.5 Anschluss CAN-Knoten
Das USB-CANmodul ist mit einem neunpoligen Sub-DecBer

versehen. Verbinden Sie diesen Stecker Uber eispethendes

Kabel mit einem anderen CAN-Knoten. Die Pinbelegdeg Sub-D
Steckers ist imTabelle 3beschrieben.

Hinweis:

Achten Sie bitte bei highspeed - CAN-TransceiveB820251,
Standard) darauf, dass das verwendete Kabel
Abschlusswiderstanden zwischen CAN_L und CAN_H (0&(n) an
beiden Enden des Kabels versehen sgthle auch Kapitel 1)6 Fir
lowspeed - CAN-Transceiver (TJA1054 u.a., Optiorgrfdkein
Abschlusswiderstand angesteckt werden, dieser i&t integriert
(10kOhm). Bei Leitungsldngen >3m ist geschirmtesbd{azu
verwenden.
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1.1.6 Starten von PCANView (USBCAN)

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

a) Rufen Sie das Tool aus dem StartmeS8tart” , ,Programme”,
,USB-CANmodul Utilities” , ,PCANView (USBCAN)“ auf.

b) Es wird ein FenstepySB-CANmodul settings* geotffnet.

USB—CAM_m 0 1-1-ul -s Eﬂiﬁgs-

RBEE o
E L Baudate: | 1MBaud . v
- d . [izter o il
Your Partner for chsolete devices [Gw-001/Gw-002]
Distributed T
P e ETRO: |
Automation
BTR1: .
riei devices
BTREst [00020354
S¥5 TEC electronic ambH .
August-Bebel-str. 29 :
O-07971 Gralz two channel devices
il e CAM Channel 0 (5
: -a| t
B o yeter slarsoi: CAN Channel 1 (3
Bild 5: Dialogbox mit den Hardwareeinstellungen

c) Tragen Sie die verwendet®audrate (Standardbaudraten nach
CiA) und die Geratenummer des USB-CANmodulanfy’ steht
fur das Modul, das zuerst gefunden wird).

d) Wird im Feld Baudrate ,user‘ ausgewahlt, konnen Wlerte ftr
die Register BTRO und BTR1 des SJA1000 direkt eyeben
werden. Der SJA1000 wird mit 16MHz getaktet. Dierdddnung
der Werte fur andere Baudraten ist dem Handbuch SUA1000
zu entnehmen. Fur das USB-CANmodul der sysWORXXaRei
geben Sie bitte im Feld ,BTR Ext* die anwenderspsahe
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Baudrate ein.

Kapitel 2.3.4

e) Verwenden Sie das Multiport CAN-to-USB 3004006, das
USB-CANmodul2 3204002/3204003, das USB-CANmodul8
3404000 oder das USB-CANmModull6 3404001, dannestedie
bitte ein, welcher CAN Kanal verwendet werden soll.

Nahere Informationen dazu finden e

f) Bestatigen Sie die Einstellungen n2K“.

g) Es

erscheint

ein neues Fenster namens

,PCANView - Connect to net. Tragen Sie dort gegebenenfalls
die Message Filterung flur den CAN-Controller eiesEitigen Sie
mit ,,OK*.

Bild 6:

PCHN\.-F.iew -Lonnect to net

/e PCANView

Hvailable nets:

Message filker
i+ Standard

™ Extended

Hardware: Baud rake:

15¥5 TEC WSB-Cakmadul | 1 MBitisec

Erarm: iDDD (Hex)  To *?FF (Hexl
| (] 4 | Cancel | Help |

Fenster fur die Einstellung der Nachrichfidierung

h) Im nachsten Fenster (Hauptfenster) werden im ob@&eghalle
empfangenen CAN-Nachrichten angezeigt. Im Memhtapsmit*

> New..! konnen sie eine neue CAN-Nachricht definieren.

Tragen sie im Feld ,Period” eine 0 ein, so wird @i&N-Nachricht
nur dann gesendet, wenn sie im unteren Feld deptfdéasters
ausgewahlt wurde und die Leertaste gedrtckt wird.
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> PCANView

Client: Transmit Help

E Ik

_D Message 1Length |_E_Jate_| ] - ) - | Feriod 1 Zount | RTR-Pet. | RTR-CnI:._|I
- |5C1h g 43 00 10 00 91 01 OF 00 1 ]

(741h 3 oa 1 0

O Message | Lenoth | Data [ Period [ count [ Trigger |}
CEAih I 4000 10 00 00 00 00 00 Wait 1 Mannual

Connected to; USBCAN-16 CHO (1 MBitfsec) 8 Overruns: 0 ‘mtFull; 0

Bild 7: Fenster des Tools PCANView (USBCAN)
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1.1.7 Erstellen von Debug-Ausgaben aus der DLL

Sollten Probleme mit der Software auftreten, danbt gs die
Mdoglichkeit, die Debug-Ausgaben aus der USBCAN3A.0hh eine
Log-Datei umzuleiten. Diese Log-Datei sollten Siasuimmer
zusenden, um eine schnelle Bearbeitung Ihres Rmnsbleu
gewahrleisten.

Um dieses Feature zu aktivieren rufen Sie bitte das
,USB-CANmodul Control“ aus der Systemsteuerung auf. Auf der
Seite Pebud’ finden Sie dann folgendes Bild:

. USB-CANmodul Control - (C) SYS TEC electronic GmbH =
_'_-.I-.Iaru:lware I'\I'IETSIDFIS Debug ' L||:u:|ate
“ List.ofdebug informatiors oFLISBCAMNIZ I
. meating "“‘
¥
|
|_.
v
&
r;:’
[(liEnable Debug  LOG Level :-".‘.:ﬁ..' CO0E03 [hiex]
Check max: LOG fle size: - ’ [kByte]
[ k. ] [ Abbrechen ] Lbsmehmen
Bild 8: Debug-Einstellungen im USB-CANmodul Control

Setzen Sie einen Haken in das KastchEnaple Debud. In der
dartiberliegenden Liste kbnnen Sie dann die einmein®rmationen
aktivieren, die in das Logfile mit aufgenommen wardsollen. Mit
der Schaltflache Browse* kdnnen Sie das Verzeichnis einstellen in
welches die Log-Datei gespeichert werden soll.\VAdseinstellung ist
C:\ eingestellt.
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Ubernehmen Sie diese Einstellung und beenden Sis da
USB-CANmodul Control wieder. Danach starten Sie elhr
Applikation, die auf das USB-CANmodul zugreift, fén Sie es bis

zu Problemstelle und beenden Sie lhre Applikaticgoer.

Danach finden Sie im eingestelltem Verzeichnis dda¢ei mit dem
Namen  USBCAN_XXXXXXXX YYYYYY_ ZzZZ.LOG, wobei
XXXXXXXX das Erstellungsdatum der Log-Datei im Foamn
JJJIMMTT ist (Jahr Monat Tag), YYYYYY die Erstellyseeit der
Log-Datei im Format HHMMSS und ZZZ der Dateinamer de
aufgerufenen Applikation ist.

Hinweis:

Durch das Aktivieren der Debug-Ausgaben verandech die
Performance, da dabei mehr Code von den API-Fumdtio
durchlaufen werden muss, um die Debug-Ausgabenina Batei
umzuleiten. Das Einschranken von Debug-Informatioiker den
LOG-Level kann hierbei helfen, die Performance wrecttwas
anzuheben. Sie sollten dabei jedoch bedenken, dkss wichtige
Debug-Informationen in der Log-Datei fehlen kbnnten

Dariiber hinaus koénnen die Log-Dateien recht grofrdere
Aktivieren Sie in diesem Fall die Option ,Check maOG file size®.
Dabei Uberwacht die USBCAN32.DLL die GrofRRe der lafei.
Wenn diese uberschritten wird, dann werden die geori Debug-
Ausgaben aus der Log-Datei gel6scht und mit denzéiahnen der
Debug-Ausgaben fortgefahren. Voreinstellung fir dreximale
GrofR3e ist 10240 kByte (d.h. 10 MByte).

Ab der Version V3.11 der USBCAN-Library kann ein@pAkation
durch Aufruf der FunktionUcanSetDebugMode(diesen Modus
nachtraglich aktivieren. Lesen Sie dazu dapitel 2.3.2.1

\*4
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1.1.8 Aktivierung des Netzwerktreibers

Der Netzwerktreiber UCANNET.SYS wurde entwickelt,anait
mehrere Applikationen auf ein physisches USB-CANuaiod
zurgreifen kann. Dabei baut der Kernel-Mode Treiber virtuelles
CAN-Netzwerk auf, mit dem sich mehrere Applikatianeerbinden
kénnen. Alle CAN-Nachrichten, die von einer Appliken gesendet
werden, werden dabei nicht nur auf den physisché&N-Bus
gesendet, sondern auch auf die anderen Applikatioeeteilt. Beim
Empfang von CAN-Nachrichten werden die CAN-Nachiechan alle
Applikationen verteilt.

Der Netzwerktreiber kann nur fir sysWORXX USB-CANde
aktiviert werden, nicht fur die alteren Module GW10und GW-002.

Um den Netzwerktreiber zu aktivieren starten Sies da
USB-CANmodul Control aus der Systemsteuerung. Maek Sie das
Modul, welches Sie flir den Einsatz des Netwerké&eshbaktivieren
mdochten. Wahlen SieChange..!", dann erscheint der Dialog, wie in
Bild 4 dargestellt. Setzen Sie dort den Haken
"use USB-CANnetwork driver' und bestatigen Sie miOK". Nach
dem Dricken auf Ubernehmert’ oder 'OK" im Hauptfenster des
USB-CANmodul Control  fihrt das USB-CANmodul eine
automatische Neuanmeldung an den PC durch, wolreKdmel-
Mode Treiber ausgetauscht wird. Jetzt konnen Siehrene
Applikationen mit diesem USB-CANmodul verwenden.
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1.2 Stati der LED-Anzeigen am USB-CANmodul

Die verschiedenen Zustande des USB-CANmoduls weidsr 2
bzw. 3 LEDs angezeigt. Damit mehrere Zustande amgemerden
kénnen, wurden unterschiedliche Blinkrhythmen defin

ca. 10 Hz 1: AN

blinken1: |||%I|||||||||||||||||||||||||
AUS
ca. 2 Hz 1: AN

blinker2: |
AUS
ca. 4 Hz 3: AN

blinker3:

—_— AUS

(nicht mal3stabsgerecht)

USB-CANmodul | LED grin | LED rot Beschreibung
angesteckt? | (power) | (state)
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-CANmModi@1/GW-002

30 © SYS TEC electronic GmbH 2008  L-487d_21



Inbetriebnahme unter Windows

Beim Multiport CAN-to-USB gibt es eine Status-LEDirfjeden
CAN-Kanal. Zusatzlich zeigt eine grine ,Traffic-LEQeine flr
jeden CAN-Kanal) den Datentransfer auf dem CAN-RBns sobald
der entsprechende CAN-Kanal initialisiert wurde.e OLEDs des
USB-CANmodul2, USB-CANmodul8 und USB-CANmModull6
entsprechen denen des  Multiport CAN-to-USB. Beim
USB-CANmodull ist die Status-LED und die Traffic-DEhur einmal
vorhanden, da es dort nur einen CAN-Kanal gibt. Bliakrhythmen
dieser drei Hardware-Typen sindTiabelle 2aufgelistet.

USB- LED gelb| LED rot Beschreibung
CANmodul | (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 ZAsta
darf die Betriebsspannung ni¢ht
abgeschaltet werden!

Tabelle 2:  Stati der LED-Anzeigen an den sysWORXHXti¢n

© SYS TEC electronic GmbH 2008  L-487d_21 31



USB-CANmodul

1.3 CAN-Spannungsversorgung

Fur die Standardversion GW-002 und die Versionen-@2&-xx0 ist
keine externe CAN-Spannungsversorgung notwendig.l®@vspeed -
Versionen GW-002-xx1 und GW-002-xx2 benoétigen e@derne
Spannungsversorgung fur den CAN-Transceiver. Dabed die
Einschrankungen flr die CAN-Transceiver zu beachten

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

Pin Belegung Sub-D-9 Stecker
mit 82C251, 82C252, TJIA1041 mit AU5790 (single wire)
TJA1054 (differencial)
1 nicht belegt nicht belegt
2 CAN-L nicht belegt
3 GND GND
4 nicht belegt nicht belegt
5 CAN-SHLD CAN-SHLD
6 GND GND
7 CAN-H CAN-H
8 nicht belegt nicht belegt
9 Vcce (+7 bis +30 VDC) | Vcc (+5,3 bis +13 VDC)

Tabelle 3: Pinbelegung des Sub-D-9 Steckers

Anmerkung:
Vcec an Pin9 ist abhangig vom verwendeten alteraati CAN-
Transceiver.

Im Normalfall kann fur den Spannungsbereich die sier 30V
gewahlt werden. Die Nominalspannung betragt 24V 5%62
Kurzzeitig sind bis 35V zulassig, das Modul arbedab 8V. Durch
eine interne Schutzbeschaltung kann bei 12V-Anssh(t-20%) die
Versorgungsspannung VBAT direkt am CAN-Transceiaaef unter
8V sinken, wodurch die Erkennung des standby-Modunder
Umstanden nicht funktioniert. Um das zu vermeidshdie Version
mit externer 12V-Versorgung vorgesehen. Die 12Vsuer kann
auch bei 24V +20% betrieben werden. Der Einsat24ii-Systemen
ist moglich, aber nicht zu empfehlen. Auf eine Regg der
Versorgungsspannung wurde verzichtet, um keinenatzlishen
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Strombedarf zu erzeugen. Es fliel3t nur der Stromdén CAN-
Transceiver.

1.4 CAN-Port fur lowspeed - CAN Transceiver

Als Standard wird der highspeed - CAN-TransceivelC351
eingesetzt. Alternativ kdnnen andere CAN-Transgeigmgesetzt
werden, wobei sich lediglich das Verhalten auf d&us &ndert, nicht
aber das Verhalten zur Software. Mit einer SoftwéaeéB. dem
mitgelieferten PCANView) lassen sich alle CAN-Treewser
einsetzen.

Die optional einsetzbaren lowspeed - CAN-TranseeiVdA1054
bzw. der single-wire CAN-Transceiver AU5790 begitzaehrere
Signale, um den Betriebsmodus des CAN-Transceiegraustellen
und den Betriebszustand anzuzeigen. Folgende ®ignarden
unterstutzt:

Signal Name Bedeutung Typ Standardwert
EN Enable Einschaltsignal high-aktiy  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: Verfluigbare Signale am CAN-Port

Hinweis:
Der Abschlusswiderstand kann Software-seitig nurt rdiem
USB-CANmodul2 zuriickgelesen werdesiehe Kapitel 1.6

Die Standard-Pegel sind so eingestellt, dass did-Transceiver im
normalen Betriebsmodus arbeiten. Damit ist der iBetmit dem
PCANView sofort moglich. Das Error-Signal wird ntclusgewertet.
Funktionen zum Setzen der Betriebsmodi und Lesen Eeor-
Signals werden durch die USBCAN-Library unterstiitatd sind im
Abschnitt Softwareunterstiitzung beschrieben.

Zum Setzen der Betriebsmodi ist das Datenblatt jesvailigen CAN-
Transceiver zu beachten. Der AU5790 besitzt kelfreor-Ausgang.
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Fur die Adaption weiterer CAN-Transceiver wie zd&m B10011S
ist ein Steckplatz flr eine Stift- oder Sockellei® x 7polig im
Rastermal’ 2,54 mm vorhanden, der folgende Belegesitgt:

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 fiur CAN-Tramser beim GW-002

Die Widerstande RTL bzw. RTH fir den TJA1054 sind ikOhm
bestickt. Fur den AU5790 ist Rt mit 9,21kOhm und @ul 220pF
bestlickt.

1.5 Port-Erweiterung

Das USB-CANmodul besitzt einen freien 8-bit Port Enweiterung
der Funktionalitat. Einsatzmdglichkeiten wéaren z.@er Einbau
digitaler Eingange (im einfachsten Fall Taster) udditaler
Ausgéange (im einfachsten Fall LEDs).

Es ist ein Steckplatz fur eine Stift- oder Sockstke 2 x 5polig im
Rastermal 2,54 mm vorhanden, der folgende Belegesitgt:

Beschreibung | Pin Pin |Beschreibung

PBO 1 2 PB1

PB2 3 4 PB3

PB4 5 6 PB5

PB6 7 8 PB7

GND 9 10 | Vcc Ausgang

Tabelle 6: Pin-Belegung der Porterweiterung beim-G02 und

USB-CANmModul2

Es sind direkt die Portpins des Microcontrollersgeschlossen
(Belastbarkeit der Portpins beachten!). Diese kirale Eingang oder
Ausgang eingestellt werden. Die 5V-Spannung DC5Ydwarst bei
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Initialisierung  der  CAN-Schnittstelle  im  USB-CANmold
zugeschaltet (nach Aufruf der FunktiotcaninitCan() bzw.
UcaninitCanEx()). Die Portpins sollten nicht mit mehr als 2mA
belastet werden, um den Microconroller nicht zisteen.

Fur eine Adaption lhrer Schaltung und Software geler gern
Unterstitzung.

Im folgenden Bild ist die Lage der Anschlisse uneckplatze
dargestellt. Eine detaillierte Zeichnung ist auffraige erhaltlich.

Pin

CAN . USB
Erweiterungssteckplatz

CAN-Transceive

Pin 1

1
8-bit port

Bild 9: Lage der Erweiterungssteckplatze beim G\&-00
Symbol| Parameter Bedingung min. |max. | Einheit
Viy Input High Voltage 20 | 525 V
Vi Input Low Voltage -0.5| 0.8 V
Vou Output High Voltage| dur=1.6 mA 2.4 V
VoL Output Low Voltage | dut =-1.6 mA 04 A
Cin Input Pin Capacitange 10 pF
Vee Supply Voltage 475 5.2 V

Tabelle 7:  Eigenschaften der Porterweiterung beivd-G02

Funktionen fir den Zugriff auf diesen Port werdenapitel 2.3.2.4
beschrieben.
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SDCard 9P300 || cang

o O
A a JPZOOD
D
USB CAND

Text. powerf 77777 N
[ __+5VDC | X400

3 [
Bild 10: Lage der Erweiterungssteckplatze beim W SBNmodul2

Die Pinbelegung der Porterweiterung X400 des USBN@AduI2
entspricht defrabelle 6 Bitte beachten Sie jedoch, dass sich das Pin 1
an der rechten oberen Kante von X400 befindet. dbies
Steckverbinder ist nicht auf jeder Platine bestiickt

Symbol| Parameter Bedingung min. |max. | Einheit
Viy Input High Voltage 20| 55| V
Vi Input Low Voltage -0.3| 0.8 V
Vou Output High Voltage| dut =2 mA 2.9 V

VoL Output Low Voltage | dut =2 mA 0.4 \Y

Cin Input Pin Capacitange 14.1 | pF
lout Output Current 2.0 mA
Ve Supply Voltage 32| 34| V

Tabelle 8: Eigenschaften der Porterweiterung bei8BJCANmModul2

Eine Beschaltung der Porterweiterung hangt immepnab, bis zu
welcher Ebene man die Hardware des USB-CANmoduls vo
Zerstorung schitzen muss. Eine einfache Beschaltohge
Schutzbeschaltung finden Sie im nachfolgenden Bild.
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detault high 1
L [
1 _,L/ 2 Ak7 8 bit Port Extension
% T Button | PRBO 2 00 1 PBI
GND PB2 4 3 PB3
O O0—
' PB4 6 5 PBS
52 —0 00— c
Py PB6 8 00 7 PB7
1 e vCC 10 9 GND

Button I_jm J%% 1 '

default low 4k7

Bild 11: einfache Beispielbeschaltung der Portetesming

Beachten Sie bitte auch, dass bei Verwendung vomr ¥s
Spannungsversorgung der externen Beschaltung die
Gesamtstromaufnahme von USB-Geraten nicht 500mAsitbeeiten
darf (beim Anstecken dirfen es sogar nur maximd@mi® sein).
Werden Bus-powered USB-Hubs eingesetzt, dann korbereits
Probleme unterhalb von 500mA auftreten. Manche WisiBs teilen
auch den maximal verfiigbaren Strom durch die AndahlPorts am
USB-Hub. Hier koénnen auch Probleme unterhalb vorOnb®
auftreten, wenn an den anderen Ports weitere USBt&e
angeschlossen sind. Es wird daher empfohlen, eimleagisch
entkoppelte Variante der externen Beschaltung nméereeigenen
Spannungsversorgung einzusetzen.
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1.6 Abschlusswiderstand fur den CAN-Bus

Bitte beachten Sie, dass an einem CAN-Bus immer 2
Abschlusswiderstande mit jeweils 120 Ohm angessblosverden
missen, wenn Sie ein USB-CANmodul mit einem Higlesip€AN-
Transceiver haben. Diese missen jeweils an deremdithden des
CAN-Buses erscheinen.

CAN_H

® ®
7 7
120 Ohm | CAN-Bus | 120 Ohm
2 2]
PA ®
| CAN_L 1
termination termination
resistor at resistor at
bus begin bus end
Hinwels:

Fur lowspeed - CAN-Transceiver (TJA1054 u.a., Qptidarf kein
Abschlusswiderstand angesteckt werden, dieseersits integriert.

Fur USB-CANmodul2, USB-CANmodul8, USB-CANmModull6 dun
Multiport CAN-to-USB ist flr jeden CAN-Kanal Hardweseitig ein

120 Ohm Abschlusswiderstand auf der Platine volgaseDieser
kann per Jumper (USB-CANmodul2) oder per Schalterder

Frontblende (USB-CANmodul8, USB-CANmModull6 und Njubirt

CAN-to-USB) zu oder abgeschaltet werden. Der Statmlestand der
Abschlusswiderstande ist: abgeschaltet.

Soll der Abschlusswiderstand fir einen CAN-Kanalgeschaltet
werden, dann schalten Sie den entsprechenden &chaft ON bzw.
schlieRen Sie den entsprechenden Jungehé Bild 10- JP200 flr
CAN-Kanal 0 und JP300 fur CAN-Kanal 1).

Der aktuelle Schaltzustand des Abschlusswiderstand@nn
Software-seitig nur beim USB-CANmodul2 indirekt @okgelesen
werden (Verwendung der FunktiordcanReadCanPort() oder
Anzeige im Tool USB-CANmodul Control /TRM -siehe auch
Bild 13). Es muss darauf geachtet werden, dass der JulRfpér den
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gleichen Zustand wie JP200 haben muss (CAN-Kanah@)dass der
Jumper JP105 den gleichen Zustand wie JP300 habes (€AN-
Kanal 1). Anderenfalls wird nicht der richtige Zast des
Abschlusswiderstandes zurlckgelesen. Der Grundligse LOsung
liegt in der galvanischen Entkopplung der CAN-Busse
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1.7 Bestelloptionen

Das USB-CANmodul ist in folgenden Varianten liefarb

Bestellnummer  Option

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

Standardmodul, highspeed  CAN-Transceiver
(Philips 82C251) ohne galvanischer Entkopplung
highspeed CAN-Transceiver (Philips 82025
lowspeed CAN-Transceiver (Philips TJAAD5
lowspeed, single-wire CAN-Transceivemhi(ips
AU5790) *)

highspeed CAN-Transceiver (Philips TIALD
lowspeed, high-level CAN-Transceiver (sl
B10011S)

highspeed CAN-Transceiver (Philips TJBAD
ohne galvanische Entkopplung

mit galvanischer Entkopplung

interne Versorgung fir CAN

externe Versorgung fir CAN 7 - 27V *)

externe Versorgung fur CAN 12 - 30V *)

GW-002-KSMxx kundenspezifisch angepasste Version

Alle sysWORXX-Varianten:

3004006

3204000

3204001

3204002

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

USB-CANmModull als Ablosung des GW-002-0xx
(ohne galvanische Entkopplung), CAN-
Transceiver (Philips 82C251)

USB-CANmodull als Ablosung des GW-002-1xx
(mit galvanische Entkopplung), CAN-Transceiver
(Philips 82C251)

USB-CANmodul2 mit 2 CAN-Kanalen, ohne
galvanische  Entkopplung, = CAN-Transceiver
(Philips 82C251)

40
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3204003

3204007

3404000

3404001

USB-CANmodul2 mit 2 CAN-Kanalen, mit
galvanischer  Entkopplung, @ CAN-Transceiver
(Philips 82C251)

USB-CANmModul2 wie 3204000 jedoch mit eine 8
Bit Porterweiterung.

USB-CANmodul8 mit 8 CAN-Kanalen, CAN-
Transceiver (Philips 82C251), galvanischer
Entkopplung als 4 logische USB-CANmodule je 2
CAN-Kanale im Tischgehause

USB-CANmodull6 mit 16 CAN-Kanalen, CAN-
Transceiver (Philips 82C251), galvanischer
Entkopplung als 8 logische USB-CANmodule je 2
CAN-Kanale im Tischgehause

*) externe Versorgung des CAN-Transceivers nicht82C251, AU5790 muss
extern versorgt werden

Zurzeit verfligbare Varianten:

GW-002, GW-002-010, GW-002-021, GW-002-030, GW-QQ®,
GW-002-110, GW-002-121, GW-002-130, GW-002-142, GU2-
150, 3004006, 3204000, 3204001, 3204002, 32040@BA®7/,
3204008, 3204009, 3204011, 3404000, 3404001

weiteres Zubehor:

WKO054

WK-004

GW-002-201

GW-002-202

GW-002-Z03

GW-002-204
GW-002-Z05

ungeschirmtes CAN-Bus-Kabel fir max. 5
Knoten, mit steckbaren Abschlusswiderstanden
1200hm und flr Spannungseinspeisung vorbereitet
geschirmtes CAN-Kabel fur Direktverbindungnv

2 Knoten mit integrierten Abschlusswiderstanden
1200hm

Wandhalterung

Adapter DB9 auf 5-pol. Combicon, Belegume
DeviceNet

USB-Kabel 3 m (A-B)

USB-Kabel 4,5 m (A-B)

Halterung fir Hutschiene
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1.8 Die neuen sysWORXX-Module

1.8.1 Das Multiport CAN-to-USB

Das Multiport CAN-to-USB 3004006 ist ein fertigegi@t fur ein 19*
Einschub. Es beinhaltet 8 logische USB-CANmodulé jeni2 CAN-
Kanélen. Die CAN-Kandle sind galvanisch entkoppeitl sind mit
einem highspeed CAN-Transceiver ausgeristet. Didogdschen
USB-CANmodule werden uber 2 USB-Hubs zu 2 USB-Ports
zusammengefasst.

USB USB
port port
Power Supply ITI
\ 4 \ 4
USB USB
Hub Hub

A
Y Y Y

A
A 4

\usB | Use | usB | use | |usB | uss | usB | use
GANO| CANL|CAN2|CANB[ |cAN4|cans|cans| can?

TA A

TA A

Y Y

USB-CANmodul-0 ‘ USB-CANmodul-7

CHO CH1 CHO cH1 ||

Bild 12: Schematischer Aufbau des Multiport CANA8B

Es gibt keine gesonderten Treiber flr das MultifgoAiN-to-USB. Es
werden die bestehenden Treiber fur das USB-CANmudmkendet.
Fur das Multiport CAN-to-USB sind erweiterte Fumktien in die
USBCAN-Library implementiert worden. Diese erweiésr DLL-
API-Funktionen sind auch fur das USB-CANmodul GW200
verwendbar. Bis zu einem bestimmten Level sincbtberigen DLL-
API-Funktionen (aus Software-Version kleiner 3.@G)ch flr das
Multiport CAN-to-USB verwendbar. Die Unterschiedegen in der
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Anzahl der CAN-Kanale, Baudrateneinstellung und
Akzeptanzfilterung. Lesen Sie dazu auch die entsEmden
Kapitel 2.3.4, 2.3.5 und 2.3.6

Die Geratenummern der 8 logischen USB-CANmoduld siach der
Produktion fortlaufend vorprogrammiert. Das hei8$ @rste logische
USB-CANmodul (von links gezahlt) tragt die Geratermer O, das
zweite die Geratenummer 1 usw. Diese Geratenumia@mne wie
auch beim USB-CANmodul GW-002 umprogrammiert werd2azu
verwenden Sie das Symbol ,USB-CANmodul Control“ ader
Systemsteuerung.

1.8.2 Das USB-CANmodulll

Das USB-CANmodull 3204000 / 3204001 ist eine kagp&mierte
Variante der sysWORXX-Module mit nur einem CAN-KanBie
CAN-Schnittstelle ist optional galvanisch entkoppelder nicht
galvanisch entkoppelt erhaltlich. Beide Bestellaaten sind mit
einem highspeed CAN-Transceiver ausgerustet. E$ I§IBINE
Porterweiterung zur Steuerung digitaler 1/Os.

1.8.3 Das USB-CANmodull2

Das USB-CANmodul2 3204002 / 3204003 ist ein erwtste
SysWORXX-Modul mit zwei CAN-Kanélen je Modul. BeideAN-
Schnittstellen sind optional galvanisch entkoppeltler nicht
galvanisch entkoppelt erhaltlich. Beide Bestellaaten sind mit
einem highspeed CAN-Transceiver ausgertstet. Aufraye kann
auch ein lowspeed CAN-Transceiver eingesetzt werdém der
Atikelnummer 3204007 erhalten Sie ein Modul, migZaog auf die 8
Bit Porterweiterung, wie sie idapitel 1.5beschrieben ist.
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1.8.4 Das USB-CANmodull8 und 16

Das USB-CANmModul8 3404000 und USB-CAnmodull6 340400
sind identisch mit dem Multiport CAN-to-USB, werdggdoch mit
einem Tischgehause ausgeliefert. Im USB-CANmodukiied 2
Platinen vom selben Typ untergebracht, wie in USEN@odul8
eingebaut ist.
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2 Softwareunterstiitzung unter Windows

2.1 Verzeichnisstruktur

ux

Wenn bei der Installation der USB-CANmodul Utilgi&ein anderer
Zielpfad angegeben wird, dann werden alle Dateien das
,C:\Programme\SYSTEC-electronic\

Verzeichnis

USB-CANmodul Utility Disk®

installiert. Der

Inhalt dieses

Verzeichnisses ist ifabelle 9angegeben. Einige Unterverzeichnisse
werden nur dann angelegt, wenn sie bei der Installausgewahlt

wurden.

Unterverzeichnis

Inhalt

Bin Programmdateien (PCANView)
Contrib beigesteuerte Files anderer Firmen
Borland Delphi Delphi Klasse mit Demo im Sourceifde entfernt)
LabView LabView Unterstitzung mit Demo
Demo.api MFC Demo im Source fur MS Visual Studi® @der
hoher
DemoGWO006 MFC Demo im Source fur MS Visual Studi® 6der

héher und einem USB-CANmodul mit 2 CAN Kanéler

DemoCyclicMsg

MFC Demo im Source fir MS Visual Stu®.0 odel

hoher fir das automatische Senden zyklischen CAN-
Nachrichten.

Docu Handbiicher

Include C — Header Dateien fur die USBCANS32.DLL.eDi
Demoapplikationen fiur MS Visual Studio 6.0
referenzieren diese Header-Dateien.

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

UcanDotNET Wrapper-DLL im Source fir die Verwendurder
USBCAN32.DLL unter MS .NET Projekte

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

Tabelle 9:  Verzeichnisstruktur der installiertenfi3@re
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2.2 Tools fur das USB-CANmodul

2.2.1 USB-CANmodul Control

Das Tool USB-CANmodul Control ersetzt das Tool UCENNfig ab
der Version 2.18. Dieses Tool kann wahlweise aus de
Systemsteuerung oder aus der Programmgruppe ,USBrtoAul
Utilities” gestartet werden. Ddaild 3 zeigt das Tool nach dem Start.

Mit diesem Tool kann die Geratenummer der USB-CANuie
geéndert werdersighe dazu auch Kapitel 1.).4

Zusatzlich kann mit diesem Tool die 8 Bit Port-Etering €iehe
Kapitel 1.5 und das CAN-Port fir lowspeed CAN-Transcei\g&elie
Kapitel 1.4 manipuliert werden. Dazu muss aus der Liste das
entsprechende USB-CANmodul ausgewahlt und auf diel8lache
»Ports...* geklickt werden. Da8ild 13 zeigt die Dialogbox, die dabei
geoffnet wird.

4 Lbzer pork: CaM port:
m 0 I OuT chanrel 0 channel 1
L 4 PO [] EWN [
FE1 [ ASTE [
Your Partner for Pe2 [ /ERR
Distributed P [ /TRM
Automation PEd [
PES [
PEE [
FE7 [
SYS TEC electronlc cmbH
August-Bebel-Str. 24 OE: COutput Enable EM: Enable
g;‘:ﬁﬁ LERlE IM: Input S5TB: Stand By
Tel. +49 3661 6279-0 QuT: Dutput ERR: Emor
www.systec-elactronic.com TRM:  Temination Rezsistar
support@systec-electronic.com

Bild 13: Dialogbox zur Manipulation der Port-Erwerung und des CAN-
Ports
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Am Anfang sind alle 8 Leitungen als Eingang konfigtt. Mit der

Spalte OE wird die entsprechende Leitung als Augggaschalten.
Damit wird das Kastchen fir den Ausgangswert in Sgalte OUT
aktiviert. Wird in dieser Spalte eine Leitung aofjisch 1 gesetzt,
dann wird die entsprechende Leitung an der Porekenwng auf
High gesetzt. Bei jeder Anderung wird der aktu@llestand der Port-
Erweiterung wieder eingelesen und in der SpaltéliiNdie Eingange
dargestellt. Um die aktuellen Zustdnde der Eingdgeulesen, ohne
dass ein Ausgang geandert werden muss, klicken aBfe die

Schaltflache | Jpdate Input*

Auf der rechten Seite des Fensters ist der aktZelis#and des CAN-
Ports fur lowspeed CAN-Transceiver dargestellt. Degtungen EN
und /STB sind Ausgange und die Leitung /ERR istEmgang. Fur
nahere Informationen lesen Sie dapitel 1.4

2.2.2 PCANView (USBCAN) fur Windows

Das Windows-Tool PCANView (USBCAN) dient zur Visisaérung
von CAN-Nachrichten, die tber den CAN-Bus gesemdatien.

Nach dem Start des Tools wird eine Dialogbox zurstallung der
Hardware geoffnetsiehe Bild 5).Die USB-Geratenummer ist die
Nummer des USB-CANmoduls, wie sie mit dem Tool
USB-CANmodul Control giehe Kapitel 1.1 4eingestellt worden ist.
Mit der Baudrate stellt man die Bitrate fir den GBMNs ein. Mit der
Option ,listen only* wird der CAN-Controler so kagfliriert, dass er
nur CAN-Nachrichten empfangen kann. Dabei wird Kkein
Acknowledge zum sendenden CAN-Knoten zurtickgesendét
zweikanalige logische USB-CANmodule muss auch der z
verwendende CAN Kanal ausgewahlt werden.

Nach Bestatigung mitQK*“ wird ein Fenster naciBild 6 geotffnet.
Hier konnen Sie eine CAN-Nachrichtenfilterung eibge. Die
Filterung richtet sich nach dem Format der CAN-Nattt; ob Sie
CAN-Nachrichten mit 11 Bit Identifier (Standard ;AR Spec. 2.0A)
oder 29 Bit Identifier (Extended = CAN Spec. 2.GBern moéchten.
Bitte wahlen Sie vorher das richtige Format ausb&geSie in den
Feldern ,From* und ,To" die CAN-Identifier der CANachrichten
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ein, die Sie mit dem Tool empfangen mochten. Andgi@m diese
Werte nicht, werden alle CAN-Nachrichten angezeWghlen Sie
“OK*“ um alle Einstellungen zu bestatigen.

Es wird das Hauptfenster gedoffnéBild 7). Im oberen Teil des
Fensters werden die empfangenen CAN-Nachrichtegeéisfet. Im
unteren Teil werden zu sendende CAN-Nachrichtegdistet.

Der hexadezimale CAN-IdentifierMessagé) kann auch 29 Bit grol3
sein (nach der CAN-Spezifikation 2.0B). Dabei wiuldr Identifier
8-stellig angezeigt, wobei der Identifier einer Bil CAN-Nachricht
(nach der CAN-Spezifikation 2.0A) 3-stellig angegewird. Hat die
CAN-Nachricht weniger als 8 Datenbytes, so werdenhtenbytes,
die nicht mehr zur CAN-Nachricht gehdren mit ,--€lgennzeichnet.
Die Spalte Count” gibt die Anzahl wieder, wie oft diese CAN-
Nachricht mit diesem Identifier empfangen oder gds¢ wurden ist.
Die Intervallzeit Period* gibt die Zeit zwischen jeder Sendung bzw.
zwischen jedem Empfang dieser CAN-Nachricht an.

Im MenU ,Transmit® > | New..! kbnnen neue CAN-Nachrichten
erzeugt werden, die gesendet werden sollen. Gekemes CAN-

Identifier, die Datenlange, die Daten sowie dasrfer&ormat und die
Sendeperiode ein. Eine Sendeperiode von 0 heiBs, di@se CAN-

Nachricht nur manuell gesendet werden kann. Wa8lerdazu diese
CAN-Nachricht im unteren Teil des Hauptfensters and driicken

Sie die Leertaste.

Hinwels:
Diese beiden Listen sind nach CAN-ldentifier satti&€s wird also
keine zeitliche Abfolge der CAN-Nachrichten dargdst
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2.3 Beschreibung der USBCAN-Library

Die USBCAN-Library ist eine Funktionslibrary  fi

Anwendungsprogramme. Unter Windows 2000/XP oder eh
handelt es sich hierbei um eine Dynamic Linked &ifpr(DLL — mit
dem Dateiname USBCAN32.DLL) . Sie dient als Schktette
zwischen der System-Treiberschicht und eir
Anwendungsprogramm. Die USBCAN-Library  flr d
USB-CANmodul soll die Verwendung des USB-CAN-Sydi@imbers
vereinfachen. Sie sorgt fur die Verwaltung der §egibn
USB-CANmodule und fiir die Ubersetzung der USB-Daien
CAN-Nachrichten.

Zur Einbindung der DLL in ein eigenes Microsoft \iegd C/C++
Projekt, kann die USBCAN32.LIB mit zum Projekt higefligt
werden. Dabei wird die USBCAN32.DLL automatischagkdn, wenr|
das Anwendungsprogramm gestartet wird. Wird die biBht zum
Projekt hinzugefligt, oder es handelt sich um einedeee
Entwicklungsumgebung (z.B. Borland C++ Builder), swss die
DLL mit der Windows-FunktiorLoadLibrary() nachgeladen und d
Libraryfunktionen mit der FunktionGetProcAdress()hinzugeflgt
werden ¢iehe auch Demo-Applikation ,DemoGWO006“ Fir
Microsoft .NET Anwendungen wurde eine .NET WrapgdekL
implementiert, die iKKapitel 2.4beschrieben ist.

Die PUBLIC-Direktive der Aufruffunktionen der DLLosgt fur eine
standardisiere  Aufrufschnittstelle zum  Anwender. Scst
sichergestellt, dass auch Anwender einer and
Programmiersprache (Pascal, ...) diese Funktion&en kdnnen.

In diesem Handbuch wird die DLL als USBCAN-Librdrgzeichnet
da die Funktions-API (auch als USBCAN-API bezeidhraich fir
andere Plattformen guiltig ist, wobei die Librarynen anderel
Dateinamen tragt (z.B. unter Windows CE) bzw. gein& DLL ist

oh

1em
as

e

eren

—

(z.B. unter Linux).
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Unter dem Pfad <SETUP_DIR>\DEMO.API,
<SETUP_DIR>\DEMOGWO006 und
<SETUP_DIR>\DEMOCYCLICMSG befinden sich

Demoprogramme, welche mit Microsoft Visual C/C+6 6nd 7.0 fur
MFC erstellt wurden. In diesen Projekten wird diandhabung der
Funktionen dieser DLL gezeigt.

2.3.1 Das Konzept der USBCAN-Library

Mit der USBCAN-Library konnen bis zu 64 USB-CANmMdeu
gleichzeitig verwendet werden (unter Windows CEdses nur 9).
Dabei spielt es keine Rolle, ob diese 64 Module eamem oder
mehreren Anwendungsprogrammen verwendet werderst fsdoch

nur unter Windows 2000/XP/Vista mdglich, ein USB-Aodul von
mehreren Anwendungsprogrammen zu verwenden, wenn de
USB-CANnetwork Treiber fur ein sysWORXX USB-CANmddu
aktiviert ist.

Bei der Verwendung dieser DLL entstehen fiir jed88CANmModul
drei Zustande flur die Software. Nachdem das Anwegsiprogramm
gestartet und die DLL geladen wurde, befindet sighSoftware im
Zustand DLL_INIT. Dabei wurden alle notwendigen &msacen fir
die DLL angelegt. Wird die Library-FunktiolcaninitHardware()
bzw. UcanlinitHardwareEx()gerufen, so wechselt die Software in den
Zustand HW_INIT. Hier sind alle Ressourcen angelégt fir die
Kommunikation mit dem USB-CANmodul notwendig sinés
kbnnen jedoch noch keine CAN-Nachrichten gesendder o
empfangen werden. Erst wenn aus dem Zustand HW_I8Er
Library-Funktion UcanlInitCan(), UcaninitCanEx() bzw.
UcaninitCanEx2()gerufen wurde, konnen im Zustand CAN_INIT
auch CAN-Nachrichten gesendet oder empfangen wendénder
Library-Funktion UcanDeinitCan() gelangt man vom Zustand
CAN_INIT in den Zustand HW_INIT zurick und von domit
UcanDeinitHardware()in den Zustand DLL_INIT. Erst jetzt darf das
Anwendungsprogramm beendet werden.
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DLL geladen
H UcanDeinitHardware() M UcanDeinitCan()
UcanlnitHardware() UcanlnitCan()

DLL entladen

Bild 14: Zustande der Software

Der Funktionsumfang in den Zustdnden der Softwast |
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 Anwendungveedet,
so sind die Zustande fir jedes USB-CANmodul zu teden.
Wahrend das erste USB-CANmodul bereits im ZustaAd GNIT
ist, kann sich das zweite noch im Zustand DLL_ IKEfinden.

Zustand Funktionsumfang veraltet SysSWORXX
GW- | GW- | 3004004 3204000
001 | 002 |3204002 3204001
3204003
3204007
3404000
3404001
DLL_INIT | ycanSetDebugMode() X X X X
UcanGetVersion() X X X X
UcanGetVersionEx() X X X X
UcanlnitHwConnectControl() X X X X
UcanlnitHwConnectControlEx() X X X X
UcanlnitHardware() X X X X
UcanlnitHardwareEx() X X X X
UcanDeinitHwConnectControl() X X X X
UcanGetModuleTime() X X X X
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Zustand Funktionsumfang veraltet SysSWORXX
GW- | GW- | 3004004 3204000
001 | 002 |3204002 3204001

3204003

3204007

3404000

3404001
HW_INIT |UcanGetFwVersion() X X X X
UcanGetHardwarelnfo() X X X X
UcanGetHardwarelnfoEx2() XHO | XHO X XHO
UcanGetStatus() X X CHO X
UcanGetStatusEx() XHO | XHO X XHO
UcanResetCan() X X CHO X
UcanResetCanEx() XHO | XHO X XHO
UcanlnitCan() X X CHO X
UcanlnitCanEx() 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 XHO
UcanReadCyclicCanMsg() - - X XHO
UcanDeinitHardware() X X X X
CAN_INIT |UcanSetTxTimeout() - - X -
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
UcanReadCanMsgEXx() XHO | XHO X XHO
UcanWriteCanMsg() X X CHO X
UcanWriteCanMsgEX() XHO | XHO X XHO
UcanGetMsgCountinfo() - X CHO X
UcanGetMsgCountinfoEx() - XHO X XHO
UcanEnableCyclicCanMsg() - - X XHO
UcanGetMsgPending() - - X XHO
UcanGetCanErrorCounter() - - X XHO
UcanDeinitCan() X X CHO X
UcanDeinitCanEx() XHO | XHO X XHO

Tabelle 10: Funktionsumfang der Softwarezustande
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Bedeutung der Angaben irabelle 10

- = Funktion wird nicht unterstutzt.

"X" = Funktion wird ohne Einschrankungen unteratuit

"CHO" = Funktion wird flr jedes einkanalige Modiow. nur
fur CAN-Kanal 0 eines zweikanaligen logischen
Moduls unterstutzt, da der Parameter fir den CAN-
Kanal fehlt.

"XHO" = Funktion wird nur mit dem Parameter flr
CAN-Kanal 0 eines logischen Moduls unterstitzt, da
die Hardware nur einen CAN-Kanal besitzt.

2.3.2 Funktionen der USBCAN-Library

Dieses Kapitel beschreibt die Funktionen, die net /SBCAN-
Library zur Verfigung gestellt werden. Der grof3teeil Tder
Funktionen geben einen Wert vom Typ UCANRET zurliekenthalt
einen Fehlercode, dessen Bedeutung fur jede Fumklieselbe ist.
Neben dem Syntax, der Bedeutung und den Parameteden auch
die moglichen Fehlercodes jeder Funktion angegeben.

Einige der erweiterten Funktionen haben einen wemtdParameter
erhalten, der den CAN-Kanal bestimmt, auf dem dimkon im
Multiport CAN-to-USB 3004006 bzw. USB-CANmModul2
3204002/3204003 ausgefuhrt werden soll. Wird dieorganger-
Funktion® aufgerufen, dann wirkt sie immer auf dersten CAN-
Kanal (als Kanal O bezeichnet). Die erweiterten Ka@men konnen
auch auf die USB-CANmodule GW-001 und GW-002 angeleé
werden. Wird dabei jedoch der zweite CAN-Kanal adiert (als
Kanal 1 bezeichnet), dann wird der Fehlercode
USBCAN_ERR_ILLCHANNEL zurtickgegeben sieéhe
Kapitel 2.3.3.
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2.3.2.1Allgemeine Funktionen

UcanSetDebugMode
Syntax:
BOOL PUBLIC UcanSetDebugMode (DWORD dwDbgLevel p,
_TCHAR* pszFilePathName_p,
DWORD dwFlags_p);
Verwendbarkeit:

DLL_INIT, HW_INIT, CAN_INIT, ab Version 3.11

Bedeutung:

Diese Funktion schaltet die Erstellung einer Debag-Datei aus der
USBCAN-Library ein. Sollte dieses Feature bereits viber das
USB-CANmodul Control aktiviert worden sein, dannrwler Inhalt
dieser automatisch generierten Log-Datei in dieenBatei kopiert
und an dieser Stelle fortgefahren.

Parameter:
dwDbgLevel p:

Bit-Maske mit der die einzelnen Debug-
Informationen aktiviert werden kdénnen, die in
die Log-Datei aufgenommen werden sollen.
Diese Bit-Maske hat die gleiche Bedeutung wie
das ,LOG-Level" aus dem
USB-CANmodul Control und soll daher hier
nicht naher erlautert werden.

pszFilePathName pPfad auf eine Text-basierende Datei, die mit

dwFlags_p:

den Debug-Informationen geschrieben wird.
Wird hier ein NULL-Pointer tbergeben, dann

wird nur der Wert des Parameters

dwDbgLevel pibernommen.

Zusatzliches Flag. Der Wert O erstellt eine neue
Datei. Sollte die Datei, die mit dem Parameter
pszFilePathName_jangegeben wurde, bereits

bestehen, dann wird deren Inhalt nach dem
Offnen geldscht. Der Wert 1 hangt jedoch bei
einer bereits existierenden Datei die neuen
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Debug-Informationen hinten an (Append-
Modus).

Ruckgabewert: Gibt diese Funktion FALSE zurlckyrdkonnte die
Log-Datei nicht angelegt werden. Eine mdgliche
Ursache kann sein, dass der angegebene Pfad nicht

existiert.
Beispiel :
/I set debug mode for USBCAN API
UcanSetDebugMode ( OxEOCO00BO3L, /I = default Debug-Level
_T( "C :\MyAppPath\\MyApp.log" ),
0); /I = no append mode
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UcanGetVersion

Syntax:
DWORD PUBLIC UcanGetVersion (void);

Verwendbarkeit:
DLL_INIT, HW_INIT, CAN_INIT

Bedeutung:

Gibt die Softwareversionsnummer der USBCAN-Librazyrtck.
Diese Funktion ist veraltet und sollte nicht mebrwendet werden.
Verwenden Sie stattdessen die FunktimmanGetVersionEx()

Parameter:

Ruckgabewert:  Softwareversionsnummer als DWORD mit
folgendem Format:
Bit 0 bis 7:  niederwertige Versionsnummer im Bio@nhat
Bit 8 bis 15: hoherwertige Versionsnummer im Bioénfhat
Bit 16 bis 30:reserviert
Bit 31: 1 = kundenspezifische Version

Beispiel:

DWORD dwVersion;
_TCHAR szVersion[ 8];

I Versionsnummer holen
dwVersion = UcanGetVersion ();

/I in einen String umwandeln
_stprintf (szVersion, _T( .V%d.%2d" ), (dwVersion & 0xff0o0 )>> 8,
dwVersion & Oxff );
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UcanGetVersionEx

Syntax:
DWORD PUBLIC UcanGetVersionEx (
tUcanVersionType VerType_p);
Verwendbarkeit:

DLL_INIT, HW_INIT, CAN_INIT ab Version 2.16

Bedeutung:
Gibt die Versionsnummer der einzelnen Softwaren®duliick.

Parameter:

VerType p: Typ der Versionsinformation gibt an, von welchem
Softwaremodul die Version zurtickgegeben werden soll
Die Tabelle 11 gibt alle mdglichen Werte flr diesen
Parameter an. Das Format der Versionsinformation
unterscheidet sich von dem der Funktion
UcanGetVersion()

VerType p Wert Bedeutung

kVerTypeUserDIl | 0x0001 | Gibt die Version der USBCAN-

kVerTypeUserLib Library zurick.

kVerTypeSysDrv | 0x0002 Gibt die Version der USBCANSS
zuruck.

kVerTypeNetDrv | 0x0004 Gibt die Version der UCANNEY.S
zuruck (Netzwerktreiber).

kVerTypeSysLd 0x0005 Gibt die Version des Loaders
USBCANLD.SYS fur das GW-001L
zuruck.

kVerTypeSysL2 0x0006 Gibt die Version des Loaders
USBCANL2.SYS fur das GW-00P
zuruck.

kVerTypeSysL3 0x0007 Gibt die Version des Loaders
USBCANL3.SYS fur das Multiport
CAN-to-USB zurtck.

kVerTypeSysL4 0x0008 Gibt die Version des Loaders
USBCANL4.SYS fur das USB
CANmodull zurtck.
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VerType p Wert Bedeutung

kVerTypeSysL5 0x0009 Gibt die Version des Loaders
USBCANLS5.SYS fur das USB
CANmodul2 zurtck.

kVerTypeCpl OxO00A Gibt die Version des USB-
CANmodul Control zurtck.

Tabelle 11: Konstanten fir die Funktion UcanGet\®rEx()

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)

Beispiel:

DWORD dwVersion;
_TCHAR szVersion[ 16];

)).Versionsnummer der USBCAN-Library holen
dwVersion = UcanGetVersionEx (kVerTypeUserDlI);

/I in einen String umwandeln

_stprintf (szVersion, _T( 2V%d.%02d.%d" ),
USBCAN_MAJOR_VER(dwVersion),
USBCAN_MINOR_VER(dwVersion),
USBCAN_RELEASE_VER(dwVersion));
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UcanGetFwVersion

Syntax:
DWORD PUBLIC UcanGetFw\Version (
tUcanHand| UcanHandle_p);
Verwendbarkeit:

HW_INIT, CAN_INIT ab Version 2.18

Bedeutung:
Gibt die Versionsnummer der Software im USB-CANmladuriick.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlinitHardware()bzw. UcanInitHardwareEx()
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 Forma dar
FunktionUcanGetVersionEx()
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UcanlnitHwConnectControl

Syntax:
UCANRET PUBLIC UcanlnitHwConnectControl (
tConnectControlFkt fpConnectControlFkt_p);
Verwendbarkeit:

DLL_INIT, HW_INIT, CAN_INIT

Bedeutung:

Initialisiert die Uberwachung fiir neu angesteck®BJCANmodule.
Wird ein neues Modul an den Rechner angestecktyisb die als
Parameter Ubergebene Callback Funktion gerufenhAuenn ein
bereits angestecktes Modul vom Rechner getrenrd, wirrd diese
Callback Funktion gerufen.

Parameter:

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

Die Callback Funktion muss folgendes Format aufereitsiehe
Kapitel 2.3.7)

void PUBLIC UcanConnectControlFkt (
BYTE bEvent_p,
DWORD dwParam_p);

Ruckgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_WARN_NULL_PTR
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UcanlnitHwConnectControlEx

Syntax:

UCANRET PUBLIC UcanlnitHwConnectControlEx (
tConnectControlFktEx fpConnectControlFktEx_p ,
void* pCallbackArg_p);

Verwendbarkeit:

DLL_INIT, HW_INIT, CAN_INIT ab Version 3.00

Bedeutung:

Initialisiert die Uberwachung fiir neu angesteck®BJCANmodule.

Wird ein neues Modul an den Rechner angestecktyisb die als

Parameter lUbergebene Callback Funktion geruferGégensatz zur
Funktion UcanlnitHwConnectControll() wird hier ein weiteres
anwenderspezifisches Argument angegeben, das beifrufAder

Callback Funktion mit tbergeben wird. Hier kann dewender zum
Beispiel Informationen Uber die verwendete Instaimterlegen.

Achtung:
Diese  Funktion wird als Alternative zur  Funktion
UcanlnitHwConnectControl() verwendet. Es dirfen nicht beide
Funktionen gleichzeitig innerhalb einer Applikatiomerwendet
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 aufereitsiehe
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 neuséeciden und
abgezogenen USB-CANmodule. Sie muss gerufen werdenn in
einer Anwendung die FunktioblcanlnitHwConnectControl()oder
UcaninitHwConnectControlEx(erufen wurde und die Anwendung
beendet wird.

Rickgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
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UcanlnitHardware

Syntax:
UCANRET PUBLIC UcanlnitHardware (
tUcanHandle* pUcanHandle_p,
BYTE bDeviceNr_p,
tCallbackFkt fpCallbackFkt_p);

Verwendbarkeit:
DLL_INIT

Bedeutung:

Initialisiert ein USB-CANmodul. Dabei gelangt di@f§vare in den
Zustand HW__INIT. Hier kdnnen dann die daftr erlambFunktionen
aus Tabelle 10 gerufen werden. Wurde die Funktion erfolgreich
ausgefuhrt, dann dbergibt die Funktion an die \fdeia
*pUcabHandle_p ein USB-CAN-Handle, mit dem dann andere
Funktionen aufgerufen werden mussen.

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 WertUSBCAN_ANY_MODULE= 255) sorgt
daftr, dass das USB-CANmodul verwendet wird,
welches zuerst gefunden wurde.

fpCallbackFkt_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-CANmodulen verwendet wird, da
die Callback Funktion das dazugehdorige
USB-CAN-Handle mitliefert.
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Die Callback Funktion muss folgendes Format aufereitsiehe
Kapitel 2.3.7)

Rickgabewert:

void PUBLIC UcanCallbackFkt (

tUcanHandle UcanHandle_p,
DWORD bEvent_p);

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;

/I ein USB-CANmodul ohne Callback Funktion initiali

bRet = UcanInitHardware (&UcanHandle, USBCAN_ANY_MO

Fehlercode der Funktion.

DULE, 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 zuiFunktion
UcanlnitHardware() Im Gegensatz zur Funktion

UcanlinitHardware() wird hier ein weiterer anwenderspezifischer
Parameter angegeben, der beim Aufruf der Callbaokkfifon mit
Ubergeben 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 WertUSBCAN_ANY_MODULE= 255)
sorgt dafir, 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-CANmodulen
verwendet wird, da die Callback Funktion das
dazugehdrige USB-CAN-Handle mitliefert.

pCallbackArg_p: Anwenderspezifischer Parameter, der beim
Aufruf der Callback Funktion mit Gbergeben
wird.
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Die Callback Funktion muss folgendes Format aufereitsiehe

Kapitel 2.3.7)
void PUBLIC UcanCallbackFKtEx (
tUcanHandle UcanHandle_p,
DWORD bEvent_p,
BYTE bChannel_p,
void* pArg_p);

Ruckgabewert.  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 ender beiden
Funktionen UcanlnitHardware() oder UcanlinitHardwareEx()
initialisiert wurde. Dabei gelangt die Software dee in den Zustand
DLL_INIT. Das USB-CAN-Handle ist nach dem Funktienguf
ungultig, so dass die fur die States HW_INIT und NCANIT
gultigen Funktionendiehe Tabelle )0nicht mehr ausgefihrt werden
konnen.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlinitHardware()bzw. UcanInitHardwareEx()
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 Anwergdumcht
gerufen, kénnen andere Anwendungen spater nicht cheses
USB-CANmodul 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 adgm
USB-CANmodul.

Parameter:

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

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

Ruckgabewert:  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 bendétigt etwas Pais hei’t nac
Rickkehr der Funktion ist der Zeitstempel unter tdmden bereits
veraltet. Wie viel Zeit zwischendurch vergangenh&ngt von vieler
Kriterien ab. Deshalb konnen hier keine konkretemsgager
getroffen werden.

- ="

UcanlinitCan
Syntax:
UCANRET PUBLIC UcanlnitCan (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
UcanlinitHardware()bzw. UcaninitHardwareEx()
erhalten wurde.

bBTRO_p: Baudratenregister Giehe Kapitel 2.3 4
bBTR1 p: Baudratenregister Biehe Kapitel 2.3 4
dwAMR_p: Akzeptanzfiltermaskes{ehe Kapitel 2.3)6
dwACR_p: Akzeptanzfiltercodediehe Kapitel 2.3)6
Bedeutung:

Initialisiert die CAN-Schnittstelle eines USB-CANughals. Die
Software wechselt dabei in den Zustand CAN_INITn&&h ist es
maoglich CAN-Nachrichten zu senden und zu empfangabelle 10
zeigt die Funktionen, die in diesem Zustand moggicia.
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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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UcanlnitCanEx

Syntax:
UCANRET PUBLIC UcanlnitCanEx (
tUcanHandle UcanHandle_p,
tUcanlInitCanParam* pInitCanParam_p);
Verwendbarkeit:

HW_INIT ab Version 2.16

Parameter:

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

pinitCanParam_p:Pointer auf eine Initialisierungsstruktur

typedef struct
DWORD m_dwsSize; /I GroRRe dieser Struktur in Bytes
BYTE m_bMode; /[l Modus der CAN-Ubertragung
/I (siehe folgende Tabelle)
BYTE m_bBTRO; /I Baudratenregister 0 des SJA1000
BYTE m_bBTR1; /I Baudratenregister 1 des SJA1000
BYTE m_bOCR; /I Output Control Register des SJA1000
/I (sollte immer 0x1A sein)
DWORD m_dwAMR; /I Akzeptanzfiltermaske des SJA1000
DWORD m_dwACR,; /I Akzeptanzfiltercode des SJA1000
DWORD m_dwBaudrate; /I Baudratenregister fur Multiport,
/I USB-CANmodull und USB-CAN modul2
WORD m_wNrOfRxBufferEntries; /I Anzahl der Eintrage im
/I Empfangspuffer der USBCAN-Library
WORD m_wNrOfTxBufferEntries; /I Anzahl der Eintrage im
/I Sendepuffer der USB CAN-Library

} tUcanlInitCanParam,;

Hinweis:
Die Baudrateneinstellungen zwischen GW-001 bzw. G}2-und den
neuen sysWORXX-Modulen unterscheiden sich sehrk.stéiir
Standardwertésiehe Kapitel 2.3.4kann fur die sysWORXX-Modul
auch BTRO und BTR1 eingestellt werden. Dabei mes®ogh der
Wert m_dwBaudrate auf den Wert
USBCAN_BAUDEX_ USE_BTRO1 gesetzt werden.

D

Der Modus der CAN-Ubertragung wird (ber eine 8 Bitmaske
eingestellt. Folgende Tabelle listet mdgliche Kangtn flr den
Modus auf.
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Konstante Wert | Bedeutung
kUcanModeNormal 0x0Q normaler Sende- und
Empfangsmodus

kUcanModeListenOnly, 0x01 nur Empfangsmodus; zu eerdd
CAN-Nachrichten erscheinen nicht
auf  dem CAN-Bus. CANt
Nachrichten von einem entfernt
CAN-Knoten werden nicht m
einem Acknowledge bestétigt.

—~ (D

kUcanModeTxEcho 0x02 UcanReadCanMsg() bzw.
UcanReadCanMsgEx(liefert auch
die gesendeten CAN-Nachrichten
als Sendeecho zurick (siehe
FunktionUcanReadCanMsg(hicht
fur GW-001 verfugbar)

Tabelle 12: Konstanten fiir den Modus der CAN-Ulaegrting

Bedeutung:

Initialisiert die CAN-Schnittstelle eines USB-CANpdhals mit
erweiterten Parametern. Diese Funktion arbeitet avee Funktion
UcanlinitCan() Sie sollte jedoch nicht gleichzeitig nidtaninitCan()
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 UcanInitCanEx2 (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p,
tUcanlnitCanParam* plnitCanParam_p);
Verwendbarkeit:

HW _INIT ab Version 3.00

Parameter:

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

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

pInitCanParam_p:Pointer auf eine Initialisierungsstruktur

Definition der Struktur tUcaninitCanParam siehe Funktion
UcanInitCanEx().

Bedeutung:

Initialisiert einen CAN-Kanal des USB-CANmoduls. rFGW-001
und GW-002 kann nur der CAN-Kanal O initialisieresden. Diese
Funktion wird als Alternative zudcanlnitCanEx(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
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USBCAN_ERR_ABORT
USBCAN_ERR_DISCONNECT
USBCAN_ERR_TIMEOUT

UcanSetTxTimeout

Syntax:
UCANRET PUBLIC UcanSetTxTimeout (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p,
DWORD dwTxTimeout_p);
Verwendbarkeit:

CAN_INIT ab Version 3.10, nur fir mehrkanalige Md&lu

Bedeutung:

Wird diese Funktion mit einem Timeout gro3er alMillisekunden
gerufen, dann wird in der Firmware eine Timeout-t@ehung fiir
jede zu sendende CAN-Nachricht gestartet. Konntee eCAN-
Nachricht innerhalb dieses Timeouts nicht gesendsiden, dann
versetzt sich die Firmware in einen speziellen Ustabei dem alle
folgenden CAN-Nachrichten fir diesen Kanal autoswti geldscht
werden. Bei jeder geléschten CAN-Nachricht wird deue CAN-
Treiber Status USBCAN_CANERR_TXMSGLOST neu gesetzt.
Konnte die CAN-Nachricht spater doch gesendet werddann
verlasst die Firmware diesen speziellen Statusevied

Dieses Feature soll verhindern, dass die zu sendedAN-

Nachrichten eines CAN-Kanals nicht die des andbteckieren, weil
dort unter Umstanden kein weiterer CAN-Teilnehmer GAN-Bus

angeschlossen ist oder vielleicht ein Problem nait ghysischen
Anschaltung des CAN-Busses vorliegt.

Parameter:

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

bChannel_p: CAN Kanal, fir den das Timeout gelten soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fur CAN Kanal 1
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dwTxTimeout_p: Sende-Timeout in Millisekunden. Der Wert 0
schaltet die Timeout-Uberwachung wieder aus.

Ruckgabewert:  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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UcanResetCan

Syntax:
UCANRET PUBLIC UcanResetCan (tUcanHandle UcanHandle _p);

Verwendbarkeit:
HW _INIT, CAN_INIT

Bedeutung:

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

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

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlinitHardware()bzw. UcanInitHardwareEx()
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 el@&N-Kanal im
USB-CANmodul zurtick (siehe auch FunktibltanResetCan)) Fir
das GW-001 werden immer alle Features der Firmearngckgesetzt.
Fur das GW-001 und das GW-002 sowie das USB-CANidodu
kénnen nur die Features flir den CAN-Kanal O zurésktgt werden.

Parameter:

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

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

dwResetFlags_pDiese Flags geben an, was zuriickgesetzt werden
soll, und was nicht zurtickgesetzt werden soll
(siehe folgende ListeDiese Flags kdnnen
miteinander kombiniert werden.

USBCAN_RESET_ALL ccoooiiiiiiieeeeeee, 0x00000000:
Es wird alles zurlickgesetzt. Die Firmware wird jedaicht
komplett zurtickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_STATUS ...t eeeees 0x00000001:
Der CAN Status wird nicht zurtickgesetzt. (wird nicon den
veralteten Modulen GW-001 und GW-002 unterstitzt)

USBCAN_RESET_NO_CANCTRL......ccuvvveiiiiiiiiaees 0x00000002:
Der CAN-Controller wird nicht zurtickgesetzt.
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USBCAN_RESET_NO_TXCOUNTER. ..........cvvvvvnnnnd 0x00000004:
Der Zahler der gesendeten CAN-Nachrichten wird tich
zurlickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_RXCOUNTER.................... -0x00000008:
Der Zahler der empfangenen CAN-Nachrichten wirdhtic
zurlickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_TXBUFFER_CH ..........c........ x00000010:

Der Sendepuffer flr einen bestimmten CAN-Kanal égsipen
im Parameter bChannel_p) wird nicht zurtickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_TXBUFFER_DLL .................... @0o00020:
Der DLL-interne Sendepuffer fir beide CAN-Kanalerdvnicht
zurlickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_TXBUFFER_FW................... x00000080:

Der Firmware-interne Sendepuffer flir beide CAN-Kan&ird
nicht zurtickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_RXBUFFER_CH................... xQ0000100:
Der Empfangspuffer flir einen bestimmten CAN-Kanal
(angegeben im Parameter bChannel_p) wird nichtckgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_RXBUFFER_DLL.......ccccc........ (mo00200:
Der DLL-interne Empfangspuffer fir beide CAN-Kanaigrd
nicht zurtickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO RXBUFFER_SYS.................. Q0R00400:
Der Kernel-Mode-Treiber-interne Empfangspuffer foeide
CAN-Kanale wird nicht zuriickgesetzt.

USBCAN_RESET_NO_RXBUFFER_FW................... xQ0000800:
Der Firmware-interne Empfangspuffer flr beide CARA&le
wird nicht zurtickgesetzt.

USBCAN_RESET_FIRMWARE..............ccvvvvviiinnnn OXFFFFFFFF:
Die Firmware in der Hardware wird komplett zurlickgezt.
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Folgende Kombinationen sind bereits vordefiniert:

USBCAN_RESET ONLY_STATUS........cccovveeveeenenn. 0Ox0000FFFE:
Ldscht nur den CAN Status.

USBCAN_RESET_ONLY_CANCTRL .....ccvvvvviennnnnnnn X@OOFFFD:
Setzt nur den CAN-Controller im USB-CANmodul zurii€kes
muss immer nach einem Bus-off erfolgen, da der CAN-
Controller nicht selbstandig aus dem Bus-off Zudtan
zurtickschalten kann.

USBCAN_RESET_ONLY_ RXBUFFER_FW................ OxXOGUT-F:
Loscht nur den Empfangspuffer innerhalb der Firnevdes
USB-CANmoduls.

USBCAN_RESET_ONLY_TXBUFFER_FW................. Ox@FT-7F:
Loscht nur den Sendepuffer innerhalb der Firmwaes d
USB-CANmoduls.

USBCAN_RESET_ONLY_RXCHANNEL_BUFF........ OxO000FEFF:
Loscht nur den Empfangspuffer fir einen bestimm@aN
Kanal.

USBCAN_RESET_ONLY_TXCHANNEL_BUFF ........ O0x0000FFEF:
Léscht nur den Sendepuffer fir einen bestimmten GaNal.

USBCAN_RESET_ONLY_RX_BUFF ...........cccc.... 0x0000FO0F7:
Ldscht nur die Empfangspuffer in allen Software{Scten und
setzt den Empfangszéhler zurick.

USBCAN_RESET _ONLY _TX BUFF.......ccccceeennn... 0x0000FFO0B:
Ldscht nur die Sendepuffer in allen Software-Scleichund setzt
den Sendezahler zurick.

USBCAN_RESET ONLY_ALL BUFF..................... 0x0000F003:
Loscht nur alle Puffer in allen Software-Schichtard setzt den
Sendezahler und den Empfangszahler zurtick.
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USBCAN_RESET_ONLY_ALL COUNTER................. (0)(0]0:9 5 =Xk
Ldscht nur die Sendezahler und Empfangszéhler.

ACHTUNG:

Wenn die Konstanten USBCAN_RESET NO ... miteinarn
kombiniert werden sollen, dann muss eine logischBER-
Verkntpfung verwendet werden.

Beispiel:
dwFalgs = USBCAN_RESET_NO_COUNTER_ALL |
USBCAN_RESET NO_BUFFER_ALL;

1der

Wenn jedoch die Konstanten USBCAN_RESET ONLY| ...

miteinander kombiniert werden sollen, dann musse dimgische
UND-Verkntpfung verwendet werden.

Beispiel:
dwFalgs = USBCAN_RESET_ONLY_RX_BUFF &
USBCAN_RESET_ ONLY_STATUS;

Far das GW-002 muss die Konsta
USBCAN_RESET ONLY_ RX BUFF_GWO002 Sta
USBCAN_RESET ONLY RX BUFF verwendet werden. Da

nte
At
bei

wird in der Firmware auch der Sendepuffer geloscht.

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 UcanHandl| e _p);

Verwendbarkeit:
CAN_INIT

Bedeutung:

Deinitialisiert die CAN-Schnittstelle eines USB-CAMdduls. Bei
GW-001 und GW-002 wird dabei die Betriebsspannungs d
CAN-Controllers auf 0 V geschaltet. Alle CAN-Naatirten, die nach
diesem Funktionsaufruf vom CAN-Bus empfangen werdeerden
nicht mehr zum PC Ubertragen.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcanlinitHardware()bzw. UcanInitHardwareEx()
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-CAMduls. Bei
GW-001 und GW-002 wird dabei die Betriebsspannungs d
CAN-Controllers auf 0 V geschaltet. Alle CAN-Naatirten, die nach
diesem Funktionsaufruf vom CAN-Bus empfangen werdeerden
nicht mehr zum PC Ubertragen.

Parameter:

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

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

Ruckgabewert:  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-CANmodulsimk. Diese
Funktion ist sehr nitzlich, wenn ein USB-CANmModulit naer
GeratenummerUSBCAN_ANY_MODULEinitialisiert wurde. Die
Hardwareinformation enthalt danach die Geratenumnuoas
initialisierten USB-CANmoduls.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcaninitHardware()bzw. UcanInitHardwareEx()
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; /I Geratenummer
tUcanHandle m_UcanHandle; /I USB-CAN-Handle
DWORD m_dwReserved; I reserviert
BYTE m_bBTRO; // Baudratenregister O
BYTE m_bBTR1; // Baudratenregister 1
BYTE m_bOCR,; /I Output-Control-Register
DWORD m_dwAMR; I/l Akzeptanzfiltermaske
DWORD m_dwACR; Il Akzeptanzfiltercode
BYTE m_bMode; /l Modus des CAN Controllers

I (siehe tUcanMode)

DWORD m_dwSerialNr; /I Seriennummer des

/I USB-CANmoduls
} tUcanHardwarelnfo;

Hinweis:
Die Parameterm_bMode und m_dwsSerialNr sind erst ab der
Softwareversion 2.16 verfiigbar.

Beispiel:

UCANRET bRet;
tUcanHandle UcanHandle;
tUcanHardwarelnfo Hwlinfo;
_TCHARszDeviceNr[  24];

/I USB-CANmodul initialisieren
bRet = UcanlInitHardware (&UcanHandle, USBCAN_ANY_MO DULE, NULL);

Il kein Fehler?

if (bRet==USBCAN_SUCCESSFUL)

{
/I Hardwareinformation holen
UcanGetHardwarelnfo (UcanHandle, &Hwinfo);

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

Syntax:

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

Verwendbarkeit:

HW_INIT, CAN_INIT ab Version 3.00

Bedeutung:

Gibt die erweiterten Hardwareinformationen eineBLGANmModuls
zurick. FOr das Multiport CAN-to-USB 3004006 und sda
USB-CANmodul2 3204002/3204003 stehen zwei CAN-Kangd
logisches Geréat zur Verfiugung, wobei die Informagio jedes
CAN-Kanals separat zurtickgegeben werden.

Parameter:

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

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

pCaninfoChO_pAdresse auf die Informationsstruktur  flr
CAN-Kanal 0. Dieser Parameter kann NULL sein.

pCaninfoChl_pAdresse auf die Informationsstruktur  flr
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_dwsSize; /I Anzahl der Bytes dieser
/I Struktur
tUcanHandle m_UcanHandle; // USB-CAN-Handle
BYTE m_bDeviceNr; /I Geratenummer
DWORD m_dwsSerialNr; /I Seriennummer
DWORD m_dwFwVersionEx; /I Firmware Version
DWORD m_dwProductCode; /I Hardware-Typ
} tUcanHardwarelnfoEX;
typedef struct
DWORD m_dwsSize; /I Anzahl der Bytes dieser
/1 Struktur )
BYTE m_bMode; / Modus der CAN-Ubertragung
BYTE m_bBTRO; // Bus Timing Register 0
BYTE m_bBTR1; // Bus Timing Register 1
BYTE m_bOCR; // Output Controll Register
DWORD m_dwAMR,; /I Acceptance Mask Register
DWORD m_dwACR,; /I Acceptance Code Register
DWORD m_dwBaudrate; /l Baudrate Register fur Multiport,
/I USB-CANmModull und USB -CANmodul2
BOOL m_fCanlslinit; /I ist TRUE wenn CAN-Kanal
/I initialisiert wurde
WORD m_wCanStatus; /Il letzter CAN Status

Il (siehe UcanGetStatus())
} tUcanChannelinfo;

Verwenden Sie gegebenenfalls die folgenden Mako®, die
Unterstitzung von verschiedenen Features abzufragen

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

USBCAN_CHECK_SUPPORT_TWO_CHANNEL(pHwINndoEX)
Dieses Makro pruft, ob das USB-CANmodul zwei CANA&&e
je logisches Modul unterstuitzt.

USBCAN_CHECK _SUPPORT_TERM_RESISTOR(pHwIndoEX)
Dieses Makro prift; ob das USB-CANmodul einen
zurucklesbaren Abschlusswiderstand unterstiitzt.
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USBCAN_CHECK_SUPPORT_USER_PORT(pHwIndoEX)
Dieses Makro priuft; ob das USB-CANmodul eine
programmierbare Port Ereiterung unterstigeti{e Kapitel 1.p

USBCAN_CHECK_SUPPORT_RBUSER_PORT(pHwIndoEX)
Dieses Makro priuft, ob das USB-CANmodul eine
programmierbare Port Erweiterung unterstitzt, bemdder
zuletzt geschriebene Wert der Konfiguration und Alesgange
nach dem néachsten PowerOn wieder automatisch eangaen
wird.

USBCAN_CHECK_SUPPORT_RBCAN_PORT(pHwINndoEXx)
Dieses Makro prift; ob das USB-CANmodul einen
programmierbaren CAN-Port (fir lowspeed CAN-Tramgeg
unterstutzt, bei dem der zuletzt geschriebene Wt
Konfiguration nach dem n&chsten PowerOn wiedermatisch
eingenommen wird.

Beispiel:
UCANRET bRet;
tUcanHandle UcanHandle;

tUcanHardwarelnfoEx HwInfoEx;

/I USB-CANmodul initialisieren
bRet = UcanInitHardware (&UcanHandle, USBCAN_ANY_MO DULE, NULL);
if (bRet==USBCAN_SUCCESSFUL)
{

/I erweiterte Hardwareinformationen holen

bRet = UcanGetHardwarelnfoEx2 (UcanHandle, &HwlI nfoEx,

NULL, NULL);
if (bRet == USBCAN_SUCCESSFUL)

/I prufen, ob zwei CAN-Kanéle zur Verfiigung stehen
if (USBCAN_CHECK_SUPPORT_TWO_CHANNEL (&HwlInfoEXx))

{
-
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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 Zahlerstande fir gesendete bzw. empfang@AN-
Nachrichten aus.

Parameter:

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

pMsgCountinfo_p:Pointer auf eine StruktadcanMsgCountinfonit
den Zahlerstanden

Ruckgabewert:  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

} tUcanMsgCountinfo;
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UcanGetMsgCountinfoEx

Syntax:
UCANRET PUBLIC UcanGetMsgCountInfoEx (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bChannel_p,
tUcanMsgCountInfo* pMsgCountinfo_p);
Verwendbarkeit:

CAN_INIT ab Version 2.16

Bedeutung:
Liest die Zahlerstande fir gesendete bzw. empfang@AN-
Nachrichten eines bestimmten CAN-Kanals aus.

Parameter:

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

bChannel_p: CAN-Kanal, dessen Zahler ausgelesen werden
sollen.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fir CAN-Kanal 1

pMsgCountinfo_p:Pointer auf eine StruktadcanMsgCountinfonit
den Zahlerstanden

Ruckgabewert:  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
UcanGetMsgCountinfof)eschrieben.

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

HW_INIT, CAN_INIT

Bedeutung:

bei der Funktion

Gibt den Fehlerstatus aus dem USB-CANmodul zurdiaitt im
USB-CANmodul ein Fehler auf, so beginnt die roteDLEU blinken
und eine Statusinformation wird zum PC gesendet.rd@/uder
Funktion UcanlnitHardware() bzw. UcanInitHardwareEx() eine
Callback Funktion Ubergeben, so wird zusatzlichselieCallback
Funktion mit dem Ereignid SBCAN_EVENT_STATUferufen. Nach
dem Aufruf der FunktiotJcanGetStatus(yvird der Fehlerzustand im
USB-CANmodul geldscht, und die rote LED hort auftdmken.

Ab Version 2.17 muss ein Fehler im CAN Status dubcliruf von

UcanResetCan@eldscht werden.

Parameter:

UcanHandle _p: USB-CAN-Handle, das mit der Funktion
UcaninitHardware()bzw. UcanInitHardwareEx()

erhalten wurde.

pStatus_p: Fehlerstatus des USB-CANmModuls.

typedef struct
WORD m_wCanStatus; /I aktueller CAN-Status
WORD m_wUsbhStatus; /I 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_wCanStatusin der Struktur tStatusStructkann
folgende Werte annehmen:

USBCAN_CANERR_OK = 0x0000
kein Fehler

USBCAN_CANERR_XMTFULL  =0x0001
Sendepuffer im CAN-Controller Gbergelaufen

USBCAN_CANERR_OVERRUN = 0x0002
Empfangspuffer im CAN-Controller Gibergelaufen

USBCAN_CANERR_BUSLIGHT = 0x0004
Fehlergrenze 1 im CAN-Controller Uberschritten
Der CAN-Controller befindet sich im ,Warning Lirit
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 Gibergelaufen

USBCAN_CANERR_QXMTFULL = 0x0080
Sendepuffer im Modul Ubergelaufen
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USBCAN_CANERR_REGTEST = 0x0100
CAN-Controller nicht gefunden (Hardwarefehler)

USBCAN_CANERR_TXMSGLOST= 0x0400
Eine zu sendende CAN-Nachricht wurde auf Grund
eines  Sende-Timeouts si€¢he auch  Funktion
UcanSetTxTimeoutf)von der Firmware geldscht.

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

Das WORD m_wUsbStatus ist veraltet und st aus
Kompatibilitatsgriinden noch enthalten. Es erhathenden Wert O.
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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 dem
USB-CANmodul zuriick. Diese Funktion wird als Altative zur
FunktionUcanGetStatusyerwendet.

Die Definition der StrukturtStatusStructwird bei der Funktion
UcanGetStatus(@ngegeben.

Parameter:

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

bChannel_p: CAN-Kanal, dessen Status gelesen werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CHZ1 fur CAN-Kanal 1

pStatus_p: Fehlerstatus des USB-CANmoduls.

Ruckgabewert.  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 deB{C®Nmoduls.

Parameter:

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

bBTRO_p: Baudratenregister Giehe Kapitel 2.34

bBTR1 p: Baudratenregister Biehe Kapitel 2.34

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 einsstimmten
CAN-Kanals des USB-CANmoduls. Diese Funktion wirds a
Alternative zur FunktiodJcanSetBaudratef)erwendet.

Parameter:

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

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

bBTRO_p: Baudratenregister BTR@iE€he Kapitel 2.3 4

bBTR1 p: Baudratenregister BTR&i€he Kapitel 2.3 4

dwBaudrate_p: Baudraten Register flr alle sysWORXX-Module
(siehe Kapitel 2.3 4

Hinweis:
Die Baudrateneinstellungen zwischen GW-001 bzw. G)&-und den
neuen sysWORXX-Modulen unterscheiden sich sehrk.st&ifir
Standardwert¢siehe Kapitel 2.3.4kann fir die sysWORXX-Modul
auch BTRO und BTR1 eingestellt werden. Dabei mes®gh der
Wert m_dwBaudrate auf den Wert
USBCAN_BAUDEX_USE_BTRO01 gesetzt werden.

D
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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
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UcanSetAcceptance
Syntax:
UCANRET PUBLIC UcanSetAcceptance (

tUcanHandle UcanHandle_p,
DWORD dwAMR_p,
DWORD dwACR_p);

Verwendbarkeit:

CAN_INIT

Bedeutung:

Andert nachtraglich die Akzeptanzfilterwerte desBJISANmoduls.

Parameter:

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

dwAMR_p: Akzeptanzfiltermaskes{ehe Kapitel 2.3)6

dwACR_p: Akzeptanzfiltercodesiehe Kapitel 2.3)6

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 funen bestimmten

CAN-Kanal

des USB-CANmoduls. Diese Funktion wirds al

Alternative zur FunktiotJcanSetAcceptancegerwendet.

Parameter:

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

bChannel_p:

dwAMR_p:
dwACR_p:

Ruckgabewert:

UcaninitHardware()bzw. UcanInitHardwareEx()
erhalten wurde.

CAN-Kanal, dessen Filterwerte gesetzt werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fur CAN-Kanal 1
Akzeptanzfiltermaskes{ehe Kapitel 2.3)6
Akzeptanzfiltercodesjehe Kapitel 2.3)6

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
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USBCAN_ERR_TIMEOUT
UcanReadCanMsg

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

Verwendbarkeit:
CAN_INIT

Bedeutung:

Liest eine CAN-Nachricht aus dem Zwischenpuffereda Funktion
gibt eine Warnung zuriick, wenn keine CAN-Nachriohten
Zwischenpuffer sind. Ist der Zwischenpuffer tbeagédn, gibt diese
Funktion eine gultige CAN-Nachricht und eine Warguurick.

Parameter:

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

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

typedef struct
DWORD m_dwiD; /I CAN-ldentifier
BYTE m_bFF; /I CAN-Frameformat
BYTE m_bDLC; /I CAN-Datenlangencode
BYTE m_bData] 8]; /I CAN-Daten
DWORD m_dwTime; /I Empfangszeit in ms

} tCanMsgStruct;

Das CAN-Frameformat ist eine Bitmaske, welches Hasmat der
CAN-Nachricht angibt. Die folgende Tabelle listebghiche Werte
der Bitmaske auf.
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Konstante Wert | Bedeutung

USBCAN_MSG _FF STD | 0x00| CAN2.0A Nachricht mit 11 BIAN-ID

USBCAN_MSG_FF _ECHO| 0x20| Sendeecho; Wird nur emgdangvenn

bei der Initialisierung der Modus
kUcanModeTxEcho eingeschaltet wurde.

USBCAN_MSG_FF _RTR 0x40| Remote Frame zur Abfrage Datien

eines entfernten CAN-Knotens

USBCAN MSG FF EXT | 0x80| CAN2.0B Nachricht mit 29 BIAN-ID

Tabelle 13: Konstanten fur 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

100
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Beispiel:

tUcanHandle UcanHandle;
tCabMsgStruct CanMsg;
UCANRET bRet;

while (1)
{

/I CAN-Nachricht lesen
bRet = UcanReadCanMsg (UcanHandle, &CanMsg);

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

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

PrintWarning (bRet);
}
}
/I keine Warnung? dann Fehler ausgeben

else  if (USBCAN_CHECK_ERROR (bRet))

PrintError (bRet);
break ;

}

else

break ;
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Hinweis:

Es wird empfohlen, die FunktiotdcanReadCanMsg()in einer
Schleife gerufen wird, so lange sie eine gultige N=Machricht
zurtickgibt (bzw. ein Fehler auftritt). Dadurch wivérhindert, dass
CAN-Nachrichten langere Zeit im Empfangspuffer veiten und
unter Umstanden ein Empfangspuffertiberlauf auftritt

Wird eine Warnung zuruckgegeben (aufer
USBCAN_WARN_NODATA), dann ist dennoch eine gultiGAN-
Nachricht gelesen worden. Verwenden Sie gegebeliedts Makrg
USBCAN_CHECK _VALID_RXCANMSG() um tber den
Ruckgabewert zu prifen, ob eine giltige CAN-Nadftriempfangen
wurde (siehe Beispiel).

Die Variablem_dwTimeaus der StruktuiCanMsgStrucenthalt einen
32 Bit Zeitstempel, bei dem jedoch nur 24 Bit gjigind. Dies liegt
daran, dass dieser Zeitstempel auf der Hardwarergenwird. Aus
Grunden der Kompatibilititt wurde dies auch bei deauen
SsysWORXX USB-CANmodulen so implementiert. Dieser dtamd
muss beachtet werden, wenn man aus diesem Zeitsteeipe
Zeitdifferenzen berechnen muss. In diesem Fall ehiph wir die
Verwendung des Makros USBCAN_CALC_TIMEDIFF().

Beispiel:
DWORD dwTimeDiff, dwOIldTime;
" dwTimeDiff = USBCAN_CALC_TIMEDIFF (dwOldTime,

CanMsg.m_dwTime);
dwOlIdTime = CanMsg.m_dwTime;
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UcanReadCanMsgEXx
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 dens&wenpuffer.
Diese Funktion wird als Alternative fir die Funktio
UcanReadCanMsg(yverwendet. Es kdnnen CAN-Nachrichten von
einem bestimmten CAN-Kanal gelesen werden.

Parameter:

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

pbChannel p: Adresse auf eine Variable mit dem CAN-Kanal von
der die CAN-Nachrichten gelesen werden sollen.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fir 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 tatsachlich gelesen wurde. Ist dieser Parameter
NULL, dann wird genau eine CAN-Nachricht
gelesen.
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Die Definition der StrukturtCanMsgStructwird bei der Funktion

UcanReagCanMsg@eschrieben.

Ruckgabewert:  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);

/I kein Fehler? dann CAN-Nachricht ausgeben
if (USBCAN_CHECK_VALID_RXCANMSG (bRet))
{

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

PrintWarning (bRet);
}

/I keine Warnung? dann Fehler ausgeben
else if (USBCAN_CHECK_ERROR (bRet))
{

PrintError (bRet);
break ;
}

else

break ;
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Hinweis:

Es wird empfohlen, dass die FunktiooanReadCanMsgEXx(i einer
Schleife gerufen wird, so lange sie eine (oder erh)rgtltige CAN-
Nachricht(en) zurtckgibt (bzw. ein Fehler auftritadurch wird
verhindert, dass CAN-Nachrichten langere Zeit impEangspuffer
verweilen und unter Umstanden ein Empfangspuffatébeauftritt.

Wird eine Warnung zuriickgegeben (auRRer
USBCAN_WARN_NODATA), dann sind dennoch gultige CAN-
Nachrichten gelesen worden. Verwenden Sie gegelbslserdas
Makro USBCAN_CHECK_VALID RXCANMSG(um Uber der
Ruckgabewert zu priufen, ob eine giltige CAN-Nadtiriempfangen
wurde (siehe Beispiel).

—

Ab der Softwareversion 3.05 kann die maximale Ahzir CAN-
Nachrichten im Empfangspuffer parametriert werdgahe Funktion
UcaninitCanEx() und Struktur tUcanlnitCanParam

Die Variablem_dwTimeaus der StruktulCanMsgStrucenthalt einen
32 Bit Zeitstempel, bei dem jedoch nur 24 Bit gjikind. Dies liegt
daran, dass dieser Zeitstempel auf der Hardwarerigehwird. Aus
Grunden der Kompatibilitatt wurde dies auch bei deauen
sysWORXX USB-CANmodulen so implementiert. Dieser dtamd
muss beachtet werden, wenn man aus diesem Zeitsteenpe
Zeitdifferenzen berechnen muss. In diesem Fall ehiph wir die
Verwendung des Makros USBCAN_CALC_TIMEDIFF().

Beispiel:
DWORD dwTimeDiff, dwOIldTime;
" dwTimeDiff = USBCAN_CALC_TIMEDIFF (dwOldTime,

CanMsg.m_dwTime);
dwOlIdTime = CanMsg.m_dwTime;
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UcanWriteCanMsg

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

Verwendbarkeit:
CAN_INIT

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

Parameter:

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

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

typedef struct
DWORD m_dwiD; /I CAN-ldentifier
BYTE m_bFF; /I CAN-Frameformat
BYTE m_bDLC; /I CAN-Datenlangencode
BYTE m_bData[ 8]; /I CAN-Daten
DWORD m_dwTime; /I hat hier keine Bedeutung

} tCanMsgStruct;

Die Bedeutung des CAN-Frameformates wird bei denkEan
UcanReagCanMsg()beschrieben. Fir 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
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USBCAN_WARN_FW_TXOVERRUN

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 dber das
USB-CANmodul. Diese Funktion wird als AlternativarzFunktion
UcanWriteCanMsg() gerufen. Sie sendet CAN-Nachrichten CGber
einen bestimmten CAN-Kanal des USB-CANmModuls.

Parameter:

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

bChannel_p: CAN-Kanal, tber den gesendet werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CHZ1 fir CAN-Kanal 1

pCanMsg_p: Adresse auf ein Array von CAN-
Nachrichtenstrukturen fir 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 enthéalt. Die Funktion
schreibt nach dem Senden die Anzahl der tatséachlich
gesendeten CAN-Nachrichten auf diese Variable. Ist
dieser Parameter NULL, dann wird nur eine
CAN-Nachricht gesendet

Die Definition der StrukturtCanMsgStructwird 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:

Wurde diese Funktion gerufen, um mehr als eine Qyeghricht zu
senden, dann miussen Sie auch auf die War
USBCAN_WARN_TXLIMIT prifen. Wird dieser Fehlercog
zuriickgegeben, dann wurde nur ein Teil der zu selete
CAN-Nachrichten in den Sendepuffer geschrieben. Angahl der
CAN-Nachrichten von diesem Teil wird an die dur@mdaramete
pdwCount_p adressierte Variable zurickgeschrieb@ar nicht
gesendete Teil muss erneut versucht werden zu iseedast gehe
diese CAN-Nachrichten auf Applikationsebene vertore

Verwenden Sie gegebenenfalls das Ma
USBCAN_CHECK_TX NOTALL(um dber den Rickgabewert
prifen, ob einige CAN-Nachrichten nicht gesendetders konnter
(sieche Beispiel). Das MakrdJSBCAN_CHECK_TX_ SUCCES!

prift, ob alle CAN-Nachrichten erfolgreich gesendetden konnten.

Mit dem Makro USBCAN_CHECK_TX_ OK()prufen Sie, ok
mindestens eine CAN-Nachricht erfolgreich gesemggtien konnte.

nung
le

=

>
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Beispiel:

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

DWORD dwCount;

/I bis zu 10 CAN-Nachrichten senden
dwCount = sizeof (TxCanMsg) / sizeof (tCabMsgStruct);
bRet = UcanWriteCanMsgEx (UcanHandle, USBCAN_CH ANNEL_CHO,
&TxCanMsg, &dwCount);
/I kein Fehler?
if (USBCAN_CHECK_TX_OK (bRet))
/ wurden nicht alle CAN-Nachrichten gesend et?
if (USBCAN_CHECK_TX_NOTALL (bRet))
{
/I eine andere Warnung aufgetreten?
elseif (USBCAN_CHECK_WARNING (bRet))
PrintWarning (bRet);
/I keine Warnung? dann Fehler ausgeben
else if (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-Nachtien, die sich
noch in den Puffern der einzelnen Software-Schiclefinden. Mit
dem Parameter dwFlags p wird angegeben, welcherPilblerprift
werden sollen. Sollen mehrere Puffer gepruft weradkmn werden
die Anzahl der enthaltenen CAN-Nachrichten mitetde&raddiert und
an die durch pdwCount_p adressierte Variable geswém.

Parameter:

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

bChannel_p: CAN-Kanal
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CHZ1 fur CAN-Kanal 1
USBCAN_CHANNEL_ANY fur beide Kanéle

dwFlags_p: Gibt an, welche Puffer tberprft werden sollen
(siehe Tabelle 14 Die einzelnen Flags kbnnen
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| Pruft die Anzahl der
Nachrichten im Sendepuffer
der DLL.

._FLAG_TX_FW 0x00000040| Pruft die Anzahl der
Nachrichten im Sendepuffer
der Firmware

Tabelle 14: Flags fur die Funktion UcanGetMsgPegdin

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 FunktioklcanGetMsgPending(konnen sich
die Zahlerstdnde der Puffer in den einzelnen Soéschichter
bereits geandert haben. Wenn diese Funktion alifzgerufen 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 Zahlerstdnde der FehlerzameCAN-Controller
aus. Die Werte werden direkt von der Hardware geles

Parameter:

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

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

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

pdwRxCount_p:Adresse auf eine DWORD-Variable, die den
Fehlerzahler fir 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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2.3.2.2Funktionen fur das automatische Senden

Die folgenden Funktionen kbnnen nur mit den neuardidare-
Derivaten verwendet werden (nicht fir GW-001 und GU2). Sie
dienen zum automatischen Senden von Layer 2 CANuNaden mit
einer genaueren Zykluszeit, wie sie von einer P@ikption nicht
erreicht werden kann.

Hinweis:
Die Genauigkeit der Zykluszeit hangt auch von derwendeten
CAN-Baudrate ab. Verwenden Sie zum Beispiel 10/&Bdann kanr
die Zykluszeit um ca. 10 Millisekunden schwanken.

—

Es konnen maximal 16 CAN-Nachrichten fir das autcolae
Senden in einem USB-CANmodul definiert werden. &és Senden
stehen zwei Modi zur Verfiigung. Der erste Modusdwjparalleler
Modus“ bezeichnet, wobei die Zykluszeit aller bis 26 CAN-
Nachrichten tGberprift wird. Ist eine dieser Zykkiszn abgelaufen,
dann die entsprechende CAN-Nachricht gesendet. Zylduszeit
wird beim ,parallelen Modus* fir jede CAN-Nachriclginzeln
beziglich ihrer letzten Sendezeit Uberwachieie Bild 15 Beim
zweiten Modus sprechen wir vom ,sequentiellen Mddudier
werden die maximal 16 CAN-Nachrichten als Listerdeittet, wobei
die Zykluszeit jeder CAN-Nachricht beziglich dern8ezeit ihres
Vorgangers Uberwacht wirgiehe Bild 1§ Mit diesem Modus ist es
maoglich, eine CAN-Nachricht mit einer CAN-ID mehefain diese
Liste aufzunehmen, jedoch mit unterschiedlichereBat

CAN message 1 R CAN message 2
A / ST - \\ ~ 3 - ~
time
cycle time 1 cycle time 2

Bild 15: paralleler Modus am Beispiel von 2 CAN-Rachten
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CAN message 1 . CAN message 2
A LT - _. o
cycle time 1 cycle time 2

Bild 16: sequentieller Modus am Beispiel von 2 Od&&hrichten

Achtung:
Das automatische Senden von zyklischen CAN-Nactamckann das

Senden Uber eine PC-Applikation beeinflussen. Im é&ll, bei der
die zyklischen CAN-Nachrichten die CAN-Buslast diigh erhohen
(50% und mehr) werden seltener die CAN-Nachrichtem PC-
Applikation bearbeitet. Dies fihrt dazu, dass dieinkion
UcanWriteCanMsg() bzw. UcanWriteCanMsgEXx() keine CAN-
Nachrichten mehr senden kann, da der Sendepuffiesto

UJ
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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-Nachrichterm
USB-CANmodul flr das automatische Senden von zghésa CAN-
Nachrichten. Das Senden ist nach Aufruf dieser Eanknoch nicht
gestartet. Rufen Sie nachtraglich die Funktion
UcanEnableCyclicCanMsg()um das automatische Senden zu
aktivieren. Bitte beachten Sie, dass eine zuvornnpgfe Liste
komplett ersetzt wird.

Parameter:

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

bChannel_p: CAN-Kanal, tiber den gesendet werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CHZ1 fir CAN-Kanal 1

pCanMsgList_pAdresse auf eine Liste von CAN-Nachrichten (als
Array vom TyptCanMsgStrugtdie zyklisch
gesendet werden sollen. Das ElemantdwTimeder
StrukturtCanMsgStrucgibt dabei die Zykluszeit in
Millisekunden an. Diese Adresse darf nur dann
NULL sein, wenndwCount_p0 ist.

dwCount_p: Anzahl der CAN-Nachrichten in der Liste. Dieser
Parameter kann alle Werte zwischen 0 und 16
annehmen. Wenn der Wert O angegeben wird, dann
wird nur die alte Liste im Modul gel6scht.
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Die Definition der StrukturtCanMsgStructwird bei der Funktion
UcanWriteCanMsg(beschrieben.

Ruckgabewert:  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 _...

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-GAddul
zuruck, die zuvor fur das automatische Senden igefiworden sind.

Parameter:

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

bChannel_p: CAN-Kanal, tiber den gesendet werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fur CAN-Kanal 1
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pCanMsgList_pAdresse 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 Funktian di
Anzahl der zyklischen CAN-Nachrichten innerhalb
der Liste schreibt.

Die Definition der StrukturtCanMsgStructwird bei der Funktion
UcanWriteCanMsg(beschrieben.

Ruckgabewert.  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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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 Ubertraguegtgelegt und
das Senden der zyklischen CAN-Nachrichten gestadet gestoppt.
Zusatzlich kdnnen einzelne CAN-Nachrichten aus dmivor
definierten Liste gesperrt werden.

Parameter:

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

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

dwFlags_p: Bit-orientierte Flags, mit dem man den Modus
festlegen, das Senden starten bzw. stoppen, und
einzelne CAN-Nachrichten sperren kasrebe
Tabelle 15. Die Flags kbnnen 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
USBCAN_ERRCMD _...
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Konstante
USBCAN_CYCLIC...

Wert

Bedeutung

..._FLAG_START

0x80000000

Das automatische Sen

wird gestartet wenn dieses

Flag gesetzt ist, sonst wi
es gestoppt.

den

d

..._FLAG_SEQUMODE

0x40000000

Der ,sequentielle Modus

wird verwendet wenn dieses

Flag gesetzt ist, sonst wi
der ,parallele  Modus
verwendet.

d

.._FLAG_NOECHO

0x00010000

Wenn das Sendeecho

eingeschaltet ist, dann
werden die zyklischen CAN
Nachrichten nicht als Echo

empfangen.

... FLAG_LOCK_O bis
... FLAG_LOCK_15

0x00000001 -

0x00008000

Wenn eines dieser Bits

gesetzt ist, dann wird d

entsprechende CAN-

Nachricht aus der Liste nic
automatisch gesendet.

e

Tabelle 15: Flags fur die Funktion UcanReadCyclio®esg()
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2.3.2.3Funktionen fur den CAN Port

Die folgenden Funktionen kdnnen nur mit dem GW-Q02< und
Multiport CAN-to-USB sowie USB-CANmModul2 verwendetrden
(nicht fir GW-001). Sie sind eine Erweiterung fiie & erwendung
des USB-CANmoduls mit einem lowspeed CAN TreiberB(z
GW-002-010, GW-002-020, GW-002-030). Das USB-CANmitd
wird nur mit einem Highspeed CAN-Transceiver angebpdeshalb
werden diese Funktionen fur dieses Modul ignoriér. Fehlercode
USBCAN_SUCCESSFUL). Werden diese Funktionen mit dem
GW-001 verwendet, dann wird der Fehlercode
USBCAN_ERRCMD_ILLCMD zurickgegeben. Das Verwenden
dieser Funktionen mit dem GW-002 (highspeed 82CZ&hjt zu
keinem Effekt. Es wird aber auch keine Fehlermeidun
zuriickgegeben. Um diese Funktionen nutzen zu kgnmeuwss
zusatzlich zu der Header Datei USBCAN32.H die USBICA.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 SchnittsteDamit kdnnen
zuséatzliche Signale an einem lowspeed CAN-Transcegeschaltet
werden. Diese Signale sind Standby (STB) und En@hg.

Parameter:

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

bOutValue_p: Neuer Output Wert fur die CAN Schnittstelkghe
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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Hinweis:

Nach dem Initialisieren des USB-CANmoduls mit deunktion
UcaninitCan()sind diese Signale bereits so eingestellt, datslem
USB-CANmodul sofort gearbeitet werden kann.

Ab Software Version 3.00 werden fir die sysWORXXddte nach
jedem neuen PowerOn des USB-CANmoduls die zu

letzt

geschriebenen Ausgangswerte 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 Schnittsteliees bestimmten
CAN-Kanals. Diese Funktion wird als Alternative z&unktion
UcanWriteCanPort(verwendet.

Parameter:

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

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

bOutValue_p: Neuer Output-Wert flr die CAN Schnittstelghe
Tabelle 16.

Ruckgabewert:  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 Input-Wert aus der CAN-Portr8itktelle. Damit
kann das zuséatzliche Signal (ERR fur Fehler) areraitowspeed
CAN Treiber gelesen werden. Der Abschlusswiderstiaguan auch
far highspeed CAN-Transceiver zuriickgelesen wer(fanomentan
nur fur USB-CANmodul2).

Parameter:

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

pbinValue p: Adresse auf eine Variable, die nach erfolgreicher
Ruckkehr dieser Funktion den gelesenen Input-Wert
enthalt. Diese Variable ist Bit-orientiert mit
folgenden Bedeutungesi€éhe auch Kapitel 1)4

Konstante Bit- | Bedeutung
Wert

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 fir den lowspeed CAN-Port
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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
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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 Input-Wert aus der CAN-Port r8tthtelle eines
bestimmten CAN-Kanals. Diese Funktion wird als Aletive zur
FunktionUcanReadCanPort(yerwendet.

Parameter:

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

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

pbinValue_p: Adresse auf eine Variable, die nach erfolgreicher
Ruckkehr dieser Funktion den gelesenen Input-Wert
enthalt iehe Tabelle 16

pbLastOut_p: Adresse auf eine Variable, die nach erfolgreicher
Ruckkehr dieser Funktion den zuletzt geschriebenen
Wert enthalt (miUcanWriteCanPort(pder
UcanWriteCanPortEx(gyeschriebener Wert).

Diesem Parameter kann NULL Gbergeben 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

2.3.2.4Funktionen fur die Port Erweiterung

Die folgenden Funktionen kdnnen nur mit dem GW-Q02< und
Multiport CAN-to-USB 3004006 sowie USB-CANmModul2
3204002/3204003 verwendet werden. Sie sind einesilgmng fur
die Verwendung des USB-CANmoduls mit der Port Etereing. Das
USB-CANmodull 3204000/3204001 besitzt keine Powedierung,
deshalb werden dort diese Funktionen ignoriert .(dkbhlercode
USBCAN_SUCCESSFUL). Werden diese Funktionen mit dem
GWwW-001 verwendet, dann wird der Fehlercode
USBCAN_ERRCMD_ILLCMD zuriickgegeben.  Um  diese
Funktionen nutzen zu konnen, muss zusatzlich zuHdaxder Datei
USBCAN32.H die USBCANUP.H als Include eingebundesrden.
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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 Erweiterunfsiehe Kapitel 1.5)Jedes einzelne
Pin des 8 Bit Port kann wahlweise als Ein- oder gsung genutzt
werden. Eine logische O eines Bits im Parambét@utputEnable p
definiert das entsprechende Pin an der Port Ereiteals Eingang
und eine logische 1 definiert es als Ausgang.

Parameter:

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

bOuUtEn_p: Konfiguration des 8 Bit Port als Ein- oder
Ausgang.

Bit X = 0: Pin X = Eingang
Bit Y = 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 PCdaladPins
der Port Erweiterung als Eingang konfiguriert.

Ab Software Version 3.00 und ab den sysWORXX-Moduleird
nach jedem PowerOn des USB-CANmoduls die zuletgtlygebene
Konfiguration eingenommen.

14
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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 Bemeng. Damit
die Ausgange auch gesetzt werden, missen die ealtgmden Bits
zuvor mit der Funktion UcanConfigUserPort() auf Ausgang
konfiguriert werden.

Parameter:

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

bOutValue p: Neuer Output-Wert flr 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 (Fin siehe
Tabelle § wird beim GW-002 erst nach Aufruf der Funktion
UcaninitCan() zugeschaltet. Nach dem Anstecken (des
USB-CANmodul an den PC sind alle Pins der Port Eemgng als
Eingang konfiguriert. Mit dieser Funktion kbnnenriezeitkritischen
Schaltvorgange realisiert werden, da die Reakt®hsiirch mehrers
Faktoren beeinflusst wird.

D

Ab Software Version 3.00 und ab den sysWORXX-Modu\leird
nach jedem PowerOn des USB-CANmoduls der zuletztigesbene
Wert an den konfigurierten Ausgangen eingenommen.

UcanReadUserPort
Syntax:
UCANRET PUBLIC UcanReadUserPort (
tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE* pbinValue p);
Verwendbarkeit:

HW_INIT, CAN_INIT ab Version 2.16

Bedeutung:
Liest den aktuellen Input-Wert aus der Port Erwaitg.

Parameter:

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

pbinValue_p: Adresse auf eine Variable, die nach erfolgreicher
Ruckkehr dieser Funktion den gelesenen Input-Wert
enthalt. Diese Variable enthélt dann den Zustamd de
8 Bit Port Erweiterung. Jedes Bit entspricht dem
jeweiligen Pin an diesem Port.
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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

Hinweis:

Nach dem Anstecken des USB-CANmodul an den PC aiedPins
Port Erweiterung als Eingang konfiguriert
sysWORXX-Modulen). Mit dieser Funktion koénnen auche
Zustande der Ausgange zurtickgelesen werden.

der

(aulRden
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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 Input-Wert aus der Port Erwaitg. Diese
Funktion wird als Alternative zur FunktiocanReadUserPort()
verwendet.

Parameter:

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

pbinValue _p:  Adresse auf eine Variable, die nach erfolgreicher
Ruckkehr dieser Funktion den gelesenen Input-
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
Ruckkehr dieser Funktion die letzte Konfiguration
enthalt (Konfiguration, die mit der Funktion
UcanConfigUserPort(Hdurchgefihrt 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 FunktionUcanWriteUserPort(geschrieben
wurde). Diesem Parameter kann NULL Ubergeben
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
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2.3.3 Fehlercodes der Funktionen

Die Funktionen der USBCAN-Library geben ein Fehbele vom Typ
UCANRET zurlck. Jeder Ruckgabewert reprasentiaréreiFehler.
Die Funktion UcanReadCanMsg() macht dabei jedoch eine
Ausnahme. Sie kann auch Warnungen zurtickgebenWaieung
USBCAN_WARN_NODATZIgt an, dass keine CAN-Nachrichten im
Puffer sind. Andere Warnungen zeigen der aufrufenBanktion,
dass ein Ereignis aufgetreten ist, jedoch einaggil€EAN-Nachricht
Ubergeben wurde.

Es folgen alle moglichen Rlckgabecodes der Fun&tiorder
USBCAN-Library:

USBCAN_SUCCESSFUL
Wert: 0x00

Bedeutung:
Die Funktion wurde erfolgreich ausgefihrt.

USBCAN_ERR_RESOURCE
Wert: 0x01

Bedeutung:

Eine Ressource konnte nicht erzeugt werden. Urdaer Begriff
Ressourcen sind Speicher und Handle zusammengefassbn
Windows vergeben werden.

USBCAN_ERR_MAXMODULES
Wert: 0x02

Bedeutung:

Es wurde versucht mehr als die maximale Anzahl von
USB-CANmodule zu 6ffnen. Die maximale Anzahl betrég
der Standardversion der USBCAN32.DLL 64 (unter
Windows CE nur 9). Dieser Fehler tritt auch aufpnwenehrere
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Anwendungen auf mehr als 64 USB-CANmodule zugreifen
wollen (z.B.: Anwendungl hat60 Module gedffnet,
Anwendung 2 hat 4 Module geéffnet und AnwendungilBein
Modul 6ffnen. Anwendung 3 erhalt diesen Fehler.).

USBCAN_ERR_HWINUSE

Wert: 0x03

Bedeutung:

Es wurde versucht ein USB-CANmodul mit der Gerabemer x

zu initialisieren. Ist dieses Modul bereits von @ggenen oder
einer anderen Anwendung initialisiert worden, danrd dieser

Fehler zuriickgegeben.

USBCAN_ERR_ILLVERSION

Wert: 0x04

Bedeutung:

Die Softwareversion der Firmware im USB-CANmodulnght
kompatibel zu der Version der USBCAN-Library. Iresiem 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 FunktiodJcanlnitHardware() bzw.
UcanlnitHardwareEx() mit der Geratenummer
USBCAN_ANY_MODULIgerufen, dann ist kein Modul am PC
angesteckt, oder es werden alle angesteckten Mdukdeits
verwendet.
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USBCAN_ERR_ILLHANDLE
Wert: 0x06

Bedeutung:

Einer Funktion wurde ein falsches USB-CAN-Handle
Ubergeben. Die Funktion prift zuerst, welches USBN@odul

zu diesem Handle initialisiert wurde. Wurde dafiéink Modul
initialisiert, erhalten Sie diesen Fehler.

USBCAN_ERR_ILLPARAM
Wert: 0x07

Bedeutung:

Einer Funktion wurde ein falscher Parameter Ubergeb
Haufigster Fehler ist zum Beispiel eine Ubergeb&iglL
anstatt einer giltigen Adresse auf eine Variable.

USBCAN_ERR_BUSY
Wert: 0x08

Bedeutung:

Verwenden Sie in einer Anwendung mehrere Threads adf

ein  USB-CANmodul zugreifen, kann diese Fehlermetdun
auftreten. Nachdem die anderen Threads ihre Arbeit
abgeschlossen haben, kann die Funktion noch eianfigérufen
werden.

USBCAN_ERR_TIMEOUT
Wert: 0x09
Bedeutung:

Die Funktion hat ein Kommando an das USB-CANmodul
gesendet und erhéalt keine Antwort. Um den Fehlebeaeben
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muss die Anwendung beendet werden, und das USB-AINIM
kurz abgezogen und neu angesteckt werden.

USBCAN_ERR_IOFAILED

Wert: Ox0a

Bedeutung:

Dieser Fehler tritt auf, wenn die Kommunikation zum
USB-CAN-Treiber fehlgeschlagen ist. Dieser Fehleanrk
auftreten, wenn wahrend einer Funktionsausfihrungs d
USB-CANmodul abgezogen wird.

USBCAN_ERR_DLL_TXFULL

Wert: Ox0b

Bedeutung:

Die FunktionUcanWriteCanMsg() bzw. UcanWriteCanMsgEXx()
pruft zuerst, ob im Sendepuffer der USBCAN-Libranch Platz
far eine CAN-Nachricht ist. Ist kein Platz mehr, wod diese
Fehlermeldung zuriickgegeben. Die an der Funktion
UcanWriteCanMsg()bzw. UcanWriteCanMsgEx()ubergebene
CAN-Nachricht wurde somit nicht in den Sendeputibgeleqgt,
um andere CAN-Nachrichten nicht zu Uberschreibeh. d&r
Treiberversion 3.05 kann die GroR3e des Sendepufagestellt
werden ¢iehe Funktion UcaninitCanEx() und Struktur
tUcanlnitCanParam

USBCAN_ERR_MAXINSTANCES

Wert: 0x0c

Bedeutung:

Auf die USBCAN32.DLL koénnen in der aktuellen Vensio
maximal 64 Anwendungen zugreifen (unter Windowsrn9).

Greift eine weitere Anwendung auf die DLL zu, widieser
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Fehler zuriuckgegeben. Es ist damit auch nicht rokgkin
USB-CANmodul zu initialisieren.

USBCAN_ERR_CANNOTINIT
Wert: 0x0d

Bedeutung:

Wenn ein USB-CANmodul mit der Funktion
UcaninitHardware() bzw. UcanlInitHardwareEx() initialisiert
wurde, befindet sich die Software in dem Zustand H\W\T.
Funktionen wieUcanReadCanMsg(pder UcanWriteCanMsg()
liefern in diesem Zustand diesen Fehler zurick.ddit Funktion
UcanlinitCan()gelangt die Software in den Zustand CAN_INIT.
In diesem Zustand kdnnen CAN-Nachrichten gelesed un
gesendet werden.

USBCAN_ERR_DISCONNECT
Wert: 0x0e

Bedeutung:
Dieser Fehlercode wird zuriickgegeben, wenn eindtiamder

USBCAN-Library fur ein USB-CANmodul gerufen wurddas

gerade vom PC abgezogen wurde (USB-Kabel).
USBCAN_ERR_NOHWCLASS

Wert: OxOf

Bedeutung:
Dieser Fehlercode ist veraltet und wird nicht zkgegeben.
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USBCAN_ERR_ILLCHANNEL
Wert: 0x10

Bedeutung:

Dieser Fehlercode wird zuriickgegeben, wenn einesitute
Funktion der USBCAN-Library mit dem Parameter
bChannel_p = USBCAN_CHANNEL_CH1 gerufen wurde,
obwohl das USB-CANmodul GW-001, GW-002 bzw.
USB-CANmodull verwendet wird.

USBCAN_ERR_ILLHWTYPE
Wert: 0x12

Bedeutung:

Dieser Fehlercode wird zuriickgegeben, wenn einesitute
Funktion der USBCAN-Library fir eine Hardware gemif
wurde, die dieses Feature nicht unterstitzt.

USBCAN_ERRCMD_NOTEQU
Wert: 0x40

Bedeutung:

Dieser Fehler tritt bei der Kommunikation zwiscltesm PC und
dem USB-CANmModul auf. Der PC sendet ein Kommandeian
USB-CANmModul. Dieses Modul fihrt das Kommando aud u
sendet eine Antwort an den PC zuriick. Gehdrt disvart nicht
zum Kommando, so wird dieser Fehler zurtickgegeben.
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USBCAN_ERRCMD_ REGTST
Wert: 0x41

Bedeutung:

Wenn die CAN-Schnittstelle auf dem USB-CANmodul
initialisiert wird, wird getestet, ob der CAN-Coaller
angesprochen werden kann. Dabei werden einige Regiss
CAN-Controllers Uberprtft. Tritt bei diesem Regrsdst ein
Fehler auf, so erhalten Sie diese Fehlermeldung.

USBCAN_ERRCMD ILLCMD
Wert: 0x42

Bedeutung:

Das USB-CANmodul hat ein Kommando empfangen, welche
nicht definiert ist. Dieser Fehler deutet auf einen
Versionskonflikt zwischen der Firmware im USB-CANdub
und der USBCAN-Library hin.

USBCAN_ERRCMD_ EEPROM
Wert: 0x43

Bedeutung:

Das USB-CANmodul hat eine seriellen EEPROM, in ddim
Geratenummer und die Seriennummer abgelegt istt Beim
Auslesen dieser Werte ein Fehler auf, wird diesehlér
zuriickgegeben.

USBCAN_ERRCMD_ILLBDR
Wert: Ox47
Bedeutung:

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

USBCAN_ERRCMD_NOTINIT
Wert: 0x48

Bedeutung:

Es wurde versucht, auf einen CAN-Kanal des
Multiport CAN-to-USB 3004006 oder des USB-CANmModul2
3204002/3204003 zuzugreifen, der jedoch zuvor nicht
initialisiert wurde.

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 zuwsmhon
initialisiert wurde.

USBCAN_WARN_NODATA
Wert: 0x80
Bedeutung:
Kehrt die FunktionUcanReadCanMsg()nit dieser Warnung

zurick, dann befindet sich keine CAN-Nachricht im
Empfangspuffer.
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USBCAN_WARN_SYS RXOVERRUN
Wert: 0x81

Bedeutung:

Lauft im USB-CAN-Systemtreiber der Empfangspuffdoet]
dann wird dies der USBCAN-Library mitgeteilt. Dieutktion
UcanReadCanMsg()gibt diese Warnung und eine gultige
CAN-Nachricht zurtick. Diese Warnung zeigt an, dass
CAN-Nachrichten verloren gegangen sind. Die Paositaer
verlorenen CAN-Nachrichten wird mit dieser Warnunght
angezeigt!

USBCAN_WARN_DLL RXOVERRUN
Wert: 0x82

Bedeutung:

Die CAN-Nachrichten werden von der USBCAN-Library
automatisch vom USB-CANmodul abgefordert und inegin
Zwischenpuffer abgelegt. Werden mehr CAN-Nachrichte
empfangen, als in den Puffer hineinpassen, dand wdiese
Fehlermeldung zuriickgegeben. Dabei kommt es zuniuster
von CAN-Nachrichten. Die Position der verlorenen NGA
Nachrichten wird mit dieser Warnung nicht angeZefgt der
Treiberversion 3.05 kann die GroRe des Empfangsmiff
eingestellt werden s{ehe Funktion UcaniInitCanEx() und
Struktur tUcanInitCanParaim

USBCAN_WARN_FW_ TXOVERRUN
Wert: 0x85

Bedeutung:

Diese Warnung wird von der FunktiodcanWriteCanMsg()
bzw. UcanWriteCanMsgEx()zuriickgegeben, wenn im CAN-
Treiberstatus das Flag USBCAN_CANERR_QXMTFULL
gesetzt ist. Die zu sendende CAN-Nachricht ist gbdmm den
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DLL-Puffer erfolgreich abgelegt worden. Mit dies@farnung
wird angezeigt, dass mindestens eine zu sendendBl- CA
Nachricht in der Modul-Firmware verloren gegangsh Die
Position der fehlenden CAN-Nachricht(en) wird miteser
Warnung nicht angezeigt!

USBCAN_WARN_FW_RXOVERRUN
Wert: 0x86

Bedeutung:

Diese Warnung wird von der FunktititanReadCanMsggzw.
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 zuklidMit
dieser Warnung wird angezeigt, dass mindestens eine
empfangene CAN-Nachricht in der Modul-Firmware wezh
gegangen ist. Die Position der fehlenden CAN-Nathfen)
wird mit dieser Warnung nicht angezeigt!

USBCAN_WARN_NULL_PTR

Wert: 0x90

Bedeutung:

Diese Warnung wird von den Funktionen
UcanInitHwConnectContro() und

UcanlnitHwConnectControlEx(rurtickgegeben, wenn fir die
Adresse auf die Callback Funktion NULL tbergebemdeu

USBCAN_WARN_TXLIMIT
Wert: 0x91
Bedeutung:

Diese Warnung wird von der FunktidtcanWriteCanMsgEXx()
zuriickgegeben, wenn diese gerufen wurde, mehrirads@AN-
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Nachricht zu senden, aber nur ein Teil dieser CAd¢Nichten
passte in den Sendepuffer der USBCAN-Library. Detafeter
pdwCount_pder Funktion UcanWriteCanMsgEx()erhalt die
Anzahl der CAN-Nachichten, die erfolgreich in diesBuffer
geschrieben werden konnten.

2.3.4 Baudrateneinstellung

Die Baudrateneinstellung wird beim USB-CANmodul @& und
GW-002 als ParametebBTRO _pund bBTR1_pan die Funktion
UcanlinitCan(), UcanlnitCanEx(bpzw. UcaninitCanEx2()ibergeben.
Die Einstellung kann nach dem Aufruf dieser Funkti@auch
nachtraglich durch die Funktion UcanSetBaudrate() bzw.
UcanSetBaudrateEx()gedndert werden. Folgende Werte werden
empfohlen:

USBCAN_BAUD_ 10kBit: 0x672f /I 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 _100KkBit: 0x432f /I 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;

/I Hardware initialisieren
bRet = UcanInitHardware (&UcanHandle, 0, NULL);

/I CAN-Schnittstelle initialisieren
bRet = UcanlInitCan (UcanHandle,

HIBYTE (USBCAN_BAUD_1MBit), /I BTRO fiir IMBIt/s

LOBYTE (USBCAN_BAUD_1MBit), / BTR1 fiir IMBit/s
USBCAN_AMR_ALL, /I AMR: alle Nachrichten empfangen
USBCAN_ACR_ALL); I ACR

/I Fehler? dann Fehler ausgeben
if (bRet!=USBCAN_SUCCESSFUL)
PrintError (bRet);
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Es kénnen auch andere Baudraten eingestellt weidachfolgend
wird das Format der beiden Baudraten Register BURO BTR1
erlautert. FUr nahere Informationen wird auf dasndiaich des
SJA1000 verwiesen.

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

SJW BPR

Bild 17: Format des Baudraten Registers BTRO

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

SAM TSEG2 TSEG1

Bild 18: Format des Baudraten Registers BTR1

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

SJW:  Synchronization Jump Widthestimmt die Kompensation
der Phasenverschiebung zwischen den Systemtakdemd
unterschiedlichen CAN-Controller, die am CAN-Bus
angeschlossen sind.

SAM:  Samplingbestimmt, wie vielSample Pointdlr das Lesen
der Bits auf dem CAN-Bus durchgefuhrt werden. Ist
SAM =1 werden 3Sample Pointslurchgefihrt, sonst nur
ein Sample Point

TSEG: Time Segmertiestimmt die Anzahl der Taktzyklen auf dem

CAN-Bus fur ein Bit und die Lage d&ample Points

146
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nominal bit time
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sample pointis}

Possible vaiues are BRF = 000001, TSEGT = 0101 and TSEGZ =010,

Bild 19: generelle Struktur eines Bits auf dem CBW- (Quelle: Handbuch
des SJA1000)

Es gelten folgende mathematische Zusammenhange:
toik =1/16MHz (Systemtakt)
tsel =2 *tok * (BRP + 1) (Takt auf dem CAN-Bus)
tsynesee = 1 % tg
trsecr = ta* (TSEG1 + 1)
trsecz = ta* (TSEG2 + 1)

tgit = tsyncsect brsec1t trsec? (Zelt fir ein Bit auf dem

CAN-Bus)
Beispiel fiir 125 kBit/s (TSEG1 = 1, TSEG2 = 12, BER):

tscl =2*tk*4 =500 ns

tsyncsee = 17 b =500 ns

trseca =t * 2 = 1000 ns

trsec? =t * 13 = 6500 ns

Uit = tsyncsec ™ trsecit trsecz = 8000 ns

1/t =125kBit/s
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Hinweis:
Die Baudrateneinstellungen zwischen GW-001 bzw. G&-und den
neuen sysWORXX-Modulen unterscheiden sich sehrk.st&ifir
Standardwert¢siehe Kapitel 2.3.4kann fir die sysWORXX-Modul
auch BTRO und BTR1 eingestellt werden. Dabei mes®gh der
Wert m_dwBaudrate auf den Wert
USBCAN_BAUDEX_USE_BTRO01 gesetzt werden.

D

Fur sysWORXX-Module gibt es folgende Standardwerte:

USBCAN_BAUDEX_1MBit 0x00020354 // CAN-Baudrate 1t/¢|B
USBCAN_BAUDEX_800kBit 0x00030254 // CAN-Baudra@elgit/s
USBCAN_BAUDEX_500kBit 0x00050354 // CAN-Baudra@elagit/s
USBCAN_BAUDEX_250kBit 0x000B0354 // CAN-BaudraGekHit/s
USBCAN_BAUDEX_125kBit 0x00170354 // CAN-BaudratekEit/s
USBCAN_BAUDEX_100kBit 0x00171466 // CAN-Baudra@:KEit/s

USBCAN_BAUDEX_50kBit 0x002F1466 // CAN-Baudrat&msi@'s
USBCAN_BAUDEX_20kBit 0x00771466 // CAN-BaudratkBi0s
USBCAN_BAUDEX_10kBit 0x80771466 // CAN-BaudratkBids

Es konnen auch andere Werte als oben definiert ®onvender
eingestellt werden. Nachfolgend wird das Format deseiterten
Baudraten Registers erlautert.

Bit3l| 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 20: Format des erweiterten Baudraten Registérglie sysWORXX-
Module
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BPR: Baudrate Prescaler bestimmt das Teilerverhaltnis
zwischen Systemtakt des Microcontroller und demtTak
auf dem CAN-Bus.

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

SMP: Sampling Modebestimmt, wie vieleSample Pointgtr
das Lesen der Bits auf dem CAN-Bus durchgefihrt
werden. Ist SAM =1 werden 3Sample Points
durchgefihrt, sonst nur eBample Point

PROPAG: Programming Time Segmeé¢stimmt die Kompensation
der physikalischen Verzogerungszeit auf dem CAN-Bus

PHASE: Phase Segmeitestimmt die Anzahl der Taktzyklen auf
dem CAN-Bus fiur ein Bit und die Lage d&ample
Points

CLK: Clock bestimmt die Frequenz des Microcontroller. Wenn
dieses Bit auf O gesetzt ist, dann lauft der Miordooller
intern mit 48 MHz, sonst mit 24 MHz. Dadurch verértd
sich die Baudrate auf dem CAN-Bus (siehe Systemtakt
tuck Im folgenden Beispiel)

MCK Juuuu
GAN Glock | | | [ ] |
fese tehs teha topse
- -
tauw tay
MNOMINAL BIT TIME
SYNC_SEG PROP_SEG PHASE_SEGY PHASE_SEG2

Sample Poirt  Transmission Point

Bild 21: generelle Struktur eines Bits auf dem CBW- (Quelle: Handbuch
zum Atmel AT91SAM7A3)
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Es gelten folgende mathematische Zusammenhange:

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

tvmeka =1/ 24MHz (Systemtakt CLK = 1)

{csc = tvckx ¥ (BRP + 1) (Takt auf CAN-BUS)

tsyncsee = 1 * fesc

tprs = tcsc* (PROPAG + 1)

tpHs1 = tesc* (PHASEL + 1)

teHs2 = tesc* (PHASEZ2 + 1)

tait = tsyncsect tprst tersi+ ters (Zeit flr ein Bit auf
CAN-BuS)

Beispiel fir 125 kBit/s (PROPAG = 3, PHASEL = 5, ABE2 = 4,
BPR = 23, CLK = 0):

tese = tucko * 24 =500 ns
tsyncsee = 1 * g =500 ns
tprs =tcsc* 4 = 2000 ns
tpHs1 =tcsc* 6 = 3000 ns
tpHs2 =tcsc* 5 = 2500 ns
tgit = tsyncsect trrst torsi+ torsz = 8000 ns
1/t = 125 kBit/s
Hinwels:

Fur die Kompatibilitdt zu bereits bestehenden Agmgilonen wurde

die Konstante USBCAN_ BAUDEX_ USE BTRO1 definiert. M/isie
fur die Baudrateneinstellung die sysWORXX-Modulengastellt,
dann sind weiterhin die Definitionen fur BTRO undTHl
verwendbar. Jedoch sind nur die Baudraten verwendlEin dieserm
Handbuch dokumentiert wurden. Wird versucht einewé&mder-
Baudrate einzustellen, dann wird der Fehlerg

USBCAN_ERRCMD_ILLBDR zuriickgegeben.

ode
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Beispiel 1:

tUcanHandle UcanHandle;
UCANRET bRet;
tUcanlnitCanParam InitParam;

/I Initialisierungsparameter ausfillen

memset (&InitParam, 0, 5|zeof (InitParam) ;
InitParam.m_dwSize = sizeof (InitParam);
InitParam.m_bMode kUcanModeNormal;

InitParam.m_bBTRO HIBYTE (USBCAN_BAUD_1MBit
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 WNrOfoBufferEntrles = USBCAN DEFAULT B
InitParam.m WNrOfoBufferEntnes = USBCAN_| DEFAULT B

/I CAN-Kanal initialisieren
bRet = UcanInitCanEx (UcanHandle, USBCAN_CHANNEL_CH
&InitParam);

UFFER_ENTRIES;
UFFER_ENTRIES;

0,

Beispiel 2 (funktioniert jedoch nicht fir GW-00GMW-002):

tUcanHandle UcanHandle;
UCANRET bRet;
tUcanlnitCanParam InitParam;

/I Initialisierungsparameter ausfillen
memset (&InitParam, 0, S|zeof (InitParam) ;
InitParam.m_dwSize = sizeof (InitParam);

InitParam.m_bMode = kUcanModeNormal;
InitParam.m_bBTRO = HIBYTE (USBCAN_BAUD_USE_B
InitParam.m_bBTR1 = LOBYTE (USBCAN_BAUD_USE_B
InitParam.m_bOCR = USBCAN_OCR_DEFAULT;
InitParam.m_dwAMR = USBCAN_AMR_ALL;
InitParam.m_dwACR = USBCAN_ACR_ALL;

InitParam.m_dwBaudrate = USBCAN_BAUDEX_125kBit;
InitParam.m riOfoBufferEntnes = USBCAN DEFAULT B
InitParam.m riOfoBufferEntnes = USBCAN_| DEFAULT B

/I CAN-Kanal initialisieren
bRet = UcanInitCanEx (UcanHandle, USBCAN_CHANNEL_CH
&InitParam);

TREX);
TREX);

UFFER_ENTRIES;
UFFER_ENTRIES;

01
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2.3.5 Filterung von CAN-Nachrichten

Es ist moglich, die zu empfangenden CAN-Nachrictzefiltern. Die
Filterung nimmt der CAN-Controller automatisch v&ie entspricht
der Filterung des SJA1000 im PeliCAN-Modus (Singiker-

Modus).

Die Einstellungen des Filters werden als Parama¥ehkMR_pund
dwACR_pan die FunktionUcanlInitCan() ibergeben. Diese Werte
kbnnen nach Aufruf dieser Funktion mit der Funktion
UcanSetAcceptanceffachtraglich geandert werden.

Folgender Mechanismus gilt fur 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 museifl.s
1 Das dazugehorige Bit des CAN-Identifiers museifh.s
X Das dazugehorige Bit des CAN-Identifiers kanrd@ral sein.

Die Zugehdrigkeit der Bits:

a) Standard-Frame (11-Bit-Identifier) bei GW-001 undWV@®02
sowie sysWORXX Module ab Firmware-Version 3.10:

dwACR p
31/30] ...[21]20]19]..|16]/15[14]..| 8] 7] 6] ..] ©
U
dwAMR p
31/30|..|21/20]19] ..|16/15]|14|..| 8| 7| 6] ..] ©
U
CAN-Identifier Datenbyte 0 Datenbyte 1
R
10/ 9| ...] O| T | Unbenutzt| 7| 6/, ... O 7 6 . 0O
R
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b) Extended-Frame (29-Bit-Identifier) bei GW-001 undVN®02
sowie sysWORXX Module ab Firmware-Version 3.10:

dwACR p
31 30] . | 3] 2] 1] 0
U
dwAMR p
31| 30| .. 3] 2] 1] 0
U
CAN-Ildentifier
R un-
28| 27 . 0| T | be-
R | nutzt

c) Standard-Frame (11-Bit-Identifier) bei allen sysWOKModulen
bis Firmware-Version V3.09:

dwACR p
31/30|..|21/20]19] ..|16/15]/14|..| 8| 7| 6] ..] ©
U
dwAMR _p
31/30] ...[21]20]19]..|16]/15[14]..| 8] 7] 6] ..] ©
U

CAN-Identifier
10/ 9| ..] 0 unbenutzt |

d) Extended-Frame (29-Bit-Identifier) bei allen sysWOR
Modulen bis Firmware-Version V3.09:

dwACR_p
31 30] . | 3] 2] 1] 0
U
dwAMR p
31| 30| .. 3] 2] 1] 0
U
CAN-Identifier
28| 27| | 0| unbenutzt|
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Es konnen die MakrodJSBCAN_SET_AMR(extended, can_id, rtr)
und USBCAN_SET_AMR(extended, can_id, rtr) bzw.
USBCAN_CALCULATE_AMR(extended, from_id, to_idortfy,

rtr_too) und USBCAN_CALCULATE_ACR(extended, from_id, to_id,
rtr_only, rtr_too) verwendet werden, um die Filterwerte zu
berechnen.

Der Parameteextendedgibt dabei an, ob die Parametean _id
from_id und to_id 29-Bit-ldentifier (TRUE) oder 11-Bit-ldentifier
(FALSE) angeben. Mitan_idwird der Filterwert als CAN-Identifier
angegebenfrom_id undto_id geben einen zu filternden Bereich des
CAN-Identifier an. Um auch gezielt RTR-Frames fittezu kbnnen
gibt es die Parametettr, rtr_only und rtr_too. Diese Parameter
kénnen die Werte TRUE (=1) und FALSE (=0) annehmsh.der
Parameter rtr_only = TRUE, dann werden nur RTR Frames
empfangen und der Parametgr too wird ignoriert. Andernfalls
werden auch RTR Frames empfangen, wénroo = TRUE ist.

Beispiel 1:

tUcanHandle UcanHandle;
UCANRET bRet;

/I Hardware initialisieren
bRet = UcanInitHardware (&UcanHandle, 0, NULL);

/I CAN-Schnittstelle initialisieren
// 11-Bit-CAN-Nachrichten mit ID 0x300 bis 0x3Hff fi Itern,
/I RTR-Frames und Datenframes werden empfangen
bRet = UcanlInitCan (UcanHandle,
HIBYTE (USBCAN_BAUD_1MBit),
LOBYTE (USBCAN_BAUD_1MBit),
USBCAN_SET_AMR (FALSE, OxOff , 1),
USBCAN_SET_ACR (FALSE, 0x300, 0));

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

Wird nach Beispiel 1 eine CAN-Nachricht mit 29-Bientifier vom

CAN-Controller empfangen, dann wird sie mit densalb
Einstellungen gefiltert. Es werden jedoch AMR un€R anders
interpretiert. Hier werden auch CAN-Nachrichten mden

29-Bit-ldentifier von 0x0C000000 bis OFFFFFFF enmgfan.
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Beispiel 2:

tUcanHandle UcanHandle;
UCANRET bRet;

/I Hardware initialisieren
bRet = UcanInitHardware (&UcanHandle, 0, NULL);

/I CAN-Schnittstelle initialisieren
// 11-Bit-CAN-Nachrichten mit ID 0x600 bis 0x67F fi Itern,
/I RTR-Frames werden nicht empfangen
bRet = UcanInitCan (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));

/I Fehler? dann Fehler ausgeben
if (bRet!=USBCAN_SUCCESSFUL)
PrintError (bRet);
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2.3.6 Verwendung von mehreren CAN-Kandlen

Nur das Multiport CAN-to-USB 3004006 und das USBMAodul2
3204002/3204003/3204007 sowie das USB-CANmModul8 und
USB-CANmodull6 besitzen mehrere CAN-Kanéale. Die QBN-
Kanale des Standard Multiport CAN-to-USB sind jddoauf 8
logische Gerate aufgeteilt. Das heildt, je initialte Hardware
(Aufruf der Funktion UcaninitHardware() bzw.
UcaninitHardwareEx() kbnnen immer nur bis zu 2 CAN-Kanéle
verwendet werden. Sollen alle 16 CAN-Kandale verveengderden,
dann missen alle 8 logische Geréate initialisiertdee und von all
diesen logischen Geraten mussen beide CAN-KanaldrA der
Funktion UcanInitCanEx2() initialisiert werden. Aquivalent verhalt
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-Kanéle gibt es 3 Kontgan

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 FunktititanReadCanMsgExQibt sie
an, dass die Funktion erst prifen soll, aus welckx-Kanal die
nachste CAN-Nachricht stammt. Kehrt diese Funktioit dem
Ruckgabecode USBCAN_SUCCESSFUL zurlck, dann Ubesid
der aufrufenden Funktion auch den jeweiligen CANw#laaus dem
die gelesene CAN-Nachricht stammt: USBCAN_CHANNEHQC
oder USBCAN_CHANNEL_CH1 qiehe dazu auch
Funktionsbeschreibung UcanReadCanMsgEx()
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2.3.7 Verwendung der Callback Funktionen

Die USBCAN-Library stellt zwei Typen von Callbackifiktionen zur
Verfigung. Die Connect Control Callback Funktion |de¢
Plug&Play Ereignisse fur das USB-CANmodul (z.B.: ues
USB-CANmodul mit dem PC verbunden; oder abgezogeh; Der
zweite Typ meldet Ereignisse, die wahrend der Arlmeit dem
USB-CANmodul auftreten (z.B.: CAN-Nachricht empfang
Fehlerstatus hat sich geéandert; ...).

Ab Software Version 3.00 gibt es flr jeden der beid’ypen ein
erweitertes Format der Callback Funktion.

Hinweis:

Die Connect Control Callback Funktion hat ein aedeFormat als
die Callback Funktion fur die anderen Ereignisse.rilissen in Ihre
Applikation immer darauf achten, dass Sie das igehtFormat
verwenden. Sie kdnnen nicht ein und dieselbe Caltlibaunktion fur
beide Typen verwenden!

V)

=

Auch die erweiterten Formate der Callback Funktioneterscheiden
sich von den Standardformaten. Die erweiterten RlRiktionen
mussen immer die Callback Funktion mit dem erwtsterFormat
angeben.

Achten Sie bitte auch darauf, dass PUBLIC vor dealb@ck
Funktionen angegeben ist. Dies ist unter Microsadual Studio als
stdcall“ definiert.

Werden diese Hinweise nicht beachtet, dann werdenLaufzeit
Schutzverletzungen auftreten.
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UcanConnectControlFkt

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

Diese Callback Funktion benachrichtigt das Anwemdpnogramm,
wenn ein neues USB-CANmodul an den Rechner andesider ein
schon vorhandenes USB-CANmodul abgezogen wird.wiie von
der Funktion UcaninitHwConnectControlEx()bei der USBCAN-
Library angemeldet und kann innerhalb der Applibatieinen
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 ungultig. In den anderen Fallen 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 Anwemdpnogramm,
wenn ein neues USB-CANmodul an den Rechner andesider ein
schon vorhandenes USB-CANmodul abgezogen wird.wiie von
der Funktion UcaninitHwConnectControlEx()bei der USBCAN-
Library angemeldet und kann innerhalb der Applibatieinen
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 zugehorige USB-CAN-
Handle ist ungultig. In den anderen Fallen ist
dieser Parameter 0.
pArg_p: Zusatzlicher Anwenderparameter, der bei der
Funktion  UcanlnitHwConnectControlEx() als
ParametepCallbackArg_pangegeben wurde.
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UcanCallbackFkt

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

Diese Callback Funktion benachrichtigt das Anwemdpnogramm,
wenn bei einem initialisiertem USB-CANmodul ein gras auftritt.
Sie wird von der FunktiotJcanlnitHardware() bei der USBCAN-
Library angemeldet und kann innerhalb der Applikatieinen
anderen Namen erhalten.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, des USB-CANmoduls, bei dem
das Ereignis aufgetreten ist. Dieses Handle wird mi
der FunktionUcanInitHardware()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 Anwemdpnogramm,
wenn bei einem initialisiertem USB-CANmodul ein gras auftritt.
Sie wird von der FunktiotcanInitHardwareEx()oei der USBCAN-
Library angemeldet und kann innerhalb der Applikatieinen
anderen Namen erhalten.

Parameter:

UcanHandle p: USB-CAN-Handle, des USB-CANmoduls, bei dem
das Ereignis aufgetreten ist. Dieses Handle wird mi
der Funktion UcaninitHardwareEXx()
zuriickgegeben.

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 ausgeldst hat.

USBCAN_CHANNEL_CHO =0

USBCAN_CHANNEL_CH1 =1

USBCAN_CHANNEL_ANY =255
pArg_p: Zusatzlicher Anwenderparameter, der bei der

FunktionUcanlInitHardwareEx()als Parameter
pCallbackArg_pangegeben wurde.

Beide Callback Funktionen missen vorher initiatisieerden, bevor
sie von der USBCAN-Library aufgerufen werden kann.
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Alle Callback Funktionen missen vorher initialisigrerden, bevor
sie von der USBCAN-Library aufgerufen werden kann.

Die Ereignisse haben folgende Bedeutung:

USBCAN_EVENT _INITHW: ... 0x00
Das USB-CANmodul wurde erfolgreich initialisiert.
Der Parameter bChannel_p hat keine Bedeutung.

USBCAN_EVENT _INITCAN:....oiiiiiiieieeeeeeeev e 0x01
Die CAN-Schnittstelle wurde erfolgreich initialiste
Der Parameter bChannel_p gibt den CAN-Kanal zuridls,
initialisiert wurde.

Eine CAN-Nachricht wurde empfangen.
Der Parameter bChannel_p gibt den CAN-Kanal zurdekals
letztes von der Hardware empfangen wurde.

Der Fehlerstatus im USB-CANmodul hat sich geédndert.
Der Parameter bChannel_p gibt den CAN-Kanal zurdeksen
Fehlerstatus sich geandert hat.

USBCAN_EVENT_DEINITCAN:.....ccii i 0x04
Die CAN-Schnittstelle wurde heruntergefahren.
Der Parameter bChannel_p gibt den CAN-Kanal zuridlek,
gerade deinitialisiert wird.

USBCAN_EVENT_DEINITHW: ...t 0x05
Das USB-CANmodul wurde heruntergefahren.
Der Parameter bChannel_p hat keine Bedeutung.

USBCAN_EVENT_CONNECT: ...ttt 0x06
Ein neues USB-CANmodul wurde angesteckt.
Der ParametedlwParam_phat keine Bedeutung.
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USBCAN_EVENT_DISCONNECT. ......cuttiiiiiiiiiirieiiiieeeeaeaaaaanans 0x07
Ein USB-CANmodul wurde abgezogen.
Der ParametedlwParam_phat keine Bedeutung.

USBCAN_EVENT_FATALDISCON.....cuuuuiiiiiiiaaeeeeeeeeeeeeeeeeeeee, 0x08
Ein USB-CANmodul wurde im Zustand HW_INIT oder
CAN_INIT vom Rechner abgezogen. Es kann Datenverlus
aufgetreten sein.

Der ParametedwParam_penthalt das USB-CAN-Handle des
abgezogenen Moduls. Dieses Handle darf nicht mehwendet
werden.

Hinweis:

Die Callback Funktionen sollten nicht die Funktiorder USBCAN-
Library direkt rufen. Dies kann zu unerwinschterfielgen fihren
Die beste Methode ist, im Hauptprogramm auf eingsie zu warten
(z.B. mit der Win32-FunktionNaitForMultipleObjects()) und dort
nach Eintreten des Ereignisses die Funktionen diér4m rufen. Die
Callback Funktionen setzen nur das entsprechengigalS(z.B. mit
der Win32-FunktiorSetEvent().
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Beispiel:

tUcanHandle UcanHandle_g;
tCanMsgStruct CanRxMsg_g;
void main ( void )

{

UCANRET bRet;

Il erste Callback Funktion initialisieren
bRet = UcanlnitHwConnectControl (UcanConnectContr olFkt);

/I Fehler?
if (bRet==USBCAN_SUCCESSFUL)

/I auf Ereignis Warten
/I z.B. mit WaitForMultipleObjects(...)
/I entsprechend auf die Ereignisse reagieren:

/Icase INIT:
[/ USB-CANmodul mit USBCAN_ANY_MODULE 6ffnen und
/I zweite Callback Funktion initialisieren
bRet = UcanInitHardware (&UcanHandle g, USBCA N_ANY_MODULE,

UcanCallbackFkt);

/I CAN-Schnittstelle initialisieren
bRet = UcanInitCan (UcanHandle_g, 0x00, O0x14, OxFFFFFFFFL,
0x00000000L );

/lcase RECV:
/I CAN-Nachricht lesen
bRet = UcanReadCanMsg (UcanHandle_g, &CanRxMs g_9);

}

.

void PUBLIC UcanConnectControlFkt (BYTE bEvent_p, DWORD
dwParam_p)

UCANRET bRet;

/I welches Ereignis ist aufgetreten?
switch (bEvent_p)

{
/I neues USB-CANmodul angesteckt
case USBCAN_EVENT_CONNECT:
/l Signal an main-Funktion senden, dass USB-C ANmodul jetzt
/I jetzt initialisiert werden kann.
/I z.B. mit SetEvent(INIT)

break ;

/I USB-CANmodul abgezogen
case USBCAN_EVENT_DISCONNECT:

break ;
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void PUBLIC UcanCallbackFkt (tUcanHandle UcanHandle_p,
BYTE bEvent_p)

/I welches Ereignis ist aufgetreten?
switch (bEvent_p)

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

/I Fehlerstatus geandert
case USBCAN_EVENT_STATUS:
/I signalisieren, dass CAN-Status gelesen wer den kann
/I z.B. mit SetEvent (STATUS);
break ;
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2.4 Klassenbibliothek fir .NET-Programmiersprachen

Um die USBCAN32.DLL auch in .NET-Sprachen wie Vis@asic
.NET, Managed C++ und C# zu nutzen, wurde eine Yaaglasse
UcanDotNET.USBcanServer in VB .NET entwickelt. eKlasse
liegt in einer eigenen  Dynamik-Link-Library = namens
UCANDOTNET.DLL. Um die DLL in eigene Projekte einzaden,
sind folgende Schritte unter Visual Studio .NETwerig: im Menu
.Projekte“ den Eintrag ,Verweis hinzufligen...“ ausvg Im
Dialog ,Verweis hinzufiigen® auf ,Durchsuchen...” kken und die
Datei UCANDOTNET.DLL auswahlen. Den Dialog mit ,OK"
bestatigen.

Beispiel zur Erstellung eines Objektes der Klas§BthnServer in
Visual Basic .NET:

Dim WithEvents m_USBcan As UcanDotNET.USBcanServer

Hinweis:

Die Wrapper-Klasse liegt als Source-Code bei unenkaom
Anwender angepasst werden, um neue Features deCAISE.DLL
nachzurtisten oder andere Verbesserungen durcheuafthr
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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-CANuhtadriick.

Parameter:

Ruckgabewert:  Firmwareversionsnummer als Integéer mi
folgendem Format:
Bit 0-7: Version
Bit 8-15: Revision
Bit 16-31: Release
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GetUserDlIVersion

Syntax C#:

public int USBcanServer.GetUserDlIVersion();

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

Verwendbarkeit:
DLL_INIT, HW_INIT, CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:
Gibt die Versionsnummer der USBCAN-Library zurick.

Parameter:

Ruckgabewert:  Softwareversionsnummer als Integer mi
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 bDeviceN rp=
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-CANmModul dessen Geratenummer
Ubereinstimmt.

Parameter:

bDeviceNr_p:  Geratenummer des USB-CANmoduls (0 — 254).
Der WertUSBCAN_ANY_MODULE= 255) sorgt
daftr, 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-CANmodulas zuvor
mit den beiden MethodelmitHardware() oder InitCan() initialisiert
wurde. Dabei gelangt die Software wieder in dent&us DLL_INIT.

Parameter:

Ruckgabewert.  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 AwWAMR_p = USBCAN_AMR_ALL,
int AwACR_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 A s Byte =
USBCAN_CHANNEL_CHO, _
Optional ByVal wBTR_p As Short = USBCAN_BAUD_1MBit,
Optional ByVal dwBaudrate_p As Integer = _
USBCAN_BAUDEX_USE_BTRO1, _
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_DEFAU LT)
As Byte

Verwendbarkeit:
HW_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:
Initialisiert einen CAN-Kanal des USB-CANmoduls. rFGW-001
und GW-002 kann nur der CAN-Kanal O initialisierérden.

Parameter:

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

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

dwBaudrate p: Baudratenregister fur Multiport CAN-to-USB und
USB-CANmodull/2

dwAMR_p: Akzeptanzfiltermaskésiehe Kapitel 2.3.5)

dwACR_p: Akzeptanzfiltercode

bMode p: Arbeitsmodus des CAN-Kanals

bOCR_p: Output-Control-Register
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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_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{IAodul
zurtick (siehe auch FunktiobcanResetCan)) Fur GW-001 und
GW-002 kann nur CAN-Kanal O zuriickgesetzt werden.

Parameter:

bChannel_p: CAN-Kanal, der zurtickgesetzt werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CHZ1 fur CAN-Kanal 1

Ruckgabewert:  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 pHwInfo_p,
ref tUcanChannellnfo pCaninfoCh0_p,
ref tUcanChannelinfo pCanlnfoCh1_p);

Syntax Visual Basic:
Public Function USBcanServer.GetHardwarelnfo( _
ByRef pHwinfo_p As tUcanHardwarelnfoEx,
ByRef pCaninfoChO_p As tUcanChannelinfo,
ByRef pCaninfoChl_p As tUcanChannelinfo) As Byte

Verwendbarkeit:
HW_INIT, CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:

Gibt die erweiterten Hardwareinformationen eineBLGANmModuls
zurick. FOr das Multiport CAN-to-USB 3004006 und sda
USB-CANmodul2 3204002/3204003 stehen zwei CAN-Kanjd
logisches Gerat zur Verfiugung, wobei die Informagio jedes
CAN-Kanals separat zurtickgegeben werden.

Parameter:

pHwInfo_p: Adresse auf  die erweiterte Hardware-
informationsstruktur qiehe
UcanGetHardwarelnfoEX2

pCaninfoChO_pAdresse auf die Informationsstruktur  flr
CAN-Kanal 0.

pCaninfoChl_pAdresse auf die Informationsstruktur  flr
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 dem
USB-CANmodul zurtick.

Die Definition der StrukturtStatusStructwird bei der Funktion
UcanGetStatus(@ngegeben.

Parameter:

bChannel_p: CAN-Kanal, dessen Status gelesen werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CHZ1 fur CAN-Kanal 1

pStatus_p: Fehlerstatus des USB-CANmoduls.

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 _
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:

CHO,

Andert nachtraglich die Baudrateneinstellung einssstimmten

CAN-Kanals des USB-CANmoduls.

Parameter:

bChannel_p: CAN-Kanal, dessen Baudrate gesetzt werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CHZ1 fur CAN-Kanal 1

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

dwBaudrate p: Baudraten Register flr Multiport CAN-to-USB bzw.

USB-CANmodull/2

Ruckgabewert.  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 dwWAMR_p = USBCAN_AMR_ALL,
int dWACR_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 funen bestimmten
CAN-Kanal des USB-CANmoduls.

Parameter:
bChannel_p:

dwAMR_p:
dwACR_p:

Ruckgabewert:

CAN-Kanal, dessen Filterwerte gesetzt werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fur CAN-Kanal 1
Akzeptanzfiltermaskésiehe Kapitel 2.3.5)
Akzeptanzfiltercode

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 pbChan nel_p,
ref tCanMsgStruct[] pCanMsg_p,
ref int pdwCount_p = 0);

Syntax Visual Basic:
Public Function USBcanServer.ReadCanMsg(ByRef pbCha nnel_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 dens&wenpuffer.
Es konnen CAN-Nachrichten von einem bestimmten Gdexal
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_CHZ1 fir 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
tatséachlich gelesen wurde.

Die Definition der StrukturtCanMsgStructwird bei der Funktion
UcanReagCanMsggeschrieben.
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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 eosstimmten
CAN-Kanal des USB-CANmoduls.

Parameter:
bChannel_p:

pCanMsg_p:

dwCount_p:

CAN-Kanal, Uber den gesendet werden soll.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fur CAN-Kanal 1

ein Array von CAN-Nachrichtenstrukturen fur den
Empfang der CAN-Nachrichten.

Nach dem Aufruf der Funktion erhalt 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 StrukturtCanMsgStructwird bei der Funktion
UcanWriteCanMsg(beschrieben.
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Ruckgabewert:  Fehlercode der Funktion.
USBCAN_SUCCESSFUL
USBCAN_ERR_MAXINSTANCES
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.Createlns tance( &H123)

' fill message data with some value
canMsgStruct( 0).m_bData( 0)= &HAB
canMsgStruct( 0).m_bData( 1)= &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-Kaaats

Parameter:
bChannel_p: CAN-Kanal, dessen Zahler ausgelesen werden
sollen.
USBCAN_CHANNEL_CHO fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fir CAN-Kanal 1
wRecvdMsgCount_p: Zahler der empfangenen Nachrichten.
wSentMsgCount_p: Zahler der gesendeten Nachrichten.

Ruckgabewert.  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.GetCanStatusMessa ge(
short wCanStatus_p);

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

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:
Gibt die Nachricht als String flr einen angegebe@aiN-Statuscode
zuruck.

Parameter:
wCanStatus_p: CAN-Statuscode

Ruckgabewert: String mit entsprechender Nachricht
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GetBaudrateMessage

Syntax C#:

public static String USBcanServer.GetBaudrateMessag e(
byte bBTRO_p, byte bBBTR1_p);

Syntax Visual Basic:
Public Shared Function USBcanServer.GetBaudrateMess age( _
ByVal bBTRO_p As Byte, ByVal bBTR1_p As Byte) As St ring

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:
Gibt die Nachricht als String fir die angegebendiRBregisterwerte
zuruck.

Parameter:
bBTRO_p: Baudratenregister 0
bBTR1 p: Baudratenregister 1

Rickgabewert: String mit entsprechender Nachricht
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GetBaudrateExMessage

Syntax C#:

public static String USBcanServer.GetBaudrateExMess age(
int dwBTR_p);

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

Verwendbarkeit:
CAN_INIT ab Version 3.01

Bedeutung:
Gibt die Nachricht als String fir den angegebenaudsvert zurlck.

Parameter:
dwBTR_p: 32 bit Baudratenregister

Rickgabewert: String mit entsprechender Nachricht

© SYS TEC electronic GmbH 2008  L-487d_21 185



USB-CANmodul

2.4.2 Events der Klasse USBcanServer

Die Callback Ereignisse der USBCAN32.DLL werden naiér
USBcanServer Klasse als .NET Events an die Appbkat
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 fur CAN-Kanal 1
USBCAN_CHANNEL_ANY fir beliebigen Kanal

InitHWEvent

Syntax C#:

public event USBcanServer.InitHwWEvent();

Syntax Visual Basic:
Public Event USBcanServer.InitHwEvent()

Bedeutung:
USB-CANmModul wurde initialisiert.
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InitCanEvent

Syntax C#:
public event USBcanServer.InitCanEvent(byte bChanne I_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_CHZ1 fur CAN-Kanal 1

StatusEvent

Syntax C#:
public event USBcanServer.StatusEvent(byte bChannel _p);

Syntax Visual Basic:
Public Event USBcanServer.StatusEvent(ByVal bChanne |_p As Byte)

Bedeutung:
Fehlerstatus hat sich vom angegebenen CAN-Kanaldgeti

Parameter:

bChannel_p: CAN-Kanal, dessen Status sich gedndert hat.
USBCAN_CHANNEL_CHO fir CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CH1 fir CAN-Kanal 1
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Beispiel flr einen Event-Handler flr das Status+iwe Visual Basic
NET:

Private Sub USBcan_Status( ByVal bChannel p AsByte )
Handles m_USBcan.StatusEvent

' status of USB-CANmodul changed
Dim status As UcanDotNET.USBcanServer.tStatusStruct
Dim bRet AsByte = 0

bRet = m_USBcan.GetStatus(bChannel_p, status)
If bRet = UcanDotNET.USBcanServer.USBCAN_SUCCESSFUL Then
Console.WriteLine( "CAN status of channel "
+ bChannel_p.ToString() + : +
status.m_wCanStatus.ToStr ing( "X4"))
Else
Console.WriteLine( "Error while reading status: "
+ bRet. ToString( "X2" )
End If

End Sub
DeinitCanEvent

Syntax C#:

public event USBcanServer.DeinitCanEvent(byte bChan nel_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 fur CAN-Kanal 0
USBCAN_CHANNEL_CHZ1 fur CAN-Kanal 1
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DeinitHWEvent

Syntax C#:

public event USBcanServer.DeinitHwEvent()

Syntax Visual Basic:
Public Event USBcanServer.DeinitHwEvent()

Bedeutung:
Das USB-CANmodul wurde heruntergefahren.

ConnectEvent

Syntax C#:

public static event USBcanServer.ConnectEvent();

Syntax Visual Basic:
Public Shared Event USBcanServer.ConnectEvent()

Bedeutung:
Ein neues USB-CANmodul wurde an einen USB-Port aciglessen.

DisconnectEvent

Syntax C#:

public static event USBcanServer.DisconnectEvent();

Syntax Visual Basic:
Public Shared Event USBcanServer.DisconnectEvent()

Bedeutung:
Ein schon deinitialisiertes USB-CANmodul wurde vdd$B-Port
abgezogen.
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FatalDisconnectEvent

Syntax C#:

public event USBcanServer.FatalDisconnectEvent();

Syntax Visual Basic:
Public Shared Event USBcanServer.FatalDisconnectEve nt()

Bedeutung:
Ein USB-CANmodul wurde ohne Deinitialisierung vonSB-Port
abgezogen.
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3 Softwareuntersttitzung unter Linux

Das Softwarepaket SO-1068 enthalt einen Treiberdém Linux
Kernel 2.6 im Source flr eine x86-kompatiblen CBlde Library mit
den API-Funktionen sowie eine Demoapplikation. Bgeslandbuch
beschreibt den Treiber ab Version 2.00.

3.1 Installation des Treibers unter Linux

Es gibt 2 Voraussetzungen, den Treiber unter Limstallieren zu
kbnnen:

1) Sie mussen als ,super user“ angemeldet sein.

2) Die Kernel-Sourcen mussen installiert sein, um Teber neu
Ubersetzen zu kénnen.

Entpacken Sie das ausgelieferte Archiv in einemz®ehnis und
fuhren Sie das Shell-Skriftitdriver.sh aus. Sie werden gefragt, ob
der Treiber neu Ubersetzt werden soll. Beantwo8mendiese Frage
mit ,y“ flr yes, da der Treiber nicht als Binarysgeliefert wird. Das
liegt daran, dass Linux unter vielen verschiedeDBlJs lauffahig ist.

Zusatzlich ist der Linux-Treiber fur das USB-CANnubdhur flr

einige Linux Kernel Versionen getestet worden (de#rainter 2.6.13,
2.6.16 und 2.6.18 mit der SUSE Distribution, 2.6r2i4 der Ubuntu
Distribution, 2.6.25 auf einem 64 Bit Prozessor rdgr SUSE
Distribution). Es ist nicht ausgeschlossen, dads der Treiber unter
neueren Kernel Versionen nicht fehlerfrei Ubersetisst, wenn
Anderungen in neueren Kernel Versionen durchgefishntden. In

diesen Fallen fihren Sie bitte die Anderungen in 8eurcen des
Treibers fur das USB-CANmodul selbst durch.

Nach dem erfolgereichen Ubersetzen des TreiberdemeB8ie gefragt,
ob der Debug-Modus des Kernel Treibers eingesahakeden soll.
In diesem Modus werden die Debug-Ausgaben aus derber nach
printk() umgeleitet, so dass diese Ausgaben audbaiilog/messages
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sichtbar sind. Sie sollten zunachst diese Frage it fir no
beantworten.

Der Kernel-Treiber unter Linux ab der Version V2.B8steht aus
zwei Dateien. Das sindsbcanlx.ko und usbcan.ka Erstere Datei
beinhaltet einen Firmware-Loader fur die USB-CANmled Die

zweite Datei stellt die Kommunikation zwischen dg6BCAN-

Library und dem USB-CANmodul her.

Hinweis:

Nach dem né&chsten Booten des Linux-Betriebssystaiissen Sig
das Shell-Skript ,initdriver.sh* erneut aufrufenardit der Treiber
geladen wird. Da das automatische Laden des Teeilodine Skript)
abhangig von der verwendeten Linux-Distribution uB@rnel-
Version ist, wurde darauf verzichtet, diese Optmit anzubieten,
Informieren Sie sich daher bei lhrer Linux-Distrilan, welche
Mdoglichkeiten fir ein automatisches Laden von USBHiern zur
Verfigung stehen.

U

Ab der Treiberversion V2.02 fuhrt der Loader augter Firmware-
Update fir die sysWORXX USB-CANmodule automatiscincth.

3.2 Funktions-API unter Linux

In der Treiberversion V2.00 befinden sich die ARNhktionen unter
Linux in zwei statischen Librariesiost.Lin/library/libusbcanr.a
(fur den Release Modus) ultbst.Lin/library/libusbcand.a (fir den
Debug-Modus). Diese entsprechen denen unter Wind(sishe
Kapitel 2.3. Es sind jedoch nicht alle Funktionen verfligbar.
Tabelle 17listet alle verfigbaren Funktionen unter Linux.auf

Ab Treiberversion V2.02 wird statt der statischeiréries zwei
dynamische Libraries ausgeliefert. Bei der Ausfilgrudes Shell-
Skript initdriver.sh werden diese Libraries in das Verzeichnis
/usr/local/lib kopiert und jeweils ein symbolisciagnk angelegt. Fur
den Release-Modus wirtibusbcan.so und fur Debaug-Ausgaben
wird libusbcand.soverwendet.
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Verfigbare Funktionen Nicht verfigbare Funktionen
UcanGetVersionEx() UcanGetVersion() (veraltet)
UcaninitHardware() UcanGetFwVersion()
UcanlinitCan() UcanInitHwConnectControl()
UcanResetCan() UcanInitHwConnectControlEx()
UcanGetStatus() UcanDeinitHwConnectControl()
UcanSetBaudrate() UcaninitHardwareEx()
UcanSetAcceptance() UcanGetModuleTime()
UcanReadCanMsg() UcanGetHardwarelnfo()
UcanWriteCanMsg() UcanGetHardwarelnfoEx2()
UcanDeinitCan() UcaninitCanEx()
UcanDeinitHardware() UcaninitCanEx2()
UcanSetBaudrateEx()
UcanSetAcceptanceEx()
UcanResetCanEx()
UcanReadCanMsgEXx()
UcanWriteCanMsgEXx()
UcanGetStatusEx()

UcanGetMsgCountinfo()
UcanGetMsgCountinfoEXx()
UcanConfigUserPort()
UcanWriteUserPort()
UcanReadUserPort()
UcanReadUserPortEx()
UcanWriteCanPort()
UcanWriteCanPortEx()
UcanReadCanPort()
UcanReadCanPortEx()
UcanDefineCyclicCanMsg()
UcanReadCyclicCanMsg()
UcanEnableCyclicCanMsg()
UcanGetMsgPending()
UcanGetCanErrorCounter()
UcanDeinitCanEx()

Tabelle 17: Verfugbare und nicht-verfigbare Funké&o unter Linux
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Folgende API Funktionen unterscheiden sich von wdenater
Windows:

UCANRET PUBLIC UcanlnitHardware (tUcanHandle* pUcan Handle_p,
BYTE bDeviceNr_p,
void* pReserved_p);

Die FunktionUcanlInitHardware()bietet keine Moglichkeit zur
Verwendung einer Callback Funktion. Daher ist deitted
Parameter als ,reserviert“ gekennzeichnet.

UCANRET PUBLIC UcanSetDeviceNr (tUcanHandle UcanHan dle_p,
BYTE bDeviceNr_p);

Die FunktionUcanSetDeviceNr(kann dazu verwendet werden,
um in das USB-CANmodul eine neue Geratenummer zu
programmieren.

void PUBLIC UcanSetDebugMode (DWORD dwDbgLevel_p,
void* pReserved p,
DWORD dwReserved_p);

Mit dieser Funktion stellen Sie den LOG-Level flie debug-
Ausgaben ein. Voreinstellung fur den LOG-Level der Wert
OxEO0000803 fir die Library libusbcand.a. Lesenl@e&zu auch
das Kapitel 3.3 sowie die Beschreibung der Funktion
UcanSetDebugMode() im Kapitel 2.3.2  flr nahere
Informationen.

3.3 Erstellung von Debug-Informationen

Sollten Probleme mit dem Treiber auftreten, dartnes oft sehr
hilfreich, wenn Sie uns eine Log-Datei mit den Dgihaformationen

der USBCAN-Library zusenden. Unter Linux missen Siatt

libusbcanr.a die Library libusbcand.a (bzw. libwesfd.so) einbinden,
um die Debug-Ausgaben zu aktivieren. Diese DebuggaAben
werden ab der Version 2.00 der Library auf printfthgeleitet und
werden damit auf der Standard-Ausgabe erscheinepieken Sie
daher diese Ausgaben in eine Datei und sendemSidiase zu.
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Mit der FunktionUcanSetDebugMode@eben Sie an, welche Debug-
Informationen ausgegeben werden sollen.

Oftmals kdnnen wir das Problem aus diesen DebugHimdtionen der
USBCAN-Library nicht erkennen. In diesem Fall saiitSie uns auch
die Debug-Ausgaben des Kernel-Treibers zusendesmtBerten Sie
daher die Frage nach dem Debug Modus im Skriptnmgr.sh mit

2y fur yes. Sollten Sie nicht mit diesem Skriptbarten, um den
Kernel-Treiber zu laden, dann miussen Sie beim LabtEnTreibers
den Parameter ,debug” auf 1 setzen:

insmod usbcanix.ko debug=1
insmod usbcan.ko debug=1

Die Debug-Ausgaben dieser Module werden bei eirgdtater
Option nachprintk() umgeleitet, so dass Sie die Ausgaben in der
Datei/var/log/messagefnden.
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4 Softwareunterstutzung unter Windows CE

Das Software-Paket SO-1091 enthélt einen Gerédbetreiflr
Windows CE, einer USBCAN-Library als DLL und eineero-
Applikation im Source fur Microsoft eMbedded Visu@h+ 4.0.
Folgende Windows CE Versionen und CPU-Typen wuraein
diesem Treiber getestet:

Windows CE Version | CPU Typ Getestet auf CPU
5.0 ARMV4| Intel PXA255
Intel PXA270

Tabelle 18: Getestete Windows CE Versionen und THen

Auf Anfrage kann auch eine Portierung des Treilaefsandere CPU-
Typen vorgenommen werden.

4.1 Installation des Treibers unter Windows CE

Der Geréatetreiber befindet sich nach dem EntpaakeNerzeichnis
Driver\XXX wobei XXX den Typ der CPU angibt. Fir den CPU-Typ
ARMV4Il befindet sich der Treiber also im Verzeichni
DrivenARMV4l und tragt fur alle CPU-Typen den Namen
UsbCanDrv.dll.

Dieser Treiber unterstutzt in der derzeit aktuellgersion die
folgenden USB-CANmodule:
GW-002, USB-CANmodull (3204000 und 3204001) saalie
Derivate des USB-CANmodul2 (3204002, 3204003, ...).

Kopieren Sie diese Datei in das Verzeichwisndowsbevor Sie das
USB-CANmodul anstecken. Verbinden Sie nun das U28k@odul

Uber ein geeignetes USB-Kabel mit Ihrem Windows@#tat. Wenn
Sie das USB-CANmodul das erste Mal anstecken, @éascheint ein
Fenster ,Unidentified USB Device®“. Geben Sie doehdNamen des
Treibers ,usbcandrv* an (zwischen Grol3- und Klelmesdung wird

nicht unterschieden). Nun kénnen Sie mit einer Aqggpion auf das
USB-CANmodul zugreifen. Verwenden Sie dazu zum @elsunser

196 © SYS TEC electronic GmbH 2008  L-487d_21



Softwareunterstiitzung unter Linux

Demo ConsoleDemo.exe welches mit 1MBit/s genau 100 CAN-
Nachrichten sendet und wahrenddessen empfangene - CAN
Nachrichten ausgibt.

4.2 Funktions-API unter Windows CE

Die API-Funktionen fir das USB-CANmodul sind in der
UsbCanCE.dll enthalten. Sie befindet sich im Verzeichhib\XXX
wobei XXX den Typ der CPU angibt. In dieser DLL diralle
Funktionen enthalten, die auch in der USBCAN32.Duinter
Windows 2000/XP/Vista enthalten sind — mit Ausnahwos drei
Funktionen:

UcanInitHwConnectControl()
UcanInitHwConnectControlEx()
UcanDeinitHwConnectControl()

Entnehmen Sie bitte die Beschreibung der vorhandeA®l-
Funktionen aus deiapitel 2.3

Es existieren weitere Unterschiede zur USBCAN32.DLL

Unter Windows CE werden nur bis zu 9 USB-CANmodule
gleichzeitig an einem Rechner unterstitzt.

Die FunktionUcanGetVersionEx(kann nur mit den Parametern
kVerTypeUserDIl, kVerTypeUserLib und kVerTypeSysDrv
verwendet werden.

Der Aufruf von UcanDeinitCan()bzw. UcanDeinitCanEx(kann
bis zu zwei Sekunden in Anspruch nehmen.

4.3 Erstellung von Debug-Informationen

Sollten Probleme mit dem Treiber auftreten, dartnes oft sehr
hilfreich, wenn Sie uns eine Log-Datei mit den Dgihaformationen

der USBCAN-Library zusenden. Unter Windows CE sh@mentan
nur moglich, dieses Feature mit der FunktldeanSetDebugMode()
einzuschalten. Lesen Sie dazu bitte idapitel 2.3.2
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